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Gerét spannungsfrei schalten.

Gegen Wiedereinschalten sichern.
Spannungsfreiheit feststellen.

Erden und kurzschlieBen.

Benachbarte, unter Spannung stehende Teile
abdecken oder abschranken.

Die fiir das Gerat angegebenen
Montagehinweise (IL) sind zu beachten.

Nur entsprechend qualifiziertes Personal gemaR
EN 50110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an
diesem Gerat/System vornehmen.

Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass
Sie sich statisch entladen, bevor Sie das Gerat
beriihren.

Die Funktionserde (FE, PES) muss an die
Schutzerde (PE) oder den Potenzialausgleich
angeschlossen werden.

Die Ausfiihrung dieser Verbindung liegt in der
Verantwortung des Errichters.

Anschluss- und Signalleitungen sind so zu
installieren, dass induktive und kapazitive
Einstreuungen keine Beeintrdchtigung der
Funktionen verursachen.

Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der
Signalseite nicht zu undefinierten Zustdnden
fiihren kann, sind hard- und softwareseitig
entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu
treffen.

Schwankungen bzw. Abweichungen der
Netzspannung vom Nennwert diirfen die in den
technischen Daten angegebenen
Toleranzgrenzen nicht iiberschreiten, andernfalls
sind Funktionsausfalle und Gefahrenzustédnde
nicht auszuschlieBen.

NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60204-1
miissen in allen Betriebsarten wirksam bleiben.
Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen darf
keinen Wiederanlauf bewirken.

Einbaugeréte fiir Gehduse oder Schrénke diirfen
nur im eingebauten Zustand betrieben und
bedient werden.

An Orten, an denen auftretende Fehler Personen-
oder Sachschéaden verursachen kdnnen, miissen
externe Vorkehrungen getroffen werden, die
auch im Fehler- oder Stdrfall einen sicheren
Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise
erzwingen (z. B. durch unabhéngige
Grenzwertschalter, mechanische Verriegelungen
usw.).

Wihrend des Betriebs konnen die Motorstarter
heilBe Oberflichen besitzen.

Gefahr! - Gefédhrliche elektrische Spannung!

Das unzuldssige Entfernen der erforderlichen
Abdeckung, die unsachgemaRe Installation und
falsche Bedienung von Motor oder Motorstarter,
kann zum Ausfall des Gerdéts fiihren und
schwerste gesundheitliche Schaden oder
Materialschaden verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden
Motorstarter sind die geltenden nationalen
Unfallverhiitungsvorschriften (z. B. BGV A3) zu
beachten.

Die elektrische Installation ist nach den
einschlagigen Vorschriften durchzufiihren (z. B.
Leitungsquerschnitte, Absicherungen,
Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur
Inbetriebnahme und zur Instandhaltung diirfen
nur von qualifiziertem

Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364
bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhiitungsvorschriften beachten).
Anlagen, in die Motorstarter eingebaut sind,
miissen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs-
und Schutzeinrichtungen gemal den jeweils
giiltigen Sicherheitshestimmungen, z. B. Gesetz
tiber technische Arbeitsmittel,
Unfallverhiitungsvorschriften usw. ausgeriistet
werden.

Wihrend des Betriebs sind alle Abdeckungen
und Tiiren geschlossen zu halten.

Der Anwender muss in seiner
Maschinenkonstruktion MaBnahmen
beriicksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunktion
oder Versagen des Motorstarter (Erhéhung der
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben
des Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren
fiir Personen oder Sachen verursacht werden
kdnnen, z. B.

o Weitere unabhéngige Einrichtungen zur
Uberwachung sicherheitsrelevanter
GroBen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

o Elektrische oder nichtelektrische
Schutzeinrichtungen (Verriegelungen
oder mechanische Sperren)
systemumfassende MaRBnahmen.

o Nach dem Trennen der Motorstarter
von der Versorgungsspannung diirfen
spannungsfiihrende Gerateteile und
Leistungsanschliisse wegen
mdglicherweise aufgeladener
Kondensatoren nicht sofort beriihrt
werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Motorstarter
zu heachten.
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1 Allgemeines

Diese Dokumentation beschreibt wie der Aufbau einer EtherCAT Kommunikation zwischen einer
EtherCAT fahigen BECKHOFF SPS und dem EATON EMS2-...-SWD eingerichtet werden kann.

