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BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

Die elektrische EtherCAT Verbindung ermdglicht den Anschluss des Systems EB 80 an ein EtherCAT-Netzwerk. Entsprechend den EtherCAT-
Spezifikationen bietet sie Didgnosef%nktionen. Das System ermdglicht den Anschluss von bis zu 128 Ausgéingen fir Magnetventile (Piloten),
128 Eigitlole Ausgéinge, 128 digitale Eingéinge, 16 analoge Ausgéinge, 16 analoge Eingéinge, 16 Eingéingen fiir Temperaturmessungen und 16
Druckreglern.

A ACHTUNG

Die EB 80 EtherCAT 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

[~ EtherCAT Diagnose-LED
L EB80 Netzdiagnose-LED

EtherCAT Anschluss
IN (M12-Stecker weiblich, D-Kodierung)
1=TD+
Ygat  2=RD+
®
=" 4 =RD-

Ringmutter = Abschirmung Power Supply (M8-Stecker mannlich)

OUT (M12-Stecker weiblich, D-Kodierung)
1=TD+

Anschluss fiir Knotenstromversorgung
und Hilfsstromversorgung fir Ventile

4 1 2 - RD+ 4_3 1 = +24VDC Bus (braun)
) @ 2 = +24YDC Ventile (wei)
=2 4_RD- 2~ 3 =GND (blau)

Ringmutter = Abschirmung 4 = GND (schwarz)

1.3 ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE: PINBELEGUNG DES STECKERS

1.3.1 M8-Stecker fiir Knoten und Ausgangsstromversorgung

1 = +24VDC Anschluss fir EtherCAT Knoten und Ein-/Ausgangsstromversorgung

2 = +24VDC 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 Entfladung zu Stérungen und irreversiblen Schéden fihren.

Um die Schutzart IP65 zu gewdihrleisten, muss jede Entladung abgeleitet werden und nicht verwendete M12-Anschlisse missen mit einer
Schutzkappe versehen werden.
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1.3.2 M12-Stecker fiir den Anschluss an das EtherCAT-Netzwerk
1 = TD+
2 = RD+
3 =1D-
4 = RD-

Ringmutter = Abschirmung

Die Netzwerkstecker sind M12 D-kodiert und entsprechen den EtherCAT Spezifikationen. Es kdnnen auch vorverdrahtete industrielle Ethernet-Kabel
verwendet werden, um Fehlfunktionen durch fehlerhafte Verdrahtung zu vermeiden.

Alternativ kdnnen wiederverwendbare 4-polige metallische M12 Profinet IO Steckverbinder verwendet werden.

Fir den Anschluss an das Steuergerdit kann ein ménnlicher RJ45-M12-Stecker mit D-Kodierung erforderlich sein, der mit den folgenden
Bestellcodes gemdf3 Katalog bestellt werden kann:

* 0240005050 RJ45-StecEer mit 4 Kontakten nach IEC 60 603-7

* 0240005093 / 095 /100 Gerader D-kodierter M12-Busstecker mit Kabel

A ACHTUNG

Verwenden Sie fiir eine korrekte Kommunikation nur industrielle Ethernet-Kabel, Kat. 5 / Klasse D 100MHz des Typs, welche im Metal Work Kata-
log abgebildet sind. Eine unsachgeméfe Installation kann zu Ubertragungsfehlern und zu Fehlfunktionen der Gerte fihren.

Die héufigsten Ursachen fiir Fehler bei der Dateniibertragung sind:

® Falscher Anschluss der Abschirmung oder der Leitungen;

* zu lange oder ungeeignete Kabel;

* Fijr 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 Venti|ei6nnen abgeschaltet werden, wihrend die Busleitung unter Spannung bleibt. Das Fehlen der Hilfsspannung wird durch das
Blinken der LED-Power und gleichzeitiges Blinken aller LED-Leuchten der Steuerventile angezeigt. Die Stérung wird dem Steuermodu? 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 Versorgungsspcnnung
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 héingt 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 gewdhrleisten.
Spannungsablfdlle, die durch die Anzahl der aktiven Magnetspulen (Piloten), die Anzahl der gleichzeitig angesteuerten Magnetspulen (Piloten) und
die Kabellénge bedingt sind, miissen beriicksichtigt werden. Die tatséichliche 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 =(1,05x0,067) x (2 x 5) = 0,70 VDC

Dies bedeutet, dass die Versorgungsspannung gréBer 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.

15 ms Der Gesamtstromverbrauch ist gleich der von den Magnetspulen aufgenommenen Leistung plus
dem Strom, der von der Elektronik zur Steverung der Grundplatten verbraucht wird. Um die
Berechnung zu vereinfachen, kann man von 3,2'W, die von jeder Magnetspule gleichzeitig

Pl verbraucht werden und von 0,3 W Verbrauch von jeder aktiven Magnetspule, 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

@ VDC = Versorgungsspannung 24

moT2 I max = (10x32)+ (15x 03 -1 5.

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 Magnetventilansteverung, der von dem elekirischen EtherCAT-Anschluss geliefert werden kann, betragt 4 A.
Wenn der maximale Strom héher ist, muss ein Zwischenmodul - M mit zuséitzlicher Stromversorgung in das System integriert werden.

1.5 NETZANSCHLUSS
Fir Installationshinweise entnehmen Sie bitte die Richtlinien der ETG (EtherCAT Tecnology Group).

Siehe http:/ /www.ethercat.org

1.5.1 Verwendung von Switches

Der elektrische Anschluss der EB 80 EtherCAT verfiigt iber eine integrierte Zweiport-Switch, die fir den Aufbau von linearen
Netzwerken verwendet werden kann. Das NetzwerE kann mit zusétzlichen Switches in mehrere Segmente aufgeteilt werden. Stellen
Sie sicher, dass die verwendeten Geréite den Industrial Ethernet-Spezifikationen entsprechen und alle EtherCAT-Funktionen

unterstitzen.
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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 iiber ein geeignetes Erdungskabel. Ein fehlender Erdungsanschluss kann bei elektrostatischer Entladung zu
Stdrungen und irreversiblen Schéden fihren. Verwenden Sie nur komplett montierte Ventileinheiten.

2.1 VERBINDUNGEN ZU DEM EB 80 EtherCAT SYSTEM

SchliefBen Sie das Gerdit an die Erdung an.

Schlielen Sie den Eingangskonnektor IN an das EtherCAT-Netzwerk an.

SchlieBen Sie den Ausgangskonnektor OUT an das néichste Gerdt an. Andernfalls schlieBen Sie den Konnektor mit der dafiir vorgesehenen
Schutzkappe, um die Schutzart IP65 zu gewdhrleisten.

SchlieBen Sie den Versorgungskonnektor an. Die Busversorgung ist von der Ventilversorgung getrennt.

Es ist moglich, die Ventilversorgung abzuschalten und g|eicEzeitig die Kommunikation mit dem EtherCAT-Controller aktiv zu halten.

2.2 INSTALLATION DES SYSTEMS EB 80 IN EINM EtherCAT-NETZWERK

2.2.1 ESl-Konfigurationsdatei

Um das System EB 80 korrekt in ein EtherCAT-Netzwerk zu installieren, muss die ESI-Datei Metalwork_EB80 in die verwendete
Programmiersoftware importiert werden. Diese ist auf der Website von Metal Work verfigbar.

Die ESI-Konfigurationsdatei des Systems EB 80 EtherCAT beschreibt dessen Eigenschaften. Sie muss in die Entwicklungsumgebung des Controllers
importiert werden, damit das Gerdt als EtherCAT-Teilnehmer erkannt und die Ein-/Ausgéinge korrekt konfiguriert wergen kdnnen.

Alternativ ist die Geréitebeschreibung im internen Speicher hinterlegt und kann online vom Master ausgelesen werden.

2.2.2 Adresszuweisung

Es stehen zwei Adressierungsarten zur Verfiigung:
Auto Increment Address: Der Master erkennt die physikalische Position des Moduls innerhalb des Netzwerks und weist automatisch die Adresse
zu (topologische Adressierung). Diese geht beim Ausschalten des Moduls verloren. Beim erneuten Einschalten vergibt der Master dieselbe Adresse
erneut, sofern sich die physikalische Position nicht veréindert hat. Wurde die Position vercindert, meldet der Master einen Fehler.
Second Slave Address: Die Adresse kann mithilfe eines Konfigurationstools, z. B. TwinCAT®, iber die Funktion Configured Station Alias
zulgelwiesen werden. Mit dieser Funktion wird die Adresse dauerhaft im EEPROM gespeichert und bleibt auch nach dem Ausschalten des Moduls
erhalten.

2.3 EB 80 SYSTEMKONFIGURATION (INBETRIEBNAHME/MAPPING)

Vor der Inbefriebnahme muss die Geréitekonfiguration im Geriit erfasst werden. Dies erfolgt durch ein Hardwarereset, welcher

ein Mapping der Gerdtestruktur vornimmt. Ge%en 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 vorilbergehend blinken.

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 elefdrischen Ansclﬁuss od?;r M8-Modulen mit 6 digitalen Ausgéingen + Stromversorgung miissen fiir eine korrekte

Konfiguration alle Module mit Strom versorgt werden.

LU (|
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A ACHTUNG

Wenn die Ausgangskonfiguration bzw. Gerditestruktur gedindert wurde, kann es vorkommen, dass sich einige Magnetventiladressen verschieben.
Eine Adressverschiebung tritt in einem der folgenden Falle auf:
¢ das Hinzufiigen von Grundplatten zu den vorhandenen
*  das Ersetzen einer Grundplatte durch einen anderen Typ
o die Enffernung einer oder mehrerer zwischengeschalteter Grundplatten
e 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 Erhdhung der Anzahl der Grundplattenbytes (Pneumatikmodul), wenn bereits digitale Ausgangsmodule konfiguriert wurden.




2.4 ADRESSBELEGUNG

2.4.1 ADRESSBELEGUNG - STATISCHE ADRESSIERUNG

Das vom Master zur Verfiigung gestellte Adressvolumen ist wie folgt:

* 16 Byte fiir Ventil rundp?oﬂen (Pneumatikmodul), maximal 128 Magnetventile (Piloten)

* 16 Byte fiir Signalmodule mit 8 digitalen Ausgéingen, maximal 128 digitale Ausgéinge insgesamt

e 22 Byte fiir Signalmodule mit 6 digitalen Ausgéingen + Versorgung, maximal 128 digitale Ausgénge insgesamt

o 32 Byte fiir Signalmodule mit analogen Ausgdngen, maximal 16 analoge Ausgéinge

® 16 Byte fiir Signalmodule mit 16 digitalen Ausgdngen, maximal 128 digitale Ausgdinge insgesamt
* 2 Byte Ausgang fiir die Druckregelung jedes einzelnen Druckreglers, maximal 16 Druckregler

* 12 Byte Ausgang fiir Signalmodule mit 16 konfigurierbaren 1/0, maximal 4 Module

o 1 Byte fiir Diagnose

® 16 Byte fiir Signalmodule mit 8 digitalen Eingcingen, maximal 128 digitale Eingéinge insgesamt

* 32 Byte fiir Signalmodule mit anqﬁ)gen Eingdingen, maximal 16 analoge Eingéinge

* 48 Byte fiir EB 80 14.0 Diagnose

* 16 Byte fiir Signalmodule mit 16 digitalen Eingéingen, maximal 128 digitale Eingéinge insgesamt

e 32 Byte fiir Signalmodule mit analogen Eing(’jngen fir Temperaturmessung, maximal 16 analoge EinEdnge | el
tion, maximal 16 Druckregler

* 3 Byte Eingang fiir die Druckauswertung jedes einzelnen Druckreglers sowie fiir die Druckschalterfun
® 40 Byte Eingang fiir Signalmodule mit 16 konfigurierbaren /O, maximal 4 Module

Die Adressierung aller Pneumatikmodule erfolgt sequenziell.
Die Adressierung der Signalmodule erfolgt sequenziell nach Typologie.

Typ

Byte

Ventilgrundplatten (Pneumatikmodul)

Out von 0 bis 15

Signalmodule 8 digitale Ausgédnge 02282502

Out von 16 bis 31

Signalmodule 6 digitale Ausgénge + Versorgung 02282503

Out von 32 bis 53

Signalmodule analoge Ausgéinge 02282505

Out von 54 bis 85

Signalmodule 16 digitale Ausgdnge 02282507

Out von 86 bis 101

Druckregelung fiir Druckregler

Out von 102 bis 133

Signalmodule 16 konfigurierbare digitale 1/0 02282521 - 02282522

Out von 134 bis 145

Diagnose

In0

Signalmodule 8 digitale Eingéinge 02282501 In von 1 bis 16
Signalmodule analoge Eingdinge 02282504 In von 17 bis 48
EB 80 14.0 Diagnose In von 49 bis 96
Signalmodule 16 digitale Eingéinge 02282506 In von 97 bis 112

Signalmodule analoge Eingéinge fiir Temperaturmessung 02282508

In von 113 bis 144

Reserviert

In 145

Druckauswertung fiir Druckregler und Druckschalterfunktion (Byte 1 und 2 Druck, Byte 3 Bit 0 Druckschalterfunktion)

In von 146 bis 193

Signalmodule 16 konfigurierbare digitale I/0 02282521 - 02282522

In von 194 bis 233
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2.4.2 ADRESSBELEGUNG - DYNAMISCHE ADRESSIERUNG UND ABWARTSKOMPATIBILITAT

Das System ermdglicht die Verwendung einer dynamischen Adressierung mit reduziertem Byte-Volumen.

Die Anzahl der verfiigbaren Byte wird den im System erkannten Objekten in folgender Reihenfolge sequenziell zugewiesen:
* Ventilgrundplatten (Pneumatikmodul)*

* Signalmodule 8 digitale Ausgéinge 02282502

e Signalmodule 6 digitale Ausgéinge + Versorgung 02282503
* Signalmodule 16 t?igitale Ausgéinge 02282807

¢ Signalmodule analoge Aus%dnge 02282505

o Druckregelung fiir Druckregler

e Signalmodule 16 konfigurierbare digitale 1/O 02282521 - 02282522

¢ Diagnose
e Signalmodule 8 digitale Eingéinge 02282501
e Signalmodule 16 c?igitole Eingéinge 02282506

¢ Signalmodule analoge Eingéinge 02282504

* Signalmodule analoge Eingéinge fiir Temperaturmessung 02282508

® Druckregler, Funktion Drucischqlter (2 Byte, Regler 1 - Byte 1 Bit O ... Regler 16 — Byte 2 Bit 7)

* Druckauswertung fiir Druckregler

* Signalmodule 16 konfigurierbare digitale /O 02282521 - 02282522

* Die Adressvergabe an Ventilgrundplatten und digitale Ausgéinge erfolgt bitweise fortlaufend.

Beispiel: Sind 6 Ventilansteuerungen installiert, werden die noch?olgenden 2 Bit des zugehérigen Bytes dem ersten installierten Modul der digitalen

Ausgdinge zugewiesen.

Hinweis: Die EB 80 14.0 Diagnose ist nicht verfigbar.

Die Konfiguration erfolgt iber die Einstellung der Rotary-Switches B und C.

00
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Versionen Byte Out Byte In Rotary B Rotary C REV ESI-Datei
Statisch (vollstindig) 146 234 0 0 12 Metalwork_EB80_1460_234I
2 Out + 3 In (1 Diagnose) 2 3 D 1 5 Metalwork_EB80_20_3l

4 Out + 4 In (1 Diagnose) 4 4 D 2 6 Metalwork EB80 40 4l

8 Out + 8 In (1 Diagnose) 8 8 D 3 7 Metalwork_EB80_8O_8I

16 Out + 16 In (1 Diagnose) 16 16 D 4 8 Metalwork_EB80_160_16I
32 Out + 32 In (1 Diagnose) 32 32 D 5 9 Metalwork EB80 320 32l
64 Out + 64 In (1 Diagnose) 64 64 D [ 10 Metalwork_EB80_640_64I
Vorherige Version Statisch 134 194 C 1 11 Metalwork_EB80_1340_194l
Vorherige Version Statisch 102 145 E E 4 Metalwork_EB80_1020_145I
Vorherige Version Statisch 86 102 F F 3 Metalwork_EB80_V0.3_CTT_rev_860_49I

Mit einem in den Versionen REV 3, REV 4 und REV 11 konfigurierten Gertit ist es méglich, dieses in einer bereits bestehenden Anlage zu ersetzen,

ohne das Steuerungssystem zu &ndern. Die neuen Funktionen stehen nicht zur Verfigung.

Zuséitzlich ist die Bit-Mapping-Zuordnung der Ein- und Ausgéinge mit den folgenden Konfigurationen verfiigbar.

Versionen byte Out byte IN Rotary B Rotary C REV ESI-Dateix

2 out + 3 IN (1 diag) 2 3 D 1 5 Metalwork_EB80_20_3I-BITARRS

4 out + 4IN (1 diag) 4 4 D 2 6 Metalwork EB8O_40_4I-BITARRS

8 out + 8 IN (1 diag) 8 8 D 3 7 Metalwork_EB80_8O_8I-BITARRS
16 out + 16 IN (1 diag) 16 16 D 4 8 Metalwork_EB80_160_16I-BITARRS
32 out + 32 IN (1 diag) 32 32 D 5) 9 Metalwork_EB80_320_32I-BITARRS




2.5 KONFIGURATION DES SYSTEMS EB 80 IN EINEM EtherCAT-NETZWERK
Mit eingeschaltetem und mit dem Netzwerk verbundenem Gerit fishren Sie einen Netzwerkscan durch. Das Geréit wird automatisch vom

Master erkannt. Alternativ kann die Konfiguration auch offline durchgefihrt werden: Wehlen Sie dazu aus dem Hardwarekatalog der
Entwicklungsumgebung das EtherCAT-Gerdit EB 80 Serie und fiigen Sie es in die Konfiguration ein. Dem Gerét werden alle Ausgangs-Bytes und alle
Eingangs-Bytes zugewiesen, einschlieflich des Status-Bytes, das den Diagnosezustand des EB 80-Systems anzeigt.

2.5.1 Zuordnung der Datenbits zu den Ausgéngen der Ventilgrundplatten (Magnetventile)

bit 0

bit 1

bit 2

bit 3

bit 128

Out 1

Out 2

Out 3

Out 4

Out 128

2.5.2 Ausgangsadressen der Magnetventile (Piloten), Beispiele:
Ventilgrundplatte mit 3 oder 4 Ansteuerungen — es kdnnen nur Ventile mit einem Magnetventil (Pilot) montiert werden

Venfilyp 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
Ventilgrundplatte mit 6 oder 8 Ansteuerungen — es konnen Ventile mit einem oder zwei Magnetventilen (Piloten) montiert werden
VenfilTyp 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 Ventilgrundplatte belegt alle Positionen.
Die Ansteuerung nicht belegter Ausgénge erzeugt eine Meldung ,Magnetventil (Pilot) unterbrochen”.

2.5.3 Konfiguration der Parameter der Einheit - 0X8001:02 - Fail safe output

Diese Funktion ermdglicht es, den Zustand der Magnetventile (Piloten) der digitalen und analogen Ausgénge fiir den Fall einer unterbrochenen
Kommunikation mit dem Master festzu|eﬁen.

Fir das Pneumatikmodul sind drei verschiedene Modi verfiigbar, die iber das Objekt 0x8001:02 - Params_Head_NetX — Sublndex 002 eingestellt

werden kénnen:

* Output Reset (Default): Alle Magnetventile (Piloten) werden deakfiviert. & 0x8001:02 = 00
o Hold Last State: Alle Magnerventﬂe (Piloten) behalten den Zustand, in dem sie sich vor der Unterbrechung der Kommunikation mit dem Master

befanden. X 0x8001:02 = 01
* Output Fault Mode: 0x8001:02 = 02 & Verhalten jedes einzelnen Magnetventils (Piloten) wird Gber das Objekt 0x8010:0 - Fail Safe eingestellt
Das Obijekt ist ein Array mit 32 Byte und ermdglicht die Konfiguration des Zustands jedes Piloten der Pneumatikmodule, wobei 2 Bit pro Kanal reserviert sind:
- Wert = 0 Hold Last State; Magnetventil (Pilot) behélt den Zustand vor der Kommunikationsunterbrechung bei
- Wert = 1 Output Reset (Default); Magnetventil (Pilot) wird deaktiviert
- Wert = 2 Output Set; Magnetventil (Pilot) wird beim Kommunikationsabbruch mit dem Master aktiviert
Beispiel: Bei einem Pneumatikmodul mit 8 Magnetventilen (Piloten) werden im Fall einer Kommunikationsunterbrechung mit dem Master die ersten
4 aktiviert und die anderen 4 deaktiviert.

N° out Out 4 Out 3 Out2 Outl Out 8 Out7 Out 6 Out 5
Byte 1 2
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

Einstellungen 0x8010:1 = OxAA 0x8010:2 = 0x55

Nach Wiederherstellung der Kommunikation wird die Zustandsverwaltung der Magnetventile (Piloten) wieder vom Master iibernommen.

Um unkontrollierte Bewegungen zu vermeiden, muss der Master fiir eine angemessene Handhabung des Ereignisses sorgen.
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2.5.3.1 Parameter fir die Inbetriebnahme - 0x8001:03 - System start

* 0x8001:03 = 0 Externe/Default-Parameter: Bei jedem Einschalten muss das System vom Master initialisiert werden, der alle
Konfigurationsparameter sendet, z. B. Ein-/Ausgangstyp usw.

* 0x8001:03 = 1 Gespeicherte Parameter: Beim ersten Einschalten werden die vom Master gesendeten Parameter gespeichert und fiir alle
folgenden Einschaltungen verwendet.

2.5.3.2 Anzeige der analogen Eingéinge 0x8001:04 - Visudlization of analog values
* 0x8001:04 = 1 Intel-Logik oder Litfle-Endian: Speicherung beginnt beim niederwertigsten Byte und endet beim hdchstwertigen Byte (Default).
* 0x8001:04 = 0 Motorola-Logik oder Big-Endian: Speicherung beginnt beim héchstwertigen Byte und endet beim niederwertigsten Byte.

2.5.3.3 Datenformat des Analogeingéinge 0x8001:05 — Analog input data format

Ermoglicht die Einstellung des Formats der Analogdaten in zwei Modi:

* 0x8001:05 = 0 Sign + 15 Bit — der Analogwert liegt zwischen +32767 und -32768, erreicht mit dem maximal zuldssigen Analogwert des
jeweiligen Eingangstyps. Die Werte sind in der Tabelle aufgefihrt.

