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3.4 EX270

3.4.1 Aligemeines

Der CAN-Buscontroller EX270 wird nicht in den Modultrager eingehangt, sondern anstelle des linken
Seitenteils am Modultrager festgeschraubt.

3.4.2 Technische Daten

Feldklemme nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung EX270
Bestellnummer 7EX270.50-1
Kurzbeschreibung 2003 CAN-Buscontroller, 24 VDC, 4 W Versorgung,

1 CAN Schnittstelle, potentialgetrennt, netzwerkféhig,
Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet in Vorbereitung

Modultyp B&R 2003 Controller

Modulbreite 20mm

Montage der Controller wird anstelle des linken AbschluBblechs am Modultrager festgeschraubt
oo

Diagnose-LED JA

1/0-Busschnittstelle 9polige DSUB-Buchse

Nummernschalter zum Einstellen der Knotennummer und Baudrate




Bezeichnung

EX270

Standard-Kommunikationsschnittstelle

Anwenderschnittstelle

CAN-Schnittstelle

Potentialtrennung JA
Ausfihrung 12polige Steckerleiste
max. Reichweite 1000m
max. Baudrate 500kBaud
Netzteil
Eingangsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Leistungsaufnahme max.5W
Ausgangsleistung fir I/O-Module max. 4 W

und Anpassungsmodule

Spannungsiberwachung

Das Netzteil wird erst ab einer Eingangsspannung von ca. +15 V aktiviert.
Dadurch kann die Status-LED DC-OK entfallen.

3.4.3 Statusanzeige

LED

Bedeutung

STATUS (zweifarbig)

rot

Reset (Hold)

griin blinkend wéhrend der
Hochlaufphase

Hochlaufphase (Initialisierung und Verbindung mit CAN-Netz herstellen).

Tritt wahrend dieser Phase ein Fehler auf, hort die griine LED zu blinken auf.
Der Fehler wird durch die periodisch blinkende rote LED angezeigt. In diesem
Fall ist ein Hardware-Reset (Aus-/Einschalten) notwendig.

Die Anzahl der periodisch ausgegebenen Impulse gibt AufschluB auf die
Fehlerursache:
1 roter Impuls:  Knotenschalter auf 0 und Konfigurations-EEPROM ist ungliltig

2 rote Impulse: Fehler bei Initialisierung des CAN-Bausteins

grun blinkend mit Doppelpuls

Der Controller zeigt das Ansprechen der Zeitiberwachung zum Auffrischen der
digitalen und analogen Ausgénge optisch an.

Bleibt ein CAN-Objekt innerhalb der eingestellten Zeit aus (default: 640 ms),
werden die betroffenen Ausgénge zurilickgesetzt und die griine LED beginnt mit
einem Doppelpuls zu blinken. Nach dem Eintreffen des ersten gultigen Objektes
erfolgt sofort die Ubernahme der aktuellen Werte.

Die griine LED wechselt aber erst nach einer Zeitverzégerung von 30 s wieder
auf Normalbetrieb. Die Zeitverzégerung dient zur Identifizierung gelegentlicher
Ausfélle bzw. gelegentlichem Abfallen der Ausgénge. Diese Stérungen kénnen
sonst nur sehr schwierig erkannt werden.

grin

Normalbetrieb: Datenaustausch lauft
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LED

Bedeutung

STATUS (zweifarbig)

orange

Fehlerhafte Ausgénge. Der CAN-Buscontroller befindet sich jedoch noch im
Netzbetrieb.

orange blinkend

Spannungsalarm auf einem Modul

orange blinkend mit Doppelpuls

Die Summenleistung der Module Ubersteigt die Netzteilleistung des EX270.

Die Grundlast der Digitaimodule und Analogmodule wird einmalig beim
Hochlauf berechnet. Wenn ein Digitalmodul gefunden wird, das nicht in der
Modulliste des Betriebssystems eingetragen ist, erfolgt generell keine
Leistungstiberwachung.