Im Folgenden werden besondere Einstellmdglichkeit {iber EtherCAT fiir den Motornennstrom erklért.
Das Einstellen des Motorschutzes ist Teil der azyklischen Daten

Motorschutz 1 (Motornennstrom)

e Motorschutz 1ist der sicherheitsgerichtete Wert.

e Motorschutz 1 hatimmer Vorrang vor Motorschutz 2 — auch wenn beide Werte von der SPS
geschrieben werden.

e Motorschutz 1 muss immer bestétigt werden (mittels Software oder Driicken der Taste RESET).

Damit der eingestellte Wert Motorschutz 1 iibernommen wird, muss anschlieBend die Taste RESET
gedriickt oder das Bit 2 (RESM) innerhalb von Byte 0 der zyklischen Ausgangsdaten aktiviert werden.

Motorschutz 2 (Motornennstrom)

e Der Wert Motorschutz 2 muss stets kleiner oder gleich dem Wert Motorschutz 1 sein.
¢ Motorschutz 2 muss nicht mittels Reset bestétigt werden.

Der Wert kann ohne Betdtigung am Gerét bzw. ohne Software eingestellt und iibernommen werden.
Das Wechseln von Profilen erfordert erweitertes Ingenieurwissen!
EMS2-...-SWD Geréte haben 5 Profile.

Wenn Sie am Gateway einen neuen Initialisierungsprozess durchfiihren, werden die Stromwerte sich
ggfls. andern!

— Die detaillierten Informationen sind in den in der Referenz aufgefiihrten Anweisungen angegeben.

2 Voraussetzungen beim Einstellen des Motorschutzes

Sowohl beim Einstellen des Motorschutzes als auch beim Anzeigen des eingestellten Wertes miissen
folgende Voraussetzungen erfiillt sein:

e Das Geratist mit Spannung (Spannung {iber SWD oder Spannung an den Klemmen 1/L1, 3/L2,
5/L3) versorgt.

e Esliegt kein Startsignal an den Klemmen ON bzw. L oder R an.

e Esliegtkein Fehler vor.
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3 Wechsel EMS... zu EMS2...

(1) Motorstarter EMS2-...-SWD

(@ SWD-Gateway (EU5C-SWD-...)
%@ © (3) Beckhoff SPS (PLC)
@ SmartWireDT

Zum Wechsel des EMS... zum EMS2..., so gehen Sie bitte wie folgt vor:

SPS ausschalten oder auf OFFLINE wechseln.

Ggf. die Anlage ausschalten.

Trennen Sie Motor-, Energie-, Steuerleitungen und SWD Stecker vom EMS...
EMS?2... installieren.

SWD Stecker an EMS2 anschlieRen.

Schlieen Sie Motor und Netz an EMS2...

Strom einstellen (Siehe Kapitel 4).

Gateway/SPS neu konfigurieren gegebenenfalls SPS-Programm anpassen.
Bereit zum Start.

©WeoeNg kRN =

Achtung!
A Vor dem Einschalten muss sichergestellt werden, dass das Motorkabel richtig
angeschlossen ist.
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4 Stromeinstellung

Die Gerédtereihe EMS2-...-SWD verfiigt iiber keinen Poti mehr!
Die Einstellung fiir den Motorstrom erfolgt nur iiber die Software!

Nachfolgend werden Einstellmdglichkeiten iiber Twincat dargestellt.