Analogwert Digitalwert Signal
+11,7 VDC 32767 Overflow (Ubersteuerung)
. +10VDC 28095 .
Eingangstyp -10... + 10 VDC 10 VDC 28095 Nennbereich
-11,7 VDC -32768 Underflow (Untersteuerung)
+5,8 VDC 32767 Overflow (Ubersteuerung)
. +5VDC 28095 .
Eingangstyp -5... + 5 VDC “5VDC 28095 Nennbereich
-5,8 VDC -32768 Underflow (Untersteverung)
+5,8 VDC 32767 Overflow (Ubersteverung)
Eingangstyp 1... + 5 VDC +5VDC 28095 Nennbereich
0VDC 0 Underflow (Untersteuerung)
+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 1240;1“: 25753]037 Nennbereich
0mA 0 Underflow (Untersteuerung)

* 0x8001:05 = 1 Linear Scaled - der gemessene Analogwert wird auf den im Feld ,User Full Scale” der ,Allgemeinen Ei?enschqﬁen” -
,Parameter der Einheit des Analogmoduls” eingestellten Wert bezogen. Kann fiir iecfen analogen Kanal einzeln eingestellt werden.




3. ZUBEHOR

3.1 ZWISCHENMODUL - M, MIT ZUSATZLICHER STROMVERSORGUNG

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

dem Modul nachgeschalteten Ventile eingeschaltet sind. Verschiedene Typen mit unterschiedlichen pneumatischen Funktionen sind erhdiltlich.

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

+VDC Ventile
=N ® X
1 9 4 3 PIN Farbe Funktion )
1 Braun +VDC
2 Weifs +VDC ¢ 0 VDG
3 Blau GND +VDC Ventile +VDC Ventile
4 Schwarz GND ® +VDC
+VDC
+VDC Bus 0VDC +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 Bedienung oder Stérungen kénnen ungewollte Bewegungen verursachen. Zur Erhdhung der Sicherheit den Druck im Druckluftsystem
enflasten, bevor gefdhrliche Arbeiten durchgefihrt werden.

3.2 ZUSATZLICHER ELEKTRISCHER ANSCHLUSS - EOAD

Zusditzlicher elektrischer Anschluss - E kann verwendet werden, um mehrere EB 80-Systeme an einem EtherCAT- Abschlusselement mit Rickfihrung
Knoten anzuschlieBen. Dazu muss die Hauptinsel mit einer Encjplaﬂe vom Typ C3 mit M8-Stecker ausgestattet s

sein. Fir den Anschluss mehrerer Systeme miissen alle zusétzlichen Inseln mit Endplatten vom Typ C3 ‘ EB 80 Net (M8-Steckverbinder)
ausgestattet sein, mit Ausnahme der letzten Insel, welche mit einer Endplatte des Typs C2 mit einem seriellen @1 [+ 1 = CANH
Leitungsabschluss EB 80 Net Anschluss ausgestattet sein musss. T—[ ’ 2=CANL
Optional kann eine C3-Endplatte auch auf der letzten Insel in der Reihe installiert werden, wenn eine tg‘%‘

nachtrégliche Hochskalierung vorgesehen ist.

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

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

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

3.2.1 Elementi elefirici di connessione e segnalazione

A Anschluss an das Netz EB 80 Net Netzwerk Ez=gellC
B Anschluss zur Versorgung der elektrischen Zusatzleitung und der Ventil- —
Hilfsleitung ®

C EB 80 Diagnose-LED ® E

D Anschluss?ijr Signalmodule ®

E Anschluss Ventil-Grundplatten

Qe

®

@ (@)~ +24VDC Bus
+24VDC Ventile
GND

GND

rowN—

3.2.1.1 Elekirische Anschliisse: Pin-Belegung des M8-Steckers fiir den zusdtzlichen elekirischen Anschluss der Stromversorgung
1 = 24VDC Zusdtzlicher elektrischer Anschluss fir Stromversorgung und Input/Output Modul

2 = 24VDC Hilfsstromversorgung Ventile

3 =GND

4 = GND

Das Gerdt muss iiber den mit dem Symbol PE =L 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 ZUSATZLICHEN ELEKTRISCHEN ANSCHLUSSES — EOAD

Die Adressierung aller Module erfolgt sequenziell.

¢ Die Adressierung der Magnetventile (Piloten) beginnt beim ersten Magnetventil des EtherCAT-Knotens und endet beim letzten Magnetventil der
letzten angeschﬁ)ssenen Zusatzinsel.

* Die Adressierung der -S-Module mit Digitaleingéingen beginnt beim ersten an den EtherCAT-Knoten angeschlossenen Modul und endet beim
letzten -S-Modul mit Digitaleingéingen sc]ier letzten ungescﬁbssenen Zusatzinsel.

¢ Die Adressierung der -S-Module mit Digitalausgéingen beginnt beim ersten an den EtherCAT-Knoten angeschlossenen Modul und endet beim
letzten -S-Modul mit Digitalausgéingen der letzten ongescﬁbssenen Zusatzinsel.

o Die Adressierung der -S-Module mit Analogeingéingen beginnt beim ersten an den EtherCAT-Knoten angeschlossenen Modul und endet beim
letzten -S-Moclu?mit Analogeingéingen der letzten ongescﬁbssenen Zusatzinsel.

* Die Adressierung der -S-Module mit Analogausgéingen beginnt beim ersten an den EtherCAT-Knoten angeschlossenen Modul und endet beim
letzten -S-Modul mit Analogausgéingen der letzten angeschlossenen Zusatzinsel.

DO1-6 DI1-8 E Al1-4
| =3 .
©°©|0°0 |62 ®
o ete el s
I:I@@)@I:ICI@@@CI @ D o 1 |:|
= I:H:|© ©l:| el
[Telelolek o lioll

3.3 SIGNALMODULE - S

EB 80-Systeme werden mit zahlreichen Modulen zur Steuerung von Input- oder Output-Signalen geliefert.

Diese Module kénnen zu Systemen mit einer elektrischen EtherCAT-Verbindung oder zu Systemen mit einem zuscitzlichen elekirischen Anschluss
hinzugefiigt werden.

3.3.1 Modul digitale Eingéinge
Modul 8 digitale Eingéinge M8: Jedes Modul kann bis zu 8 digitale Eingéinge verwalten. Es ist mit einem Byte definiert, beginnend ab Byte IN 1.
Klemmleistenmodul 16 digitale Eingéinge: Jedes Modul kann bis zu 16 digitale Eingéinge verwalten. Es ist mit 2 Byte definiert, b?innend ab Byte

IN 98. Jeder Eingang verfiigt ilber einige Parameter, die einzeln iber die Funktion CoE'— CAN over EtherCAT konfigurierbar sin

3.3.1.1 Art der Eingéinge und der Stromversorgung
Es kdnnen digitale PNP- oder NPN-Sensoren mit zwei oder drei Dréihten angeschlossen werden. Die Sensoren kdnnen entweder iber
einen EtherCAT Knoten oder eine zusctzliche Stromversorgung mit elekirischem Anschluss mit Strom versorgt werden. Auf diese

Weise bleiben die Sensoren auch dann aktiv, wenn die Hilfsstromversorgung des Ventils ausgeschaltet ist.

3.3.1.2 Elektrische Anschliisse

Pin-Belegung des M8-Steckers Pinbelegung des Klemmleistensteckers
£ 1 = +VDC (Stromversorgung Sensor)  Input X1 - X5 - X9 - X13[Input X2 - X6 - X10 - X14|Input X3 - X7 - X11 - X15|Input X4 - X8 - X12 - X16
3 = GND (Stromversorgung Sensor) + |lnput| 0O + |Input| 0O + |Inpt| 0O + |Input | ©
3 1 4 = Input ~—

Stromversorgung fiir Sensoren

3.3.1.3 Polaritéit - 0x8020 - Polarity DI8 e 0x8070 Polarity DI16
Es ist mglich, die Polaritdt jedes einzelnen Eingangs zu wéhlen.

Module mit 8 Digitaleingéingen: Die Polaritéit wird mit dem Objekt 8020:0 Params_DI_Polarity definiert. Es sind 16 Sublndex vorhanden,
entsprechend den 16 im System installierbaren Modulen.

* 0x8020:xx = 0 PNP, das Signal ist aktiv, wenn der Signalpin mit +VDC verbunden ist

* 0x8020:xx = 1 NPN, das Signal ist aktiv, wenn der Si narpin mit OVDC verbunden ist

Module mit 16 Digitaleingéingen: Die Polaritét wird mit dem Objekt 8070:0 Params_DI_Polarity definiert. Es sind 16 Sublndex vorhanden,
entsprechend den 8 im System installierbaren Modulen.

* 0x8070:xx = 0 PNP & das Signal ist aktiv, wenn der Signalpin mit +VDC verbunden ist

® 0x8070:xx = 1 NPN R das Signal ist aktiv, wenn der Signai) in mit OVDC verbunden ist

Jeder Slublndex ist mit einem Byte zur Einstellung von 8 Digitaleingéingen definiert.

Beispiel:

= Ergles Modul mit 8 Digitaleingéingen, alle 8 Eingéinge NPN: 8020:01 = 255 (OxFF)

— Drittes Modul mit 8 Digitaleingéingen, erste 4 Eingéinge NPN und die folgenden 4 PNP: 8020:03 = 15 (0xOF)

Die Signalleuchte (LED) ist aktiv, wenn der Eingang aktiv ist.




3.3.1.4 Aktivierungszustand 0x8021 - Activation state DI8 - 0x8071 Activation state DI16

Es ist mdglich, den Aktivierungszustand jedes einzelnen Eingangs zu wahlen.

Module mit 8 Digitaleingéingen: Der Aktivierungszustand wird mit dem Objekt 8021:0 Params_DI_ActStatus definiert. Es sind 16 Sublndex
vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren S-Modulen.

* 0x8021:xx = 0 Normal offen & Signal ist aktiv, wenn der Sensor aktiv ist. Die LED ist aktiv, wenn der Sensor aktiv ist

® 0x8021:xx = 1 Normal geschlossen ® Signal ist aktiv, wenn der Sensor inaktiv ist. Die LED ist aktiv, wenn der Sensor inaktiv ist

Module mit 16 Digitaleingdngen: Der Akfivierungszustand wird mit dem Objekt 8071:0 Params_DI_ActStatus definiert. Es sind 16 Sublndex
vorhanden, entsprechend den 8 im System insta|ﬁerboren S-Modulen.

® 0x8071:xx = 0 Normal offen X Signal ist aktiv, wenn der Sensor aktiv ist. Die LED ist aktiv, wenn der Sensor aktiv ist

® 0x8071:xx = 1 Normal geschlossen X Signal ist aktiv, wenn der Sensor inaktiv ist. Die LED ist aktiv, wenn der Sensor inakfiv ist

Jeder Slublndex ist mit einem Byte zur Einstellung von 8 Digitaleingéngen definiert.

Beispiel:

- Erftes Modul mit 8 Digitaleingéingen, alle 8 Eingéinge NC: 8021:01 Sublndex 001 = 255 (OxFF)

- Drittes Modul mit 8 Digitaleingéingen, erste 4 Eingéinge NC und die folgenden 4 NO: 8020:03 = 15 (0xOF)

3.3.1.5 Signalpersistenz 0x8022 - Signal extension DI8 - 0x8072 Signal extension DI16

Diese Funktion ermdglicht es, das Eingangssignal fir eine Mindestzeit entsprechend dem eingestellten Wert aufrechtzuerhalten, sodass die SPS

auch Signale mit sehr kurzen Impulszeiten er%ssen kann.

— Module mit 8 Digitaleingéingen: Die Signalpersistenz wird mit dem Objekt 8022:0 Params_DI8_SignExt definiert. Es sind 32 Sublndex von
8022:01 bis 8022:20 vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren S-Modulen.

— Module mit 16 Digitaleingéingen: Die Signalpersistenz wird mit dem Objekt 8072:0 Params_DI16_SignExt definiert. Es sind 32 Sublndex von
8072:01 bis 8072:20 vorhanden, entsprechend den 8 im System instcl|fierbcren S-Modulen.

Jeder Sublndex ist mit einem Byte zur Einstellung von 4 Digitaleingéingen definiert.

® 0x8022:xx = 0, O ms: Filter inaktiv

* 0x8022:xx = 1, 15 ms: Signale mit kirzerer Ein-/Ausschaltzeit als 15 ms werden fiir 15 ms gehalten

® 0x8022:xx = 2, 50 ms: Signale mit kiirzerer Ein-/Ausschaltzeit als 50 ms werden fiir 50 ms gehalten

* 0x8022:xx = 3, 100 ms: Signale mit kiirzerer Ein-/Ausschaltzeit als 100 ms werden fir 100 ms gehalten

N° Eingang X4 X3 X2 X1
Byte 1
bit 7-6 5-4 3-2 1-0
Signalpersistenz 50 ms 50 ms 100 ms 100 ms
Wert 2 2 3 3
bit 10 10 11 11
Byte 10101111
Hex AF
DEC 175
Einstellungen 0x8050:xx = AF Hex — 175 DEC

3.3.1.6 Eingangsfilter 0x8023 - Debounce time DI8 - 0x8073 Debounce fime DI16

Es handelt sich um einen zeitbasierten Filter, der fiir jeden einzelnen Eingang separat eingestellt werden kann. Er ermdglicht es, Signale
mit einer Dauer, die kiirzer als die eingestellte Zeit ist, herauszufiltern und NICHT zu erfassen. Die Funkfion kann verwendet werden, um
Fehlersignale zu vermeiden.

- Module mit 8 Digitaleingéingen: Der Eingangsfilter wird mit dem Objekt 8023:0 Params_DI8_DebTime definiert. Es sind 32 Sublndex von
8023:01 bis 8023:20 vorhanden, entsprecﬁend den 16 im System installierbaren S-Modulen.

— Module mit 16 Digitaleingéingen: Der Eingangsfilter wird mit dem Objekt 8073:0 Params_DI16_DebTime definiert. Es sind 32 Sublndex von
8073:01 bis 8073:20 vorhanden, entsprechend den 8 im System installierbaren S-Modulen.

Jeder Sublndex ist mit einem Byte fiir die Einstellung von 4 Digitaleingéingen definiert.

® 0x80x3:xx = 0 - O ms: Filter inaktiv

® 0x80x3:xx = 1 - 3 ms: Signalzustandsénderungen kiirzer als 3 ms werden nicht erfasst

* 0x80x3:xx = 2 - 10 ms: Signalzustandsénderungen kiirzer als 10 ms werden nicht erfasst
® 0x80x3:xx = 3 - 20 ms: Signalzustandséinderungen kiirzer als 20 ms werden nicht erfasst
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3.3.2 Modul digitale Ausgange

Jedes Modul mit 8 digjitalen Ausgéingen M8 kann bis zu 8 digitale Ausgéinge verwalten. Es ist mit 1 Byte definiert, beginnend ab Byte Out 16.
Klemmleistenmodul mit 16 digito?en Ausgéingen: Jedes Modul kann bis zu 16 digitale Ausgéinge verwalten. Es ist mit% Bzfe definiert, beginnend
ab Byte Out 87. Jeder Ausgang verfiigt Gber einige Parameter, die einzeln Uber die Funktion CoE — CAN over EtherCAT konfigurierbar sind.

3.3.2.1 Tipo di uscita e alimentazione

Kann zur Steverung verschiedener digitaler Geréite verwendet werden. Folgende Gerdite sind kompatibel:

* Magnetspulen

o Schitze

* Anzeigegerdte

Die Ausgéinge werden von der Stromversorgung des EtherCAT-Knotens, falls vorhanden, dem digitalen 6-Ausgangs-M8-Modul und der
vorherigen Stromversorgung gespeist (siehe 3.3.3).

Stellen Sie sicher, dass Ser Einschaltstrom und die Daverstrdme der angeschlossenen Geréite nicht die an jeden Anschluss gelieferten Stréme
und den Maximalstrom des Moduls iberschreiten.

Wenn das Modul direkt an die elekirische EtherCAT-Verbindung angeschlossen ist, ist die Stromversorgung die gleiche wie die des EtherCAT-
Knotens. Verwenden Sie einen geeigneten externen Schutz, um eine dauerhafte Beschddigung des Geréits zu vermeiden.

3.3.2.2 Elektrische Anschliisse

Pin-Belegung des M8-Steckers Pin-Belegung des Klemmleistensteckers
4 ] =4VDC(COMfir OUTNPN)  Output X1 - X5 - X9 - X13 [Output X2 - X6 - X10 - X14]Output X3 - X7 - X11 - X15[Output X4 - X8 - X12 - X16
3 = GND (COM fir OUT PNP) + |Output] 0 + |Ouput| 0 + |Ouput| 0 + |Output] 0O
3 1 4 = Output

3.3.2.3 Polaritéit - 0x8030 - Polarity DO8 - 0x8080 Polarity DO16

Es ist maglich, die Polaritéit jeder einzelnen Ausgabe zu wahlen.

- Module mit 8 Digitalausgéngen: Die Polaritét wird mit dem Objekt 8030:0 Params_DO8_Polarity definiert. Es sind 16 Sublndex vorhanden,
entsprechend den % 6 im System installierbaren S-Modulen.

— Modul mit 16 Digitalausgéingen: Die Polaritét wird mit dem Obijekt 8080:0 Params_DO16_Polarity definiert. Es sind 16 Sublndex vorhanden,
entsprechend den g im System installierbaren S-Modulen.

Jeder Sublndex ist mit einem Byte fiir die Einstellung von 8 Digitalausgéingen definiert.

* 0x80x0:xx = 0 - PNP, wenn der Ausgang aktiv ist, liegt am Signalpin +VDC an. Um eine Last zu versorgen, muss die andere Seite an OVDC angeschlossen werden
° Ox80)|(0:xx =1 - NPN, wenn der Ausgang aktiv ist, liegt am Signalpin OVDC an. Um eine Last zu versorgen, muss die andere Seife an +VDC angeschlossen werden
Beispiel:

- ErEIes angeschlossenes S-Modul, mit 8 NPN-Ausgéingen: 8030:01 Sublndex 001 = 255 (OxFF)

- Drittes angeschlossenes S-Modui, mit den ersten 4 NgN-Ausgdngen und den folgenden 4 PNP-Ausgéingen: 8030:03 Sublndex 003 = 15 (0xOF)

3.3.2.4 Aktivierungszustand 0x8031 - Activation State DO8 - 0x8081 Activation State DO16

Es ist maglich, den Aktivierungszustand jeder einzelnen Ausgabe zu wiihlen.

- Module mit 8 Digitalausgéingen: Der Aktivierungszustand wird mit dem Objekt 8031:0 Params_DO8_ActStatus definiert. Es sind 16 Sublndex
vorhanden, entsprechend aen 16 im System insraﬁierboren S-Modulen,

* 0x8031:xx = 0 - Normal offen, der Ausgang ist akfiv, wenn er vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED ist aktiv, wenn der Ausgang
angesteuert wird

. (?x8031 xx = | - Normal geschlossen, der Ausgang ist aktiv, wenn er NICHT vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED ist aktiv, wenn der
Ausgang NICHT angesteuert wird

= Modu?mii 16 Digitalausgéingen: Der Aktivierungszustand wird mit dem Objekt 8081:0 Params_DO16_ActStatus definiert. Es sind 16 Sublndex
vorhanden, entsprechend en98 im System installierbaren S-Modulen.

* 0x8081:xx = 0 - Normal offen, der Kusgong ist aktiv, wenn er vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED ist aktiv, wenn der Ausgang angesteuert wird
* 0x8081:xx = 1 - Normal geschlossen, der Ausgang ist akfiv, wenn er NICHT vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED ist aktiv, wenn der
Ausgang NICHT angesteuert wird

Jeder Slli)lndex ist mit einem Byte fiir die Einsfellung von 8 Digitalausgéingen definiert.

Beispiel:

- Erspres angeschlossenes Modul mit 8 Digitalausgéingen, alle 8 Ausgéinge NC: 8031:01 Sublndex 001 = 255 (OxFF)

- Drittes angeschlossenes Modul mit 8 Digitalausgéngen, erste 4 Ausgénge NC und die folgenden 4 NO: 8031:03 Sublndex 003 = 15 (0xOF)

3.3.2.5 Sicherheitszustand 0x8032 - Fail safe DO8 - 0x8082 Fail safe DO16

Diese Funkfion ermdglicht es, den Zustand der Ausgéinge fiir den Fall einer unterbrochenen Kommunikation mit dem Master festzulegen.

— Module mit 8 Digitalausgéingen: Der Sicherheitszustand wird mit dem Objekt 0x8032:0 Params_DO8_FailSafe definiert. Es sind 32 Sublndex
vorhanden, entsprechend %en 16 im System installierbaren S-Modulen.

- Modul mit 16 Eigitoklusgdn en: Der Sicherheitszustand wird mit dem Objekt 0x8082:0 Params_DO16_FailSafe definiert. Es sind 32
Sublndex vorhanden, entsprechend den 8 im System installierbaren S-Modulen.

Jeder Sublndex ist mit einem Byte fiir die Einsteﬁunlg von 4 Digitalausgéngen definiert.

Output Reset (Default), alle Ausgéinge werden deaktiviert. Eingestellt Gber das Objekt 0x8001:02 - Params_Head_NetX

¢ Output Fault Mode, es ist mglich, das Verhalten jedes einzelnen Piloten zwischen drei Modi zu wéhlen:

- Wert = 0 Hold Last State, der Magnetventil-Pilot behélt den Zustand bei, den er vor der Kommunikationsunterbrechung mit dem Master hatte
- Wert = 1 Output Reset (Default), ger Magnetventil-Pilot wird deaktiviert

— Wert = 2 Output Set, im Moment der Kommunikationsunterbrechung mit dem Master wird der Magnetventil-Pilot aktiviert

Bei Wiederherstellung der Kommunikation ibernimmt der Controller die Verwaltung des Status des Pilotventils.
Der Controller muss Ereignisse angemessen verwalten, um unkontrollierte Schaltungen zu verhindern.




3.3.2.6 Storungen und Warnhinweise B

Das Modul ist an jedem einzelnen Ausgang gegen Uberlast und Kurzschluss geschiitzt. Das Signal wird automatisch zuriickgesetzt.
Der Ausgang wird alle 30 Sekunden kurzzeitig aktiviert, um zu iberpriifen, ob der Fehler behoben wurde und das automatische
Zuriicksetzen erfolgt ist. Der Controller muss Ereignisse entsprechend verwalten, um unkontrollierte Schaltungen zu verhindern.

3.3.3 Digitales Modul mit 6 M8-Ausgéngen - Duale Stromversorgung

Jedes Modul kann bis zu 6 digitale Ausgdnge verwalten und wird Gber die Objekte 0x8040:0, 0x8041:0, 0x8042:0 konfiguriert, genauso wie
das Modul mit 8 M8-Digitalausgéngen. Es ist mit 1 Byte definiert, beginnend GL Byte Out 32.

Das Modul verfiigt iiber einen Anschluss fiir die Hilfsversorgung, der es ermdglicht, den vom Modul und vom System bereitstellbaren Strom zu
erhdhen. Die Versorgung der digitalen Ausgéinge ist von der Busversorgung getrennt. Dadurch ist es méglich dyie Versorgung der Ausgéinge ber
Barrieren oder Schutzscﬁahun en sicher zu unterbrechen, wahrend die Kommunikation mit dem Bus-Terminqi aktiv bleibt.

Die Busversorgung muss dieselbe sein, die auch das Bus- oder ADD-Terminal versorgt.

Die Busversorgung speist alle nachfolgenden Module.

