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X90IF7x0.0x-00

1 Allgemeines
1.1 Mitgeltende Dokumente
Weiterfihrende und erganzende Informationen sind den folgenden gelisteten Dokumenten zu entnehmen.

Mitgeltende Dokumente

Dokumentname Titel
MAX90 X90 mobile System Anwenderhandbuch

1.2 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung
Kommunikationsmodule

X90IF720.04-00 X90 mobile IF Optionsplatine, 3x CAN, 1x RS232 Konfiguration ALY
Uber Software

X90IF730.04-00 X90 mobile IF Optionsplatine, 3x CAN, 1x RS485, Konfiguration
Uber Software

X90IF7L0.05-00 X90 mobile IF Optionsplatine, 3x CAN, 2x LIN (Master), Konfi-

guration Uiber Software

Tabelle 1: X901F720.04-00, X901F730.04-00, X90IF7L0.05-00 - Bestelldaten

1.3 Modulbeschreibung

Das modulare Steuerungs- und I/0O-System X90 mobile eréffnet viele Moglichkeiten in der mobilen Automatisie-
rung. Mit X90 mobile lassen sich flexible Automatisierungskonzepte auf Basis eines standardisierten Gesamtsys-
tems umsetzen.

Fir die Anbindung von dezentralen Aktoren und Sensoren stehen zusatzlich zu den vorhandenen Schnittstellen
auf der Hauptplatine Kommunikations-Optionsplatinen zur Verfligung.

+ 3 CAN-Bus Schnittstellen
« serielle Schnittstelle
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2 Technische Beschreibung

2.1 Technische Daten

Bestellnummer

X901F720.04-00

| X90IF730.04-00

X90IF7L0.05-00

Kurzbeschreibung

Kommunikationsmodul

3x CAN-Bus, 1x RS232

| 3x CAN-Bus, 1x RS485

3x CAN-Bus, 2x LIN

Allgemeines

B&R ID-Code OXEF7F | O0xEF80 0x2A7E
Statusanzeigen -
Leistungsaufnahme 1,6 W 1,71W 1TW
Zulassungen
UN ECE-R10 Ja
CE Ja
UKCA Ja
Schnittstellen
Schnittstelle IF1
Signal CAN-Bus
max. Reichweite 1000 m
Ubertragungsrate max. 1 MBit/s
Abschlusswiderstand Extern 120 Q vorzusehen
Schnittstelle IF2
Signal CAN-Bus
max. Reichweite 1000 m
Ubertragungsrate max. 1 MBit/s
Abschlusswiderstand Extern 120 Q vorzusehen
Schnittstelle IF3
Signal CAN-Bus
max. Reichweite 1000 m
Ubertragungsrate max. 1 MBit/s
Abschlusswiderstand Extern 120 Q vorzusehen
Schnittstelle IF4
Signal RS232 RS485 LIN
max. Reichweite 900 m 1200 m 40 m
Ubertragungsrate max. 115,2 kBit/s max. 20 kBit/s
FIFO 1 kByte -
Abschlusswiderstand Nein in Software schaltbar -
Schnittstelle IF5
Signal - - LIN
max. Reichweite - - 40 m
Ubertragungsrate - - max. 20 kBit/s
Elektrische Eigenschaften
Potenzialtrennung Nein
Einsatzbedingungen
Einbaulage
beliebig Ja
Schutzart nach EN 60529 bis zu IP69K "

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Betrieb
waagrechte Einbaulage
senkrechte Einbaulage

-40 bis 85°C Gehauseoberflache "
-40 bis 85°C Gehauseoberflache "

Lagerung -40 bis 85°C
Transport -40 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 100%, kondensierend
Lagerung 5 bis 100%, kondensierend
Transport 5 bis 100%, kondensierend
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen |
Breite 47 mm
Lange 95 mm

Tabelle 2: X901F720.04-00, X901F730.04-00, X90IF7L0.05-00 - Technische Daten

1) In Abhangigkeit der Hauptplatine. Fur weitere Details siehe Datenblatt Hauptplatine.
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2.2 Bedien- und Anschlusselemente
2.2.1 X2X Link Schnittstelle
Die Kommunikation der Optionsplatine mit der Hauptplatine wird mittels X2X Link realisiert.
2.2.2 Anschlusskabel

Der Anschluss erfolgt Gber den Stecker der Hauptplatine.
Hierfir werden Sensorkabel empfohlen.

2.3 Schirmung

Folgende Punkte flir die Schirmung der Sensorleitungen sind zu beachten:

» Der Schirm der Sensorleitungen ist im Bereich des LIN-Anschluss grof¥flachig und impedanzarm aufzule-
gen und auf kirzestem Weg, groRflachig und impedanzarm mit dem X90 Gehause zu verbinden.

» Der Kabelschirm muss so weit wie mdglich bis zum LIN-Anschluss reichen. Der Bereich der freigelegten
Adern der Sensorleitung muss so kurz wie mdglich gehalten werden (<10 cm).

* Die Leitungslange zwischen LIN-Anschluss und Kabelschirmauflage muss so kurz wie mdglich gehalten
werden (<10 cm).

» Zur bestmoglichen Reduzierung der EMV-Stérungen ist die Befestigung des X90 Gehauses auf einer gut
leitenden Montageplatte notwendig, auf der auch die Kabelschirme direkt aufzulegen sind.

* Das X90 Gehause ist zu erden.

S

2.4 Anschlussbelegung

Kanal Anschlussbelegung
X901F720.04-00 X901F730.04-00 X90IF7L0.05-00
1 CAN2_L CAN2_L CAN2_L
2 CAN1_H CAN1_H CAN1_H
3 CAN2_H CAN2_H CAN2_H
4 CAN1_L CAN1_L CAN1_L
5 RS232 RXD RS485 DATA\ LIN1
6 CAN3_H CAN3_H CAN3_H
7 RS232 TXD RS485 DATA LIN2
8 CAN3_L CAN3_L CAN3_L
9 n.c. n.c. n.c.
10 n.c. n.c. n.c.

n.c. ... nicht verbunden
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3 Registerbeschreibung

3.1 Systemvoraussetzungen

Um generell alle Funktionen verwenden zu kdnnen, werden folgende Mindestversionen empfohlen:

» Automation Studio 4.9
* Automation Runtime 4.9

3.2 Registeriibersicht

3.2.1 CyclicStream

Das Funktionsmodell "CyclicStream" nutzt einen modulspezifischen Treiber des Betriebssystems der Steuerung.
Die CAN-Schnittstellen kdnnen mit Hilfe der Bibliotheken "ArCAN" und "CAN_Lib", die serielle Schnittstelle mit

Hilfe der Bibliothek "DvFrame" gesteuert und wahrend der Laufzeit umkonfiguriert werden.
Es werden zyklische 1/0-Register genutzt, sodass die Kommunikation zeitlich determiniert ablauft.