41 Materialanforderungen

Um die Beispielkommunikation zwischen Master (SPS) und Frequenzumrichter (Slave) zu realisieren
wird vorausgesetzt, dass bestimmte Hard- und Software Komponenten vorhanden sind. Nachfolgend
werden die entsprechenden Komponenten aufgelistet;

Bendtigte Hardwarekomponenten

e SPS- Beckhoff CPU mit EtherCAT Schnittstelle (z.B. C6920-0040)
e EMS2-...-SWD

e SWD Gateway EU5C-SWD-ETHERCAT

e Ethernet Kabel (CAT-5 Kabel)

Benotigte Softwarekomponenten

e TwinCAT 3
e Gerdtebeschreibungsdatei (nicht zwingend notwendig)
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4.2 TwinCAT 3-Beispielprojekt erstellen

Zum Erstellen eines neuen Projekts muss nach dem Offnen der TwinCAT 3 Software der Meniipunkt
.New TwinCAT Project” ausgewdhlt werden.

StartPage & X

TwinCAT 3

Get Started | Beckhoff Mews

Mews Measurerment Project..,

What's Mews in TwinCAT 2

. Learn about the new features of TwinCAT 3,
Mewe Project..,
TuwinCAT 3 Owerview
TuwinCAT 3 Documentation
TuainCAT 3 Help Wiewer

Open Project.,

Connect To Tearn Foundation Server

o]
(i
[

Recent Projects

Im Fenster ,New Project” muss dann ein Speichername, das Speicherverzeichnis und der Projektname
eingetragen werden. Mit dem Bestéatigen von ,,0K" schliel3t sich das Fenster und das neue Projekt ist
erstellt.

Mew Project @
b Recent |.NET Frarrework 4.5 v| Sort by: |Default -| &= Search Installed Templates (Ctrl +E) P-
4 Installed . .
:i TudinCAT XAE Praject (ML forrmat) TuinCAT Projects Type: TwinCAT Projects
4 Templates TuinCAT XAE System Manager
I Other Project Types Configuratian
B TuinCAT Measurerment
TuinCAT PLC
TuinCAT Projects
Samples
P Online
Click here to go anline and find ternplates,
Harme: TuinCAT Project_EME2
Location: |C:\Users\Administrator\Desktop\TWinCAT3_EM82\ v| E Browese... !
Solution narne: TuinCAT Project_EME2 Create directary for solution
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4.3 SPS Projekt anlegen

Die unterhalb dargestellte Abbildung zeigt die Projektumgebung von TwinCAT 3. Um eine SPS zu
projektieren muss im Explorer Fenster zunéchst auf der linken Seite der Projektunterpunkt ,,PLC"
ausgewdhlt werden. Durch einen Rechtsklick auf PLC dffnet sich ein Auswahlmenii, bei dem ,,Add New
ltem” ausgewdhlt werden muss.

W TwinCAT Project_ERS2 - Microsoft Visual Studio (Bdministrator)
FILE EDIT  WIEWMY PROIECT  BUILD DEEUG  TWINCAT  TWINSAFE

@ - | B-o-2 e | | = = | p Attach.. -
o |Build 402272 (Loaded)  ~| -k B B 2 . @& | ® 7. | <Llocal>

Solution Explorer
@ o-a| s =
Search Solution Explorer (Ctrl +0)
fa] Solution 'TwinCAT Project_EMS2' (1 project)

4 o TwinCAT Project EMS2

ECJ,J, O Add Easting Item.., I+ A+

P /o Paste e+
Paste with Links

Hide PLC Configuration

Unter ,Add New Item” kann zwischen einem leeren SPS-Projekt und einem Standard SPS-Projekt
ausgewdhlt werden. Fiir das Beispielprogramm wird ein Standard Projekt ausgewahlt. Nachdem ein
entsprechender Name und der gewiinschte Verzeichnispfad angegeben wurde, muss durch Klicken
auf ,Add” die Konfiguration bestéatigt werden. Damit ist das SPS-Projekt angelegt. Die Auswahl der
SPS erfolgt erst spater.