3.3.3.1 Hilfsstromversorgung

PIN Farbe Funkfion
L 2 L8 1 Braun +VDC Stromversorgung BUS
2 Weif3 +VDC Stromversorgung Digitaler Ausgang
3 Blau GND
4 Schwarz GND

Der obgegebene Strom ist die Summe des vom Modul 6 M8-Digito|ousgdn?e gelieferten Stroms plus des von allen nachfolgenden
Signalmodulen gelieferten Stroms, die vor einem weiteren méglichen Modul 6 M8-Digitalausgéinge + Stromversorgung angeschlossen sind.
Der maximal von den nach einem Modul 6 M8-Digitalausgéinge + Stromversorgung angeschlossenen Modulen lieferbare Strom betréigt 4 A.

3.3.4 MODUL 16 KONFIGURIERBARE DIGITALE EIN-/AUSGANGE

Jedes Modul verfiigt Gber 8 Steckverbinder M8 (4-polig) oder M12 (5-polig) fir insgesamt 16 Kandle, die einzeln frei konfigurierbar sind,
entweder als Digitaleingéinge oder als Digitalausgénge.

Zuséitzlich kdnnen die Eingdnge 1, 2 sowie 3 und 4 als Kandle fir das Auslesen von Encodern mit einer maximalen Frequenz von 300 Hz
konfiguriert werden, beispielsweise fir Encoder von Gleichstrommotoren.

3.3.4.1 Datenzuweisung

10 Eingangsbytes 3 Ausgangsbytes

Byte 0 Digitale Eingdinge X1...X8 Byte O Digitale Ausgénge X1...X8

Byte 1 Digitale Eingéinge X9...X16 Byte 1 Digitale Ausgdinge 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
4 2 1 = +VDC 2 1 = +VDC
2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16 2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16
3 1 3=GCGND 1 3 3=GND
4= X1,X3,X5,X7,X9, X11,X13, X15 4=X1,X3,X5,X7, %9, X11,X13, X15
4 5=NC
3.3.4.3 Datenbit-Zuordnung zu den Anschlussports
/O Byte 0 1/0 Byte 1
Bit 0 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 | Pn4 | 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 0x80Dx.01...0x80Dx.04 10 MASK
Es sind 4 Sublndex vorhanden, die den 16 Signalen des Moduls entsprechen.

Beispiel
* Eingdnge = 00  Mask: 00 00 00 00 = 00 = 4 Eingéinge OOP 0l 0 ol
* Ausgdinge = 01  Mask: 01 01 01 01 = 55 hex — 85 dez = 4 Ausgéinge X4 X3 X2 X1
® Encoder = 10 Mask: 10 10 10 10 = AA hex - 170 dez = 4 Encoder-Kandle N ouT | IN | ouT

e Gemischt= Mask: 00 01 0001 = 11 hex—17 dez=IN - OUT / IN - OUT 11 hex - 17 dec
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3.3.4.5 Typ der Eingdnge und Versorgung

Es kdnnen 2- oder 3-Draht-Digitalsensoren, PNP, angeschlossen werden. Die Versorgung der Sensoren erfolgt entweder iber die Busversorgung
oder iber die Versorgung des zuséitzlichen elektrischen Anschlusses. Auf diese Weise bleiben die Sensoren auch dann aktiv, wenn die
Hilfsversorgung der Venrﬁe unterbrochen wird.

3.3.4.6 Aktivierungszustand 0x80Dx.05 - 0x80Dx.06 Activation state
Es ist mdglich, den Aktivierungszustand jedes einzelnen Eingangs zu wihlen. Der Aktivierungszustand wird mit dem Objekt 0x80Dx.xx Activation
State definiert. Es sind 2 Sublndex vorhanden:
* 0x80Dx.05 Activation State Signale 1...8
* 0x80Dx.06 Activation State Signale 9...16
= 0 normally open, das Signal ist aktiv, wenn der Sensor aktiv ist. Die LED ist aktiv, wenn der Sensor aktiv ist
=1 normally cf)sed, das Signal ist aktiv, wenn der Sensor inaktiv ist. Die LED ist aktiv, wenn der Sensor inaktiv ist

Beispiel

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

11 hex = 17 dec

3.3.4.7 Signalpersistenz 0x80Dx.07... 0x80Dx.0A Signal extension
Die Funktion ermdglicht es, das Eingangssignal fir eine Mindestzeit entsprechend dem eingestellten Wert aufrechtzuerhalten, sodass die SPS auch
Signale mit sehr kurzen Impulszeiten er?dssen kann. Die Signalpersistenz wird mit dem Objekt 0x80Dx Signal Extension definiert.
Es sind 4 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 Signalen des Moduls:
* 0x80Dx.07 Signal Extension Signale 1...4
* 0x80Dx.08 Signal Extension Signale 5...8
* 0x80Dx.09 Signal Extension Signale 9...12
¢ 0x80Dx.0A Signal Extension Signale 13...16
=0 - 0 ms: Filter inakfiv
=1 - 15 ms: Signale mit Ein-/Ausschaltzeiten kleiner als 15 ms werden 15 ms lang gehalten
= 2 - 50 ms: Signale mit Ein-/Ausschaltzeiten kleiner als 50 ms werden 50 ms lang gehalten
=3 - 100 ms: Signale mit Ein-/Ausschaltzeiten kleiner als 100 ms werden 100 ms lang gehalten

3.3.4.8 Eingangsfilter 0x80Dx.0B... 0x80Dx.0E Debounce time
Es handelt sich um einen zeitbasierten Filter, der fir jeden einzelnen Eingang separat eingestellt werden kann. Er erméglicht es, Signale mit einer Dauer,
die kirzer dls die eingestellte Zeit ist, herauszufiltern und NICHT zu erfassen. Die Funktion kann verwendet werden, um Fehlersignale zu vermeiden. Der
Eingangsfilter wird mit dem Objekt 0x80Dx Input Debounce Time definiert. Es sind 4 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 Signalen des Moduls:
* 0x80Dx.0B Input Debounce Time Signale 1...4
* 0x80Dx.0C Input Debounce Time Signale 5...8
* 0x80Dx.0D Input Debounce Time Signale 9...12
* 0x80Dx.0E Input Debounce Time Signale 13...16

=0 - 0 ms: Filter inaktiv

=1 - 3 ms: Signalzustandséinderungen kirzer als 3 ms werden nicht erfasst

= 2 - 10 ms: Signalzustandséinderungen kirzer als 10 ms werden nicht erfasst

= 3 - 20 ms: Signalzustandséinderungen kiirzer als 20 ms werden nicht erfasst

3.3.4.9 Ausgangstyp und Versorgung

Die Ausgdnge kdnnen zur Ansteuerung verschiedener Digitalgerdite verwendet werden. Der Signaltyp ist PNP.

Kompat&ﬂe Gerdte sind:

* Magnetspulen

* Schiitze

* Anzeigen

Die Versorgung der Ausgéinge erfolgt iber die EtherCAT-Knotenspannung oder, falls vorhanden, iber das vorhergehende Modul 6 M8
Digitalausgéinge + Stromversorgung.

Es ist sicherzustellen, dass die Spitzen- und Daverstréme der angeschlossenen Gerite die zulassigen Werte pro Steckverbinder sowie den
maximalen Strom des Moduls nicht Gberschreiten.

Wenn das Modul direkt mit dem EtherCAT-Elekiroanschluss verbunden ist, ist die Versorgung identisch mit der Versorgung des EtherCAT-Knotens
Um daverhafte Schdden am Gerdt zu vermeiden, ist eine geeignete externe Schutzschaﬁung vorzusehen.

3.3.4.10 Aktivierungszustand 0x80Dx.05 - 0x80Dx.06 Activation state

Es ist (TtSFgﬁch, den AEtivierungszustond jeder einzelnen Ausgabe zu wahlen. Der Aktivierungszustand wird mit dem Objekt 0x80Dx.xx Activation

State definiert.

Es sind 2 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 Signalen des Moduls:

* 0x80Dx.05 Activation State Signale 1...8

o 0x80Dx.06 Activation State Signale 9...16
= 0 normally open, die Ausgabe ist aktiv, wenn sie vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED ist aktiv, wenn die Ausgabe angesteuert wird
= 1 normally crc))sed, die Ausgabe ist aktiv, wenn sie NICHT vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED ist aktiv, wenn die Ausgabe NICHT

angesteuert wird




3.3.4.11 Sicherheitszustand 0x80Dx.0F... 0x80Dx.12 Fail safe output

Diese Funktion ermdglicht es, den Zustand der Ausgéinge im Fall einer unterbrochenen Kommunikation mit dem Master festzulegen. Die Funktion
muss mit dem Objekt 0x8001:02 Fail Safe Output = 2 akfiviert werden.

Der Sicherheitszustand wird mit dem Objekt 0x80Dx.OF ... 0x80Dx.12 Fail Safe definiert. Es sind 4 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16
Signalen des Moduls:

o 0x80Dx.0F Fail Safe Signale 1...4

* 0x80Dx.10 Fail Safe Signale 5...8

* 0x80Dx.11 Fail Safe Signale 9...12

* 0x80Dx.12 Fail Safe Signale 13...16

Wert = 0 Hold Last State, der Magnetventil-Pilot behdlt den Zustand bei, den er vor der Kommunikationsunterbrechung mit dem Master hatte
Wert = 1 Output Reset (Default), der Mognetventi|-Pi|ot wird deaktiviert

Wert = 2 Output Set, im Moment der Kommunikationsunterbrechung mit dem Master wird der Magnetventil-Pilot aktiviert

Nach Wiederherstellung der Kommunikation Gbernimmt der Master wieder die Steuerung des Zustands der Magnetventil-Piloten.
Um unkontrollierte Bewegungen zu vermeiden, muss der Master das Ereignis entsprechend verwalten.

3.3.4.12 Encoder-Parameterkonfiguration

Inversionszdhlung - 0x80Dx.13 (Ch1) - 0x80Dx.15 (Ch2) Count Inversion

Diese Funktion ermdglicht es, die Impulszéhlung umzukehren, wobei die Drehrichtung des Motors beibehalten wird.

= 0 Keine Inversion

= 1 Z&hlumkehr

Reset der Impulsanzahl - 0x80Dx.14 (Ch1) - 0x80Dx.16 (Ch2) Count Reset Mode

Diese Funkfion ermdglicht es, die Impulszéhlung entweder iber einen SPS-Befehl oder iber einen Eingang des Moduls zuriickzusetzen.
= 0 Reset erfolgt durch Aktivieren der Bits O (Ch1) und 1 (Ch2) im Ausgangsbyte 2

= Eingéinge Nr. 5...16 Reset erfolgt durch Aktivieren des konfigurierten Eingangs

Index Mame Flags Walue

= 80000 Parameters 16 Digital 10-kModule 1
8000:01 10 mask 1-4 R
8000:02 10 mask 5-8 R
80D0:03 10 mask 912 R
80D0:04 10 masgk 1316 R
80D0:05  Activation state 1-8 [only inputz) R
800006 Activation state 9-1E [only inputs) R
800007 Signal extension 1-4 [only inputs) R
B8000:08  Signal extenzion 5-8 [only inputs) R
8000:09  Signal extenzion 3-12 [only inputs) R
80D0:04  Signal extenzion 13-16 [only inputs) R

S0DC:0B  Input debounce time 1-4 [only inputs) R
L BODDOC  Input debounce time 5-8 [only inputs] R
800000 Input debounce time 9-12 [only inputz] R
80D0:0E  Input debounce time 13-16 [only inpu... B

80D0:0F  Fail zafe 1-4 [only outputs) R
800010 Fail zafe 5-8 [only outputs) R
800011 Fail safe 912 [only outputs) R
800012 Fail zafe 13-16 [only outputs] R
80D0:13  Encoder 1: Count inversion R
8000:14  Encoder 1: Count reset mode R
800015  Encoder 2@ Count inversion R
0D01E  Encoder 2 Count reset mode R

+ 8001:0 Parameters 16 Digital I0-Module 2
+ 80020 Parameters 16 Digital 13-k odule 3
4 800z0 Parameters 16 Digital 10-kodule 4

3.3.4.13S torungen und Warnhinweise .

Das Modul ist an jedem einzelnen Ausgang gegen Uberlast und Kurzschluss geschiitzt. Das Signal wird automatisch zuriickgesetzt.
Der Ausgang wird alle 30 Sekunden kurzzeitig aktiviert, um zu Gberpriifen, ob der Fehler behoben wurde und das automatische
Zuriicksetzen erfolgt ist. Der Controller muss Ereignisse entsprechend verwalten, um unkontrollierte Schaltungen zu verhindern.
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3.3.5 Analoges M8-Modul mit 4 Eingéngen

Jedes Modul kann bis zu 4 analoge Eingéinge verwalten, die frei wahlweise in Spannung oder Strom konfigurierbar sind.

Jeder Eingang ist mit 2 Byte definiert, beginnend ab Byte In 17.

Die Signale werden mit einer Aufldsung von 15 Bit plus Vorzeichen konvertiert, die fir das Steuerungssystem verfiigbaren numerischen Werte
liegen zwischen —32768 und +32767.

Es stehen einige Parameter zur Verfiigung, die einzeln konfigurierbar sind.

Das Modul ist in der Lage, Werte auf3erhalb des Bereichs zu erkennen und im Fall von 4/20 mA- oder 1/5 VDC-Sensoren auch die
Unterbrechung des Sensors, beispielsweise durch Kabelbruch.

3.3.5.1 Elektrische Anschliisse: Pinbelegung des M8-Steckverbinder
Der Versorgungsspannungswert +VDC entspricht der Spannung der EtherCAT-Knotenzuleitung oder des zuséitzlichen elekirischen Anschluss.

1 = +VDC
+ Analog IN

4 2 2
3@1 3 = GND
4 = - Analog IN

Metallring des Steckverbinders = Schirmung

3.3.5.2 Signalbereich 0x8050 - Signal range Al
Ermoglicht die Konfiguration jedes einzelnen Kanals mit einem Eingangs-Signaltyp.
Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System instoﬁierbaren Analogeingéingen. Jeder Sublndex ist mit 1 Byte definiert.

® 0x8050:xx =0 OFF

® 0x8050:xx=1 0...10 VDC

o 0x8050:xx =2 -10...+10 VDC
® 0x8050:xx=3 0...5VDC

® 0x8050:xx =4 -5...+5VDC

® 0x8050:xx=5 1...5VDC

® 0x8050:xx =6 0...20 mA

® Ox8050:xx =7 4...20 mA

® 0x8050:xx =8 -20...+20 mA

Wenn der Kanal nicht verwendet wird, sollte er zur Vermeidung von Stdrungen deaktiviert werden, indem OFF ausgewahlt wird.

3.3.5.3 Messwertfilier 0x8051 - Filter measured value Al

Es wird ein Filter auf den gemessenen Wert angewendet, um die Messung stabiler zu machen. Dabei wird ein gleitender Mittelwert berechnet,
basierend auf der gewdihlten Anzahl von Messwerten. Je hsher die Anzahl der Werte, desto langsamer die Aktualisierung.

Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogeingéingen. Jeder Subindex ist mit 1 Byte definiert.

Es stehen folgende Werte zur Verfigung:
® 0x8051:xx =0 Kein Filter

® Ox8051:xx =1 2 Werte

® Ox8051:xx =2 4 Werte

® 0x8051:xx =3 8 Werte

® Ox8051:xx =4 16 Werte

® 0x8051:xx =5 32 Werte

® Ox8051:xx =6 64 Werte

3.3.5.4 Benutzerspezifischer Skalenendwert 0x8052 - User full scale Al

Die Einstellung dieses Wertes ermdglicht es, die Skalierung der an das Steuerungssystem ibertragenen numerischen Werte in Abhéingigkeit vom
analogen Signalwert zu éndern. Sie muss durch Setzen des Objekts 0x8001:05 = 1 Linear Scaled aktiviert werden.

Es kdnnen Werte bis 32767 eingestellt werden. Der eingestellte Wert gilt sowohl fiir positive als auch fiir negative Signale. Beispiel:

— Wenn der Signalbereich auf 0/10 VDC eingestellt ist, betréigt der Maximalwert 32767

— Wenn der Signalbereich auf +10 VDC eingestellt ist, sind die Maximalwerte +32767 und -32768

Diese Funkfion ermdglicht eine Anzeige im Ingenieur-Format. Beispiel: Wenn am Analogeingang ein Drucktransmitter 0/10 bar angeschlossen
ist und die Benutzer-Fondoskala auf T000O eingestellt ist, wird der Signalwert in mbar ausgegeben.

Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend gen 16 im System installierbaren Analogeingéingen. Jeder Sublndex ist mit 2 Byte definiert.




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 T = +VDC Sensorversorgung Pin T = +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 Ausgtinge verwalten, die frei wahlweise in Spannung oder Strom konfigurierbar sind.

Die Signale werden mit einer Auf?ésung von 15 Bit plus Vorzeichen konvertiert, die im Steuerungssystem einstelloaren numerischen Werte liegen
zwischen 32768 und +32767.

Es stehen einige Parameter zur Verfijgung die einzeln konfigurierbar sind und durch Auswahl des Moduls in der ,Gesamtiibersicht Gerdie;
Eigenschaften; Parameter der Einheit” verfiigbar sind.

3.3.6.1 Elektrische Anschliisse: Pinbelegung des M8-Steckverbinder

4 2 1 = +VDC

2 = + Analog OUT
3 1 3 = GND

4 = Schirmung

Der Versorgungsspannungswert +VDC entspricht der Spannung der EtherCAT-Knotenzuleitung oder des zuséitzlichen elektrischen Anschluss.

3.3.6.2 Signalbereich 0x8060 - Signal range AO

Ermoglicht die Konfiguration jedes einzelnen Kanals mit einem Ausgangs-Signaltyp.
Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéingen. Jeder Sublndex ist mit 1 Byte definiert.
Es stehen die folgenden Typen zur Verfigung:

* 0x8060:xx =0 OFF

°* 0x8060:xx =1 0...10 VDC

* 0x8060:xx =2 -10...+10 VDC

°* 0x8060:xx =3 0...5VDC

* 0x8060:xx =4 -5...45 VDC

® 0x8060:xx =6 0...20 mA

* 0x8060:xx =7 4...20 mA

Wenn der Kanal nicht verwendet wird, sollte er zur Vermeidung von Stérungen deaktiviert werden, indem OFF ausgewdhlt wird.

3.3.6.3 Benutzerspezifischer Skalenendwert 0x8061 - User full scale AO

Die Einstellung dieser beiden Werte ermdglicht es, die Skalierung der vom Steuerungssystem gesendeten numerischen Werte zu éndern, um den
gewiinschten Wert des analogen Ausgangssignals zu erhalten.

Das Signalwandlungssystem mit 15 Bit plus Vorzeichen erlaubt die Einstellung von Werten von -32768 bis +32767.

Falls e&orderhch, kénnen diese Werte reduziert werden.

Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéingen. Jeder Sublndex ist mit 2 Byte definiert.

3.3.6.4 Minimaler Uberwachungswert 0x8062 - AO_SignalMinVal

Aktivierung der minimaler Uberwachungswert: Uberpriifung, ob der vom Master empfangene Wert mit dem unter ,Minimalwert” 0x8064
eingestellten Wert ibereinstimmt. Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéngen. Jeder
Sublndex ist mit 1 Byte definiert.

3.3.6.5 Maximaler Uberwachungswert 0x8063 - AO_SignalMaxVal

Aktivierung der Funktion maximaler Uberwachungswert:: Uberpriifung, ob der vom Master empfangene Wert mit dem unter ,Maximalwert”
0x8065 eingestellten Wert ibereinstimmt. Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéngen.
Jeder Sublngex ist mit 1 Byte definiert.

3.3.6.6 Minimalwert 0x8064 Lowest valve AO / Maximalwert 0x8065 Highest valve AO
Werte, die fir die Uberwachungsfunktion verwendet werden.

Minimalwert 0x8064
Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéingen. Jeder Sublndex ist mit 2 Byte definiert.
Maximalwert 0x8065
Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéingen. Jeder Sublndex ist mit 2 Byte definiert.
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3.3.6.7 Fail Safe Output 0x8066 - AO_FailSafeOut

Diese Funkfion ermd ﬁcht es, fir jeden einzelnen analogen Ausgang den Signalwert festzulegen, der im Fall einer unterbrochenen
Kommunikation mit dem Master ausgegeben wird. Die Funktion muss iber das Objekt 0x8001:02 = 2 aktiviert werden.

Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéingen. Jeder Sublndex ist mit 1 Byte definiert.

3.3.6.8 Fault mode value 0x8067 - AO_FaultModeVal
Einstellung des Fail-Safe-Werts.
Es sind 16 Sublndex vorhanden, entsprechend den 16 im System installierbaren Analogausgéingen. Jeder Sublndex ist mit 2 Byte definiert.

3.3.7 Analoges M8-Modul mit 4 Eingéngen zur Temperaturmessung

Jedes S-Modul zur Temperaturmessung kann bis zu 4 Eingéinge verwalten, die frei fir die Verwendung von Temperatursensoren oder
Thermoelementen verscﬁiedener Typen konfiguriert werden kdnnen. Einige Parameter kénnen individuell konfiguriert werden.

Die Temperaturkompensation (Co?c/fJunction Compensation, CJC) fiir den Einsatz von Thermoelementen wird intern durchgefihrt. Unter
normalen Umgebungsbedingungen ist es nicht notwendig, eine externe Kaltstellenkompensation zu installieren. Der Einbau eines externen
Sensors wird ]edoch%ei p|6tz|icﬂen Temperaturschwankungen empfohlen. Verwenden Sie beispielsweise einen PT1000-Sensor wie den TE
Connectivity NB-PTCO-157 oder einen gleichwertigen Sensor. Das Temperaturmessmodul bertréigt die gemessenen Werte an das
Steuerungssystem, mit 2 Eingangs-Byte pro Kanal. Das ergibt insgesamt 16 Byte pro Modul, beginnend ab Byte IN 113.

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

2-, 3- oder 4-Leiter-Technik

Unterstiitzte Thermoelementtypen
JLE,TKN,S,B,R

3.3.7.1 Elekirische Anschlisse von Temperatursensoren (Serie Pt und Ni)
Pin 1 = + Sensorversorgung

Pin 2 = + Eingangssignal, positiv

Pin 3 = - Sensorversorgung

Pin 4 = - Eingangssignal, negativ

Gehéusering = Funktionserdung

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-Anschliisse mdglich.
Die hochste Messgenauigkeit wird mit der 4-Leiter-Verdrahtung erreicht.

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

mﬁ‘iw TPEP. 2 | Sensorversorgung T ® B

Sensorsignal

Sensorsignal

Sensor Sensor

Sensorsignal P_’in 4 Sensorsignal P_,i“ 4
. ! Sensorversorgung " ! Sensorversorgung ~ ol Sensorversorgung
Pin 3-‘ Pin 3-‘ externe Kaltstellenk g

| | (optional)

Im Allgemeinen ist fiir die Ubertragung von Analogsignalen ausschlieBlich die Verwendung von abgeschirmten Kabeln zulassig.