Register Name Datentyp Lesen Schreiben
Zyklisch | Azyklisch Zyklisch | Azyklisch

Konfiguration - CyclicStream01 (CAN1)

0x10F1 Output0TMTU USINT . .

0x10F3 Input01MTU USINT . .
Konfiguration - CyclicStream02 (CAN2)

Ox11F1 Output02MTU USINT . .

0x11F3 Input02MTU USINT . .
Konfiguration - CyclicStream03 (CAN3)

0x12F1 Output03MTU USINT . .

0x12F3 Input03MTU USINT . .
Konfiguration - CyclicStream04 (RS232 / RS485)

0x13F1 Output04MTU USINT . .

0x13F3 Input04MTU USINT . .
Konfiguration - RS485

0x1381 | TerminationResistor USINT . o

3.2.2 StreamFilter

Je CAN-Schnittstelle kdnnen bis zu 4 Stream-Filter konfiguriert werden. Diese bestimmen, welche CAN-IDs Uber

den CyclicStream an die Steuerung weitergeleitet werden.

Die Filter werden in der numerischen Reihenfolge durchlaufen. Der erste zur eintreffenden CAN-Nachricht pas-
sende Filter wird verwendet, alle weiteren Filter werden ignoriert. Wenn kein Filter zur eintreffenden CAN Nachricht
passt, bestimmt eine globale Konfiguration, ob die Nachricht verworfen oder akzeptiert wird (Default: Nachricht

akzeptieren).

Jeder Filter hat eine einstellbare ID und eine einstellbare Filtermaske. Es werden nur jene Bits der ID verglichen,
welche in der Maske mit O gesetzt sind.

Register Name Datentyp Lesen Schreiben
Zyklisch Azyklisch Zyklisch Azyklisch
Konfiguration - IF1StreamFilter (CAN1)
0x1041 CfO_IF1DefaultCANFilterMode USINT . .
0x104C + N*10 | CfO_IF1CANFilterON (Index N = 1 bis 4) UDINT . °
0x1054 + N*10 | CfO_IF1CANFilterMaskON (Index N = 1 bis 4) UDINT . .
Konfiguration - IF2StreamFilter (CAN2)
0x1141 CfO_IF2DefaultCANFilterMode USINT . .
0x114C + N*10 | CfO_IF2CANFilterON (Index N = 1 bis 4) UDINT . .
0x1154 + N*10 | CfO_IF2CANFilterMaskON (Index N = 1 bis 4 UDINT . .
Konfiguration - IF3StreamFilter (CAN3)
0x1241 CfO_IF3DefaultCANFilterMode USINT . .
0x124C + N*10 | CfO_IF3CANFilterON (Index N = 1 bis 4) UDINT . .
0x1254 + N*10 | CfO_IF3CANFilterMaskON (Index N = 1 bis 4) UDINT . .
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3.2.3 LIN-Register

X90IF7x0.0x-00

Register Name Datentyp Lesen Schreiben
Zyklisch Azyklisch Zyklisch | Azyklisch
LIN 1
0x503 LinCtrl01 UINT .
0x513 LinStat01 UINT .
0x13F1 Output04MTU USINT . .
0x13F3 Input04MTU USINT . .
0x0300 Flatstream Rx/Tx cyclic data USINT[61] ° .
LIN 2
0x523 LinCtrl02 UINT °
0x533 LinStat02 UINT .
O0x14F1 OutputOSMTU USINT . .
0x14F3 InputO5MTU USINT . .
0x0400 Flatstream Rx/Tx cyclic data USINTI[61] . .
3.2.4 Statusmeldung
Register Name Datentyp Lesen Schreiben
X90IF720.04-00 X90IF730.04-00 X90IF7L0.05-00 Zyklisch Azyklisch Zyklisch Azyklisch
xxx = RS232 xxx = RS485 xxx = LIN
Konfiguration - Statusmeldungen
6273 CfO_ErrorByte01 USINT .
6275 CfO_ErrorByte02 USINT .
CfO_ErrorByte03 USINT .
Kommunikation - Statusmeldungen
6145 ErrorByte01 USINT .
CANIF1warning Bit 0
CANIF1passive Bit 1
CANIF 1busoff Bit 2
CANIF1RXoverrun Bit 3
CANIF2warning Bit 4
CANIF2passive Bit 5
CANIF2busoff Bit 6
CANIF2RXoverrun Bit 7
6147 ErrorByte02 USINT .
CANIF3warning Bit 0
CANIF3passive Blt 1
CANIF3busoff Bit 2
CANIF3RXoverrun Bit 3
xxxIF4StartBitError Bit 4
xxx|F4StopBitError Bit 5
xxx|F4ParityError Bit 6
xxxIF4RXoverrun Bit 7
6149 ErrorByte03 USINT .
LINIF5StartBitError Bit 0
LINIF5StopBitError Bit 1
LINIF5ParityError Bit 2
LINIFSRXoverrun Bit 3
6209 ErrorQuitByte01 USINT .
QuitCANIF1warning Bit 0
QuitCANIF 1passive Bit 1
QuitCANIF 1busoff Bit 2
QuitCANIF1RXoverrun Bit 3
QuitCANIF2warning Bit 4
QuitCANIF2passive Bit 5
QuitCANIF2busoff Bit 6
QuitCANIF2RXoverrun Bit 7
6211 ErrorQuitByte02 USINT .
QuitCANIF3warning Bit 0
QuitCANIF3passive Bit 1
QuitCANIF3busoff Bit 2
QuitCANIF3RXoverrun Bit 3
QuitxxxIF4StartBitError Bit 4
QuitxxxIF4StopBitError Bit 5
QuitxxxIF4ParityError Bit 6
QuitxxxIF4RXoverrun Bit 7
6213 ErrorQuitByte03 USINT .
QuitLINIF5StartBitError Bit 0
QuitLINIF5StopBitError Bit 1
QuitLINIF5ParityError Bit 2
QuitLINIFRXoverrun Bit 3
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3.3 Konfigurationsregister "CyclicStream"
3.3.1 OutputOxMTU

Name:
Output0O1MTU bis OutputO5MTU

Diese Register definieren die Anzahl der aktiven Tx-Bytes und somit auch die maximale GréRe einer Stream-
Sequenz.

Datentyp Werte
USINT 0 bis 60

3.3.2 InputOxMTU

Name:
InputO1MTU bis InputO5MTU

Diese Register definieren die Anzahl der aktiven Rx-Bytes und somit auch die maximale GréRRe einer Stream-
Sequenz.

