Installation und Montage

i Achten Sie bei der Montage und im Betrieb auf sorgsame Behandlung.

Versorgungsspannung

Die Versorgungsspannung wird von der Versorgungs-
buchse (Klemme 1) zur Sensorbuchse (Klemme 2)
durchgeschleift, d. h. die Versorgungsspannung muss

20,679% 107 +08 der des Sensors entsprechen. Die positive Spannung
- a 04 - muss zwischen 9 V und 36 V liegen.
[ E3 Verbinden Sie die Eingange V+ und _L an Klem-
& me 1 mit einer Spannungsversorgung. Maximale
Leitungslange 3 m.
f \ MICRO-EPSILON empfiehlt die Verwendung des optio-
nal erhaltlichen Netzteils PS2020.
230 VAC 4 ¢
Leitungsabschluss Schnittstelle
% °  Achten Sie bei einem RS485-Bus bzw. RS422-Bus auf einen korrekten Leitungsabschluss!
B o Das IF2035-EtherCAT arbeitet als Master flr beide Schnittstellen; intern ist bereits ein Ab-
@ schlusswiderstand von 120 Ohm fest verbaut. Das IF2035-EtherCAT sollte sich am Busan-
fang befinden.
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roller empfehlenswert.

Anschlussmoglichkeiten

RS485 RS422
Sensor/ Kabel Kabel Sensor/
Controller Controller
CAB-M9-5P-St-ge; xm-PVC-RS422
ACC5703 PEX/EMI2 SC2471-x/RS422/0E Feson
X IFC24x1, IFC242x
DT6120 SCAC3/6 | Direktanschluss oder PCF1420-x/I/U ILD1x20
INC5701 PCX/B-M12 | PC1700-/OE ILD1750
PC1900-x/OE ILD1900
PC2300-x/OE ILD2300
PC2250-x ILR2250
CAB-M12-8P-St-ge-x MEA
MSC7602 MSC7602_ PC/SC2520x 0DC2520
Steckersatz

Die Kabellange zwischen IF2035-EtherCAT und Sensor/Controller betrdgt maximal 10 m. Bei den
Sensoren ACC5703 und INC5701 ist wegen des Kabels PCx/8-M12 eine Sensorversorgung aus-
schlieBlich Gber das IF2035-EtherCAT moglich.

Standard-Verkabelung

Bei der Verkabelung wird der Kanal 0 des I0-Controllers mit dem Eingangs-Port des ersten 10-De-
vices (Slave-Gerats) verbunden. Der Ausgangs-Port des ersten Slave-Gerats wird mit dem Ein-
gangs-Port des folgenden Slave-Geréts verbunden, usw. Der Ausgangs-Port des letzten Slave-Geréts
und Kanal 1 des Master-Gerats bleiben ungenutzt.

3
3

i
i

&

HH3
HH3

(X X X ]
&
(X X X ]

|O-Controller

EtherCAT~
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Durch eine zusétzliche Redundanz-Verbindung (MRP = Media Redundancy Protocol) zwischen dem
Ausgangs-Port des letzten Slave-Gerats und Kanal 1 des 10-Controllers erzielen Sie eine hdhere
Ausfallsicherheit des Netzwerks. Die IF2035-EtherCAT kann als Client in einem MRP-Ring teilnehmen,
kann den Ring allerdings nicht verwalten. Fir die Ringfunktionalitdt missen alle Teilnehmer als Teil-
nehmer des Rings konfiguriert werden.

MICRO-EPSILON MESSTECHNIK GmbH & Co. KG
Koénigbacher Str. 15 ¢ 94496 Ortenburg

e-mail info@micro-epsilon.de
www.micro-epsilon.de

Your local contact: www.micro-epsilon.com/contact/worldwide/

X9770462-A022123MSC

MICRO-EPSILON

Montageanleitung
IF2035
EtherCAT

]
&
E
£
=
3
£
=)
S

BestimmungsgemaBe Verwendung

Das Schnittstellenmodul IF2035-EtherCAT ist flir den Einsatz im Industrie- und Laborbereich kon-
zipiert. Es wird eingesetzt zur Wandlung des MICRO-EPSILON internen Sensorprotokolls (RS485,
RS422) auf EtherCAT.