3.3.7.2 Elektrische Thermoelementanschlisse

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

Pin 3=CJC Ko|tste|ﬁankom ensation Gber externen Pt1000-Sensor (optional)
Pin 4 = TC- Eingangssignal vom Sensor

Gehéusering = Funktionserdung

Standardanschluss - interne Kalstellenkompensation Anschluss mit externer Kalistellenkompensation - optional

Pin 2* TG Pin 2 * TC+
Pin 1 t cic Giunto freddo esterno

/(opzionale)

| | Pt 1000

3.3.7.3 Parameter der Einheit
Allgemeine Parameter
* Maf3einheit von 0x8090.01 bis 0x80A3.01 Unit of Measure: Es ist mdglich, die gemessene Temperatur in °Celsius oder in °Fahrenheit
auszuwdhlen
0x8090.01 = 0 °Celsius
0x8090.01 = 1 °Fahrenheit
® Rauschunterdriickung von 0x8090.02 bis 0x80A3.02 Noise Rejection: ermdglicht die Unterdriickung elektrischer Strungen, die vom
Versorgungsnetz erzeugt werden. Arbeitet in Kombination mit dem Parameter ,Erfassungsfilter”.
0x8090.02 = 0 50 Hz: unterdriickt Stdrungen, die von einem 50-Hz-Stromnetz erzeugt werden
0x8090.02 = 1 60 Hz: unterdriickt Stdrungen, die von einem 60-Hz-Stromnetz erzeugt werden
0x8090.02 = 2 50/60 Hz slow: unterdriickt Stérungen, die von einem 50- und 60-Hz-Stromnetz erzeugt werden.
Hohe Filterwirkung, jedoch mit Verzégerung bei der Datenerfassung
0x8090.02 = 3 50/60 Hz fast: unterdriickt Stdrungen, die von einem 50- und 60-Hz-Stromnetz erzeugt werden.
Schnelle Datenerfassung, jedoch mit geringerer Filterwirkung

Rauschunterdriickung S L,
Démpfung (dB) Datenerfassungsverzogerung (ms) Démpfung (dB) Datenerfassungsverzogerung (ms)
50 Hz 95 60 120
60 Hz 95 50 120 67
50/60 Hz Slow 100 300 120 400
50/60 Hz Fast 67 60 82 80
Input-Kanal

* Sensortyp von 0x8094.01 bis 0x80A3.01 Sensor Adjustment: Es ist mdglich, den verwendefen Sensortyp aus den unterstiitzten auszuwdhlen.
0x8094.01 = 0 Kein Sensor verbunden
0x8094.01 =1 Pt 100 (TK=0.00385)
0x8094.01 =2 Pt 200 (TK=0.00385)

0x8094.01 = 3 Pt 500 (TK=0.00385)
0x8094.01 = 4 Pt 1000 (TK=0.00385)
0x8094.01 =5 Pt 100 (TK=0.00391)
0x8094.01 = 6 Pt 200 (TK=0.00391)
0x8094.01 =7 Pt 500 (TK=0.00391)
0x8094.01 = 8 Pt 1000 (TK=0.00391)
0x8094.01 =9 Ni 120 (TK=0.00617)

0x8094.01 = 0A Ni 200 (TK=0.00617)
0x8094.01 = 0B Ni 500 (TK=0.00617)
0x8094.01 = 0C Ni 1000 (TK=0.00617)
0x8094.01 = OD TC Type E

0x8094.01 = OE TC Type J

0x8094.01 = OF TC Type T

0x8094.01 = 10 TC Type K
0x8094.01 =11 TC Type N
0x8094.01 = 12 TC Type S
0x8094.01 = 13 TC Type B
0x8094.01 = 14 TCTypeR
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* Verbindungstyp (nur fiir RTD) von 0x8094.02 bis 0x80A3.02 Connection Technology: Auswahl des Sensortyps mit 2-, 3- oder 4-Leiteranschluss
0x8094.02 = 0 2-Leiter
0x8094.02 = 1 3-Leiter
0x8094.02 = 2 4-Leiter
o Kaltstellenkompensation (nur fir TC) von 0x8094.03 bis 0x80A3.03 Cold Junction Compensation: ermdglicht die Auswahl eines externen
Kaltstellenfihlers anstelle des intern verbauten. Ein externer Kaltstellenfihler (Pt1000) wird bei plétzlichen Umgebungstemperaturéinderungen empfohlen.
0x8094.03 = 1 intern (Default)
0x8094.03 = 0 extern
* Messaufldsung von 0x8094.04 bis 0x80A3.04 Measure Resolution: ermdglicht die Einstellung der Messaufldsung in Zehntel- oder
Hundertstelgraden. Die Auflésung in Hundertstelgraden gilt nur fir RTD-Sensoren und erlaubt die Erfassung einer maximalen Temperatur von 327 °C.
0x8094.04=00,1 °C
0x8094.04=10,01 °C
* Meldung Sensor getrennt von 0x8094.05 bis 0x80A3.05 Signaling Disconnected Sensor: wenn aktiviert, erzeugt eine Leitungsunterbrechung
eine Alarmmeldung.
0x8094.05 = 0 Deaktiviert
0x8094.05 = 1 Aktiviert
* Meldung Kurzschluss (nur fir RTD) von 0x8094.06 bis 0x80A3.06 Short Circuit Signaling: wenn aktiviert, erzeugt ein Kurzschluss im
Sensorkreis eine Alarmmeldung.
0x8094.06 = 0 Deaktiviert
0x8094.06 = 1 Aktiviert
* Minimalwert-Uberwachung von 0x8094.07 bis 0x80A3.07 Lowest Value: ermaglicht das Auslésen einer Alarmmeldung, wenn die
Temperatur unter den eingestellten Minimalwert fall.
0x8094.07 = 0 Deaktiviert
0x8094.07 = 1 Aktiviert
* Maximalwert-Uberwachung von 0x8094.08 bis 0x80A3.08 Highest Value: erméglicht das Auslésen einer Alarmmeldung, wenn die
Temperatur Gber den eingestellien Maximalwert steigt.
0x8094.08 = 0 Deaktiviert
0x8094.08 = 1 Aktiviert
o Filter gemessener Wert von 0x8094.09 bis 0x80A3.09 Filter Measured Value: mathematischer Filter, der eine stabilere Temperaturanzeige
ermdglicht. Ein hoher eingestellter Filterwert fihrt zu stabileren Messungen, jedoch mit gréfBerer Verzégerung bei der Anzeige.
0x8094.09 = 1 1 Messwert
0x8094.09 = 2 2 Messwerte
0x8094.09 = 3 4 Messwerte
0x8094.09 = 4 8 Messwerte
0x8094.09 = 5 16 Messwerte
0x8094.09 = 5 32 Messwerte
0x8094.09 = 6 64 Messwerte
Minimalwert von 0x8094.0A bis 0x80A3.0A Lowest Value
Maximalwert von 0x8094.0B bis 0x80A3.0B Highest Value
o Erfassungsfilter von 0x8094.0C bis 0x80A3.0C Acquisition Filter: definiert den Typ des Digitalfilters. Arbeitet in Kombination mit dem Parameter
,Rauschunterdriickung”. Mit Sync 4 wird eine starkere Filterung erreicht als mit Sync 3, jedoch mit léingerer Verzégerung bei der Datenerfassung.
0x8094.0C = 0 Sync3
0x8094.0C = 1 Sync4

Index Mame Flags Walue =
= 80534:0 Temperature_config CH1

8094:01  Senzor adjustment R

2094:02  Connection technology [only for RTD] R

8034:03 Cold junction compensation [anly for .. Bw

8094:04  Measure Resolution R I

8034:05  Signaling disconnected senzor R i_":

8094:06  Short-circuit zignaling R

2094:07  Manitar lowest value R

8034:08  Monitor highest value R

8094:09  Filter measured value R

8094:04  Lowest value R

8094:0B  Highest value R

2094:0C  Acquisition filter R k=
T - T ¥ b




4. PROPORTIONALDRUCKREGLER

4.1 BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

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

ermdglicht den Anschluss von bis zu 16 Einheiten, die mit dem ADD-Modul verbunden werden kénnen und auch ohne Ventile verwencﬁlat werden
Snnen.

4.2 MERKMALE

o Elektrischer Anschluss: EB 80 EtherCAT-System.

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

o Einstellbares Totband von 10-300 mbar.

* Versorgungsdruck: FS+ mindestens 1 bar, maximal 10 bar (bei einem gewiinschten geregelten Druck von 10 bar ist ein Versorgungsdruck von

10,5 bar zuldssig).

® Spannungsversorgung: 12-24 VDC

o Schutzart: P65

o LED-Anzeige fiir den erreichten Druck

* Grafisches Display und Tastatur zur Anzeige des Drucks, der Maf3einheit 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 verfiigbar:

Lokaler Ausgang: Die Anschlisse der Grundplatte sind als Durchgangskandle fir maximalen Durchfluss ausgelegt, der geregelte Druck liegt an den
Anschlissen der Druckregler-Grundplatte an.

Die nachfolgenden Grundplatten halten den Versorgungsdruck aufrecht.

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

Durch das Anbringen eines Schalldémpfers am Entliftungsanschluss kénnen sich die Durchflussraten und die Reaktionszeiten veréindern.
Uberpriifen Sie regelméfig die Verstopfung des Schalld@mpfers und tauschen Sie diesen bei Bedarf aus.




ATN\METAL
\&WOR

PNEUMATIC

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 ~ —™

ABLASS-
STEUERVENTIL

EINLASS-
STEUERVENTIL

] DRUCKSENSOR

EINGANG AUSGANG

4.5 INBETRIEBNAHME

4.5.1 Adressbelegung

Der Druckregler EB 80 stellt zur Verfiigung:

- 2 Ausgangs-Byte fir die Druckvorgabe

- 2 Eingangs-Byte fir das Auslesen des geregelten Drucks

- 1 Eingangs-Byte fir die Druckschalterfunktion der Druckregler (Bit 0)*

Die Druckwerte werden in mbar angegeben, der Druck-Sollwert ist von O bis 10000 mbar einstellbar.

* Im Fall einer dynamischen Konfiguration ist die Druckschalterfunktion aller Regler in zwei Byte zusammengefasst.
Byte 1 Bit O = Regler 1, Byte 2 Bit 7 = Regler 16

i s Jip | E 22 & s O o
e g 2l B AL B :41/ 1

%

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

i ssure” |=
SetPressure” [E] %QWi6 DEC [+] 10000 10000 ]

B




4.6 EINSTELLUNGEN
4.6.1 KONFIGURATION DER GERATEPARAMETER
Dies erfolgt durch die Einstellung des Index, der der Nummer des Reglers entspricht, und des Sublndex, der der jeweiligen Funktion entspricht.
Hinweis: Die Parametereinstellungen konnen sowohl Gber den EtherCAT-Controller als auch Gber die Tastatur vorgenommen wer den. Die iber

die Tastatur vorgenommenen Einstellungen sind tempordr; beim Neustart des Systems werden die Einstellungen des Controllers wiederhergestellt.

Einstellungen Gber die Tastatur
Um in der Version mit DisL)lay das Einstellungsmenii aufzurufen, driicken Sie gleichzeitig die Tasten OK und ESC.
Wahlen Sie den gewiinschten Parameter mit den Pfeiltasten aus. Driicken Sie die ESC-Taste, um zur vorherigen Seite zuriickzukehren.

Wahrend der Einstellphase ist die Druckregelung NICHT aktiv.

4.6.2 NUMMERIERUNG DES DRUCKREGLERS
Die Nummerierung erfolgt sequenziell, beginnend beim am néichsten zum EtherCAT-Terminal installierten Regler.
Sie ist definiert durch die Indexe von 0x80CO - Regler 1 bis 0x80CF - Regler 16.

4.6.3 ANZEIGE
Sprache - Subindex 0C
0 = ltalienisc

1 = Deutsch

2 = Englisch

3 = Spanisch

4 = Franzésisch

MaBeinheit - SubIndex 02

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 - Diese Funktion ist nur iiber die Tastatur verfiigbar

* 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

Ermc’j%licht das Drehen des Displays um 180°
¢ Wahlen Sie ,ORIENTAT.” aus.

® Driicken Sie OK, um das Display zu drehen.

4.6.4 EINRICHTUNG

Eingang - Subindex 01
0 =Bus
1 = Tastatur

® Fiir den Eingangstyp Tastatur den Druck mit den Pfeiltasten einstellen. Beim Driicken der Tasten wird der eingestellte Druck auf dem Display ange
zeigt; beim Loslassen der Tasten wird wieder der geregelte Druck angezeigt.

Totband - Sublndex 03

Gibt den Druckbereich in der Nahe des eingestellten Drucks an, innerhalb dessen die Regelung inaktiv ist. Das Totband entspricht + und - dem eingestellten
Wert. Es wird in mbar angegeben, minimal einstellbarer Wert 10 mbar, maximal 300 mbar. Es wird empfohlen, kleine Werte (10-15 mbar) nur dann
einzustellen, wenn eine hohe Regelgenauigkeit erforderlich ist. Eine hohe Regelgenauigkeit fihrt zu einer stéirkeren Beanspruchung der Magnetventile.

Regulaion ON |

+BM

SET | mn OFF \
-BM

Regulation ON
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Endwert - Subindex 04

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

Minimaler Druck - Sublndex 05

Gibt den minimal geregelten Druck bei einem eingestellten Wert von O an. Dieser Wert muss unter dem eingestellten Endwert liegen.

Full Scale
100%[FS]
set !
50% [FS] ferrie oo
set !
[FS] 1 Set
et o 10000 mbar

Der minimale Wert, der iber die Tastatureinstellung festgelegt werden kann, ist der Mindestdruckwert.

Sicherheitsausgéinge — Fail Safe Output
Die Funktion ist nur Gber die PLC-Einstellung verfiigbar.
Sie ermdglicht es, den Zustand der Druckregler im Fall einer unterbrochenen Kommunikation mit dem Master festzulegen.
Es sind drei verschiedene Modi méglich, die in der Parametrierung der Einheit eingestellt werden ksnnen:
Output Reset (Default): Die Regelung wird deaktiviert und der Druck auf O (oder auf den Minimaldruck, falls eingestellt) gesetzt.
Hold Last State: Alle Druckregler behalten den Zustand bei, in dem sie sich vor der Unterbrechung der Kommunikation mit dem Master befanden.
Output Fault Mode: Das Verhalten jedes einzelnen Druckreglers kann zwischen zwei Modi gewdhlt werden:
Sublndex OA = 0 Hold Last State, Der Druckregler behélt den Zustand bei, den er vor der Kommunikationsunterbrechung hatte.
Sublndex OA = 1 Output Fault Mode, Der Druckregler regelt den Druck auf den im Feld ,Fail-Safe-Druck bei Output Fault Mode” eingestellten Wert.
Der Wert wird in mbar angegeben.

Regelgeschwindigkeit - Sublndex 09

Kann verwendet werden, um die Ansprechgeschwindigkeit des Reglers zu éndern.

SET AW SET

\%4

V =10 schnelle Regelung V =1 langsame Regelung

Einstellung Nullpunkt (Temperaturkompensation) - die Funktion ist nur iber die Tastatur verfigbar.

Das Gerdt ist auf eine Umgebungstemperatur von 20°C kalibriert. Der vom internen 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 Funktion 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.

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

Versorgungsdruck und der ausgangsseitige Regelkreis getrennt sind.




4.6.5 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.

3 1 ’_‘ ® Driicken Sie OK. Das Eingangs-Magnetventil wird deaktiviert und der Druck
POUT ‘ stabilisiert sich.

: 0  Wahlen Sie POUT und driicken Sie OK. Das Ausgangs-Magnetventil wird
bar . aktiviert und der Druck sinkt.

! . ® Driicken Sie OK, das Ausgangs-Magnetventil wird deaktiviert und der Druck

stabilisiert sich.

4.6.6 PASSWORT - Die Funktion ist nur iiber die Tastatur verfiigbhar

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 Peiltasten festlegen
und mit OK bestétigen. Nach Abschluss der Eingabe erscheint die Bestéitigungsmeldung ,PASSWORD SAVED”.

* Wahlen Sie PASSWORD und driicken Sie OK, um die Funktion zu akfivieren oder zu deaktivieren. Wenn Password ON eingestellt ist, wird der
Zugriff auf das Konfigurationsmenii 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 néichsten 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.

4.6.7 DIGITALAUSGANG

Es steht 1 Word Eingang fir die Pressostaten-Funktion der Druckregler zur Verfigung (Bit O = Regler 1 ... Bit 15 = Regler 16).
Druckschalter-Konfiguration (P) - Subindex 06 = 0

Die Aktivierung des Ausgangs erfolgt beim Erreichen des in P ON eingestellten Drucks.
Die Deakfivierung des Ausgangs erfolgt beim Erreichen des in P OFF eingestellten Drucks.

Tastatureinstellung:
¢ Wahlen Sie mit den Pfeiltasten ,OUTPUT* aus und driicken Sie OK.
* Wahlen Sie ,CONFIGUR.” aus, um den Betriebsmodus auszuwdhlen,
und driicken Sie OK.
¢ Wahlen Sie ,PRESSURE SWITCH” und driicken Sie OK. Der
b OFf ,PRESSURE SWITCH"-Modus, angezeigt als ,CONFIGUR. P.”, wurde

PON

und driicken Sie OK.

‘ ausgewdhlt.
\ ¢ Verwenden Sie die Pfeiltasten, um ,PRESSURE SWITCH” auszuwahlen,

: * Wahlen Sie ,PON” und driicken Sie OK. Geben Sie den gewiinschten
o Aktivierungsdruck ein und driicken Sie OK.

| * Wahlen Sie ,POFF” und driicken Sie OK. Geben Sie den gewiinschten
o Deakfivierungsdruck ein und driicken Sie OK.

* Drijcken Sie ESC, um das Meni zu verlassen.
P ON = Sublndex 07
P OFF = SubIndex 08

Wert wird in mbar ausgedriickt
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Sollwert-Referenz (S) - Sublndex 06 = 1

Diese Funkfion kann verwendet werden, um eine ,variable” Einstellung fir den Druckschalter vorzunehmen.

,Out” wird akfiviert, wenn der voreingeste”te Druck erreicht wird, mit einer durch P+ und P- definierten Toleranz.

OUT OFF
P+
SE [ \ OUTON / i PRESSIONE

P
OUT OFF

P+ Sublndex 07
P-  Sublndex 08
Wert wird in mbar ausgedriickt

Tostaiureinste"ung:

* Wahlen Sie mit den Pfeiltasten ,OUTPUT” aus und driicken Sie OK.

¢ Wahlen Sie ,CONFIGUR.” aus, um den Betriebsmodus
auszuwdhlen, und driicken Sie OK.

e Wahlen Sie ,SET. REF” aus und driicken Sie OK. Der ,SET
REFERENCE“-Modus, angezeigt mit ,CONFIGUR. S.”, wurde
ausgewdhlt.

¢ Verwenden Sie die Pfeiltasten, um ,PRESSURE SWITCH”
auszuwdhlen, und driscken Sie OK.

o Wahlen Sie ,SET. REF” aus und driicken Sie OK.

* Wahlen Sie ,P+” aus und driicken Sie OK.

* Geben Sie den oberen Toleranzdruck ein und driicken Sie OK.

* Wahlen Sie ,P-“ aus und driicken Sie OK. Geben Sie den unteren
Toleranzdruck ein und driicken Sie OK.

* Drijcken Sie ESC, um das Meni zu verlassen.




4.7 ZUGRIFF UBER DIE TASTATUR

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

DISPLAY SET
PARAMETERS

INPUT BUS
UNIT MEAS. BAR
DEAD BAND  0.050

F.SCALE 7.5

MIN.PRESS.  0.000

SPEED ADJ 10

T +40 C _ <« | ITALIAN
SW VERS 00.01 GERMAN

SERIALNO 00001
H METER 00010
PIN 000000000
POUT 000000000

SPANISH
FRENCH

DISPLAY

UNIT MEAS. BAR
CONTRAST 40

SET UP

DEBUG ORIENTAT. 0 CONTRAST
PASSWORD OFF — 40
SET PASSWORD

v

ORIENTAT. 180 +‘

KEYPAD
_> —
[INPUT BUS e —
DEBUG F. SCALE 10.0 DEAD BAND
MIN. PRESS. 0.000 - —_ |
PASSWORD OFF SPEED ADJ . ‘ 0.050 bar .

SET PASSWORD ZERO POINT SET

F.SCALE
L —» |100 bar | —» S—
A MIN. PRESS.  0.000

INPUT IOLK

DEAD BAND  0.050
F. SCALE 10.0
SPEED ADJ 4
L R —_— _
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DISPLAY DISPLAY
SET UP > ‘ > | seTup
DEBUG DEBUG
PASSWORD [ PASSWORD [@N
SET PASSWORD SET PASSWORD . 10.00 bar
@
DISPLAY
DEBUG passworn | @ passworp | @ passworp | @
PASSWORD OFF |—» — e ._. > ._>
SET PASSWORD v - ® 12- ®
|

PASSWORD

4—‘4—
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5.14.0 FUNKTIONEN

Die neuen erweiterten Diagnosefunktionen des EB 80, bezeichnet als EB 80 14.0, stellen der herkémmlichen Instandhaltung ein leistungsstarkes
Analysewerkzeug zur Verfiigung, um einen zuverléssigen, sicheren und langlebigen Betrieb der Produktionseinheiten sicherzustellen.

Zuweisung der Diagnoseadressen

\ N° byte | Dimension [byte]
Systemdaten
Zahlerumschaltung von 49 bis 52 4
Stromversorgungs-Alarmzahler 53 1
Reserviert 54 1
Ventildaten
Ventil-ID (Die ID der Druckregler folgt der ID des zuletzt installierten Ventils) 55 1
Reserviert 56 1
Signal fiir die Uberschreitung der durchschnitilichen Lebensdauer - Bit O 57 1
Kurzschluss-Alarmzéhler 58 1
Pilot 1 Unterbrechungs-Alarmzéhler 59 1
Zykluszghler von 60 bis 63 4
Zahler fir die Gesamtschalizeit von Pilot 1 [Sek.] - Betriebsstundenzéhler des Druckreglers von 64 bis 67 4
Signal fir die Uberschreitung der durchschnittlichen Lebensdauer - Bit 0 68 1
Kurzschluss-Alarmzéhler 69 1
Pilot 2 Unterbrechungs-Alarmzéhler 70 1
Zykluszghler von 71 bis 74 4
Zahler fiir die Gesamtschaltzeit von Pilot 2 [Sek.] von 75 bis 78 4
Aktuatordaten
Aktuator Id 79 1
Status 80 1
Aktuationsverzégerung [ms] 81; 82 2
Zuriicksetzverzogerung [ms] 83; 84 2
Aktuationszeit [ms] von 85 bis 88 4
Riicklaufzeit [ms] von 89 bis 92 4
Aktuator-Hubzéhler von 93 bis 96 4
Gesamt 48

Hinweis.: Eine vollstindige Beschreibung der Funktionen finden Sie im ,EB80 EtherCAT - Benutzerhandbuch Industrie 4.0 Funktionen”.