Datentyp Werte
USINT 0 bis 60

3.3.3 TerminationResistor
Name:
TerminationResistor

Dieses Register ist nur beim X90IF730.04-00 vorhanden.
In diesem Register kann der Abschlusswiderstand der Schnittstelle aus- bzw. eingeschaltet werden.

Datentyp Werte Information
USINT 0 Widerstand deaktiviert
1 Widerstand aktiviert

3.3.4 CfO_IFxDefaultCANFilterMode

Name:
CfO_IF1DefaultCANFilterMode bis CfO_IF3DefaultCANFilterMode

Diese Register geben die default Einstellungen fir IDs an, die keinem der eingestellten Filter entsprechen.

Datentyp Werte Information
USINT 0 Kein Ansprechen des Filters, PDO Frame wird verworfen.
1 Kein Ansprechen des Filters, PDO Frame wird Uber Stream Ubertragen.
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3.3.5 CfO_IFxCANFilter

Name:

CfO_IF1CANFilter01 bis CfO_IF1CANFilter04
CfO_IF2CANFilter01 bis CfO_IF2CANFilter04
CfO_IF3CANFilter01 bis CfO_IF3CANFilter04

In diesen Registern sind die Filtereigenschaften definiert.

Datentyp Werte
UDINT Siehe Bitstruktur
Bitstruktur:
Bit Beschreibung Wert Information
0 bis 28 Filter-ID X Zu filternder Identifier-Wert."
29 Identifier 0 11-Bit Identifier verwenden;
Magliche FilterID-Werte: 0 bis 2047 (0x7FF)
1 29-Bit Identifier verwenden;
M@gliche FilterID-Werte: 0 bis 536 870 911 (Ox1FFFFFFF)
30 Reserviert
31 Enable 0 Filter inaktiv
1 Filter aktiv

1) Dieser Wert wird mit dem Identifier-Wert und dem Maskenwert verkniipft (siehe Beispiel).

Beispiel

Das folgende Beispiel zeigt den Zusammenhang zwischen Filtermaske, Filter-ID und den tatsachlich empfangenen
11-Bit CAN-Nachrichten.

Filtermaske"

Filter-ID

CAN-Nachricht-ID

Information

000 0011 1110

110 0100 0000

1100110 1010

Relevante Bits von Filter-ID und CAN-Nachricht sind identisch
— Filter spricht an, der Frame wird entsprechend der Moduseinstellung verworfen oder
weitergeleitet.

000 0011 1110

110 0100 0000

110 0110 1011

Relevante Bits nicht identisch
— Néachster Filter bzw. Defaultmodus wird bearbeitet

000 0011 1111

110 0100 0000

1100110 1011

Relevante Bits von Filter-ID und CAN-Nachricht sind identisch
— Filter spricht an, der Frame wird entsprechend der Moduseinstellung verworfen oder
weitergeleitet

000 0001 1111

110 0100 0000

110 0110 1011

Relevante Bits nicht identisch
— Nachster Filter bzw. Defaultmodus wird bearbeitet

1) Rot = relevante bits

3.3.6 CfO_IFxCANFilterMask

Name:

CfO_IF1CANFilterMask01 bis CfO_IF1CANFilterMask04
CfO_IF2CANFilterMask01 bis CfO_IF2CANFilterMask04
CfO_IF3CANFilterMask01 bis CfO_IF3CANFilterMask04

In diesen Registern sind Filtermaske und Filtermode definiert.

Datentyp Werte
UDINT Siehe Bitstruktur
Bitstruktur:
Bit Beschreibung Wert Information
0 bis 28 Filtermaske X Vergleichs-Bitmuster fur Filter-ID"
29 bis 30 Reserviert
31 Modus 0 Bei Ansprechen des Filters wird der PDO Frame Ubertragen.
1 Bei Ansprechen des Filters wird der PDO Frame verworfen.

1) Dieser Wert wird mit dem Identifier-Wert und dem Maskenwert verkniipft (siehe "Beispiel" auf Seite 7).
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3.4 LIN-spezifische Register
3.4.1 LinStat0x

Name:
LinStat01 bis LinStat02

In diesen Registern wird der Status der LIN-Schnittstellen abgebildet.

Datentyp Werte
USINT Siehe Bitstruktur
Bitstruktur:
Bit Beschreibung Wert Information
0 CollisionError 0 Kein Fehler oder ausgeschaltet
1 Kollision beim Senden von Daten erkannt
2 WakeUp 0 Kein Wakeup Signal erkannt oder ausgeschaltet
1 Wakeup Signal erkannt

3.4.2 LinCtrl0Ox

Name:
LinCtrl01 bis LinCtrl02

In diesen Registern kénnen die Kollisions- und Wakeup-Erkennung konfiguriert werden.

Datentyp Werte
USINT Siehe Bitstruktur
Bitstruktur:
Bit Beschreibung Wert Information
0 QuitCollisionError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
1 CollisionEnable 0 Kollisions Erkennung ist ausgeschaltet
1 Kollisions Erkennung ist eingeschaltet
2 QuitWakeUp 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Statussignals
3 WakeupEnable 0 Wakeup Erkennung ist ausgeschaltet
1 Wakeup Erkennung ist eingeschaltet
4 WakeupTrigger 0 Keine Wakeup Trigger Sequenz wird gesendet
1 Eine Wakeup Trigger Sequenz wird gesendet
8 Datenblatt V 2.00
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3.5 Zyklische Datenpunkte fiir Error Anzeigen
3.5.1 ErrorByte

Name:
ErrorByte01 bis ErrorByte03

In diesem Register werden die einzelnen Fehlerbits Gbertragen. Tritt ein Fehler auf, so wird das entsprechende
Bit gesetzt und gehalten bis eine Quittierung erfolgt.

Datentyp Werte
USINT Siehe Bitstruktur
Bitstruktur ErrorByte01:
Bit Beschreibung Wert Information
0 CANIF1warning 0 Kein Fehler
1 Fehler
1 CANIF1passive 0 Kein Fehler
1 Fehler
2 CANIF 1busoff 0 Kein Fehler
1 Fehler
3 CANIF1RXoverrun 0 Kein Fehler
1 Fehler
4 CANIF2warning 0 Kein Fehler
1 Fehler
5 CANIF2passive 0 Kein Fehler
1 Fehler
6 CANIF2busoff 0 Kein Fehler
1 Fehler
7 CANIF2RXoverrun® 0 Kein Fehler
1 Fehler

1) Eingehende Daten werden in einem Empfangspuffer gespeichert und tber den CyclicStream gesendet. Ist die Menge der eingehenden Daten gréRer als die
Gesendete, kann es zu einem Uberlauf kommen. Bei vollem Puffer werden weitere eingehende Daten verworfen.