Add Mew Ttern - TwinCAT Project_ EMS2 -7 |=Sa]
4 Installed Sart by | Default .| 5= Search Installed Templates (Ctrl+E) P~

Pl Ternplat: .
BRI Rt ﬂ Standard PLC Project Plc Termplates Type: Plc Ternplates

Creates a new TwinCAT PLC project
containing a task and a program,

Ernpty PLC Project Plc Ternplates

Click here to go online and find ternplates,

Marme: [Emsz |
Location: | CihUsersh®dministraborDe sktoph Tuin CAT3_EMEDTwinCAT Project_EME24Tuvin v|
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4.4 Master anlegen

Bei TwinCAT muss iiber den Meniipunkt I/0 festgelegt werden, welche Teilnehmer fiir die
Kommunikation genutzt werden sollen. Um einen Master einzufiigen muss unter dem Meniipunkt ,,1/0*
ein Rechtsklick auf ,Devices” ausgefiihrt werden. Bei den entsprechend angezeigten Optionen muss
dann ,Add New Item” ausgewdhlt werden. Es 6ffnet sich das Fenster Insert Device.

w TuinCAT Project_EMS2 - Microsoft Wisual Studio (Administrator)
FILE  EDIT  WIEMY  PROJECT  BUILD  DEBUG  TWIMCAT  TW/IMSAFE

- |ﬁ3v"i:|v" f| P Attach., -
| Build 402222 (Loaded) = | BB 2@ ™5 [<woca>

Solution Explorer
RIIE
Search Solution Explorer (Ctrl+0)

fad Solution "TwinCAT Project_EMS2' (1 project)
4 ol TwinCAT Project_EMS2
b SYSTEM
MOTION
PLC
4 (O] EMS2
4 [3E] EMS2 Project
b [ External Types
[ [+3] References
3 DUTs
3 GvLs
b [d POUs
3 WIsUs
[ E';J PlcTask (PlcTask)
O} EMS2 Instance
| BAFETY

= Dewices

=¥, Mappings ‘O Add MewIterm...

Export EAP Canfig File

o
et

Scan

Paste
Paste with Links
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Unter dem Meniipunkt EtherCAT muss , EtherCAT Master” ausgewahlt werden und dann mit OK
bestétigt werden. In der TwinCAT Projektumgebung ist der Master dann unter dem Meniipunkt
I/0->Devices-Device 1 (EtherCAT) zu finden.

Insert Device @

Type: -"'é EtherCAT Ok
e ] EtherCAT Master

Cancel

7% EtherCAT Slave

=% EtherCAT Automation Protocol (Network Variables)
| EtherCAT Automation Protocol via ELEBO01, EtherCAT
.78 EtherCAT Simulation

[-4F Ethemet

|38 Profibus DP
[#)-#5¥ Profinet
[#-€if CANopen
[#-m== DeviceNet Target Type
~ EtherNet/IP @ PC only
-##f SERCOS interface
) CX only

(410 Beckhoff Lightbus
i)~ USB ) BX only
: 52 Beckhoff Hardware @ Al

- Miscellaneous z

Name: Device 1

4.5 EUS5C-SWD-ETHERCAT Geratebeschreibungsdatei

Um den EMS2 als Slave hinzuzufiigen muss in TwinCAT 3 zunéchst die Geratebeschreibungsdatei fiir
den EU5C-SWD-ETHERCAT installiert werden.

Durch Klicken auf den Reiter TWINCAT Select Item Import XML Description kann das entsprechende
XML eingefiigt werden.

T92.168.119.99

m TuvinCAT Project_EMSZ - Microsoft Visual Studio
FILE  EDIT  WIEWY  PROJECT  BUILD  DEBUG
oo B o -uE P YT

% |Build 402222 (Loaded)  ~| i gy B | R 2

TWINSAFE  PLC  TOOLS  SCOPE  WINDOWY  HELP

-| [TwincaT RT g6 -|| &

I |

B Configuration

Restart TwinCAT Systerm

Solution Explorer

@S o-a| s =

w8
EY Restart TwinCAT (Config Mode)
3 Reload Devices

b PlcTask (PleTask)
O} EMS2 Instance
7| seFETY

Filter Designer
About TuinCAT

Yo Scan
Search Solution Explorer (Ctrl +0) @ Toggle Free Run State
B Solution TuinCAT Project_EMS2' (1 project) (@) Show Online Data
4 o TwinCAT Project_EMS2
b _:ﬂ YSTEM S Showe Sub Irermns
MOTION P Security Management..,
40 EMS2 Access Bus Coupler/IP Link Register...
4 5] EMSI Praject Update Firrranare /EEPRORM 3
b [ External Types Show Realtime Ethernet Compatible Devices..,
P [ References File Handling
DUT:
j G\:"L: Selected Item. e R
b [ POUs EtherCAT Devices Import XML Description..,
[ wIsUs Target Browser
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4.6 Slave hinzufiigen

