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1 Wprowadzenie

1.1 Informacje o dokumencie

Dokument ten jest czesScig produktu i musi zosta¢ przeczytany i zrozumiany przed uzyciem urzgdzenia. Za-
wiera on wazne i istotne z punktu widzenia bezpieczenstwa informacje dotyczgce prawidtowej i zgodnej z
przeznaczeniem eksploatacji produktu.

Grupy docelowe

Niniejszy dokument jest przeznaczony dla wykwalifikowanego personelu.

Urzadzenie moze by¢ uruchamiane tylko przez wykwalifikowany i przeszkolony personel.

Bezpieczna obstuga urzadzenia musi by¢ zapewniona w kazdej fazie zycia produktu. Brak lub niewystarcza-
jaca wiedza techniczna i dokumentacyjna prowadzi do utraty wszelkich roszczenh z tytutu odpowiedzialnosci.

Dostepnosé¢ informaciji

Zapewnic dostepnos¢ tej informacji w poblizu produktu przez caty okres uzytkowania.
Informaciji o zmianach i aktualizacji niniejszego dokumentu mozna zasiegna¢ w obszarze pobierania na na-
szej stronie gtéwnej. Dokument nie podlega automatycznemu zarzgdzaniu zmianami.

Start | www.bucherautomation.com

Nastepujgce produkty informacyjne stanowig uzupetnienie tego dokumentu:

— Pomoc online oprogramowania JetSym
Funkcje oprogramowania z przyktadami zastosowan

— Podreczniki tematyczne
Dokumentacja dotyczgca réznych produktow

— Aktualizacje wersji
Informacje o zmianach w oprogramowaniu produktow oraz w systemie operacyjnym urzgdzenia

@ Info Dalsze informacje

Dalsze informacje na temat odpornosci urzgdzenia na zaktécenia znajdujg sie w doku-
mencie Application Note 016 Instalacja szafy sterowniczej zgodnie z wymaganiami EMC
na stronie www.bucherautomation.com.

1.2 Konwencje graficzne
Réznorodne formatowanie utatwia wyszukiwanie i klasyfikowanie informacji. Ponizej znajduje sie przykfado-
wa instrukcja krok po kroku:

v' Ten symbol oznacza warunek, ktéry musi by¢ spetniony przed wykonaniem kolejnej czynnosci.

> Ten znak lub numeracja na poczgtku akapitu oznacza instrukcje dziatania, ktérg musi wykona¢ uzytkow-
nik. Postepuj krok po kroku zgodnie z instrukcjami.

= Strzatka ponizej postepowania pokazuje reakcje lub wyniki dziatan.

@ Info Dalsze informacje i praktyczne wskazéwki

W polu informacyjnym znajdziesz dalsze informacje i praktyczne wskazowki dotyczace
Twojego produktu.

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 5


https://www.bucherautomation.com/
https://www.bucherautomation.com/produkte/

Bucher Automation AG Bezpieczenstwo | 2

2 Bezpieczenstwo

21 Informacje ogéine

Produkt odpowiada aktualnemu stanowi nauki i techniki w momencie wprowadzenia go do obrotu.

Oprdcz instrukcji obstugi w zakresie eksploatacji produktu obowigzujg ustawy, rozporzgdzenia i dyrektywy
kraju uzytkowania lub UE. Uzytkownik jest odpowiedzialny za przestrzeganie odpowiednich przepiséw doty-
czacych zapobiegania wypadkom oraz ogdlnie uznanych zasad bezpieczenstwa.

2.2 Przeznaczenie

2.21 Przeznaczenie

Urzadzenie rozszerza system sterowania o wielofunkcyjne wejscia i wyjscia.

Urzgdzenie nalezy eksploatowac wytgcznie zgodnie z przeznaczeniem i w ramach podanych danych tech-
nicznych.
Przeznaczenie obejmuje postepowanie zgodnie z niniejszg instrukcja.

SELV

Ze wzgledu na niskie napiecie robocze urzgdzenie nalezy do kategorii Safety Extra Low Voltage, a wiec nie
podlega dyrektywie niskonapieciowej UE. Urzgdzenie moze byc¢ zasilane wytgcznie ze zrodta SELV.

2.2.2 Uzycie niezgodne z przeznaczeniem

Nie wolno stosowac urzgdzenia w instalacjach technicznych, w ktérych wymagany jest wysoki stopieh bez-
pieczenstwa.
Dyrektywa w sprawie maszyn

Urzgdzenie nie jest elementem bezpieczenstwa w rozumieniu Dyrektywy Maszynowej 2006/42/WE i nie na-
daje sie do stosowania w zadaniach zwigzanych z bezpieczenstwem. Wykorzystanie w rozumieniu ochrony
osobistej jest niezgodne z przeznaczeniem i jest niedozwolone.

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 6
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2.3 Stosowane ostrzezenia

A~ ZAGROZENIE

Wysokie ryzyko

Oznacza bezposrednio niebezpieczng sytuacije, ktoéra — jesli nie zostanie uniknieta — do-
prowadzi do $mierci lub powaznych obrazen ciata.