Bitstruktur ErrorByte02:

Bit Beschreibung Wert Information
X901F720.04-00 X901F730.04-00 X90IF7L0.05-00
xxx = RS232 xxx = RS485 xxx = LIN
0 CANIF3warning 0 Kein Fehler
1 Fehler
1 CANIF3passive 0 Kein Fehler
1 Fehler
2 CANIF3busoff 0 Kein Fehler
1 Fehler
3 CANIF3RXoverrun 0 Kein Fehler
1 Fehler
4 xxxIF4StartBitError 0 Kein Fehler
1 Fehler
5 xxx|F4StopBitError 0 Kein Fehler
1 Fehler
6 xxxIF4ParityError 0 Kein Fehler
1 Fehler
7 xxxIF4RXoverrun® 0 Kein Fehler
1 Fehler

1) Eingehende Daten werden in einem Empfangspuffer gespeichert und tber den CyclicStream gesendet. Ist die Menge der eingehenden Daten groRer als die
Gesendete, kann es zu einem Uberlauf kommen. Bei vollem Puffer werden weitere eingehende Daten verworfen.

Bitstruktur ErrorByte03:

Bit Beschreibung Wert Information
X90IF7L0.05-00
0 LINIF5StartBitError 0 Kein Fehler
1 Fehler
1 LINIF5StopBitError 0 Kein Fehler
1 Fehler
2 LINIF5ParityError 0 Kein Fehler
1 Fehler
3 LINIF5RXoverrun® 0 Kein Fehler
1 Fehler
4-7 Reserviert 0

1) Eingehende Daten werden in einem Empfangspuffer gespeichert und tiber den CyclicStream gesendet. Ist die Menge der eingehenden Daten gréRer als die
Gesendete, kann es zu einem Uberlauf kommen. Bei vollem Puffer werden weitere eingehende Daten verworfen.
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3.5.2 ErrorQuitByte

Name:

ErrorQuitByte01 bis ErrorQuitByte03

In diesem Register werden die einzelnen Fehlerbits Ubertragen um einen auftretenden Fehler zu quittieren.
Das Quittierungsbit kann erst riickgesetzt werden, wenn das entsprechende Fehlerstatusbit nicht mehr gesetzt ist.

Datentyp

Werte

USINT

Siehe Bitstruktur

Bitstruktur ErrorQuitByte01:

Bit Beschreibung Wert Information
0 QuitCANIF1warning 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
1 QuitCANIF1passive 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
2 QuitCANIF 1busoff 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
3 QuitCANIF1RXoverrun 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
4 QuitCANIF2warning 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
5 QuitCANIF2passive 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
6 QuitCANIF2busoff 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
7 QuitCANIF2RXoverrun 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
Bitstruktur ErrorQuitByte02:
Bit Beschreibung Wert Information
X90IF720.04-00 X90IF730.04-00 X90IF7L0.05-00
xxx = RS232 xxx = RS485 xxx = LIN
0 QuitCANIF3warning 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
1 QuitCANIF3passive 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
2 QuitCANIF3busoff 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
3 QuitCANIF3RXoverrun 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
4 QuitxxxIF4StartBitError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
5 QuitxxxIF4StopBitError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
6 QuitxxxIF4ParityError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
7 QuitxxxIF4RXoverrun 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
Bitstruktur ErrorQuitByte03:
Bit Beschreibung Wert Information
X90IF7L0.05-00
0 QuitLINIF5StartBitError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
1 QuitLINIF5StopBitError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
2 QuitLINIF5ParityError 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
3 QuitLINIF5RXoverrun 0 Keine Quittierung
1 Quittierung des Fehlers
4-7 Reserviert

10

Datenblatt V 2.00



X90IF7x0.0x-00
3.6 Konfigurationsregister Error-Anzeigen
3.6.1 CfO_ErrorByte

Name:
CfO_ErrorByte01 bis CfO_ErrorByte03

Mit diesem Register missen die zu Ubertragenden Fehlermeldungen zuerst konfiguriert werden. Wenn das ent-
sprechende Aktivierungsbit nicht gesetzt ist, wird beim Auftreten des Fehlers auch kein Fehler an das Ubergeord-
nete System gemeldet.

Datentyp

Werte

USINT

Siehe Bitstruktur

Bitstruktur CfO_ErrorByte01:

Bit Beschreibung Wert Information
0 CANIF1warning 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
1 CANIF1passive 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
2 CANIF 1busoff 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
3 CANIF1RXoverrun 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
4 CANIF2warning 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
5 CANIF2passive 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
6 CANIF2busoff 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
7 CANIF2RXoverrun 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
Bitstruktur CfO_ErrorByte02:
Bit Beschreibung Wert Information
X90IF720.04-00 X90IF730.04-00 X90IF7L0.05-00
xxx = RS232 xxx = RS485 xxx = LIN
0 CANIF3warning 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
1 CANIF3passive 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
2 CANIF3busoff 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
3 CANIF3RXoverrun 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
4 xxxIF4StartBitError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
5 xxx|F4StopBitError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
6 xxxIF4ParityError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
7 xxxIF4RXoverrun 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
Bitstruktur CfO_ErrorByte03:
Bit Beschreibung Wert Information
X90IF7L0.05-00
0 LINIF5StartBitError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
1 LINIF5StopBitError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
2 LINIF5ParityError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
3 LINIF5ParityError 0 Fehler ignorieren
1 Fehler anzeigen
4-7 Reserviert - -

Datenblatt V 2.00
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3.7 Die CyclicStream-Kommunikation

Die physikalischen Eigenschaften des Bussystems begrenzen die Datenmenge, die wahrend eines Buszyklus
Ubermittelt werden kann.

MTU (Maximum Transmission Unit) - Physikalischer Transport

Die MTU beschreibt die aktivierten USINT-Register die dem CyclicStream zur Datenlibertragung zur Verfligung
stehen. Fur beide Kommunikationsrichtungen wird eine separate MTU vereinbart.

Die OutputMTU definiert die Anzahl der Tx-Bytes und die InputMTU beschreibt die Anzahl der Rx-Bytes.

Die MTUs werden zyklisch Gber den X2X Link transportiert, sodass die Auslastung mit jedem zusatzlich aktivierten
USINT-Register steigt.

Zusammenhang MTU-GroéBe und X2X Zykluszeit

Je nachdem wie groR die MTU der einzelnen Schnittstellen eingestellt ist, missen gewisse Mindestzeiten am X2X
Link eingehalten werden, da es ansonsten vorkommen kann, dass das Modul zu wenig Zeit fiir das X2X Handling
hat und ein Reset ausgeldst wird.