Das Schnittstellenmodul darf nur innerhalb der in den technischen Daten angegebenen Werte betrie-
ben werden. Das Schnittstellenmodul ist so einzusetzen, dass bei Fehlfunktionen oder Totalausfall
des Sensors/Controllers keine Personen gefahrdet oder Maschinen und andere materielle Guter
beschéadigt werden. Bei sicherheitsbezogener Anwendung sind zusatzlich Vorkehrungen fur die
Sicherheit und zur Schadensverhutung zu treffen.

Warnhinweise

SchlieBen Sie die Spannungsversorgung und das Anzeige-/Ausgabegerat nach den Sicherheitsvor-
schriften flr elektrische Betriebsmittel an.
> Verletzungsgefahr

> Beschadigung oder Zerstérung des Schnittstellenmoduls

Versorgungsspannung darf angegebene Grenzen nicht Gberschreiten.
> Beschadigung oder Zerstérung des Schnittstellenmoduls

Vermeiden Sie St6Be und Schlage auf das Schnittstellenmodul.
> Beschadigung oder Zerstérung des Schnittstellenmoduls

BestimmungsgemaBes Umfeld

Schutzart: IP 20

Betriebstemperatur: 0 ... +50 °C

Lagertemperatur: -20... +70°C

Luftfeuchtigkeit: 5 - 95 % (nicht kondensierend)
Umgebungsdruck:  Atmosphéarendruck



Schnelleinstieg

Sensorschnittstelle konfigurieren

Es kénnen nur Sensoren (Controller) uber RS485/RS422 angeschlossen werden, die das ME-Sen-
sorprotokoll unterstitzen. Micro-Epsilon empfiehlt Uber das Webinterface des Sensors (Controllers)
die entsprechende Sensorschnittstelle auszuwahlen.

Baudrate

Zwischen IF2035-EtherCAT und angeschlossenem Sensor (Controller) findet kein automatischer Ab-
gleich der Baudrate statt. Micro-Epsilon empfiehlt Gber das Webinterface des Sensors (Controllers)
die entsprechende Baudrate auszuwahlen.

Datenformat

Alle Konfigurations-Parameter und Daten werden im Little-Endian-Format Gbertragen.
Sensoren/Controller mit RS485: die zyklischen Daten werden unverandert, d. h. als Binarblock wie
vom Sensor beschrieben und geliefert, Gber den Feldbus tbertragen.

Sensoren/Controller mit RS422: die zyklischen Daten werden dekodiert, d. h. den 3 Bytes wird ein
4. Byte angefligt und dann Ubertragen.

EtherCAT-Konfiguration mit dem Beckhoff TwinCAT©-Manager
Als EtherCAT-Master auf dem PC kann z.B. die Software TCXAEShell der Firma Beckhoff verwendet

werden.

Dieser Abschnitt geht davon aus, dass
- die Software TwinCAT XAE Shell auf Ihrem PC installiert ist,
- ein Sensor via LAN mit dem PC verbunden ist,

- kein TwinCAT-Projekt angelegt ist.

Die Geréatebeschreibungsdatei (EtherCAT®-Slave Information) IF2035 EtherCAT.xml finden Sie

online unter

https://www.micro-epsilon.de/download/software.

£3 Kopieren Sie die Geratebeschreibungsdatei in das Verzeichnis ¢:\TwinCAT\3.1\Config\
Io\EtherCAT, bevor das Messgerat Uber EtherCAT® konfiguriert werden kann.

E3 Loschen Sie eventuell vorhandene altere Dateien.

EtherCAT®-Slave-Informationsdateien sind XML-Dateien, welche die Eigenschaften des Slave-Gerats
fr den EtherCAT®-Master spezifizieren und Informationen zu den unterstitzten Kommunikationsob-

jekten enthalten.

E3 Starten Sie das Programm TwinCAT XAE Shell.