6. DIAGNOSE

Die Diagnose des EB 80 EtherCAT-Systems wird durch den Zustand der Schnittstellen-LEDs definiert.
Jede Komponente des Systems signalisiert ihren Zustand lokal Gber LEDs und an den EtherCAT-Knoten iber Softwaremeldungen.

6.1 DIAGNOSE DES EtherCAT-KNOTEN

Die Diagnose des CC-Link IE Field Basic-Knotens wird durch den Zustand der LEDs RUN, ERR und IN/OUT bestimmt.

Led STATUS Bedeutung

Acl)JS Keine Verbindung zum EtherCAT-Netzwerk
IN / OUT 0 L : X
B AN (GRUN) Das Gerdt ist mit dem Netzwerk verbunden, aber es findet kein Datenaustausch statt
link/act )

GRUN Das Gerét kommuniziert korrekt mit dem Netzwerk

2@ (blinkend)

AUS Das Gerdt befindet sich im Zustand INIT

@)

SERPN Das Gerdt befindet sich im Zustand PRE-OPERATIONAL
RUN -’,’5 (blinkend)

GRUN Das Gerdt befindet sich im Zustand SAFE-OPERATIONAL

@5 (einfach blinkend)

G.RUN Das Gerdt befindet sich im Zustand OPERATIONAL

AOUS Kein Fehler, das Gerdt funktioniert korrekt
ERR AN (ROT) Konfigurationsfehler

@5 (blinkend)

AN (ROT) Watchdog-Fehler

;:’\: (einfach blinkend)

AN (ROT) Kommunikationsfehler, Kabel getrennt

':,":' (doppelt blinkend)

6.2 DIAGNOSE DES EB 80 SYSTEM — ELEKTRISCHER ANSCHLUSS
Die Diagnose des EB 80-Systems — Elekirischer Anschluss — wird durch den Status der Power-, Busfehler- und Lokaler-Fehler-LEDs definiert. Die
Diagnosefunktionen des EB 80-Systems ibermitteln den Status des Systems iiber Fehlercodes im hexadezimalen oder binéren Format an den

Controller, entsprechend der Prioritéit. Das Statusbyte wird vom Controller als Eingangsbyte interprefiert.
Die folgende Tabelle zeigt die korrekte Interpretation der Codes.

LED-Status Hex-Code Bedeutung Hinweise Lésung
Power Bus Error | Local Error
AN (griin) AUS AN (rot) OxFF Systemgrenzen dberschrien, Dateniberoufin | Die Anzohl der geichzeiti zv tberprifenden | Modifizieren Sie dos System, indem Sie die Anzahl der
(<) O (¢} der Kommunikationslefung Ein-/ Ausgange st 2u hoch oder die leichzeifi zv iberprifenden Ein-/Ausginge reduzieren.
Steverfrequenz ist zu hoch. Konfakfieren Sie den technischen Support,
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xDC + OXEB | Fefler im Druckregel-Modul Konfakfieren Sie den fechnischen Support,
() ©) ()
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xD4 = 0xD7 | Fehlerim anologen Temperafur-Eingangsmodul | ¢ Sensor nicht angeschlossen Uberprifen Sie die Verbindung und e eingestellen Porcmeder
(<) O (¢} o Folsche Parameter
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xDO =+ 0xD3 | Ancloges Fingangsmodu! icht klibrert. Konfakfieren Sie den fechnischen Support,
() ©) ()
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xCC = OxCF | Fehler im analogen Ausgang oder Gesamisrom | Fehlr beiindviduellem Ausgang / Uberlostung | Schaen Se die Sromversorgung aus und beheben Sie die
(©) (0] (©) des Moduls zu hoch. des Moduls / DAC-Fefler. Fehlerursache.
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xC8 + OXCB | Fehlerim cnalogen Eingang oder Gesamistom | Unfer-/Uberlouf auSerhalb des Bereichs eines | Schalen Sie e Stromversorgung aus und beheben Sie die
() O (%) des Moduls zu hoch. einzehnen Eingangs/ Uberlostung des Moduls. | Fehlerursache.
AN (grin) | AUS AN (rof) O0xBO = 0xC5 | Digicler Ausgongstehler oder Gesamisirom des | Kurzschuss eines einzelnen Ausgangs / Schalten Se die Stromversorgung aus und beheben Sie die
(*) ©) (©) Moduls 2u hoch. Uberstom im Modul. Fehlerursache.
AN (grin) | AUS AUS 0xAO = OxAF | Ubersiom bei einem digialen Eingang. Von einem Eingang signaliser Schalten Sie die Stromversorgung aus und beheben Sie die
(*) ©) (@) Fehlerursache.
AN (griin) AUS AN (rot) 0x20 = Ox9F | Vel 1/128 fehlerhoft ** Steuerplotkrzgesclosen, uerbrochen oder nicht Schalten S die Stromversorgung aus und beheben Sie die
(©) (0] (©) gechsen Fehlerursache.
Griin AUS AUS 0x17 Kein Hillsrom Hilkstromversorgung anschlieBen.
£ (0] (@)
(blinkend)
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LED-Status Hex-Code Bedeutung Hinweise Lésung
Power Bus Error | Local Error
AN (griin) | Rot AUS 0x16 Fehler bei Adresse/ Fehler an der Ventil- Stellen Sie die Stromversorgung ab und
(*) 3@k O 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 auBerhalb Versorgen Sie das System mit einer
,,."s (¢} 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
(<) o O 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
unvollstéindig (Endplatte C ist fir | 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
(] @3 (@] 80 Net ist gestort. aufgrund elektromagnetischer | Signalkabeln fern. Uberprifen Sie die
(blmkend) Storungen fehlerhaft. Stérpegel mit dem EB 80 Manager.
AN (grin) AUS Rot 0x09 Fehler bei der Konfiguration Mindestens ein Wert ist falsch
(0} O e 3 der Kopfparameter oder aufBerhalb des zuldissigen
(it Bereichs.
blinkend)
Griin AUS Rot 0x08 Anzahl der mit dem Netzwerk Stellen Sie die korrekte Konfiguration der
£ 3 () 3@ verbundenen Steuerpiloten Ventil-Grundplatten wieder her, indem
(blinkend) (blinkend) grofier als 128. Sie Gberschissige entfernen.
AN (griin) AUS Rot 0x07 Mapping-Fehler. Aktuelle Konfiguration Stellen Sie die Stromversorgung ab.
() (@] 2@: Anzahl der angeschlossenen stimmt nicht mit der im Gerét | Stellen Sie die korrekte Konfiguration
( d:)ppeh Ventil-Grundplatten ist gespeicherfen Gberein. wieder her und wiederholen Sie das
blinkend) unterschiedlich oder groBer als Konflgurghopsverthren.
die maximal zuldssige Anzahl. | Das EB 80 Net-Netzwerk _sre”eil'f Sie d'? Sdilromvcjrslorgung (:jb'
Endplatte am S-Modul nicht ist nicht ordnungsgemaf insiallieren Sie die Endplatte mit der
angesch|ossen abgesch|ossen berelfgeste"ten Anschlussleiste oder setzen
' Sie den Abschlussstecker ein.
AN (grin) | AUS Rot 0x06 Adressierungsfehler: SchlieBen Sie die zuldssigen Ventil-
(0} O 3@z * Modultyp nicht zuldissig; Grundplatten oder Signalmodule an.
e ¢ keine Ventil-Grundplatte oder
blinkend) kein Signalmodulangeschlossen
Griin AUS Rot 0x05 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschiissige Module
E 3 () 3@ verbundenen digitalen
(blinkend) (blmkend) Eingéinge grofer als 128
AN (grin) | AUS Rot 0x04 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschissige Module
() (e) -:*:- verbundenen digitalen
(blinkend) Ausgéinge grofier als 128
AN (griin) AUS Rot 0x03 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschiissige Module
o (@) 3@z verbundenen analogen
(b|'inkend) Eingéinge grdfler als 16
AN (grin) | AUS Rot 0x02 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschiissige Module
() (e) -:”‘:- verbundenen analogen
{blinkend) Ausgéinge grofier als 16
AN (grin) | AUS AUS 0x00 Das System funktioniert
() o o 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 0 bis 127 nummeriert. Code O entspricht dem ersten Ventil der Insel.

Dezimalwert = O entsprechend dem ersten Ventil (Position) der Insel.

Esempio: Fehlercode 0x20

Fehlercode Ox3F

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

Dezimalwert = 31 entsprechend dem Ventil (Position) 32.




6.3 EB 80 SYSTEMDIAGNOSEMODUS - VENTILGRUNDPLATTE
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(-EERDUﬁI{)l;TAWE 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

)

.‘*’.
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:inchezneiti+es Die Warnsignale bleiben bis 5 Sekunden nach dem Zuriicksetzen aktiv.

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

der Grundplatte) irreversibel.

6.4 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.

6.4.1 Diagnosemodus Signalmodule - S - Digitale Eingéinge - Konfigurierbares 16-digital-I/O-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)

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

Led m

X1..X16 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

a Fehlers.
(blinkend +
gleichzeitiges

blinken aller LED's)
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6.4.3 Diagnosemodus Signalmodule - S - Analogeingénge

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.
3@z Sensor durch einen zuldssigen 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.
(Blinkend +
gleichzeitiges
blinken aller LED's
der Grundplatte)

6.4.4 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
\.&
s
(Alle LED's blinken
gleichzeitig
TEINO0,2 sek
TAUS 1 sek)
Grin Uberlastung der Stromversorgung oder Kurzschlusssignal Beheben Sie die Ursache des

0>
B

(Alle LED's blinken

Fehlers,

gleichzeitig
TANDO,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-
(bh'nkend versorgung, um das Fehlersignal
TANO0,6 sek zuriickzusetzen,
T AUS 0,6 sek)
Rot Modul bertemperiert Beheben Sie die Ursache des
-:' ‘:- 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
_:”‘:_ Feh|ers,
(doppelt blinkend
TANO,6 sek
TAUS 1 sek)
Rot Nicht zulassig eingestellter Wert Beheben Sie die Ursache des
“’.: Fehlers, Trennen Sie die Strom-
(b|:nkend versorgung, um das Fehlersignal
TAN 0,6 sek zuriickzusetzen,

TAUS 0,6 sek)




6.4.5 Diagnosemodus Signalmodule - S - Analogeingénge zur Temperaturmessung

Led
X1..X4

AUS Eingang nicht aktiv
©)

AN (griin) Eingang ist aktiv und funkfioniert einwandfrei

Bedeutung Lésung

Griin Rot Der Wert der Versorgungsspannung liegt auerhalb des zuléissi- | Modul korrekt mit Strom versorgen

S@ns

':”‘:' 3@ | gen Bereichs

(Alle LED's blinken
gleichzeitig
TANO,2 sek
TAUS 1 sek)

Griin Wert niedriger als der unter Geben Sie die richtigen Werte ein

“:Q:’ Minimalwert” eingestellte Wert
’

(blinkend

TAN 0,2 sek Wert hoher als der unter

TAUS 0,2 sek) Maximalwert” eingestelle Wert

AN (rot) Der angeschlossene Sensor ist kurzgeschlossen Beheben Sie die Ursache des
Fehlers,

Grin Rot Interner Fehler Beheben Sie die Ursache des
‘:’:‘ :@: Fehlers. Wenn der Fehler weiterhin

(/-:II ‘LED' blf'l: besteht, tauschen Sie das Modul aus.
e S blinken

gleichzeitig
TANO,5 sek
TAUS 0.5 sek )

Rot Unterbrochener Stromkreis Beheben Sie die Ursache des Fehlers
(blinkend

TANO,2 sek
T AUS 0,2 sek)
Rot Sensor auBerhalb des Messbereichs Beheben Sie die Ursache des Fehlers
@z
)

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

6.5 EB 80 SYSTEMDIAGNOSEMODUS - ZUSATZLICHER ELEKTRISCHER ANSCHLUSS
Die Diagnose des zuséitzlichen elektrischen 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 zusdtzliche Insel funktioniert
(] (@] ordnungsgemadf
AN (griin) AN (rot) Fehler. Schalten Sie die Stromversorgung
Q@ @ Zur genaven Identifizierung beziehen Sie | aus und beheben Sie die Ursache
sich auf den Fehlercode oder die lokale | des Fehlers
Diagnose.

6.6 DIAGNOSE DES PROPORTIONALDRUCKREGLERS
Die Diagnose ist durch den Zustand der LEDs und das Statusbyte definiert.

6.6.1 LED-Schnittstelle

LED PRESSURE | Bedeutung
3@ | blinkend In Regelung
@ | AN Regelung AUS
O | AUs Keine Stromversorgung
LED DIAG Bedeutung
@ (AN Ausgang Druckschalter EIN
O | AUS Ausgang Druckschalter AUS
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6.6.2 Fehlersuche

PROBLEM

MOGLICHE GRUNDE

LOSUNG

Das Display schaltet sich nicht ein

Keine Stromversorgung

Uberprifen Sie die Stromversorgung. Stellen Sie
sicher, dass diese ausreichend ist und priifen Sie,
ob die Verkabelung dem Schaliplan entspricht.

Das Gerdt reagiert nicht oder reagiert falsch auf den
Sollwert.

Falsche Eingangssignalkonfiguration

Konfigurieren Sie den passenden Eingangstyp im Menii

Das Gerdit 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

Erhdhen Sie den Versorgungsdruck

Das Display zeigt einen unrealistischen Wert an

Falsche Maf3einheit

Uberprifen Sie die MaBeinheit

Das Display ist schwer lesbar

Schlechter Kontrast

Passen Sie den Kontrast an

Das Gerit regelt kontinuierlich nach

Leckage im Kreislauf hinter dem Gerdit

Staindige Volumenschwankung

Totband zu klein

Beseitigen Sie die Leckage

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

Sonstige Probleme

6.6.3 Beschreibung der Warnsignale

ALARM

Wenden Sie sich an den Hersteller

MOGLICHE GRUNDE

Lésung

Alarm Versorgungsspannung wegen zu hoher Spannung

Versorgungsspannung ist héher als 30 VDC

Alarm Versorgungsspannung wegen zu niedriger

Versorgungsspannung ist niedriger als 12VDC

Auf eine ausreichende Spannung einstellen

Spannung

Versorgungs-Magnetventil hat einen Kurzschluss

Alarm: P. INP CORTOC. 0VDC

Entliftungs-Magnetventil hat einen Kurzschluss

Alarm: P. OUT CORTOC. 0VDC

Eingangs-Magnetventil gefrennt

Alarm: P. INP GETRENNT

Ausgcngs-Mcgnetventil getrennt

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

Alarm: P. OUT GETRENNT
Alarm: DRUCK AUSSERHALB DES ZULASSIGEN BEREICHS

Der Nachdruck iberschreitet 10.200 mbar

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

Alarm: Drucksensor getrennt

7. KONFIGURATIONSGRENZEN

Elektromagnetische Stérungen
Sensorfehler

Beseitigen Sie die Ursache und schalten Sie das
Gerdt ein oder wenden Sie sich an den Hersteller

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 bereiigeste"t werden.
Die Systembesﬂ']rdnkungen werden durch die folgenden Parameter der Montage definiert:

o die Anzahl der Ventilgrundplatten (Knoten)
o die Anzahl der Signalmodule (Knoten)

o die Anzahl der zusétzlichen elektrischen Verbindungen (Knoten)

* die Léinge der Verbindungskabel.

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

Anzahl der Knoten Maximale Kabelldnge

70 30m
50 40m
10 50 m




8. TECHNISCHE DATEN

ELEKTRISCHER ANSCHLUSS EtherCAT

TECHNISCHE DATEN

Feldbus
Werkseinstellungen
Adressierung

Versorgungsspannungsbereich VDC
Befriebsspannung, minimal VDC
Betriebsspannung, maximal VDC
Spannung, maximal zuléssig VDC
Schutzmafinahmen

Anschlijsse

Diagnose

Stromaufnahme des Busmodules

Anzahl der Ansteuerungen, 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 Ausgcnge bei fehlender Kommunikation

100 Mbit/s - Vollduplex - unterstiitzt Autonegotiation
Modulbezeichnung: EB8Oseries
Automatisch vom Master in Abhéngigkeit von seiner topologischen Position. Fest mit der Funktion Second Slave Address
12-10% bis 24 +30%
10,8 *
31,2
32 *%kk
Modul gegen Uberlast und Verpolung / Ausgénge gegen Uberlast und Kurzschluss
Feldbus: 2x M12-Steckdose, D-Codierung, interner Schalfer / Energieversorgung: M8, 4-polig
EtherCAT: lokale LED-Anzeigen und Software-Info / Ausgéinge: lokale LED-Anzeigen+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 Schdden am System!

SIGNALMODULE - S - DIGITALE EINGANGE

TECHNISCHE DATEN

8 digitale M8 Eingéinge ‘ 16 digitale Eingéinge, Klemmleiste

Betriebsspannung Sensoren

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

SchutzmafBnahmen

Anschlisse

Anzeige der Eingangsakfivitst

Abhéingig von der Versorgungsspannung
max 200
max 500

39
PNP/NPN mit Software konfigurierbar
Uberlast- und kurzschlusssichere Eingange
8 M8 3-polige Buchse 4 Stecker mit Federklemme, 12-polig
Eine LED fiir jeden Eingang Eine LED fiir jeden Ausgang

Hinweis: Die Module mit 16 digitalen Eingéingen mit Klemmleiste sind ab Softwareversion 1.37 und mit der ESI-Datei Metalwork_EB80_1020_145I verfiigbar.

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: Die Module mit 16 digitalen Ausgéingen mit Klemmleiste sind ab Softwareversion 1.37 und mit der ESI-Datei Metalwork_EB80_1020_145I verfiigbar.
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SIGNALMODULE - S - DIGITALE AUSGANGE + ELEKTRISCHE STROMVERSORGUNG

TECHNISCHE DATEN 6 M8 digitale Ausgdinge + elekirische Stromversorgung
Versorgungsspannungsbereich BUS VDC 12-10% bis 24 +30%
Versorgungsspannungsbereich Digitale Ausgéinge ~ VDC 12-10% bis 24 +30%
Betriebsspannung, minimal VDC 10,8 *
Befriebsspannung, maximal VDC 31,2
Spannung, maximal zuldssig VDC 32
Ausgangsspannung Abhéingig von der Versorgungsspannung
Strombelastbarkeit fir jede Steckverbindung mA max 1000
Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA max 4000
Art des Ausgangs PNP/NPN mit Software konfigurierbar
SchutzmaBBnahmen Uberlast- und kurzschlusssichere Eingénge
Anschlijsse 6x M8 Steckdose 3-polig fiir Signale

1x M8 Stecker 4-polig fir Energieversorung
Anzeige aktiver Ausgéinge Je eine LED pro Ausgang

* 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!

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 Module mit 16 konfigurierbaren digitalen Ein-/Ausgéngen sind ab Softwareversion 4.00 und mit der EDS-Datei EBB0_CA_4_00 verfigbar.

SIGNALMODULE - S - ANALOGE EINGANGE

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

Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA max 650

Art des Einganges, mit Software konfigurierbar 0/10V: 0/5V: +/-10V; +/-5V: 4/20 mA; 0/20 mA
SchutzmaBnahmen Uberlast- und kurzschlusssichere Eingéinge
Anschlisse 4x M8 Buchse 4-polig

Lokale Diagnose mit LED-Anzeige

Auflésung

Uberlast, Kurzschluss oder Eingangssignal
nicht kompatibel mit der Konfiguration
15 bit + prefix




SIGNALMODULE - S - ANALOGE AUSGANGE

TECHNISCHE DATEN 4 analoge M8 Ausginge
Versorgungsspannung, Gerdte Abhéingig 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
Anschlijsse 4x M8 Buchse 4-polig

Lokale Diagnostik mit LED-Anzeige

Auflésung

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 fir 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
for TC

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
JLETKN,S,B,R

Mit internem elekironischem 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 Aufldsung von 0,01)
+0,03%
2 Bytes fiir jeden Eingang - 8 Bytes pro Modul
240

Stiickweise lineare Anngherung
Linearisierung NIST (Nationales Insfitut fir Standards und Technologie) basierend

auf der ITS-90-Skala (International TemperatureScale von 1990) fiir die Linearisierung von Thermoelementen

<30

Eine LED fiir jede Eingabe und Meldung an den Master

Hinweis: Verfiigbar ab Softwareversion 1.37 und ESI-Datei Metalwork EB80_1020_145|
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PROPORTIONALDRUCKREGLER

TECHNISCHE DATEN

Version lokaler Ausgang ‘ Version serielle Regelung

Medium
Eingangsdruck, minimal
Eingangsdruck, maximal
Temperaturbereich
Druckregelbereich
Durchfluss bei 6.3 bar AP 0.5 Eingangsdruck 10 bar
Durchfluss bei 6.3 bar AP 1 Eingangsdruck 10 bar
Entliiftungsdurchfluss bei 6,3 bar
mit 0,1 bar Uberdruck
Entliftungsdurchfluss bei 6,3 bar
mit 0,5 bar Uberdruck
Ansprechzeit
Von 6 auf 7 bar
Von 7 auf 6 bar
Gewicht
Schutzart
Hysferese
Wiederholgenauigkeit
Empfindlichkeit/Totband
Anzeige des Ausgangsdrucks
(Version mit Display)

Temperaturabhangigkeit
Einbaulage
Stromaufnahme
Hinweise

NOTIZEN

bar
bar

°C

bar
NI/min
NI/min
NI/min

NI/min
Volumen [cc]

S
S

kg

Genavigkeit

MaBeinheiten
Auflésung, min

Konformitét mit den EtherCAT-Spezifikationen
Der elektrische Anschluss EB 80 EtherCAT hat den Test mit dem EtherCAT Conformance Test Tool (CTT Version 2.040.0) erfolgreich bestanden.

Gefilterte, ungeslte Druckluft, Die Druckluft muss auf maximal 10 pm gefiltert werden

Geregelter Druck + 0,5 bis 1
10,5
0+50
0,05 + 10 (einstellbar im gesamten Bereich, einschlieBlich des Minimalwertes)
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
IP 65
<+ 0,2% (vom Endwert)
< +0,2% (vom Endwert)

Einstellbereich 10 + 300 mbar
<+ 0,3% (vom Endwert)

bar, MPa, psi
0,01 bar - 0,001 MPa - 0,01 psi
Max 2 mbar / °C
beliebig
Max 220 mA a 12VDC

Die angegebenen Eigenschaften beziehen sich auf den statischen Zustand; bei Lufiverbrauch auf der Ausgangsseite kann der Druck schwanken.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke, die Technologie ist patentiert und wird von Beckhoff Automation GmbH, Deutschland, lizenziert.