Entscheidend ist hierbei die Summe aller MTU-Sizes in eine Richtung (Input/Output) aller Schnittstellen gemein-
sam. Je grofier die X2X Zykluszeit eingestellt ist, umso grofier kann die Summe der MTUs sein.
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4 Getting Started mit CpLin

LIN (Local Interconnect Network) dient zum Ubertragen von seriellen Frames, die mittels der Bibliothek "DVFrame"
von der Applikation (LIN Master Stack oder anwenderspezifische Implementierung) gesendet und empfangen wer-
den sollen. Dazu werden die Daten Uber zyklischen Register mit dem CyclicStream-Verfahren ibertragen.

Das Schnittstellenmodul unterstitzt ausschlieR3lich die LIN-Masteranschaltung fiir das X90 System. Ein Betrieb als
Slave ist nicht vorgesehen.

4.1 Grundlegende Schritte
4.1.1 Automation Studio Projekt erstellen

e Ein neues Automation Studio Projekt durch Auswahl von "Neues Projekt" erstellen.

File | Edit View Open Project Debug Sou

|j MNew Project... Ctrl=Shift<N
L) Open Project.. Ctri=0

e Projektnamen vergeben und Projektpfad einrichten.

Automation Studio - New Project Wizard @

In this screen please enter the base parameters for the new project.

%ﬁ

#
[

Name of the project:

|Cme ‘

Path of the project:

|C.\prujecls\ ‘

e Die Art der Hardwarekonfiguration auswahlen und der Konfiguration einen Namen geben.

- Mame of the configuration:
%J [Corfig |

Hardware Corfiguration

Q (®) Define a new hardware configuration manually
& () Identify hardware configuration online

ﬁ () Reference an existing hardware configuration { ~ hw ).

Datenblatt V 2.00 13
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e Wenn "Eine neue Hardwarekonfiguration manuell definieren" ausgewahlt wurde, im nachsten Schritt die Hard-
ware auswahlen.

Um die Suche zu vereinfachen, kdnnen im Hardwarekatalog beliebige Filter gesetzt werden. Abschliel3end die er-
forderliche Hardware mit LIN-Schnittstellenunterstiitzung markieren und das Automation Studio Projekt mit einem
Klick auf "Fertigstellen" generieren.

Q Catalog Favorites Recent
B k| R x90
Product Group ~
Cpg O
Controller Mobile
Automation
Controller
. v
Name Description
X90CP172.24-00 X390 mobile 170 CPU. 300 Mhz, 24x /O
X90CP172.48-00 X390 mobile 170 CPU. 300 Mhz, 48x /O
X90CP174.24-00 X90 mobile 170 CPU, 650 Mhz, PLK, 24x [/O
X90CP174.48-00 X90 mobile 170 CPU, 650 MHz, PLK, 48x /O
X90CP174.48-51 X390 Safety mobile 170 CPU. 650 MHz. PLK, 48x /O
[] Activate Simulation Automation Runtime type | AR Embedded v

< Back Cancel Help

4.1.2 Schnittstellenmodul hinzufiigen

e Die SPS muss um ein LIN-Schnittstellenmodul erweitert werden. Um den Hardwarekatalog zu 6ffnen, mit der
rechten Maustaste in die entsprechende Spalte in der Physical View klicken und "Hardwaremodul hinzufigen"
wahlen.

| 4 Hardware.hwi [System Designer] x |
I PERSSAB 2 g Bl O o W = AT
MName L... Positi
B & X90CP174_48 00 s
------ <& ETH IF /
...... 1 PLK IF
------ «% LSB IF
...... éh XX IF
------ N CaN IF
------ N cAN IF
...... EI;: CAN IF
X
Add Hardware Module... L
Renlare Hardwars Madola e pE

o Mittels Drag & Drop bzw. Doppelklick auf die Schnittstellenkarte das Modul in das Projekt einflgen.

Physical View v+ o x |

BT L A8 R Catalog Favorites Recent
Name L. Position Version Description EZ - B vk R x90
=] | X90CP174_48_00 1450 X390 mobile 170 CPU, 650 MHz, PLK, -

ETH IF2 Ethernet Product Group

PLK IF3 POWERLINK — Tt o

uUsB IF4 Universal Serial Bus O % O L O __"lii

K2 IF6 B&R X2X Link SR =

CAN IF? Contraller Area Network Bus Name Description

By IF8 Controller Area Network Bus X90AISGO.02-00 X90 strain gauge module, 2xI 5V

CAN IF9 Contraller Area Network Bus 2 < :
X1 X1 %90 Baseboard X30A0410.04-00 %90 AQ, 4x multifunction, 12 bit

X90IF7L.0.05-00 Interface Modul 3xCAN, 2xLIN X90A0410.08-00 X390 AO, 8x multifunction. 12 bit
@N Can Controller Area Network Bus XO0AT910.04-00 X90 AT, 4x multifunction, 12 bit
f{on:"t'”ef i'ea me:w'-"'t gus X90AT910.08-00 X90 AT, 8x multifunction, 12 bit
gniroller Area INetworl us - gl
Y R X90CM480.04-00 %90 Condition Monitoring, 4 [EPE - ON X20
h e ct Network X9001110.10-00 10 Digital Inputs, limited counter functionality
= 'Y ST2 X90DSI00.04-00 %90 Interface Module 10-Link
ll: SE X90IF720.04-00 Interface Modul 3xCAN, 1xRS232

X90IF730.04-00 Interface Modul 3xCAN. 1xRS485
#90IF7L0.05-00 Interface Modul 3xCAM. 2xLIN
X30P0O210.08-00 #90 PWM. 8x multi function. 4A
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e Mit Rechtsklick auf die LIN-Schnittstelle und Auswahl von "Konfiguration" die Projektierungsumgebung 6ffnen.

MName
=

PE%ELAWR

L1 Mame

 X90CP174_43 00

Configuration

-21'\‘, Hardware.hwl [Sysi

gl @ v

]
]
& 2

%}XQDIF?L0.0S-OD.IF‘I [Configuration]* X |

e Den Wert fir Schnittstelle aktivieren auf ein setzen, um die Schnittstelle zu aktivieren.

i V¢Wv—'u,-.°‘b

MName Value Unit
2 4 IF4
B 4 Device parameters
% Activate interface off
2@ Baudrate

Datenblatt V 2.00
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4.1.3 Bibliothek hinzufiigen

Die Bibliothek CpLin wird unter dem Knoten "Bibliotheken" in der Logical View tiber den Objektkatalog hinzugefiigt.