Um den Slave hinzuzufiigen muss zunéchst ein Rechtsklick auf das Device 1 (EtherCAT) ausgefiihrt
werden. Durch den Auswahlpunkt ,Add New Item” 6ffnet sich das Fenster , Insert EtherCAT Device”.

Solution Explaorer v o x
@ o-a =
Search Solution Explorer (Chel+0) P~

] Solution "TwinCAT Project_EMS2' (1 project)
4 ol TwdnCAT Project_EMS2
bl SYSTEM
=] mMoTIoN

F

I 3 External Types
P [ig] References
£ 0UTs
£ GvLs
b3 POUs
[ WIsUs
B G5 PlcTask (PlcTask)
O EMSZ Instance
0 SAaFETY

4 Dewvice 1 (EtherCAT)

= ‘O Add MNew tern...
’E Irmage-Info 0 Add Existing Itern.., Shift+Alt+2
2 SyncUnits 2. Rermowe Del

3 Trmarks

Im Fenster ,Insert EtherCAT Device” kann nun EU5C-SWD-ETHERCAT ausgewdhlt werden. Die
Auswahlbestatigung erfolgt {iber ,,0K".

Insert EtherCAT Device @
Search: Marne: Box 1 Multiple: 1 =
Tupe: | @-E2 Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

B. Vendor with [D 00000044k
& Part
A
o]
@ B [Ethernet)
[
[7] Extended Infarmation [7] Show Hidden Devices Shaw Sub Groups
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4.7 Projektstruktur 1/0

EUSC-SWD-ETHERCAT ist nun als Slave eingefiigt. In dem nachfolgend dargestellten Ausschnitt der
TwinCAT Projektumgebung befindet er sich hierarchisch unterhalb des Masters.

4 o [0

4 "L Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
+ LTrdye
*B Image-Info
2 SyncUnits
[+ Inputs
b Il Outputs
Hioliata
Biox 1 (ELISC 1-ETHERC AT

¥ State

4 F Adshddr
#| netld

H
#| port
ﬁ:l Mappings

4.8 Konfiguration iibersetzen
Uber den Reiter BUILD->Rebuild Solution wird die eingestellte Konfiguration iibersetzt.

Dd TwiinCAT Praject_EMS2 - Microsoft Visual Studio (Administrator)
FILE EDIT  WIEW  PROJIECT | BUILD | DEEUG — TWIMCAT  TWIMSAFE  PLC Too
-o|B-o-2 Ctrl+Shift+B

© |Build 4022.22 (Loaded) | = igollle Sisludicin

edn »0IUTIon

Solution Explarer
@08 &=
Search solution Explarer (Ctel +0)

L,*,| Build TuinCAT Project_ERE2
Febuild TwinCAT Project EmS2

Clean Selection
fa] Solution "TuinCAT Project_Ehd
4 o TwinCAT Project_EMS2

b @l SYSTEM Configuration hanager...

Batch Build...
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4.9 Konfiguration aktivieren

Um die Konfiguration zu aktivieren muss zunédchst in der Projektumgebung von TwinCAT 3 ,Activate

Configuration” angeklickt werden. Die erscheinenden Informationsfenster miissen wie unterhalb
dargestellt angeklickt werden.

m TurinCAT Project_ERS2 - Microsoft Wisual Studio (Administrator)
FILE EDIT  WIEMY  PROJECT  BUILD  DEBUG  TwIMCAT Tk

-o|@-o-2 By a0 b
[Build 402222 (Loadesy ~| B ar BB E R @ | @ 7L<

Solution Explorer

@ o-a &= 1

Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~
1 Solution TuinCAT Project_FMS2' (1 project) Microsoft Wisual Studio X
4 gl] TwinCAT Project EMS2
’ :ﬂ SYSTEM Device 'Device 1 (EtherCAT) need ter (at least jabl
MOTION \ evice 'Device 1 (EtherCAT) needs sync master (3t least one variahle

& \ linked to atask wariable)

b [ External Types 3

Microsoft Visual Studio icrosaft Visual Studia

I.-"’_"‘-. Sctivate Configuration

W (Old Configurations will be avenwritten!)