‘

Srednie ryzyko

Oznacza potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktora — jesli nie zostanie uniknieta — mo-
ze prowadzi¢ do smierci lub powaznych obrazen ciata.

A UWAGA

Niskie ryzyko

Wskazuje na potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktora — jesli nie zostanie uniknieta —
moze spowodowac niewielkie lub umiarkowane obrazenia ciata.

Szkody materialne

Wskazuje na sytuacje, ktora — jesli nie zostanie uniknieta — moze spowodowac szkody
materialne.

ek>pkPpk

Instrukcja obstugi — JXM-I0-EW30-G27

~



Bucher Automation AG Opis produktu | 3

3  Opis produktu

Modut rozszerzajgcy JXM-10-EW30 to uniwersalny lokalny modut do maszyn mobilnych.

3.1 Budowa

Rys. 1: Budowa

Sruby mocujace do czesci doinej
Uchwyty mocujgce do montazu

Ptytka ze ztgczami i przetgcznikami DIP
Wtyczka M12 5-pinowa

Przepust kablowy M25

Obudowa

OO~ WN -

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 8
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3.2 Cechy

— 1 Przytacze CAN z opcjonalnym opornikiem kohcowym

— Komunikacja poprzez protokét CANopen

— 8 wejs¢ analogowych do pomiaru pradu lub napiecia

— 4 wejscia cyfrowe do uzytku jako wejscia cyfrowe, czestotliwosciowe, czasowe lub licznikowe

— 4 wyjscia cyfrowe z monitorowaniem pradu. Kazdy kanat moze by¢ obcigzony maksymalnie 3 A. Catkowi-
ty prad nie moze przekroczy¢ 6 A. Alternatywnie moze on by¢ uzywany jako wejscie cyfrowe.

— 6 wyjs¢ PWM do 7 A z monitorowaniem prgdu. Alternatywnie moze on by¢ uzywany jako wejscie cyfro-
we.

— 4 wyjscia PWM do 3 A z dokltadnym pomiarem pradu i regulacjg prgdu PID. Alternatywnie moze on by¢
uzywany jako wejscie cyfrowe.

— 3 wyjscia z monitorowanymi napieciami zasilania dla czujnikéw (napiecie akumulatora)
— Oddzielne przytgcza dla zasilania sterownika logicznego i wyjsciowego

— Catkowita moc wyjsciowa do 25 A

3.3 Opcje diagnostyczne za pomoca diod LED
JXM-IO-EW30 posiada pole LED, ktére sygnalizuje rozne stany i btedy.

‘ Lewa pozycja ‘ Prawa pozycja ‘ Stan

- WH. — Wystepuje napiecie robocze (VBAT_ECU).

— Program rozruchowy nie jest wykonywany.

- Wt 200 ms |— Program rozruchowy jest wykonywany.

Wiyt 200 ms — Urzadzenie nie posiada oprogramowania sprze-
towego.

- Wi 400 ms |— Proces uruchomienia zakohczyt sie bez btedow.

Wiyt. 400 ms — Urzadzenie jest zatrzymane.

Wt 200 ms - — Proces uruchomienia zakonczyt sie bez bteddéw.

Wiyt 200 ms — Urzadzenie znajduje sie w stanie Pre-Operatio-
nal.

WH. 200 ms - — Proces uruchomienia zakonczyt sie bez btedéw.

Wiyt 600 ms — Urzadzenie jest w stanie Operational.

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 9
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Lewa pozycja Prawa pozycja Stan
3x wt./ 200 ms - — Proces uruchomienia zakonczyt sie bez bteddéw.
wyt. — Urzadzenie znajduije sie w trybie kalibracji.
Przerwa 400 ms
Wi, 200 ms Wt 200 ms |— Urzadzenie jest w stanie Magistrala wylgczo-
Wyt. 400 ms Wyt. 400 ms na.
— Komunikacja poprzez magistrale nie jest mozli-
wa.
— Wystepuje btgd w okablowaniu.
Wi, 400 ms 3x wt./ 200 ms | Zmierzone wartosci sg poza okreslonymi zakresami.
Wyt 400 ms wyt. Mogg wystepowac nastepujace btedy:
— Temperatura ptytki oowodéw drukowanych jest
zbyt wysoka.
— Temperatura procesora jest zbyt wysoka.

34 Tabliczka znamionowa

~

[}
L |
w

N

A EERRCE

Rys. 2: Tabliczka znamionowa

Logo firmy

Nazwa artykutu

Numer artykutu

Numer seryjny

Kod kreskowy

O oA, WN -

Wersja sprzetu

3.5  Zakres dostawy

Zakres dostawy

Numer artykutu llos¢

JXM-10-EW30-G27-K00

10002041 1

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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4  Dane techniczne

Niniejszy rozdziat zawiera dane elektryczne i mechaniczne oraz dane eksploatacyjne urzgdzenia
JXM-IO-EW30.