E3 Initiieren Sie ein neues
Projekt, klicken Sie dazu
auf die Schaltflache New
TwinCAT Project.

[@0 startseite - TeXacShell

Datei  Bearbeiten Ansicht  Projekt  Debuggen  TinGAT TwinSAFE PLC  Team Scope  Ectias  Fenster  Hiffe
|8 -u-saalxaalo-|

© Build 4024.22 Defautt)  ~| = | L@ |

P Anfgen.. -

By

Projektmappen-Expl..

i TwinCAT" 3

Zuletzt verwendet
Gestern

Offnen

Offne Projekt/ Arbeitsmappe
Neues Projekt

j New TwinCAT Project..

il NewMeasurement Project.

[ TWINCAT Projekt1900iEsin
Pl C:\Users\11000086\Documents\ TcXaeShel\TwinCAT.

Projektvorlagen suchen

E= Vergeben Sie fiir das
Projekt einen Namen und
wahlen Sie einen geeig-
neten Speicherort.

E3 Quittieren Sie mit OK.

Suchen eines Gerates:

E3 Wechseln Sie in das
Fenster solution Ex-
plorer. Wahlen Sie den
Reiter 1 /0, Rechtsklick
auf den Eintrag De-
vices, dann Scan.

= Bestatigen Sie mit OK.

E3 wahlen Sie eine Netz-
werkkarte aus, an denen
nach EtherCAT®-Slaves
gesucht werden soll.

E= Bestatigen Sie mit Ok ..

Es erscheint das Fenster

,Nach neuen Boxen su-
chen” (EtherCAT®-Slaves).

E= Bestatigen Sie mit Ja.

Der Sensor ist nun in der Gera-
te-Liste aufgefuhrt, siehe Fens-
ter Solution Explorer.

£3 Bestatigen Sie nun das
Fenster Activate Free
Run mit Ja.

New Project

7 X

b Recent

[-NET Framework 4.5

| Sort by: [Default

Search Installed Templates (Ctrl+E) P-

4 Installed

4 Templates
b Other Project Types
b TwinCAT Measurement
TnCAT Projects
TwinCAT PLC

Semples

b Online

Click here to go online and find templates.

ﬁ' TwinCAT XAE Project (XML format]

Type: TwinCAT Projects

TwinCAT XAE System Manager
Configuration

TwinCAT Projects

s

-] [ Browse.. |

Name 1F2035
Location: [C\Users\Document:
Solution: [ Create new solution
Solution name: IF2035

Create directory for solution

Selution Explorer
@ o-a|& =
Search Solution Explorer (Ctrl+i)
1 Solution 'IF2035' (1 project)
4 gl IF2035
b [l sYSTEM
[ momon
PLC
[ saFETY
[ o+
ANALYTICS
4 B o

&% Meppings

-3 x

‘O Add New ltem..
0 Add Existing ltem...
Rename

Add New Folder.

Export EAP Config File

Ins

Microsoft Visual Studio

HINT: Not all types of devices can be found automatically

Shift+Alt+A

L Saan
Paste
Paste with Links
1 neue E/A Gerate gefunden X
I Gera 2 EheCAT ] [MSE Sensor [LwrtATriel PCLEtheet Adapie il ]
Abbruch
Alles wahlen
Nichts wéhlen

TeXaeShell

o Nach neusn Boxen suchen

Solution Explorer
Gle-g &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ )

11 Solution 'IF2035' (1 project)
4 [ r203s

+8 |mage-Info
b 2 SyncUnits

3 Inputs

b B Outputs

b I InfoData

b & Box1(IF2035)
% Mappings

Microsoft Visual Studio

o Activate Free Run

Auf der Online Seite sollte
der aktuelle Status mindestens
auf PREOP, SAFEOP oder OP
stehen.