2 [ ok ] [ Sbhrechen ] 4 [ ok || avbrechen

| Restart TuinCAT System in Run Mode

Nachdem die Konfiguration aktiviert wurde, muss sich auf die SPS eingeloggt werden. Dafiir muss wie
unterhalb dargestellt ,Einloggen” geklickt werden.

M TuvinCAT Project_ERS2 - bicrosoft Visual Studio (Administrator) M

FILE EDIT VW PROJECT EULD DEBUG TWINCAT TWINSSFE PLC  TOOLS  SCOPE  WINDOW  HELP
io-o|B-o-aRM|XAA]?2-C-
¢ |Build 022,22 (Loaded) - LN

B Attach.. - Release ~| [ TwincAT RT

| ] i | |<Loca|>

E -] < & [emsz -] {1

Solution Explorer
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Crl+0) P~

] Solution ‘TuwinCAT Project EMS2' (1 project)
4 gl TwinCAT Project_EMS2
bl SYSTEM

Da sich kein Programm auf der SPS befindet 6ffnet sich das Fenster ,, TwinCAT PLC Control” mit der

unterhalb dargestellten Benachrichtigung. Durch Klicken von ,Yes” wird das Projekt auf die SPS
geladen.

TwinCAT PLC Control ==

Application 'Port_851' does not exist on device 'TwinCAT_Device'. Do you want to
create it and proceed with download?

Yes [ No ] Details. ..
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Durch ein Klicken auf das Wiedergabe-Symbol erfolgt der Wechsel in den Online-Modus.

w TwinCAT Project EMS2 - Microsoft Visual Studio (Administrator)
FILE EDIT  WIEWY  PROIECT  BUILD  DEEUG  TWWIMCAT

0-O|B-o-a A Iy A
| Build 4022.22 (Loaded) ~| - 3v 2| B | @7

Solution Explarer
@ o-@| & =
Search solution Explarer (Ctel +0) 2~

fad Solution TuinCAT Project_EMS2' (1 project)
4 ol TwinCAT Project_EMS2
b SYSTEM

Im TAB ,Startup” kann nun der Nennstrom eingestellt werden

e Die Nummerierungen von 0 bis 15 sind codierte Werte. Die Stromwerte sind der Tabelle 1 zu
entnehmen.

e AnschlielBend die Konfiguration speichern und herunterladen

e Die LED ,PWR"” am Motorstarter EMS2 blinkt. Die darunter befindlichen LEDs zeigen den
gesendeten Wert fiir den Motorschutz an (siehe Tabelle unten).

e Set-Taste auf der Front des Motorstarters EMS2 driicken. Hierdurch wird der gesendete Wert
von dem Gerét (ibernommen (nur bei Motorschutz 1)