1) In der Logical View eine Bibliothek auswahlen.
2) In der Kategorieliste des Objektkatalogs "Programmierbare Organisationseinheiten" auswahlen und "B&R

Bibliotheken

" doppelklicken.

3) Die Bibliothek CpLin in der Objektliste des Objektkatalogs auswahlen.

Durch Doppelklick auf die Bibliothek CpLin wird diese unter der aktuellen Auswahl hinzugefligt. Wenn Drag & Drop
anstelle eines Doppelklicks verwendet wird, kann die Position, an der das Objekt hinzugefugt wird, variieren.

16

| :
T s — | Add Object
P = IRCH B A , z - | %% Search
%bJE%N:”‘SH Dest B&R Libraries Programmable Object Units
I qg Global typ Glob B&R standard libraries E]
B @ Globalvar Glob
[ =~ &i[Cbreres 1:@ Library
operatn This E] Library Description
;UST::: R‘:: [l canio The CANIO library provides functions for operating the B&R 2003 CAN nodes.
AslecCon This Bl commserv The Commserv library contains function blocks that can be used in combination with the INAcInt library.
1002 B Convert This library contains function interfaces for [IEC 61131-3 conversion functions
This library oTrace This library contains functionality to execute traces (to sample numeric values periodically for a defined time-
?g;’:ﬁﬁéﬁﬁ; [T1]CpLin ing LIN bus communication with LIN
implementing LIN DataObj The DataObj library€an be used to dynamically create, dynamically delete and copy data objecls, etc. )
bus communication | Il DM_lib The dm_lib library provides functions to burn and erase parts ofthe flash PROM memaory. Name Descrip
3“;\:‘&;':5‘5"2 DPMaster The DPMaster library is ne?ded to operate Profibus DPMaster and DPSlave modules. W ANSIC Library Dynami
[ DRV_3964 The DRV_3964 library provides the functions that allow a B&R System 2000 to operate as a 3964R slave. W) ANSI C/C++ Static | ih__ Staticall
[ DRV_mbus  The DRV_mbus library provides functions that allow a B&R System to via Modbus .l B&R Libraries B&R sta
[ DRV_mn Using the DRV_mn library you can communicate via the B&R MININET protocol. U Existing Library Existing
[ DRVABDF1  This library version is suited for use with Automation Studio only and provides functions for communicating with A W FMU Library Library ¢
The DVFrame library and the frame driver can be used to exchange data with external devices ﬂ\EC Check Functions .. Library i
The Ethernet library establishes an efficient connection between the 2005 and 2010 systems and specific ethern ‘, IEC Library Library i
The EthSock library provides functions for using sockets. (obsolete) W 1eACTION Diagram L. Library i
[ ExDeploy
Ex0S
< ﬁlFBJ\b The FB_Lib library is needed to control fieldbus modules
B Logical View ‘ Con‘lgur’atlu.ul FDD_lib The MFDD70S external floppy disk station can be operating using the FDD_Lib library.
W Filelo The FilelO library provides function blocks for file handling
] [ FxClock [OpcUaFx] IEC library providing clock functionality and diagnostics
© 0Erors] [ 0 Warningy i dhieriaiasaiie i aleill
# Error Category < 2
1
2 -& Finish Cancel Help
3
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4.2 Beispiel 1: Marquardt-Wippschalter-LED auswéhlen

Dieses Beispiel beschreibt, wie die Bibliothek CpLin zur Auswahl einer Marquardt-Wippschalter-LED (Serie 3270)
verwendet werden kann.

Das Beispielprogramm hat die folgende Funktionalitat:

Wenn der obere Kontakt geschlossen ist, leuchtet die
obere grine LED:

Wenn der untere Kontakt geschlossen ist, leuchtet die
untere griine LED:

4.2.1 Programm hinzufiigen

e Das Programm wird in der Logical View mit Hilfe des Objektkatalogs unter dem Knoten Projektname hinzugefiigt.

1) In der Logical View den Projektnamen wahlen.

2) In der Kategorieliste des Objektkatalogs "Programmierbare Organisationseinheiten" auswahlen und "Pro-
gramm" wahlen.

3) "ST Program All In One" in der Objektliste des Objektkatalogs auswahlen.

Durch Doppelklick auf das Programm wird es unter der aktuellen Auswahl hinzugefiigt. Wenn Drag & Drop anstelle
eines Doppelklicks verwendet wird, kann die Position, an der das Objekt hinzugefiigt wird, variieren.

Toolbox - Object Catalog
WEonRef o @ 4 £ - | % Search..
Object Name Description Programmable Object Units
[E_<i[Cpln 1:| .
Globaltyp 1 Global data types g \il' -
& Globalvar Global variables '2
- [0 Libraries Global libraries Program —
. MName Description
5 ANSIC Program All .. Program in ANSI C with init, cyclic and exit prograr
4 ANS| C++ Program Program in ANS| C++
8 ANS| C++ Program Al.. Program in ANS| C++ with init, cyclic and exit progr
4 CFC Program Program in Continous Function Chart
! Existing Program Existing program
4 FBD Program Program in Function Block Diagram
8 IL Program Program in Instruction List
1L Program AllIn One  Program in Instruction List with init, cyclic and exit
8 LD Program Program in Ladder
b reACTION Diagram ...  Program in reACTION Diagram
8 SFC Program Program in Sequential Function Chart
4 ST Program Proaram in Structured Text
< > ‘ST Program All In One  Pr 3 n in Structured Textwith init, cyclic and exit|
| - : | : : : N
!L’i Logical View |* Conﬁguratlo...l# Physical View <
-

Datenblatt V 2.00
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Das neue Programm wird in der Logical View und in der Configuration View unter "Software" hinzugefugt.

Logical View

- I Configuration View
PETORRBINI Y &@=3
! e Configuration Batch
Object Name Description = & Configl [Active] 0
e fﬂ Eolin | - o Hardware hw
F Global typ Global data types Gl 482 Hardware hwd
E Globalvar Global variables - &) X90CP174_48_00
&~ ] Libraries Global libraries C B & [Cpusw
=-[ 3% Program 3 Cpu.per
: Main.st nit, cyclic, exit code @ loMap jom
3 % Types.typ ocal data types . B & PyMapyvm
H- @4 Variables.var ocal variables

e Die Taskklasse des Programms von "Cyclic #4" auf "Cyclic #1" andern.