INDEX ANMETAL
PNEUMAT
INTENDED USE PAGE 44
TARGET GROUP PAGE 44
1. INSTALLATION PAGE 44
1.1 GENERAL INSTRUCTIONS FOR INSTALLATION PAGE 44
1.2 ELECTRICAL CONNECTION AND DISPLAY ELEMENTS PAGE 44
1.3 ELECTRICAL CONNECTIONS: PIN ASSIGNMENT OF CONNECTOR PAGE 44
1.4 POWER SUPPLY PAGE 45
1.5 MAINS CONNECTION PAGE 46
2. COMMISSIONING PAGE 47
2.1 CONNECTIONS TO THE EB 80 EtherCAT SYSTEM PAGE 47
2.2 INSTALLATION OF THE EB 80 SYSTEM IN A EtherCAT NETWORK PAGE 47
2.3 EB 80 SYSTEM CONFIGURATION PAGE 47
2.4 ADDRESSING PAGE 48
2.5 CONFIGURING THE EB 80 SYSTEM IN EtherCAT NETWORK PAGE 50
3. ACCESSORIES PAGE 52
3.1 INTERMEDIATE MODULE - M, WITH ADDITIONAL POWER SUPPLY PAGE 52
3.2 ADDITIONAL ELECTRICAL CONNECTION - EOAD PAGE 52
3.3 SIGNAL MODUILES - S PAGE 53
4. PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR PAGE 64
4.1 INTENDED USE PAGE 64
4.2 FEATURES PAGE 64
4.3 PNEUMATIC CONNECTION PAGE 64
4.4 OPERATING PRINCIPLE PAGE 65
4.5 COMMISSIONING PAGE 65
4.6 SETTING PAGE 66
4.7 ACCESS TO THE MENU FROM THE KEYBOARD PAGE 70
5. 14.0 FUNCTIONS PAGE 71
6. DIAGNOSTICS PAGE 72
6.1 EtherCAT NODE DIAGNOSTIC MODE PAGE 72
6.2 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE - ELECTRICAL CONNECTION PAGE 72
6.3 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE - VALVE BASE PAGE 74
6.4 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE — SIGNAL MODULES - S PAGE 74
6.5 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE — ADDITIONAL ELECTRICAL CONNECTION PAGE 76
6.6 DIAGNOSTICS OF THE PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR PAGE 76
7. CONFIGURATION LIMITS PAGE 77

8. TECHNICAL DATA

PAGE 78




INTENDED USE

The EtherCAT Electrical Connection can be used to connect the EB 80 system to a EtherCAT network. In compliance with current specifications, the
EtherCAT 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 Reguiafors.

A WARNING

The EB 80 EtherCAT must only be used as follows:

® as designated in indusfrial};pplicaﬁons.;

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

[~ EtherCAT diagnostic signaling LED
L EB 80 Net diagnostic signaling LED

Connection to the EtherCAT network
IN (M12 female connector, D encoding)
1=TD+

4 2=RD+
BEIDS
=2 4=RD-

Metal ring nut = Shield

OUT (M12 female connector, D encoding)
1=TD+

4 1
2=RD+
3=TD-
3 2

4 =RD-

Power Supply (M8 male connector)

Connection for node power supply and
auxiliary valve power supply

4 3 1 = +24VDC bus (Brown)
2 = +24VDC valve (White)
,%%/  3-GND (Blue)
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 supply

1 = +24VDC Power supply EtherCAT node and input / output modules

2 = +24VDC 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 EtherCAT network

] = D+
2 = RD+
3 = TD-
4 = RD-

Metal ring nut = Shield

The network connectors are the M12 D-coded type, in accordance with EtherCAT cSfecificaﬁons. Pre-wired Industrial Ethernet cables can be used
to prevent any malfunction due fo faulty wiring or, as an alternative, recyclable Industrial Ethernet 4-pin M12 metallic male connectors can also be
uszd. Connection to Master may require an RJI45-M12 male D-coded connecting cable to be provided with the following Metal Work catalogue
codes:

* 0240005050 - RJ45 4-pin connector to IEC 60 603-7;
e 0240005093 / 095 /100100100 - Straight M12 D-coded connector for bus with cable.

A WARNING
For correct communication, only use Industrial Ethernet cables, cat. 5 / Class D 100MHz of the type shown in the Metal Work catalogue.
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;
¢ 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 whif; the bus [ine remains live. The absence of auxiliary power is indicated by the flashing of the Led Power
Iiyhf 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 VDC.

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 VDC + AV

Example:
12 VDC 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 VDC is required.
Vin=12VDC>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, which remains constant regardless of the suppb}// voltage and temperature, thus keeping the magnetic field generated by the solenoid pilot
unchanged.
For the sg/sfem power supply to be properly scaled, it is important fo take into account the number of valves to be controlled simultaneously* and

the number 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)
VDC
P2
Example:
No. of simultaneously-controlled solenoid pilots = 10
No. of active solenoid pilots = 15
P3 VDC = Supply voltage 24

Imax=110x32)+(15x0.3] _ 1 5
24

i

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 o control solenoid valves and supplied by the EtherCAT 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 ETG (EtherCAT Tecnology Group) guidelines.
htto://www.ethercat.org

1.5.1 Use of Switches

The EB 80 EtherCAT electrical connection comes with two EtherCAT 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 Industrial Ethernet specifications and support all EtherCAT functions.
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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 EtherCAT SYSTEM

Connect the device to the earth.

Connect the IN input connector fo the EtherCAT 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 EtherCAT controller active.

2.2 INSTALLATION OF THE EB 80 SYSTEM IN A EtherCAT NETWORK

2.2.1 ESI configuration file

To configure the EB 80 system correctly in a EtherCAT network, upload the ESI Metalwork_EB8O file to the programming software used.

It can be downloaded from the Metal Work's website.

The ESI configuration file explains the characteristics of the EB 80 EtherCAT system.

In order for if to be identified as a EtherCAT device and its inputs and outputs be properly configured, the file must be imported into the controller
development environment.

As an alternative, the description of the device is written in its internal memory and be read online from the Master.

2.2.2 Address assignment

Two addressing modes are available.

Auto-Increment Address: the Master detects the physical position of the module inside the network and automatically assigns the address
(topological addressing). When the module is switched off the address is lost. When the module is switched on again, if fie physical position has
not changed, the Master re-assigns the previous address. If the position has changed, the Master indicates an error.

Szzond Slave Address: the address can be assigned via a configuration tool, e.g. the TwinCAT® software using the Configured Station Alias
address.
With this function, the address is stored permanently in the EEPROM and is held even when the module is switched off.

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 modlule;
ress 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 modules with 6 digital outputs + power supply, for them to be properly configured,
all the modules must be powered.

e
) [
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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:
the addition of valve bases among existing ones;
o the replacement of a valve base with one of a different type;
e the elimination of one or more intermediate valve bases;
o 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.
e The increase in the number of valve base bytes (pneumatic module) when digital output modules have already been configured.




2.4 ADDRESSING

2.4.1 Addressing - Static addressin

The followin ad?iress volume is made available to the Master:

o 16 bytes for valve bases (pneumatic module), maximum 128 solenoid pilots (0-15 Output bytes);
* 16 bytes for 8 digital output signal modules, maximum 128 total digital outputs (16-31 Output bytes);

e 22 bytes for 6 digital outputs + power supply, maximum 128 total gigifa/ outputs (32-53 Output bytes);
¢ 32 bytes for analogue output signal moJJIes, maximum 16 analogue outputs (54-85 Output byresz);

* 16 bytes for 16 digital output signal modules, maximum 128 total digital outputs (86-101 Output bytes);
* 2 byte of output for the pressure setting of each Pressure Regulator, maximum16 pressure Regulators;

* 12 output bytes for 16 Digital /0O configurable Module, maximum 4 modules;

e 1 diagnostic byte (0 Inpufi'

* 16 bytes for 8 digital input signal modules, maximum 128 total digital inputs (1-16 Input bytes);

e 32 bytes for analogue input signal modules, maximum 16 analogue inputs (17-48 Input bytes);

° 48 c{ivagnosfic byte EB 80 14.0 (49-96 Input bytes);

e 16 bytes for 16 digital input signal modules, maximum 128 total digital inputs (97-112 Input bytes);

e 32 bytes for analogue input signal modules for temperature measurement, maximum 16 analogue inputs (113-144 Input bytes);
¢ 3 byte of input for the pressure reading and pressure switch function of the Pressure Regulators, maximum 16 Pressure regulators;

e 40 input bytes for 16 Digital /O configurable Module, maximum 4 modules

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

Type

Byte

Valve bases

Out from O 1o 15

8 digital output signal modules 02282502

Out from 16 to 31

6 digital output signal modules + power supply 02282503

Out from 32 to 53

Analogue output signal modules 02282505

Out from 54 to 85

16 digital output signal modules 02282507

Out from 86 to 101

Pressure setting of the Pressure Regulators

Out from 102 t0 133

16 Digital I/O configurable Module 02282521 - 02282522

Out from 134 to 145

Diagnostic

In0

8 digital input signal modules 02282501

In from 1 to 16

Analogue input signal modules 02282504

In from 17 to 48

Diagnostics EB 80 14.0

In from 49 to 96

16 digital input signal modules 02282506

In from 97 to 112

Analogue input signal modules for temperature measurement 02282508

In from 113 to 144

Reserved

In 145

Pressure reading and Pressure switch function of the Pressure Regulators byte 1 e 2 pressure, byte 3 bit 0 pressure switch function

In from 146 to 193

16 Digital I/O configurable Module 02282521 - 02282522

In from 194 to 233
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2.4.2 Addressing - Dynamic addressing and compatibility with previous versions

Il sistema consente di utilizzare un indirizzamento dinamico, con un volume di byte ridotto.

Il numero di byte disponibili viene assegnato in modo sequenziale agli oggetti rilevati nel sistema, nel seguente ordine:
* Valve bases; *

e 8 digital output signal modules 02282502,

¢ 6 digital output signal modules + power supply 02282503;

o 16 jigira/ output signal modules 02282507;

¢ Analogue output signal modules 02282505;

e Pressure sefting of the Pressure Regulators;

e 16 Digital I/O configurable Modugie 02282521 - 02282522;

* Diagnostic;

e 8 digital input signal modules 02282501,

e 16 digital input signal modules 02282506,

e Analogue input signal modules 02282504,

¢ Analogue input signal modules for temperature measurement 02282508;

o Pressure switch function of the Pressure Regulators (2 byte, Regulator 1 - byte 1 bit O.. Regulator 16 - byte 2 bit 7)
® Pressure reading of the Pressure Regulators;

* 16 Digital I/O configurable Module 02282521 - 02282522.

* The assignment of the addresses fo the valve bases and the digital OUTs is in succession of bits.
Example: if 6 valve controls are installed, the next 2 bits of the relative byte are assigned to the first digital Out module installed.

N.B.: The diagnostics EB 80 I4.0 is not available.
The dynamic configuration is obtained by setting the rotary switches B and C.

00

Version byte Out byte IN Rotary B Rotary C REV ESI File
Static (complete) 146 234 0 0 12 Metalwork_EB8O_1460_234I
2out + 3IN (1 diag) 2 3 D 1 5 Metalwork_EB8O_20_3I

4 out +4IN (1 diag) 4 4 D 2 6 Metalwork EB80 40 4|

8 out + 8IN (1 diag) 8 8 D 3 7 Metalwork_EB80O_80_8I

16 out + 16 IN (1 diag) 16 16 D 4 8 Metalwork_EB8O_160_16I
32 out + 32 IN (1 diag) 32 32 D 5 9 Metalwork_EB80_320_32I
64 out + 64 IN (1 diag) 64 64 D 6 10 Metalwork_EB80_640_64I
Previous version Static 134 194 C 1 11 Metalwork EB80_1340_194]
Previous version Static 102 145 E E 4 Metalwork_EB8O_1020_145I
Previous version Static 86 102 F F 3 Metalwork_EB80_V0.3_CTT rev_860 49

Using the device configured in versions REV 3, REV4 and REV 11 it is possible replace it in an existing system without modifying the control
system. New features are not available.

Bit mapping of inputs and outputs is also available using the following configurations

Version byte Out byte IN Rotary B Rotary C REV ESI File

2 out + 3 IN (1 diag) 2 3 D I ) Metalwork_EB80_20_3I-BITARRS

4 out + 4IN (1 diag) 4 4 D 2 s Mefalwork EB80_40_4I-BITARRS

8 out + 8 IN (1 diag) 8 8 D 3 7 Metalwork_EB80O_80_8I-BITARRS
16 out + 16 IN (1 diag) 16 16 D 4 8 Metalwork_EB80_160_16I-BITARRS
32 out + 32 IN (1 diag) 32 32 D 5 9 Metalwork_EB80_320_32I-BITARRS




2.5 CONFIGURING THE EB 80 SYSTEM IN EtherCAT NETWORK
With the device powered on and connected to the network, perform a scan of the network. The device will be automatically detected by the Master.
As an dlternative, an offline configuration can be performed by selecting the EB 80 EtherCAT from the development system hardware catalogue, then
insert it info the configuration. All the outout and the input bytes, including the byte indicating the EB 80 system diagnostic state, are assigned to the

device.

2.5.1 Assigning data bits to solenoid valve base outputs

bit 0

bit 1

bit 2

bit 3

bit 128

Out 1

Out 2

Out 3

Out 4

Out 128

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.

Valve fype 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 b Out 6
Base for 6- or 8-control valves - One or two solenoid pilots can be installed.
VHie 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 5 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 - 0x8001:02 - Fail safe output
This function can be used to determine the state of digital and analogue output solenoid pilots When the communication with the Master is
interrupfed. Three different modes can be selected for the pneumatic module via 0x8001:02 - Params_Head_ NetX -Subindex 002

e Qutput Reset (default), all the solenoid pilots are disabled. 0x8001:02 = 00

* Hold Last State, all the solenoid pilots remain at the state they found themselves When the communication with the Master was inferrupted.

0x8001:02 = 01

e Output Fault mode, 0x8001:02 = 02. The behaviour of each pilot can be selected from among three modes, by setting 0x8010:0 - Fail Safe.
The parameter is an array of 32 bytes and allows the configuration of each pneumatic module pilot, leaving 2 bits for each channel.
- Value = 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.

Exqmr)le: a pneumatic module with 8 solenoid pilots, in case of failed communication with the Master, the first 4 are enabled, the other 4 are

disabled.
No. of outputs Out 4 Out 3 Out2 Outl Out 8 Out7 Out 6 Out 5
Byte ] 2
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 0x8010:1 = OxAA 0x8010:2 = Ox55

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.
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2.5.3.1 Start-up parameters - 0x8001:03- System start

¢ 0x8001:03 = O External/default parameters: during each start-up phase the system must be initialised by the Master, which sends all configuration
parameters such as input/output fype, etc

* 0x8001:03 = 1 Saved parameters: at the first start-up phase, the parameters sent by the Master are saved and used for subsequent startup phases.

2.5.3.2 Analogue input display 0x8001:04 - Visualization of analog values

* 0x8001:04 = T INTEL or /i?fle-endian logic: storage that starts from the least significant byte and finishes with the most significant byte (default).

* 0x8001:04 = 0 Motorola or big-endian logic: storage that starts from the most significant byte and finishes with the least significant byte.

2.5.3.3 Analogue data format 0x8001:05 - Analog input data format

Enables the analogue data format o be set in two modes:

* 0x8001:05 = g 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
+11.7 VDC 32767 Overflow
+10 VDC 28095 .

Input type -10... + 10 VDC 210 VDC 28095 Nominale range
-11.7 VDC -32768 Underflow
+5.8 VDC 32767 Overflow

Input type -5... + 5 VDC +55 \\//gg -228800995 5 Nominale range
-5.8 VDC -32768 Underflow
+5.8 VDC 32767 Overflow

+5VDC 28095 .
Input type 1... + 5 VDC +1VDC 5620 Nominale range
0VDC 0 Underflow
+23 mA 32767 Overflow
Input type -20 mA ... + 20 mA +2Zg ”:2 _25;)0995 5 Nominale range
-23 mA -32768 Underflow
+23 mA 32767 Overflow

Input type 4 mA ... + 20 mA 1240;:? 25753%7 Nominale range

0mA 0 Underflow

* 0x8001:05 =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 ® N
l»—T
1 2 4 3 P’,N golour Fu,\,/cgzn | -
2 Mr;;u‘;:g :VDC +VDC Valve vbe +VDC Valve
+
3 Blue GND *
4 Black GND +VDC
+VDC Bus 0VDC +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
Ad(ditional Electrical Connection - E can be used to connect multiple EB 80 systems to one EtherCAT 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. ° EB 80 Net (M8 Female Connector]
The connection of multiple systems requires all the additional islands to be equipped with C3 blind end plates, @f o CANH
except for the last one that must be fitted with a C2 blind end plate with an EB 80 Net serial line termination ‘ T_[ 2 CANL
connector. o 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 EtherCAT nod.

3.2.1 Electrical connections and signal display elements

A Connection to the EB 80 Net network [ES=S)e €
B Connection to power the Additional electrical line and the valve R
auxiliary line : -, .
C EB 80 diagnostic indicator light
D Connection to Signal modules E
E Valve base connection D—»

Qe
©
@ @)= B +24VDC bus
+24YDC valve
GND

GND

NN —

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/Qutput 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 Electrical Connection - EOAD
All the modules are addressed in sequence.

e Addressing valve solenoid pilots - from the first solenoid pilot of the EtherCAT node fo the last solenoid pilot of the last-in-line additional island.
. Ajjressinlg 7Iiglzlal input S modules - from the first modulfeJ connected to the EtherCAT node to the last digital input S module of the last-in-line
aaditional island.

e Addressing digital outout S modules - from the first module linked to the EtherCAT node to the last digital output S module of the last-in-line
addiﬁona[qis/and.

e Addressing analogue input S modules - from the first module linked to the EtherCAT node to the last analogue input S module of the last linked
additional island.

e Addressing analogue output S-modules - from the first module linked to the EtherCAT node to the last analogue output S module of the
last-in-line additional island.
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E==9) == .‘
® ® = PP ® = e __HEREEE e

.:g gmcggm-@ e’ .: gg o [lE-2HSI8EI8I51813

= (= ) :x. 00008’@65= = = %ﬁ; SlElielElRIRIE

U©@©DD©@©|: @ |:| o) 15 |:| o o @ [l i

@ @ @ @ lolole 2jele @ offfefiieielllefliieflie
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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 EtherCAT electrical connection or ones with Additional Electrical Connection.

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 1.
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 98.

Each input has some parameters that can be configured individually via the CoE (CAN over EtherCAT) protocol.

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 EtherCAT 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 1 = +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) + | lnput] 0 + | Input | 0 + | nput | 0 + | Input | 0O
8 1 4 = Input —
Sensor power supply

3.3.1.3 Polarity - 0x8020 - Polarity DI8 - 0x8070 Polarity DI16

The polarity of each input can be selected.

8 Digital Input modules: the polarity is determined by 8020:0 Params DI_Polarity. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 modlules
that can be installed in the system.

® 0x8020:xx = 0 PNP, the signal is active when the signal pin is connected to +VDC

® 0x8020:xx = 1 NPN, the signal is active when the signaf pin is connected to OVDC.

16 Digital Input modules: the polarity is determined by 8070:0 Params DI_Polarity. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 8 modules
that can be installed in the system.

* 0x8070:xx = 0 PNP, the signal is active when the signal pin is connected to +VDC

* 0x8070:xx = 1 NPN, the signal is active when the signaf) pin is connected to OVDC.

Each Subindex is defined by T Bytes, for setting 8 Digital Inputs

Example of configuration of the first connected 8 Digital Input module, with 8 NC inputs: 8020:01 Sublndex 00T = 255 (OxFF)

Example of configuration of the third connected 8 Digital Input module, with the first 4 NC inputs and the following 4 NO inputs: 8020:03
Sublndex 003 = 15 (0xOF).

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




3.3.1.4 Operating state 0x8021 - Activation state DI8 - 0x8071 Activation stateDI16

The operating state can be selected individually for each input.

8 Digital Input modules: it is defined by 8021:0 Params_DI_ActStatus. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 modules that can be
insfcﬁ/ed in the system.

* 0x8021:xx = 0 Normally Open, the signal is ON when the sensor is enabled. The LED light is on when the sensor is enabled.

e 0x8021:xx = 1 Normally Closed, the signal is ON when the sensor is disabled. The LED light is on when the sensor is disabled.

16 Digital Input modules: It is defined by 8071:0 Params_DI_ActStatus. There are 16 Sublncﬂex tasks corresponding o 8 modules that can be
installed in the system.

e 0x8071:xx = 0 Normally Open, the signal is ON when the sensor is enabled. The LED light is on when the sensor is enabled.
o 0x8071:xx =1 Normal& Closed, the signal is ON when the sensor is disabled. The LED?

Each Subindex is defined by 1 Bytes, for sefting 8 Digital Inputs

Example of configuration of the first connected 8 Digital Input module, with 8 NC inputs: 8021:01 Sublndex 001 = 255 (OxFF)
Example of configuration of the third connected 8 Digital Input modlule, with the first 4 NC inputs and the following 4 NO inputs: 8020:03
Sublndex 003 = 15 (OxOF).

ight is on when the sensor is disabled.

3.3.1.5 Signal persistence 0x8022 - Signal extension DI8 - 0x8072 Signal extension DI16

This function is designed to 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.

-8 Digital Input modules: the persistence of the signal is defined by 8022:0 Params_DI_SignExt. There are 32 Subindex tasks corresponding to
16 modules that can be installed in the system. Each module is defined by 2 Bytes.

- 16 Digital Input modules: the persistence of the signal is defined by 8072:0 Params_DI_SignExt. There are 32 Sublndex tasks corresponding
to 8 modules that can be installed in the system. Each module is defined by 4 Bytes.

* 0x8072:xx =0 - O ms: filter off.

* 0x8072:xx =1 - 15 ms: signals with activation/deactivation times less than 15 ms are kept active for 15 ms.

* 0x8072:xx =2 - 50 ms: signals with activation/deactivation times less than 50 ms are kept active for 50 ms.

* 0x8072:xx =3 - 100 ms: signals with activation/deactivation times less than 100 ms are kept active for 100 ms

* 0x8022:xx = 3 - 100 ms: segnali con tempi di attivazione/disattivazione minori di 100 ms, vengono mantenuti attivi per 100 ms.

No. of outputs X4 X3 X2 X1
Byte 1
bit 7-6 5-4 3-2 1-0
Fault mode 50 ms 50 ms 100 ms 100 ms
Valve 2 2 3 3
bit 10 10 11 11
Byte 10101111
Hex AF
Settings 175
Impostazioni 0x8050:xx = AF Hex — 175 DEC

3.3.1.6 Input filter 0x8023 - Debounce time DI8 - 0x8073 Debounce time DI16

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.

- 8 Digital Input modules: the input fﬁrer is defined by 8023:0 Params_DI_DebTime. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 modules
that can be installed in the system. Each module is defined by 2 Bytes, up to a total of 32 bytes.

- 16 Digital Input modules: the input filter is defined by 8073:0 Params_DI_DebTime. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 8 modules
that can be installed in the system. Each module is d);fined by 4 Bytes.

* 0x8073:xx = 0 - 0 ms: filter off.

* 0x8073:xx = 1 - 3 ms: signal state changes less than 3 ms are not defected.