e Die LED ,PWR" leuchtet nun wieder dauerhaft

CANopen Startup Eintrag Bearbeiten X
Tl o]
Oisp Index (hex} 8000 [

Abbruch
Ep»>s [s»P Subindex (dec) |34
Os-»o0 Oo-s shdate [ Complete Access
Daten (hesbin} |02 00| | Hex Edt
Kommentar: Patameters EMS240-T-xSWD Profile 1 |  EdtEnty..
Index Name Flags Went
1000 Device type MRO
1008 Device Name RO
1003 Hardware version RO
1004 Software Version RO
+ 10180 Identity RO
+ 10000 Sync Manager Type RO
+ 10120 RxPD0 Assign RW
+ 1C130 TsPDO0 Assgn RwW
+ 22000 Acyche Service RW
+ FOOQ:0 Modular Device Profile RO
+ FO30.0 Corfigued Module Ident List RW |
+ FOS00 Detected Module |dent List RO
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Table 1:  Stromeingabe in der SPS
SWD Codex Einstellwert I, [A]
SWD ERR L R/ON le=3A le=9A
0 0 0 0 0 018 1.5
1 0 0 0 1 0,30 20
2 0 0 1 0 0,44 2.5
3 0 0 1 1 0,60 30
4 0 1 0 0 0,68 35
5 0 1 0 1 0,88 4,0
6 0 1 1 0 1,0 45
7 0 1 1 1 1.1 5.0
8 1 0 0 0 1,2 55
9 1 0 0 1 1,5 6.0
10 1 0 1 0 1,6 6.5
" 1 0 1 1 1,9 7.0
12 1 1 0 0 21 75
13 1 1 0 1 24 8,0
14 1 1 1 0 2,7 8,5
15 1 1 1 1 3.0 9,0

Beispiel fiir 3/9A:

e  Wert15(F) + 02 = 3842 (Dezimal)

= Programmierer
| HEX  F02

DEC 3.842

OCT 7402

BIN 1111 0000 0010

5 Cross Referenz

FO2

Die EMS Cross Referenzliste zu EMS2 finden Sie in der nachstehenden Tabelle.

EMS-SWD (0Id) EMS SWD (old) Type Bits EMS2-SWD (NEW) EMS2 SWD Type Bits
(0.1.2.3) (0.1.2.3)
EMS-DO-T-2,4-SWD 0000 EMS2-DO-T-3-SWD 0100
EMS-RO-T-2,4-SWD 0001 EMS2-RO-T-3-SWD 0101
EMS-DOS-T-2,4-SWD 0010 EMS2-DOS-T-3-SWD 0110
EMS-R0OS-T-2,4-SWD 0011 EMS2-R0OS-T-3-SWD 0111
EMS-DO-T-9-SWD 0100 EMS2-DO-T-9-SWD 1000
EMS-RO-T-9-SWD 0101 EMS2-RO-T-9-SWD 1001
EMS-DOS-T-9-SWD 0110 EMS2-DOS-T-9-SWD 1010
EMS-ROS-T-9-SWD 0111 EMS2-ROS-T-9-SWD 1011
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6 Bit-Zuordnung Querverweis

Die Bit-Zuordnung ist unten als Beispiel dargestellt. Zur Unterstiitzung kann die Software SWD-Assist
verwendet werden.

EMS-...-SWD Profil 5
EMS-RO-T-9-SWD - (Wendestarter 9A)

Beschreibung: Elektronischer Motorstarter mit Motorschutzfunktion fir Direkt- und Wendestart mit maximal 94 Nennstrom f 6,5A Motorstrom
Abstand zum Vorgdnger: 2m Abstand zum 15V-Netzteik 2m
Position auf dem Bus: 2m Abstand zum AUX-Netzteik 2m
Stromverbrauch 15V: 50 mA
Stromverbrauch AUX: 120 mA

Eingdnge: 7 Byte Ausgdnge: 1 Byte

Bez. Bedeutung Datentyp |Offset Bez. Bedeutung Datentyp Offset
ERR  |Fehlererkennung BIT 0.0 SDIRR | Start Rechtslauf BIT 0.0
DIRR | Drehrichtung Rechts BIT 0.1 SDIRL |Start Linkslauf BIT 0.1
DIRL | Drehrichtung Links BIT 0.2 RE5M |Manueller Reset BIT 0.2
DIAG | Sammeldiagnose BIT 0.4 RESA | Automatischer Reset | BIT 0.3
PRSNT | Gerat vorhanden BIT 0.6