[ 2 Cpu.sw [Software] X l 44 Hardws:
R AL B CRUB N A

Object Mame

= P [<CPU

% Cyclic #1 - [10 ms]
i Cyclic #2 - [20 ms]
E‘E‘ Cyclic #3 - [50 ms]
i@ Cyclic #4 - [100ms]

B Program

2 Cyclic #5 - [200 ms]

@ Cpu.sw [Software]* X l
"R BLRACR RN

ObjectName
= &F_<CPU>
B @ Cyclic #1-[10 ms]
1 Program

clic #2-[20 ms
- @ Cyclic #3 - [50 ms]
- @ Cyclic #4 - [100 ms]
- i@ Cyclic #5 - [200 ms]

4.2.2 Quelicode hinzufiigen

Variablendeklaration

e Das Variablenfenster durch Rechtsklick auf Variables.var und Auswahl von "Offnen — Offnen als Text" 6ffnen.

Logical View

PEERRER 9

ObjectName

B & Cplin
é Globaltyp
¢ Globalvar
]
-

Libraries
Program
st Main.st

=]

LR Y

Description

Global data types
Global variables
Global libraries

Init, cyclic, exit code
Local data types

x p
les.y

&

Variab

Open Open As Text
Open with Explorer Open As Table
Add Object... Watch

Gt Trace

Copy

18
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e Den folgenden Inhalt kopieren und in das Variablenfenster einfliigen.

VAR
nbReceivedFrames UDINT; (*number of received frames*)
CpLinScheduler 0 CpLinScheduler;
Schedule ARRAY[0..4] OF CpLinScheduleItemType; (*Schedule*)
nbErrors UDINT; (*error counter*)
lastErrorID : DINT; (*last error number*)
lpb 001 a : BOOL; (*1 = top switch closed*)
1pb 001 b : BOOL; (*1 = bottom switch closed¥)
nbErrorFlags UDINT; (*counter of error frames¥*)
lastErrorFlag : CplLinErrorFlagsEnum; (*error flag of last error frame*)
lpb 001 led b green brightness USINT; (*bottom green LED brightness*)
lpb 001 led b red brightness USINT; (*bottom red LED brightness*)
lpb 001 led a green brightness USINT; (*top green LED brightness¥*)
lpb 001 led a red brightness USINT; (*top red LED brightness*)
lpb 001 led b blue brightness USINT; (*botom blue LED brightness*)
lpb 001 led_a blue_brightness USINT; (*top blue LED brightness*)
1pb_background lighting USINT; (*background lighting*)

END VAR

X90IF7x0.0x-00
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Programmcode hinzufiigen

e Das Programmfenster durch Doppelklick oder Rechtsklick
Text" 6ffnen.

auf Main.st und Auswahl von "Offnen — Offnen als

Logical View v I
FooaR B2
ObjectName Description
‘B9 [CpLin ]
#: Globaltyp Global data types
Global.var Global variables

Global libraries

Libraries
Program
st Main.st

# Typesiyp
H- @ Variables.var

@
5 3

nit, cyclic, exit code
| ocal data types
Local variables

e Den folgenden Inhalt kopieren und in das Codefenster einfligen.

Der Quellcode ist in 5 Abschnitte unterteilt:
Scheduler-Konfiguration

Lesen der Eingangsdaten

Logische Operationen

Schreiben der Ausgangsdaten
Fehlerauswertung

(*********************************************************************************

* Copyright: B&R Industrial Automation GmbH

* Author: B&R

* Created: March 24, 2023/4:06 PM

* Description: Marquardt Rocker Switch Series 3270 example

KKK KKK KKK KKK KKK KKK KKK KKK KKK KK KKK KKK K KK K KK K KK K KKK KK K K K K K K Kk K K K K R K K R K K R K Kk Kk k)

PROGRAM INIT

CpLinScheduler 0.Enable TRUE;

(* Error evaluation *)
IF CpLinScheduler O.Error THEN

nbErrors := nbErrors + 1;
lastErrorID := CpLinScheduler 0.ErrorID;
END IF

END_ PROGRAM

Information:

Das volistandige Codebeispiel ist im entsprechenden Abschnitt der Automation Help zu finden.
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4.2.3 Programm testen

Das Projekt kann nach der Ubertragung auf die SPS getestet werden. Den Monitor und die Zeileniiberwachung

aktivieren.
ORI e Rt WE B QU B 1‘&‘55 : $
HA S Roiaiol

‘ s_t Program:Main [Structured Text] X ‘ \
e i S GE

Der Zustand der Variablen kann im Variablenmonitor Gberpriift werden:

* Der Zustand des oberen Kontakts wird vom LIN-Bus in die Variable Ipb_001_a geschrieben.

» Die erforderliche Helligkeit der oberen griinen LED wird Gber die Variable Ipb_001_led_a_green_bright-
ness an den LIN-Bus gesendet.

~ H Watch [Program:Main.st]

t t h A  Name J Value
Op SWIIC IS “0 Ipb_001_b FALSE
¢ Ipb_001_a TRUE
e 5“C|OSEd BooChommel e < Ipb_001 led_a_green_brighiness 255
5 Sires PP o smrel Glnded <...pb 001 led b green brightness 0

e

topgreen;

EDjis]lit:

o &)

&

Wenn der obere Kontakt geschlossen ist, leuchtet die obere griine LED.
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4.3 Beispiel 2: Daten von einem Audiowell-Parksensor lesen

Dieses Beispiel beschreibt, wie die Bibliothek CpLin zum Lesen von Daten von einem Audiowell-Parksensor ver-
wendet werden kann.

4.3.1 Programm hinzufiigen
e Das Programm wird in der Logical View mit Hilfe des Objektkatalogs unter dem Knoten Projektname hinzugefiigt.

1) In der Logical View den Projektnamen wahlen.

2) In der Kategorieliste des Objektkatalogs "Programmierbare Organisationseinheiten" auswahlen und "Pro-
gramm" wahlen.

3) "Ansi C Program All In One" in der Objektliste des Objektkatalogs auswahlen.

Durch Doppelklick auf das Programm wird es unter der aktuellen Auswahl hinzugefiigt. Wenn Drag & Drop anstelle
eines Doppelklicks verwendet wird, kann die Position, an der das Objekt hinzugefiigt wird, variieren.

PEOOREBINS N

Programmable Object Units

ObjectMame Description
5 O |C§Lin o o | 2
%% Globaltyp™  Global datatypes @ 2
o % Globalvar Global variables —_—
1 Libraries Global libraries Program
MName Description
o4 AB Program Program in Automation Basic
8 AB Program All In One Program in Automation Basic with init, cyclic and ex...
b ANSI C Program Program in ANSIC

I Y ANSI C Program All In One Program in AMNSI C with init, cyclic and exit program...
g g ¥ prog

+h ANS| C++ Program Program in ANSI C++
4 ANSI C++ Program All In One Program in ANS| C++with init, cyclic and exit progr...
h CFC Program Program in Continous Function Chart
3/ Existing Program Existing program
4 FBD Program Program in Function Block Diagram
b IL Program Program in Instruction List
B Logical View & Conﬁgurat...|' Physical Vi... 8 L Program All In One Program in Instruction Listwith init, cyclic and exit pr...
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Das neue Programm wird in der Logical View und in der Configuration View unter "Software" hinzugefugt.