* 0x8073:xx = 2 - 10 ms: signal state changes less than 10 ms are not detected.

¢ 0x8073:xx = 3 - 20 ms: signal state changes less than 20 ms are not detected
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3.3.2 Digital Output module

Each Digital 8-Output M8 module can handle up to 8 digital outputs. It is defined with 1 byte, starting from %/fe Out 16.

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 87.
Each Zyte has a few individually configurable parameters via the CoE = CAN over EtherCAT function.

3.3.2.1 Type of output and power supply

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

e Solenoids

e Contactors

e Indicators

The outputs are powered by the EtherCAT node power supply, if any, the digital 6-ouput M8 Module and the previous power supply
(see 3.53. ). 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 EtherCAT electrical connection, the power supply is common to the EtherCAT node.

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

3.3.2.2 Electrical connections

Pin assignment of M8 connector Pin assignment of terminal board connectors
4 ] = +VDC (COM for OUTNPN)  Output X1 - X5 - X9 - X13|Output X2 - X6 - X10 - X14]Output X3 - X7 - X11 - X15[Output X4 - X8 - X12- X16
3 = GND (COM for OUT PNP) + |Ouput] 0 + |Ouput]| 0 + |[Outout] 0 + | Ouput] 0
3 1 4 = Output

3.3.2.3 Polarity 0x8030 - Polarity DO8 - 0x8080 Polarity DO16

The olarg of each output can be selected as follows.

8 Digital Qutput modules: the polarity is determined by 8030:0 Params_DI_Polarity. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 modules
that can be installed in the system.

16 Digital Output modules: the polarity is determined by 8080:0 Params_DI_Polarity. There are 16 Sublndex tasks corresponding to 8 modules
that can be installed in the system.

o 0x80x0: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 OVDC.
® 0x80x0:xx = 1 - NPN, when the output is active the signaF pin shows +0VDC. Fo power a load it is necessary to connect the other end

to +VDC.
Each Sublindex is defined by 1 Bytes, for setting 8 Digital Outputs
Example of configuration of the first connected 8 Digital Output, with 8 NPN outputs : 8030:01 Subindex 001 = 255 (OxFF) Example of
configuration of the third connected 8 Digital Output, with the 4 NPN outputs and the following 4 PNP outputs: 8030:03 Sublndex 003 = 15 (0xOF)

3.3.2.4 Operating state 0x8031 - Activation State DO8 - 0x8081 Activation State DO16
The operating state of each output can be selected as follows.
8 Digital Output modules: the operating state is defined by 8031:0 Params_DO8_ActStatus. There are 16 Subindex tasks corresponding to16
moc]Z/es that can be installed in the system.
® 0x8031:xx = 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.
o '(2;(303 I:xx I=I ZI Norma/& Cf;sed, the output is active when it is NOT controlled by the control system. The Led light is active then the output is
T controlled.

16 Digital Output modules: the operating state is defined by 8081:0 Params_DO8_ActStatus. There are 16 Subindex tasks corresponding to 8
moc/ufas that can be installed in the system.
* 0x8081:xx = 0 - Normally Open, the outout is active when it is controlled by the control system. The Led light is on when the output is controlled.
° 0x8081:xx =1 - 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.
e Fach Subindex is defined by 1 Bytes, for setting 8 Digital Outputs

Example of configuration of the first connected S module, with 8 NC outputs: 8031:01 Sublndex 001 = 255 (0xFF) Example of configuration of the
third connected S module, with the first 4 NC outputs and the following 4 NO outputs: 8031:03 Subindex 003 = 15 (0xOF).

3.3.2.5 Fail safe outputs - 0x8032 Fail safe DO8 - 0x8082 Fail safe DO16
This function can be used to determine the output state when communication with the Master is interrupted.
8 Digital Output modules: the behaviour of each solenoid pilot can be selected from among three modes by setting 0x8032:0 Params_DO8_
FailSafe. There are 32 Subindex tasks corresponding to 16 modules that can be installed in the system.
16 Digital Output modules: the behaviour of each solenoid pilot can be selected from among three modes by setting 0x8082:0
Params_DO16_FailSafe. There are 32 Subindex tasks corresponding to 8 modules that can%e installed in fg/e system.
Each Subindex is defined by T Bytes, for setting 4 Digital Outputs.
® Output Reset (defau/fl‘, aﬁl the solenoid pilots are dgab/ed. Set by object 0x8001:02 - Params_Head_ NetX
e Qutput Fault mode, the behaviour of each pilot can be selected from among three modes,
- Valve = 0 Hold Last State, the solenoid pilot remains at the state it found itself before communication with the Master was interrupted.
- 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.

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 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 unconirolled 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 con%:{gured in the same wayy as for the digital 8-Output M8 Module via the 8040:0, 8041:0,
8042:0 objects. It is defined with 1 byte, starting from byte Out 32.
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 outouts is separated from the BUS power supply, in this way it is possible interrupt the power supply to the outputs
safely, through barriers or protections, while maintaining communication with fﬁ; BUS terminal active.
The BUS power supplf/ must be the same that powers the BUS or ADD terminal.
Y

The BUS power supply powers all subsequent modules.

3.3.3.1 Auxiliary power supply

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

The current is the sum of the currents supplied by the Digital 6-Output 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 Digital Input Output 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.

? adjiﬁon, 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
ncoders.

3.3.4.1 Data assignement

10 Input Bytes 3 Output Bytes

Byte O Digital Input X1...X8 Byte O Digital Outout X1...X8

Byte 1 Digital Input X9...X16 Byte 1 Digital Output X9...X16

DWord 2 (Bytes 2, 3,4, 5)]  Reading encoder 1 Byte 2 Reset Encoder

DWord 6 (Bytes 6,7, 8, 9l Reading encoder 2 Bit O reset Encoder 1
Bit 1 reset Encoder 2

3.3.4.2 Electrical connections

Pin assignment of M8 4 poles connector Pin assignment of M12 5 poles connector
4 2 I =+VDC 2 = +VDC
2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16 2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16
3 1 3=GND 1 3 3=GND
4=X1,X3,X5,X7, X9, X11,X13, X15 4=X1,X3,X5,X7, X9, X11, X13, X15
4 5=NC

3.3.4.3 Assigning Digital I/O data bits

1/0 Byte 0 1/0 Byte 1
Bit 0 Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit5 | Bité Bit 7 Bit0 Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit5 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
Pin4 | Pin2 | Pn4 | Pn2 | Pn4 | Pn2 | Pin4 | Pin2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2

3.3.4.4 Setting the Type of signal 0x80Dx.01...0x80Dx.04 10 MASK

There are 4 Subindexes corresponding to 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 07 = 11 hex - 17 dec = IN - OUT / IN - OUT 11 hex = 17 dec
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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 EtherCAT 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 0x80Dx.05 - 0x80Dx.06

The activation state of each input can be selected individually. The activation state is defined by 0x80Dx.xx Activation state.
There are 2 Sublindex tasks corresponding to 16 signals of the module
e 0x80Dx.05 Activation state channels T...8
e 0x80Dx.06 Activation state channels 9...16
=0 Norma,lf/ O/Jen, the signal is ON when the sensor is enabled. The LED light is on when the sensor is enabled.
ly C

= 1 Normally Closed, the signal is ON when the sensor is disabled. The LED light is on when the sensor is disabled.
Example
00 o1 00 01
X4 X3 X2 X1
NO NC | NO | NC
11 hex = 17 dec

3.3.4.7 Signal persistence 0x80Dx.07...0x80Dx.0A Signal extension
This function is designed to keep the input signal active ﬁg)r 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 0x80Dx Signal extension.
There are 4 Sublndex tasks corresponding to 16 signals o?the module.
e 0x80Dx.07 Signal extension channels 1...4
e 0x80Dx.08 Signal extension channels 5...8
e 0x80Dx.09 Signal extension channels 9...12
e 0x80Dx.0A Signal extension channels 13...16
=0- 0 ms: filter off.
=1 - 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 0x8023 0x80Dx.0B...0x80Dx.0E Input Debounce time

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 0x80Dx Input Debounce time.
There are 4 Sublndex tasks corresponding to 16 signals of the module.

e 0x80Dx.0B Input Debounce time channels 1...4

e 0x80Dx.0C Input Debounce time channels 5...8

e 0x80Dx.0D Input Debounce time channels 9...12

* 0x80Dx.OE Input Debounce time channels 13...16

0 - 0 ms: filter off.

1 - 3 ms: signal state changes less than 3 ms are not detected.

2 - 10 ms: signal state changes less than 10 ms are not defected.

3 - 20 ms: signal state changes less than 20 ms are not defected.

3.3.4.9 Type of output and power supply

Can be used to control different digital devices. The type of signal is PNP

* Solenoids

e Contactors

e Indicators

The outputs are powered by the EtherCAT node power supply, if any, the digital é-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 supp/ied to each connector and the
maximum current of the module.

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

3.3.4.10 Activation State 0x80Dx.05 - 0x80Dx.06 Activation state

The operating state of each output can be selected individually The operating state is defined by 0x80Dx.xx Activation State.

There are 2 Subindex tasks corresponding fo 16 signals of the module.

e 0x80Dx.05 Activation state channels 1...8

e 0x80Dx.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.

Il = NoI?n;Ia”y 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 outputs 0x80Dx.OF... 0x80Dx. 12 Fail safe output

This function allows you to define the status of the outputs in the event of interrupted communication with the Master. The function must be
activated with the oéecf 0x8001.02 Fail safe output = 2.

Thedsr;::tus of safety is defined with the object 0x80Dx.OF...0x80Dx. 12 Fail safe. There are 4 Sublndex tasks corresponding to 16 signals of the
moadule.

* 0x80Dx.OF Fail safe channels 1...4

® 0x80Dx. 10 Fail safe channels 5...8

* 0x80Dx.11 Fail safe channels 9...12

e 0x80Dx.12 Fail safe channels 13...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 interrupted.

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 parameters configuration

Count inversion 0x80Dx.13 (Ch1) - 0x80Dx. 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 0x80Dx. 14 (Ch1) - 0x80Dx. 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 O (Ch1) and 1 (Ch2) of Qutput Byte 2

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

Index Mame Flags Walue

=1 8000:0 Parameters 16 Digital 10-kodule 1
000:M 10 magk 1-4 R
8000:02 10 mask 5-8 R
8000:03 10 mask 912 R
80D0:04 10 mask 1316 R
8000:05  Activation state 1-8 [only inputz) R
800006 Activation state 9-1E [only inputz) R
800007 Signal extension 1-4 [only inputs) R
8000:08  Signal extenzion 5-8 [only inputs) R
800009 Signal extenzion 3-12 [only inputs) R
80D0:04  Signal extenzion 13-16 [only inputs) R

S0D0:0B  Input debounce time 1-4 [only inputs) R
L B0DDOC  Input debounce time 58 [only inputz] R
800000 Input debounce time 9-12 [only inputs] R
8000:0E  Input debounce time 1316 [only inpu... R

80D0:0F  Fail zafe 1-4 [only outputz) R
8000:10  Fail zafe 5-8 [only outputs) R
800011 Fail zafe 912 [only outputs) R
800012 Fail safe 13-16 [only outputs] R
80D0:13  Encoder 1: Count inversion R
80D0:14  Encoder 1: Count reset mode R
8000:15  Encoder 2: Count irversion R
0D01E  Encoder 2 Count reset mods R

+-8001:0 Parameters 16 Digital I0-Module 2
+ 80020 Parameters 16 Digital I0-kodule 3
+ 80030 Parameters 16 Digital 13-k odule 4

3.3.4.13 Faults and alarms

Each module is protected against overload and short-circuit. The alarm si[qnal 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.
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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
te ln 17.
T l(f] module converts signals with a resolution of 15 bits plus the sign. The numerical values available to the control system are between -32768
and +32767.
Some of the paramaters can be configured individuaclj/y.
The Module can recognise out-of-range values, and disconnection 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 EtherCAT node supply voltage or the Additional Electrical Connection.

1 = +VDC
+ Analog IN

4 2 2
€ 1 3 = GND
4 = - Analog IN

Connector - ring = Shield

3.3.5.2 Signal range 0x8050 - Signal range Al

Each channel can be configured with a c?/pe of input signal.
There are 16 Sublndex taszs corresponding to 16 Anaz)gue inputs that can be installed in the system. Each Subindex is defined by T Byte.
The following types are available:

* 0x8050:xx =0  OFF

* 0x8050:xx =1  0..10 VDC

* 0x8050:xx =2 - 10/+10 VDC

* 0x8050:xx =3  0...5VDC

* 0x8050:xx =4 -5/ +5VDC

* 0x8050:xx =5 1..5VDC

* 0x8050:xx =6 0...20 mA

* 0x8050:xx =7 4..20mA

* 0x8050:xx =8  -20 / + 20 mA

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

3.3.5.3 Filtering the value measured 0x8051 - Filter measured value Al

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.

There are 16 Subindex tasks corresponding to 16 Analogue inputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 1 Byte.
The following values are available:

* 0x8051:xx =0 No filter

e 0x8051:xx =1 2 values

® 0x8051:xx = 2 4 values

* 0x8051:xx = 3 8 values

® 0x8051:xx =4 16 values

* 0x8051:xx =5 32 values

® 0x8051:xx = 6 64 values

3.3.5.4 User full scale 0x8052 - User full scale Al

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 0x8001:05 =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 to 0-10
VDC for example, the maximum valve will be 32767.

If the signal range is set to +/-10 VDC 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.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue inputs that can be installed in the system. Each Subindex is defined by 2 Bytes.




3.3.5.5 Connection of sensors

3-wire voltage sensors

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

Pin 3= GND

Pin 4 =NC

2-wire current sensors

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

Pin 3 =NC

Pin 4 = NC

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

Pin 3= GND

Pin 4 = - Analogue input

3-wire current sensors

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

Pin 3=GND

Pin 4 = NC

3.3.6 Analogue 4-Output M8 Module

Each module can handlle up to 4 analogue outputs with freely configurable voltage and current.

This module converts signals with a resolution of 15 bits plus the sign. The numerical values settable in the control system are between -32768 and
+32767.

Some parameters can be configured individually, by selecting the module in the page entitled "Overview of Devices — Properties —

Parameters of the Unit".

3.3.6.1 Electrical connections: Pin assignment of M8 connector

4 2 I = +VDC

2 = + Analog OUT
3 1 3 = GND

4 = Shield

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

3.3.6.2 Range Segnale 0x8060 - Signal range AO
Each channel can% i

e confriured with a C?/pe of output signal.
There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 1 Byte.
The following types are available:
OFF

e 0x8060:xx = 0

® 0x8060:xx=1 0..10 VDC

® 0x8060:xx =2 - 10/+10 VDC
* 0x8060:xx=3 0...5VDC

* 0x8060:xx =4 -5/ +5VDC

® 0x8060:xx=6  0...20 mA

* 0x8060:xx =7 4...20 mA

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

3.3.6.3 User full scale 0x8061 - User full scale AO

These two values can be set to change the scale of numerical values sent to the control system to obtain a value of the output analogue signal.
The 15-bit signal conversion system plus the sign can be used o set values from — 32768 to +32767.

In case of need these values can be reduced.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 2 Bytes

3.3.6.4 Minimum monitor 0x8062 - AO_SignalMinVal

Enabling the Minimum Monitor function: checks that the value received from the Master is consistent with the value set in Minimum Value
0x8064.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 1 Byte.

3.3.6.5 Maximum monitor 0x8063 - AO_SignalMaxVal
Enabling the Minimum Monitor function: checks that the value received from the Master is consistent with the value set in Minimum Value 0x8065.
There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Subindex is defined by 1 Byte.

3.3.6.6 Minimum value 0x8064 Lowest valve AO / Maximum value 0x8065 Highest valve AO

Values used for the monitor function.
Minimum value 0x8064
There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Subindex is defined by 2 Bytes.

Maximum valve 0x8065
There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Qutputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 2 Bytes.
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3.3.6.7 Fail Safe Output 0x8066 - Fail Safe Output AO

This function can be used to determine the value of the output analogue signal individually When the communication with the Master is
interrupted. It must be enabled by 0x8001:02 =2.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 2 Bytes.

3.3.6.8 Fault mode value 0x8067 - Fault mode valve AO

This funcﬁ(cjn can be used to determine the value of the output analogue signal individually When the communication with the Master is
interrupted.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 Analogue Outputs that can be installed in the system. Each Sublndex is defined by 2 Bytes.

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 Compensafionfl 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 to a total of 16 bytes per module starting from the IN byte 113.

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 Elecirical 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
——v ———v sy

| | |
m#i‘ Sensor feeding m*i Sensor feeding W

Sensor signal Sensor signal

Sensor

Sensor

Sensor signal Pin 4-, Sensor sianal Pin 4-

Pin 3.4 | Sensor feeding Pin 30 | Sensor feeding Pin 3-—‘ | Semsor feeding
| | |
. ] o

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 = TC+ Input signal from sensor

Pin 3 = CJC - Cold-Junction Compensation via external sensor Pt1000 (optional)
Pin 4 = TC- Input signal from sensor

Ring nut = Functional earthing

Standard connection - internal cold junction Connection with external Cold Junction - Optional

Pin 2* TG Pin 2 * TC+
Pin 1 * cJc external cold junction
‘ T e
| |
\ \ Pt 1000
4pif‘3+ cJC
IS TC-

Pin 4-+ Pin 4-+

3.3.7.3 Unit Parameters

Common parameters

e Unit of measurement from 0x8090.01 to 0x80A3.01 Unit of measure: temperature reading option °Celsius or °Fahrenheit
0x8090.01 = 0 °Celsius
0x8090.01 = 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.
0x8090.02 = 0 50 Hz: suppresses noise generated by 50Hz mains electricity suppl
0x8090.02 = 1 60 Hz: suppresses noise generated by 60Hz mains electricity suppg
0x8090.02 = 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.
0x8090.02 = 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 S Jirac
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

* Type of sensor from 0x8094.01 to 0x80A3.01 Sensor adjustment: possible choice of the type of sensor used among those available.
0x8094.01 = 0 No sensor connected
0x8094.01 =1 Pt 100 (TK=0.00385)
0x8094.01 = 2 Pt 200 (TK=0.00383)
0x8094.01 = 3 Pt 500 (TK=0.00385)

0x8094.01 = 4 Pt 1000 (TK=0.00385)
0x8094.01 = 5 Pt 100 (TK=0.00391)
0x8094.01 = 6 Pt 200 (TK=0.00391)
0x8094.01 = 7 Pt 500 (TK=0.00391)
0x8094.01 = 8 Pt 1000 (TK=0.00391)
0x8094.01 = 9 Ni 120 (TK=0.00617)

0x8094.01 = 0A Ni 200 (TK=0.00617)
0x8094.01 = 0B Ni 500 (TK=0.00617)
0x8094.01 = 0C Ni 1000 (TK=0.00617)
0x8094.01 = 0D TC Type E

0x8094.01 = OE TC Type J

0x8094.01 = OF TC Type T

0x8094.01 = 10 TC Type K

= |]
0x8094.01 = 11 TC Type N
0x8094.01 = 12 TC Type S
0x8094.01 = 13 TC Type B
0x8094.01 = 14 TC Type R
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{pe of connection (for RTD only) from 0x8094.02 to 0x80A3.02 Connection technology: possible choice of the type of sensor connection,
if with 2, 3 or 4 wires.

0x8094.02 =0 2 wires

0x8094.02 =1 3 wires

0x8094.02 = 2 4 wires

Cold joint compensation (for TC only) from 0x8094.03 to 0x80 A3.03 Cold junction compensation: possible choice of an external cold joint
instead of the one already installed internally.

The external cold joint (P1000) is recommended in case of sudden changes in the ambient temperature.

0x8094.03 = 1 internal (default)

0x8094.03 = 0 external

Measurement resolution from 0x8094.04 to 0x80A3.04 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.
0x8094.04=0 0.1

0x8094.04=1 0.01

Sens;)r disconnected signalling from 0x8094.05 to 0x80A3.05 Signaling disconnected sensor: if enabled, the breakage of a wire generates
an alarm.

0x8094.05 = 0 disabled

0x8094.05 = 1 enabled

Short-circuit signalling (for RTD only) from 0x8094.06 to 0x80A3.06 Short circuit signaling: if enabled, a short circuit of the sensor
connection generates an alarm.

0x8094.06 = 0 disabled

0x8094.06 = 1 enabled

Minimum value monitor from 0x8094.07 to 0x80A3.07 Lowest value: when this function is enabled, an alarm is generated when the
temperature falls below the set minimum value.

0x8094.07 = 0 disabled

0x8094.07 = 1 enabled

Maximum value monitor from 0x8094.08 a 0x80A3.08 Highest value: when this function is enabled, an alarm is generated when the
temperature is above the set maximum value.

0x8094.08 = 0 disabled

0x8094.08 = 1 enabled

Mecczisured Value Filter from 0x8094.09 to 0x80A3.09 Filter measured value: a mathematical filter that ensures a more stable temperature
reading.

By seﬁ;%g a filter value on the sampling of the highest signal, improved reading stability is achieved but with a longer delay in data display.
0x8094.09 = 1 1 samples

0x8094.09 = 2 2 samples

0x8094.09 = 3 4 samples

0x8094.09 = 4 8 samples

0x8094.09 = 5 16 samples

0x8094.09 = 5 32 samples

0x8094.09 = 6 64 samples

Minimum value from 0x8094.0A to 0x80A3.0A Lowest value
Maximum value from 0x8094.0B to 0x80A3.0B Highest valve

Acquisition filter from 0x8094.0C to 0x80A3.0C Acquisition filter: it defines the type of digital filter. It works in conjunction with the "Noise
suppression" paramefer.

By setting 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.
0x8094.0C = 0 Sync3

0x8094.0C = 1 Sync4

Index Mame Flags Walue =
= 80534:0 Temperature_config CH1

2094:01  Senzor adjustment R

8034:02 Connection technology [only far RTD] R

8094:03 Cold junction compenzation [anly for .. Bw

8094:04  Meazure Resolution R E

8094:05  Signaling disconnected senszor R i_":

8094:06  Short-circuit zsignaling R

2094:07  Monitor lowest value R

8034:08  Monitor highest value Rt

8094:09  Filter measured value R

8094:08  Lowest value R/

8094:0B  Highest value R

2094:0C  Acquisition filter R k=
T - T ¥ 3




4. PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR

4.1 INTENDED USE
The EB 80 pressure regulator can be integrated into EB 80 EtherCAT systems and offers advanced diagnostic functions.
The system allows to connect of up to 16 units, they can be connected to the ADD module and can also be used without valves.

4.2 FEATURES

o Flectrical connection: EB 80 EtherCAT system.

Preset pressure range 0.05-10 bar with possible full scale and minimum pressure regulation.

10-300 mbar adjustable deadband.

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].
12-24 VDC power supply.

IP65 index of protection.

Pressure reached indicator led.

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 regu/aror pressure must be at least T 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.

it

)
&

s

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.