SUBST |Universalmodul BIT 0.7

IR Eingestellter Wert Ir BYTE (4Bit) | 1.0

TRIPR | Auslésegrund BYTE (3 Bit) | 1.4

ACKR | Quittierung Uberlast notwendig | BIT 1.7

I_REL |Motorstrom [3%] BYTE 2.0

TH Thermisches Motorabbild [3&] BYTE 3.0

TYPE | Gerétetyp BYTE (4Bit) |4.0

OVLD |Uberlastvorwarnung (>=105%) |BIT 4.7

I_ABS | Motorstrom [A] WORD 5.0

EMS2-...-SWD Profil 5

EMS2-RO-T-9-SWD - (Hektronischer Wendestarter 9.A4)

Kommentar: |

Beschreibung: Elekironischer Wendestarter 9 A
Abstand zum Vorganger: 10 cm Abstand zum 15V-Netzteil: 2,10m
Position auf dem Bus: 2,10m Abstand zum AUX-Netzteil: 2,10m
Stromverbrauch 15V: 50 mA
Stromverbrauch AUX: 120 mA

Eingdange: 7 Byte Ausgange: 1 Byte

Bez. Bedeutung Datentyp |Offset Bez. Bedeutung Datentyp Offset
ERR. Fehler BIT 0.0 SDIRR  |Start Rechtslauf BIT 0.0
DIRR Rechtslauf BIT 0.1 SDIRL |Start Linkslauf BIT 0.1
DIRL Linkslauf BIT 0.2 RESM | Manueller Reset BIT 0.2
EM Freigabe BIT 0.3 RESA |Automatischer Reset BIT 0.3
DIAG Sammeldiagnose BIT 0.4 TSDIRL |Steigende Flanke startet Linkslauf  |BIT 0.5
PRSNT | Geratworhanden BIT 0.6 TSSTOP | Steigende Flanke stoppt den Motor |BIT 0.6
SUBST Universalmodul BIT 0.7 TSDIRR | Steigende Flanke startet Rechtslauf | BIT 0.7
jizd Eingestellter Wert Ir BYTE (4Bit) | 1.0

TRIFR Auslisegrund BYTE (3 Bit) | 1.4

ACKR Quittierung Uberlast notwendig | BIT 1.7

I_REL Motorstrom [%%] BYTE 2.0

TH Thermisches Motorabbild [%%] |BYTE 3.0

TYPE Geratetyp BYTE (4Bit) |4.0

DEV_OK | Gerdt OK BIT 4.4

MNET_FAIL |Metzausfal BIT 4.6

OvVLD Uberlastwarnung BIT 4.7

I_AMP | Motorstrom [A] (in 10mA) WORD 5.0
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7 Referenzen

Dokumentation Dokument Link
Handbuch EMS2 MNO034003 Link
Handbuch EMS2-...SWD MN120008 Link
Montageanweisung EMS2 IL034064ZU Link
Montageanweisung EMS2-...SWD IL1200042U Link
Handbuch EMS-...SWD MN034002 Link
Montageanweisung EMS 1L03407198Z Link
Montageanweisung EMS-...SWD IL120002Z2U Link
EMS Produktseite Link

—
=
~

Download Center
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https://es-assets.eaton.com/DOCUMENTATION/AWB_MANUALS/MN034003DE.pdf
https://es-assets.eaton.com/DOCUMENTATION/AWB_MANUALS/MN120008DE.pdf
https://www.eaton.com/content/dam/eaton/technicaldocumentation/il/IL034064ZU.pdf
https://www.eaton.com/content/dam/eaton/technicaldocumentation/il/IL120004ZU2021_09.pdf
https://es-assets.eaton.com/DOCUMENTATION/AWB_MANUALS/MN034002ZU_DE_EN.pdf
https://es-assets.eaton.com/DOCUMENTATION/AWA_INSTRUCTIONS/IL03407198Z2018_04.pdf
https://es-assets.eaton.com/DOCUMENTATION/AWA_INSTRUCTIONS/IL120002ZU2018_04.pdf
http://www.eaton.de/EatonDE/ProdukteundLoesungen/Electrical/ProdukteDienstleistungen/AutomatisierenSteuern/MotorenschaltenSchuetzenAntreiben/ElektronischerMotorstarterEMS/index.htm#tabs-1
https://www.eaton.com/de/de-de/support/download-center.html
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