Logical View v Q0 X Configuration View [;ﬁCpu.sw [Software] l 44 Hardws:
=n r ‘ ol é/ Lt 3
FzonReRewas @923 P R BLRERE NS
2 o e ' Configuration Batch Object Name
ObjectName Description = ‘ Config1 [Active] | E ’ S
= @ Lin E Hardware hw % CYCIIC H1- [11]n151
i Globaltyp Global data types G- 498 Hardware bl @ Cyclic #2 - [20ms]
Q Global.war Global variables E} ﬂ XEDCPW-I 43 00
fe £ Liharie Globallbaties e & Cyclic #3 - [50ms]
I & Program l _ Cpu.per EI %‘ Cyclic #4 - [100 ms]
E @ loMap jom P @ Program
- @ PyMapyvm o i Cyclic #5 - (200 ms]

e Die Taskklasse des Programms von "Cyclic #4" auf "Cyclic #1" andern.

@ Cpu.sw [Software]* b4

' qg o - !’ L )' any #'

ObjectName

5 & _<CPU>

i Cyclic#1-[10ms]

. [ Program
clic#2-[20ms

& Cyclic #3 - [50 ms]

& Cyclic #4 - [100 ms]

& Cyclic #5 - [200 ms]
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4.3.2 Quellcode hinzufiigen

Datentypendeklaration

e Zur Dekodierung der empfangenen Daten missen Datentypen definiert werden. Das Deklarationsfenster durch
Rechtsklick auf Types.typ und Auswahl von "Offnen — Offnen als Text" éffnen.

Logical View v+ 0 X
PEERDRBEES RS R
ObjectName Description
= @ Cplin
% Globaltyp Global data type:
- ¢ Globalvar Global variables
- [ Libraries Global libraries
& Program
/[l Mainc Init, cyclic, exit cor

> OpenAsText
Open with Explorer Open As Table
Add Ohiect... Open Header Fi

e Den folgenden Inhalt kopieren und in das Deklarationsfenster einfiigen.

TYPE

UltrasonicSensor type : STRUCT

Echo 1 Flight Time : REAL;
Echo 1 Signal Amplitude : USINT;
Echo 1 Signal Width : REAL;
Echo 1 Spike : REAL;
Echo 2 Flight Time : REAL;
Echo 2 Signal Amplitude : USINT;
Echo 2 Signal Width : REAL;
Echo 2 Spike : REAL;
AfterShock : REAL;
PowerDetection SensorPower_enum;

END_STRUCT;

Sens

END TYPE

orPower_ enum :
(
ABOVE_7V := 0,
BELOW_7V := 1
)i

24
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Variablendeklaration

e Das Variablenfenster durch Rechtsklick auf Variables.var und Auswahl von "Offnen — Offnen als Text" 6ffnen.

Logical View v 31X
PEEODRBEES SR
Object Name Description
B @ CpLin
§ Globaltyp Global data type:
% Globalvar Global variables
i (3] Libraries Global libraries
B & Program
B ¢ Mainc Init, cyclic, exitcor
Local data
Open o Open As Text
Open with Explorer Open As Table
Add Object Open Header File

e Den folgenden Inhalt kopieren und in das Variablenfenster einfligen.

VAR
CpLinScheduler 0 : CpLinScheduler;
InitSchedule : ARRAY[0..9] OF CpLinScheduleItemType;
lastErrorFlag : CpLinErrorFlagsEnum;
lastErrorID : DINT;
lastErrorSlotIndex : USINT;
LoopSchedule : ARRAY[0..5] OF CpLinScheduleItemType;
nbErrorFlags : UDINT;
nbErrors : UDINT;
nbReceivedFrames : UDINT;
Sensor 1 : UltrasonicSensor type;
Sensor 2 : UltrasonicSensor type;
state : INT;
END VAR

Programmcode hinzufiigen

e Das Programmfenster durch Doppelklick oder Rechtsklick auf Main.c und Auswahl von "Offnen — Offnen als
Text" 6ffnen.

Logical View *
PEIRRERSS
ObjectName Description
= @ CpLin
§ Global typ Global data types
- & Globalvar Global variables
- [ Libraries Global libraries
= ¢ Program
Main.c Init, cyclic, exit code
2 Typestyp Local data types

«# Variablesvar Local variables
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e Den folgenden Inhalt kopieren und in das Codefenster einfligen.

Der Quellcode ist in 4 Abschnitte unterteilt:
» Scheduler-Konfiguration - Initialisierung
» Scheduler-Konfiguration - Zyklischer Datenaustausch
* Lesen der Eingangsdaten
* Fehlerauswertung

/*********************************************************************************
* Copyright: B&amp;R Industrial Automation GmbH
* Author: B&amp; R
* Created: March 24, 2023/4:06 PM

* Description: Audiowell parking sensor example
*********************************************************************************/

#ifdef ~ DEFAULT INCLUDES
#include <AsDefault.h>
#endif

#include <string.h>

void parseSensorData (struct UltrasonicSensor type * sensor, USINT raw(8])

{

/* Error evaluation */

if (CpLinScheduler 0.Error) {
// general error
nbErrors = nbErrors + 1;
lastErrorID = CpLinScheduler 0.ErrorID;
lastErrorSlotIndex = CpLinScheduler 0.SlotIndex;

Information:

Das volistandige Codebeispiel ist im entsprechenden Abschnitt der Automation Help zu finden.

4.3.3 Programm testen

Das Projekt kann nach der Ubertragung auf die SPS getestet werden. Den Monitor und die Zeileniiberwachung

aktivieren.

e ¥ &
L4 = T F

sf Program::Main [Structured Text] X

ier ¢ ab 3] iE i

Die vom ersten Sensor gelesenen Daten werden im Variablenmonitor angezeigt.

e | Watch [Program:Main.c]

A~ Name | Value
iEl ¢ Sensor 1

< Echo_1_Flight_Time 10.624
< Echo_1_Signal_Amplitude 252
< Echo_1_Signal_Width 1408
4 Echo 1 Spik~ 11,264
Lo edataifromisensoralss
|+ Ecnorzosignar ampmude——=—"== 1(m
< Echo_2_Signal_Width 0.128
-« Echo_2_Spike 12.096
F AfterShock 1.344
- PowerDetection ABOVE_7V

26
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