Wenn die Leistungsberechnung erfolgreich war, werden wéhrend des Betriebs
die Analogmodule laufend Uberwacht. Pro Sekunde wird ein Anpassungsmodul
getestet.

rot blinkend Warnung:

Die Knotennummer wurde wahrend des Betriebs verstellt. Die neu eingestellte
Knotennummer wird ignoriert; die Funktion des Knotens bleibt erhalten.

3.4.4 Anschliisse

Die Einspeisung der Versorgung und die Verdrahtung der CAN-Schnittstelle erfolgt Gber eine 12polige
Feldklemme.

Die potentialgetrennte CAN-Schnittstelle ist zweimal am Stecker aufgelegt. Die einzelnen CAN-Anschllsse
sind miteinander verbunden, wodurch ein leichtes Einbinden des Knotens in ein CAN-Netzwerk ermdglicht
wird (siehe Abschnitt "AnschluBbeispiele").

Die Verdrahtung eines CAN-Feldbusses ist dem Kapitel 2 "Projektierung und Installation", Abschnitt "CAN-
Feldbus" zu entnehmen.

Der Buscontroller EX270 ist bereits mit einem BusabschluBwiderstand ausgestattet. Fur die Aktivierung muB
zwischen Pin 1 und Pin 2 eine Drahtbricke geklemmt werden.
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3.4.5 AnschluBbeispiele

Mit weiterverdrahtetem CAN-Bus

CAN_H

CAN_GND

CAN_L

Schirm

CAN_H

CAN_GND

CAN_L

Schirm

Versorgung +24 VDC
Versorgung GND

1T PO P Y

Mit aktiviertem BusabschluBwiderstand

AbschluBwiderstand i
aktiv. T~ C AbschluBwiderstand
AbschluBwiderstand
CAN_H
CAN_GND
CAN_L
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3.4.6 Knotennummer, Baudrate

Knotennummer und Baudrate werden Uber die beiden Nummernschalter des CAN-Buscontrollers einge-
stellt:

—SwW1
—SWo0
sSwo Baudrate [kBit/s]
0 aus S-EEPROM
1..F 250
0..F 250
0..F 250
0..F 250

0 aus S-EEPROM
A o [P 125
@ s [F 125
@ s [F 125

aus S-EEPROM
20

20
20

20

oo o |k
o ] ] g ] o
m|m T M

aus S-EEPROM

AL oo [F 500
© oo [F 500
© oo [F 500

& Sonderfunktion - Knotennummer 0 !

Wird mittels Nummernschalter die Knotennummer 0 ausgewahlt, verwendet der CAN-Buscontroller die
Betriebsparameter aus dem internen S-EEPROM.

Das S-EEPROM wird mit Hilfe der CAN-Library fur PG2000 und dem CAN-Konfigurator programmiert. Die
Betriebsparameter sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Betriebsparameter" be-
schrieben.




3.4.7 Automatische Baudratenerkennung

Nach dem Hochlauf geht der Buscontroller EX270 in den sogenannten "Listen Only" Modus. Das heifBt, der
Controller verhalt sich gegenliber dem Bus passiv und hért nur mit.

Der EX270 versucht glltige Objekte zu empfangen. Wenn beim Empfang Fehler auftreten, schaltet der
Controller auf die ndchste Baudrate aus der Suchtabelle um.

Wenn keine Objekte empfangen werden, werden zyklisch alle Baudraten getestet. Dieser Vorgang wird
solange wiederholt, bis gultige Objekte empfangen werden.

Startbaudrate

Mit dieser Baudrate beginnt der Buscontroller seine Suche. Die Startbaudrate kann auf drei verschiedene
Arten vorgegeben werden:

¢ Einstellung durch Knotennummernschalter
e Lesen aus dem S-EEPROM (Knotennummer = 0)

¢ nach einem SW-Reset (Befehlscode 20) wird mit der zuletzt erkannten Baudrate begonnen

Suchtabelle
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Entsprechend dieser Tabelle testet der Controller die Baudrate. Von der Startbaudrate ausgehend, wird
auf die néchste niedrigere Baudrate umgeschaltet.

Am Ende der Tabelle beginnt der Controller die Suche wieder von vorne.

Baudrate
1000 kBaud
500 kBaud
250 kBaud
125 kBaud

50 kBaud

20 kBaud

10 kBaud
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