—\
{PREG 1

By applying a silencer on the exhaust port it is possible that the flow rates and response times may change.
Periodlically check the clogging of the silencer and replace it if necessary.
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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
T
FEED —>  CONTROL [ OUIPUT SIGNAL
INPUT SIGNAL —> CIRCUIT

OUTLET SOLENOID
VALVE

INLET SOLENOID
VALVE

N PRESSURE SENSOR

4.5 COMMISSIONING

4.5.1 Addressin

The Proporfiona’g Pressure Regulator provides:

o 2 bytes of outout bytes for pressure control;

e 2 bytes of input bytes for regulated pressure reading;

o | bytes of input for the pressure switch function of fﬁe Pressure Regulators (bit 0)*.

The pressure values are expressed in mbar. The pressure set can be set from O to 10000 mbar.

* In the case of dynamic configuration, the pressure switch function of all regulators is grouped in two byftes.
Byte 1 bit 0 = Controller 1, byte 2 bit 7 = Controller 16

= 2 5 El G & oo om
P el Hy A i(zr 1

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

i ssure” |=
SetPressure” [E] %QWi6 DEC [+] 10000 10000 ]

[ R




4.6 SETTING
4.6.1 UNIT PARAMETER CONFIGURATION

It is done by sefting the Index relating to the number of the Pressure Regulator and the Subindex relating fo the function.

NB: the changes to the parameters can be made via the EtherCAT Master or from the keyboard.
The keyboard seftings are temporary, when the system is restarted, the settings of the Master are restored.

Seftings 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 fo the previous page.

A During setting, pressure regulation is NOT active.
4.6.2 PRESSURE REGULATOR NUMBER

The number is sequential starting with the regulator installed closest to the EtherCAT terminal.
It is defined by the indexes from 0x80CO - Pressure regulator 1 to 0x80CF - Pressure regulator 16.

4.6.3 DISPLAY

Languafe Sublndex 0C
= [taliano

1 = Deutsch

2 = English

3 = Espariol

4 = Francais

Unit of meas - Subindex 02

= bar
1 =MPa
2 =psi

N.B.: Pressure settings, like pressure regulated, dead band, full scale and minimum pressure, when set by the Master, are always defined in mbar.

Contrast - The function is only available from the keyboard
e Manual display contrast azf[lusfmenf.

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 function of temperature is automatic.

Orientation

Allows you to rotate the display 180 °
o Select ORIENTAT.
e Press OK to rotate the diplsay

4.6.4 SET UP
Input - Subindex 01

e For the type of keypad input, set the pressure value using the arrow keys. When you press the display buttons, the set pressure appears;
when you release them, the preset pressure is displayed.

Dead band - Subindex 03

This indicates the pressure range in proximity to 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 za
SET  — Regulation OFF \
-BM

Regulation ON
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Full scale - Sublndex 04

This indlicates 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 - Sublndex 05

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 !
50% [FS] ferrie oo
set !
[FS] 1 Set
et o 10000 mbar

The minimum value which can be set with Keyboard Set is the Minimum Pressure value.

Fail Safe Output - 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 in the Unit Parameter configuration:

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:

Sublndex OA - 0 = Hold Last State, all the Proportional Pressure Regulators remain at the state they found themselves when communication with t
the Master was inferrupted.

Sublndex OA - T = Output Fault mode, the pressure is regulated at the value set by "Pressure value in Fail Safe condition”.

The value is expressed in mbar.

Speed regulation control - Sublndex 09

Can be used to change the regulator response speed, can be set from 1 to 10.

SET AW SET

\%4

= 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 fo 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.




4.6.5 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 o Press OK, the out solenoid valve deactivates and pressure stabilizes.

4.6.6 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 confirmation message “PASSWORD SAVED”.

* Select PASSWORD and click OK to enable/disable the function. If the password set to ON, it prevents access to the configuration menu.
When you press OK+ESC together fo access the configuration menu, you are prompted fo 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.

4.6.7 DIGITAL OUTPUT
1 input word is available for the pressure switch function of the Pressure Regulators (bit O Regulator 1 ... bit 15 Regulator 16).

Pressure switch configuration (P) - Subindex 06 = 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:

e Select OUTPUT using the arrow keys, then press OK.

o Select CONFIGUR. to select the operating mode, then press OK.

o Select PRESSURE SWITCH, then press OK. PRESSURE SWITCH mode,
<FF 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.

o Select P OFF and press OK. Enter the desired deactivation pressure
and press OK.

® Press ESC to exit the menu.

ON

OFF

P ON = Subindex 07
P OFF = Sublndex 08

The value is expressed in mbar.
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Set (S) reference - Sublndex 06 = 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:
el o Select OUTPUT using the arrow keys, then press OK.
SET | /\ OUTON T PRESSIONE o Select CONFIGUR. to select the operating mode, then press OK.
N o Select SET. REF and press OK. SET REFERENCE mode, shown with
oUT OFF CONFIGUR. . has Eeen 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.

e 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.

P+ Sublndex 07
P- Sublndex 08
The value is expressed in mbar.




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
UNIT MEAS. BAR
DEAD BAND  0.050

F.SCALE 7.5
MIN.PRESS.  0.000
SPEED ADJ 10
T +40C ITALIAN
SW VERS 00.01 GERMAN
SERIALNO 00001
Y 20
P OUT SPANISH
ou 000000000 BRENCH

@ PRESSURE

METAL
RK

PNEUMATIC

SET UP

UNIT MEAS. BAR
CONTRAST 40
ORIENTAT. 0

&
DISPLAY
SET UP

DEBUG
PASSWORD OFF | — ‘ <J_

SET PASSWORD

CONTRAST
40

v

ORIENTAT. 180 |9 ‘

‘<—_0

KEYPAD
_> —
[INPUT —  BUS S -
Y DEAD BAND  0.050 ‘ .
S F. SCALE 10.0 DEAD BAND .
MIN. PRESS. 0.000 — =
PASSWORD OFF SPEED ADJ 4 — ‘ 0.050 bor

SET PASSWORD ZERO POINT SET

F.SCALE
L—» — | 100 bar | —» —_—
4 MIN. PRESS.  0.000
L  — —> —

INPUT IOLK

DEADBAND  0.050
F. SCALE 10.0
SPEED ADJ 4
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DISPLAY DISPLAY
SET UP ‘ SET UP
DEBUG DEBUG

PASSWORD [®)33
PASSWORD (@)} . 10.00 bdr

SET PASSWORD SET PASSWORD
—®—

DISPLAY

SET UP
DEBUG PASSWORD PASSWORD passworn |

PASSWORD OFF |— — > .—» — .—>
SET PASSWORD v 1 22 12-
|

PASSWORD ‘

PASSWORD
<_’ - !

123 SAVED 123

The new advanced EB 80 diagnostic functions, known as EB 80 14.0, provide a powerful analysis tool for traditional maintenance operations,
ensuring the safe, reliable and lasting operation of production units.

5. 14.0 FUNCTIONS

The new advanced EB 80 diagnostic functions, known as EB 80 14.0, provide a powerful analysis tool for traditional maintenance operations,
ensuring the safe, reliable and lasting operation of production units.

Assignment of diagnosis addresses

N° Byte \ Dimensions [Byte]
System data
Counter switching From 49 to 52 4
Power alarm counter (byte 54 Reserved) 53; 54
Valve data
Valve ID (the ID of the pressure regulators is subsequent to the last valve installed) 55 I
Reserved 56 I
Average life excess signal - bit 0 57 1
Short-circuit alarm counter 58 1
Pilot 1 Circuit open alarm counter 59 1
Cycle counter From 60 to 63 4
Counter of total pilot 1 energising time [sec] From é4 to 67 4
Average life excess signal - bit 0 68 ]
Short-circuit alarm counter 69 |
Pilot 2 Circuit open alarm counter 70 1
Cycle counter From 71 to 74 4
Counter of total pilot 2 energising time [sec] From 75 to 78 4
Actuator data
Actuator Id 79 I
State 80 1
Actuation delay [ms] 81,82 2
Reset delay [ms] 83; 84 2
Actuation time [ms] From 85 to 88 4
Return time [ms] From 89 to 92 4
Actuator stroke counter From 93 to 96 4
Total 48

N.B.: For a complete description of the functions, see the "EB 80 EtherCAT user manual of Industry 4.0 functions".




6. DIAGNOSTICS

The diagnosis of the EB 80 EtherCAT 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 EtherCAT node by software messages.

6.1 EtherCAT NODE DIAGNOSTIC MODE
The diagnosis of the EB 80 EtherCAT system is defined by the state of the interface LEDs RUN, ERR e IN/OUT.

Led STATE Meaning
OCI)"F No connection to EtherCAT
;N / out ON (green) The device is connected to the network but there is no data exchange
ink/act )
GREEN The device communicates with the network
.:,":. (flashing)
OFF The device is in the INIT state
(@)
GREEN The device is in the PRE-OPERATIONAL state
RUN ':,’\:' (flashing)
GREEN The device is in the SAFE-OPERATIONAL state
':,’\:' (single flashing)
G‘REEN The device is in the OPERATIONAL state
OFF No error - the device is working properly
ERR ON (red) Configuration error
':,’\:' (flashing)
ON (red) Watchdog error
':,!:’ (single flashing)
ON (red) Communication error: cable disconnected

2@ (double flashing)

)

6.2 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE - ELECTRICAL CONNECTION
Diagnosis of the EB 80 system - Electrical Connection - is defined by the state of Power, Bus Error and Local Error LED lights.

Diagnostic functions of the EB 80 system relay the state of the system via error codes in hexadecimal or binary format fo the controller, in order of
priority. The state byte is interpreted by the controller as an input byte.
The table below shows the correct interpretation of the codes.

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 oo 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
(©) (@) 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 * 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 + OxCF | Fault with analogue output Individual output fault/ Turn off power supply and remove the
() O (©) or total 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
() O (©) 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
() O (@) cause of failure
ON (green) | OFF ON (red) 0x20 + Ox9F Valve 1 /128 faulty ** Solenoid pilot short-circuited, | Turn off power supply and remove the
(*) (@) (©) interrupted or not connected | cause of failure
GREEN OFF OFF 0x17 No auxiliary power Insert auxiliary power supply
@: O (@)
(flashing)
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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
o :@: (o) valve base or a signal module | faulty cause of failure
Casd
(double flashing) elon
GREEN OFF ON (red) Ox15 Power supply out of range Power the system with a voltage within
2@ (Under/over-voltage) the allowed range
Q: O ® g g
(flashing)
ON (green) | RED OFF 0x14 Error in the configuration Current configuration not Repeat the configuration procedure.
(0} -:’,‘:- O parameters of a valve base or | corresponding fo the one If the error persists, replace the faulty
el 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
(0} Qo O 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
(<) :,": O communication disturbed. electromagnetic disturbances. | signal cables. Check the noise levels with
(Alashing) the EB 80 Manager.
ON (green) | OFF RED 0x09 Error in configuring the head | At least a value is wrong or
. O ,,’: paramefers. ouf-of-range.
(single
flashing)
GREEN OFF RED 0x08 Number of solenoid pilots Restore correct configuration of the valve
i’\:- O ,’."\ connected to the network bases, by removing any excess ones.
(flashing) (flashing) greater than 128
ON (green) | OFF RED 0x07 Mapping error. Current configuration not Turn off power supply. Restore the
(] (@] 2@ Number of connected valve matching the one stored in the | correct configuration and repeat the
(double bases different from or greater | device. configuration procedure.
fashing) 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 el Gy
connected. properly completed.
ON (green) | OFF RED 0x06 Addressing error: Connect the valve bases or the signal
() (@] “:,!3 ® type of module not allowed; modules of the type allowed.
(single * no valve base or signal
flashing) module connected.
GREEN OFF RED 0x05 Number of digital inputs Disconnect excess modules
e 3 (@] ':,":‘ connected to the network
(flashing) (flashing) greater than 128
ON (green) | OFF RED 0x04 Number of digital outputs Disconnect excess modules
(*) O @: connected fo the network
)
(foshing) greater than 128
ON (green) | OFF RED 0x03 Number of analogue inputs Disconnect excess modules
(©) O i*:- connected to the network
(fashing) greater than 16
ON (green) | OFF RED 0x02 Number of analogue outputs Disconnect excess modules
@ (@) 3 connected fo the network
fl::shm . 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 0 corresponds to the first valve of the island.

For example: error code 0x20

error code Ox3F

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

decimal value = 0 corresponding to the first valve (position) of the island.
decimal value = 31 corresponding to the valve (position) 32.




6.3 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.

l;::eGreen Meaning FAULT signal output state and storage
OFF The output is not controlled. FAULT signal output - OFF
[ (¢} 2

(®)

Qo The output is active and works properly. FAULT signal output — OFF
ON Indication for each output. FAULT signal output - Active
E 3 Solenoid pilot interrupted or missing (dummy valve or valve with | The output resets automatically when the cause of failure is removed.
(double floshing) a solenoid pi/of installed on a base for two solenoid pilofs}. The FAULT signa/ can only be reset by disconnecfing the power supp/y.

Ui 1l
£ 3 Indication for each solenoid pilot output or base output FAULT signal output - Active, permanent
(foshing) short-circuited. The output is turned off.
9 It can only be reset by disconnecting the power supply.
2@: Voltage out of range FAULT signal output - Active, self-resettable fo return within the operating range.
(ﬂa'sh'ng ) Less than 10.8VDC or greater than 31.2VDC The alerts remain on 5 seconds affer resetting.
1l

simultaneously flashing
of all Led
lights of the base)

Caution! Voltage greater than 32VDC irrevocably damages
the system.

6.4 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 defected error.

6.4.1 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Digital Inputs - 16 Digital Input Output configurable

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
(0) Short-circuited or overloaded input.
RED Overall current input foo high. Remove the cause of the fault
(flashing + all Led
lights flashing

simultaneously)

6.4.2 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Digital Outputs - 16 Digital Input Output configurable

Led 9 g
X1..X16 Meaning Solution
OFF Qutput not active
®)
ON (green) The output is active and works properly.
()
ON (red) Indication for each output. Remove the cause of the fault
(0) Short-circuited or overloaded output.
RED Overall current input too high. Remove the cause of the fault
2@
(flashing + all Led
lights flashing

simultaneously)
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6.4.3 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
3@ 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
(stmu/funecus/y
flashing of all Led
lights of the base)

6.4.4 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
simul Ianeouﬁy
TON 0.2 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

(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

e
(double flashing
TON 0.6 sec
TOFF 1 sec)

Open circuit signal (For 4/20 mA or 1/5 VDC 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.




6.4.5 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Analogue Inputs for temperature measurement

Led
X1..X4

Meaning

Solution

OFF
®)

Input not active

ON (green)
()

The input is active and works properly

GREEN RED
r,q‘s ',,‘s'
(all Led

lights flashing
simultaneously
TON 0.2 sec
TOFF 1 sec)

Value of power supply voltage outside permitted range

Power the module correctly

GREEN
(flashing

TON 0.2 sec
T OFF 0.2 sec)

Value lower than the value set
under: Minimum Value

Value higher than the value set
under: Maximum Value

Enter the correct values

ON (red)
(<]

The connected sensor is short-circuited

Remove the cause of the fault

GREEN RED
@ @
(all Led

lights flashing
simultaneously
TON 0.5 sec
TOFF 0.5 sec)

Internal error

Remove the cause of the fault.
If the error persists, replace the
module

RED

(flashing
TON 0.2 sec
T OFF 0.2 sec)

Open circuit signal

Remove the cause of the fault

RED

3@
(flashing
TON 0.6 sec
T OFF 0.6 sec)

Sensor out of range

Remove the cause of the fault

6.5 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 defected 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
Q@ @ to the error code or local diagnostics. the cause of failure

6.6 DIAGNOSTICS OF THE PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR
The diagnosis is defined by the state of the interface LED lights and by the status byte.

6.6.1 Led interface

LED PRESSURE | SOLUTION
-:”‘:- Flashing In regulation
@ ON Regulation OFF
O | OFfF No power supply
LED DIAG SOLUTION
@ ON Pressure switch output ON
O | OfF Pressure switch output OFF
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6.6.2 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
set point

Wrong input signal configuration

Configure the appropriate type of input from the menu

The unit does not reach the desired pressure

Setpoint foo low

The full-scale setting is at a lower pressure
than desired

The supply pressure is too low

Provide a suitable sefpoint

Set the full scale correctly

Increase the supply pressure

The display shows an unreal value

Wrong unit of measurement

Check the unit of measurement

The display is difficult to read

Poor contrast

Adjust the contrast

The unit adjusts continually

Air leak in the circuit affer the unit

Continuous variation in volume

Deadband too small

Eliminate the leak

Normal behaviour; the unit has to keep
adjusting the maintain the preset pressure

Increase the deadband

Other problems

6.6.3 List of allarms

ALARM

Contact the manufacturer

POSSIBLE CAUSES

SOLUTION

Supply voltage alarm too high

Supply voltage higher 30 VDC

Supply voltage alarm too low

Supply voltage below 12 VDC

Increase to a sufficient voltage.

Alarm P, INP CORTOC. 0VDC

Supply solenoid valve has shortcircuited

Alarm P. OUT CORTOC. 0VDC

Drain solenoid valve has shortcircuited

P. INP alarm DISCONNECTED

Fill solenoid valve disconnected

P. OUT alarm DISCONNECTED

Drain solenoid valve disconnected

Switch the unit off and back on again. If the
alarm persists, contact the manufacturer.

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

7. CONFIGURATION LIMITS

Electromagnetic disturbances
Sensor fault.

Move away the cause and switch on the unit
Contact the manufacturer.

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 keep 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:

the number of valve bases (nodes)
the number of signal modules (nodes)

the length of connection cables.

the number of Additional Electrical Connections (nodes)

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 50 m




8. TECHNICAL DATA

EtherCAT ELECTRICAL CONNECTION

TECHNICAL DATA

Fieldbus 100 Mbit/$ - Full-duplex - Supports auto-negotiation

Factory seftings module denomination: EB8Oseries

Addressing Automatic from the master depending on its topological position. Fixes with the second slave address function
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**

Profection Module protected from overload and polarity inversion. outputs protected from overloads and short-circuits.
Connections Fieldbus: 2 M12 F D encoding, internal switch. Power supply: M8, 4-PIN

Diagnostics EtherCAT: via local LED lights and software messages. Outputs: via local LED lights and state bytes

Bus power supply current absorpfion

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 VDC
128
128
128
16
16
16
0 = non-active; 1= active
Configurable for each output: non-active, holding of the state, sefting of a preset state

Minimum voltage 10.8VDC required at solenoid pilots. Check the minimum voltage at the power supply output using the calculations shown on page 43.

*** IMPORTANT! Voltage greater than 32VDC will damage the system irreparably.

SIGNAL MODULES - S - DIGITAL INPUTS

TECHNICAL DATA 8 M8 Digital Inputs | 16 Digital Inputs terminal board
Sensor supply voltage Corresponding fo power voltage

Current for each connector mA max 200

Current for each module mA max 500

Input impedance kQ 3.9

Type of input Software-configurable PNP/NPN

Protection Overload and short-circuit protected inputs

Connections 8 M8 3-pole female connectors 4 connectors 12 pins with spring clamping
Input active signals One LED for each input One LED for each output

NB: Digital terminal block inputs are available from software version 1.37 and file ES| Metalwork_EB80_1020_145]

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 1.37 and file ESI| Metalwork EB80_1020_1451
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SIGNAL MODULES - S - DIGITAL OUTPUTS + ELECTRICAL POWER SUPPLY

TECHNICAL DATA 6 M8 Digital Outputs + Electrical power supply

BUS Supply voltage range vDC 12-10% 24 +30%

Digital OUT 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

Output voltage Corresponding to power voltage

Current for each connector mA max 1000

Current for each module mA max 4000

Type of output Software-configurable PNP/NPN

Protection Overload and short-circuit protected inputs

Connections 6 M8 3-pole female connectors for Signals
1 M8 4-pole male connector for Supply

Input active signals One LED for each input

* Minimum voltage 10.8VDC required at solenoid pilots. Check the minimum voltage at the power suply output using the calculations see page 43.

*** IMPORTANT! Voltage greater than 32VDC will damage the system irreparably.

SIGNAL MODULES - S - 16 DIGITAL INPUTS /OUTPUTS CONFIGURABLE

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 Overload and short-circuit protected inputs /outputs
Connections 8 M8 4-pole female connectors | 8 M12 5-pole female connectors
Input active signals One LED for each input
Output active signals One LED for each output
Default configuration Port X1...X8 Digital inputs
Port X9...X16 Digital outputs
Encoder Configuration
Type of input PNP
Input active signals >12
Input not active signals <12
Maximum Frequency 300
Valve format 32 bit (DWORD)
Maximum count 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 0/10 VDC; 0/5VDC; +/-10 VDC; +/-5VDC; 4/20 mA; 0/20 mA
Protection Overload and short-circuit protected inputs

Connections 4 M8 4-pin female connectors

Local diagnostic signal via LED

Digital convert resolution

Overload, short-circuit or type of input
not complying with the configuration
15 bit + prefix




SIGNAL MODULES - S - ANALOGUE OUTPUTS

TECHNICAL DATA 4 M8 Andlogue Output
Supply voltage for devices Corresponding to power voltage
Current for each connector mA max 200

Current for each module mA max 650

Type of output

Protection

Connections

Local diagnostic signal via LED

Digital convert resolution

0/10 VDC; 0/5VDC; +/-10 VDC; +/-5VDC; 4/20 mA; 0/20 mA
Overload and short-circuit protected outputs
4 M8 4-pole female connectors
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 to 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) JETKN,S, B, R
Cold junction compensation for thermocouples
internal With internal electronic sensor
external An external PT 1000 sensor connected to the M8 connector of the thermocouple is needed
Temperature range °C - 200 to + 800
°F -328to + 1472
Digital convert resolution 15 bit + prefix
Max error compared to ambient temperature +0.5% (TC)
+0.06% (RTD)
Max. basic error (ambient T 25°C) +0.4% (TC)
°C +0.6 (with 4-wire RTD with 0.1 resolution)
°C +0.2 (with 4-wire RTD with 0.01 resolution)
Repeatability (ambient T 25°C) +0.03%
Address employment 2 bytes for each input - 8 bytes per module
Cycle time (module) ms 240
Software linearization
for RTD Piecewise linear approximation
for TC NIST (National Institute of Standards and Technology) Linearization based on
ITS-90 scale (International Temperature Scale of 1990) for the thermocouple linearization
Maximum length of shielded cable m <30

for the connection
Diagnostics

One LED for each input and reporting to the Master

NB: Are available from software version 1.37 and file ESI Metalwork_EB80_1020 1451
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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 T
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 (dlisplay 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

Full compliance with EtherCAT specifications
EB 80 EtherCAT electrical connection has successfully passed the conformance testing using the EtherCAT Conformance Test Tool (CTT version 2.040.0)

Filtered, unlubricated air. The air must be filtered at least 10 pm
Regulation pressure + 0.5 to 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
IP 65
<+ 0.2% (Full scale)
< +0.2% (Full scale)
setting range 10 fo 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.

EtherCAT® is a registered trademark and patented technology, licensed by Beckhoff Automation GmbH, Germany.
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