Wird ERR PREOP in Actu-—

al State angezeigt, wird im
Meldungsfenster die Ursache
beschrieben. Fehlerursache
kdénnte eine Abweichung
zwischen dem PDO-Mapping
im Controller und den Einstel-
lungen in der Geratebeschrei-
bungs-Datei IF2035 Ether-
CAT.xml sein.

s« < I
@ o-a &= oz himn EherCAnE-Onlme
Search Solution Explorer (Ctrl+ii) P-
T Solution 'IF2035' (1 project) Ne Addr | Name State CRC
4 [l Fass i1 1001 Box 1 (F2035) op 0
[l svsTEm
MOTION
PLC
) SAFETY
[ o+
ANALYTICS
4 Ewo
4 2 Devices
4 =% Device 4 (EtherCAT) 7 5
2B Image .
:Is Image-Info Actual State: or H Courter Cyclic Que
- f:::tl:mts W [PeOp| [SeOp| | Op | | Sendframes 63299  + 67
Frames / sec 433 + 19
b [ Outputs Clear CRC Clear Frames Lost Frames 0 .0
b InfoData R0 T e
4 Box1(F2039)
b Sensor Data 16 Byte RPDOMap 4 L4
b [l WcState
. M" & InfoData Number Box Name Address | Type In Size
mo Mappings
i1 Box 1(IF2035) 1001 IF2035 16.0

Uber den Reiter Process Data kdnnen weitere Daten ausgewéhlt werden.

Solution Explorer
@ o-al &=
Search Solution Explorer (Ctrl+d)

fad Solution 'IF2035' {1 project)
4 g 1F2035
bl SYSTEM
MOTION
PLC
(43 SAFETY
IQ C++
ANALYTICS
4 V0
4 ﬂ% Devices
4 == Device 4 (EtherCAT)
“B Image
B |mage-Info
2 SyncUnits
Inputs
W Outputs
[E InfoData
i Box 1(IF2035)

AV VW W

P [ WcState
P @ InfoData
E:I Mappings

[ Cyclic Debug Header
4 Sensor Data 16 Byte kPDOMap

~ 0 X | IF2035 & X

General BherCAT DC Process Data  Statup  CoE -Online  Online
i Sync Manager: PDO List:

SM  Size Type Flags Index Size Name

0 1024 MbxOut O<1ADD 8O Cyclic De

1 1024  Mbxin D1A10 16.0 Sensor D

0 Ouitput 1A 320 0OV2 Sen

3 24 Inputs k1A12 640 OV4 Sen

1A13 1280 OVBSen

1490 270 Qansar M

4 3 4

PDO Assignment (Ox1C13): PDO Content (T 1AD0):

%g:‘liﬁ}g i~ Index Size Offs -
101411 fex x6000:01 4.0 0.0
0 e6000:02 40 40 -
T 4 3
Download Predefined PDO Assignment: (non
— )
PDO Assignment Load DO info from device
1 PDO Corfiguration
Sync Unit Assignment....
| Name Online -
| ¥ Timestamp 20315666
| ¥ Last Error Ox 10002600
I;' Sensor Data[0] (00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 0O 00 00 00
| # WcState 0 =

Der Umfang der angebotenen Prozessdaten und die Zuordnung der Sync Manager kann jetzt

eingesehen werden.

E3 Wechseln Sie nun in das Men(i TwinCAT und wéhlen Sie den Eintrag Restart TwinCAT

(Config Mode).

Die Konfiguration ist nun abgeschlossen.

Solution Explorer

@ o-a &=

Search Solution Explorer (Ctrl+)

&1 Solution 'IF2035' (1 project)

4 o IF2035

b @l SYSTEM
MOTION

E@ rLC

ANALYTICS
4 1/0
4 "% Devices
4 5+ Device 4 (EtherCAT)
’E Image
"E Image-Info
b 2 SyncUnits
2 Inputs
b B Outputs
b B InfoData
4 i Box1(IF2033)
b My Cyclic Debug Header
b Sensor Data 16 Byte TePDOMap

' #1 Last Error

20404666
(10002600

UDINT
UDINT

4.0

39.0
43.0

Im Status SAFEOP und OP werden die ausgewahlten Messwerte als Prozessdaten Ubertragen.
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Input