4.1 Wymiary

220/218*
204
193
N
=
30 *
= 6x M6 :‘5 Q
s Ol T
O
‘ D)
N J
183 / 1182* &
211/ 209*
Rys. 3: Wymiary w mm
@ Info Tolerancja zgodnie z GTA 13/5 DIN 1688

Poniewaz obudowa urzgdzenia JXM-IO-EW30 ma ksztalt stozka, niektore wartosci
zmniejszajg sie. Wartosci te sg oznaczone na ilustracji symbolem *.

@ Info Dane CAD

Dane CAD urzadzenia mozna znalez¢ na stronie www.bucherautomation.com na stronie
produktu JXM-10-EW30 > Materiaty do pobrania.

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 11
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4.2 Wiasciwosci mechaniczne

Parametry Opis Normy
Masa 1,5 kg

Wiasciwosci obudowy

Materiat Aluminium

Potencjat elektryczny obudowy Izolowana

Odpornosé na wibracje 10 Hz ... 150 Hz, 6 h ISO 16750-3
Odpornosé¢ na wstrzasy

Rodzaj wstrzgsu Fala potsinusoidalna ISO 16750-3
Sita i czas trwania 50 g przez 11 ms

Liczba i kierunek

10 wstrzgséw we wszystkich 3 kierunkach osi przestrzennych

Swobodny upadek

Wysokosc¢ upadku

Z 1 m wysokosci na twarde podto- |ISO 16750-3

ze

Tab. 1: Wtasciwosci mechaniczne

4.3  Wiasciwosci elektryczne
Zasilanie sterownikéw wyjsciowych
Parametry Opis
Skrot VBAT_PWR
Prad taczny Maks. 25 A
Napiecie robocze DC8V..32V

Zabezpieczenie przed odwrotng
polaryzacjg

W przypadku odwrdcenia polaryzacii istnieje niebezpieczenstwo zwar-
cia. Zabezpieczy¢ obwdd za pomocg zewnetrznego bezpiecznika 25 A.

Zabezpieczenie napieciowe

+36 V przez 1 h przy Tmax -20°C, stan funkcji C

Tab. 2: Zasilanie sterownikow wyjsciowych

Zasilanie ECU
Parametry Opis
Skrot VBAT_ECU
Napiecie robocze DC8V..32V
Zabezpieczenie przed odwrotng Maks. 32 V

polaryzacjg

W przypadku odwrdcenia polaryzaciji istnieje niebezpieczenstwo zwar-
cia. Zabezpieczy¢ obwdd za pomocg zewnetrznego bezpiecznika 2 A.

Pobdr mocy

Przy 12V ok. 49 mA + catkowity prgd w
VEXT_SEN

Przy napieciu 24 V ok. 34 mA + prad catkowity na
VEXT_SEN

Tab. 3: Zasilanie ECU

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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Uziemienie

Pin Przeznaczenie

GND_PWR Uziemienie VBAT_PWR i VBAT_ECU
GND_SEN Uziemienie dla VEXT_SEN

Tab. 4: Uziemienie

4.4 Warunki srodowiskowe

Parametry Opis Normy
Temperatura pracy -25°C ... +85°C ISO 16750-4
Temperatura przechowywania -40°C ... +85°C

Wilgotnos¢ wzgledna 5% ... 95%

Odpornosc¢ na warunki atmosfe-
ryczne

Urzadzenie jest przeznaczone do stosowania w kazdych warunkach

pogodowych i nadaje sie do uzytku na zewnatrz.

Odpornosc¢ na stong wode

Urzgdzenie nie jest przeznaczone do pracy na otwartym morzu.

Stopien ochrony

IP66

Tab. 5: Warunki srodowiskowe

4.5 Wartosci EMC

Urzgdzenie posiada dopuszczenie E1 zgodnie z ECE R10 wer. 5 i certyfikat zgodnos$¢ CE ISO 14982.

Impulsy ISO 7637-2

Impuls testowy Wartosci Klasa funkcyjna
1 -450 V C

2a +37V B

2b +20V C

3a -150 V A

3b +150 V A
Tab. 6: Impulsy ISO 7637-2
Impulsy ISO 16750-2

Impuls testowy Wartosci Klasa funkcyjna

70V /2Q7/350ms

4 Ua1:-12V /50 ms B (systemy 24 V)
Ua2: -5V /500 ms

4 C (systemy 12V, E1)

5b Zrzut obcigzenia C

Tab. 7: Impulsy ISO 16750-2

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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Parametry Wartosci Klasa funkcyjna
Napromieniowanie 20 MHz ... 2 GHz A

60 V/m

20 MHz ... 2 GHz B

75 Vim

20 MHz ... 57 MHz oraz B

82MHz ... 2 GHz

100 V/Im
Tab. 8: Napromieniowanie ISO 11452
Promieniowanie CISPR 25
Parametry Wartosci

Emisja wagskopasmowa

30 MHz ... 1 000 MHz

Min. 1 dB ponizej limitu

Emisja szerokopasmowa

30 MHz ... 1 000 MHz

Min. 1 dB ponizej limitu

Tab. 9: Promieniowanie CISPR 25
ESD EN 61000-4-2

ESD EN 61000-4-2 Wartosci Klasa funkcyjna
Wytadowanie stykow 4 kV A
tadunek koncowy powietrza 18 kV A
Tab. 10: ESD EN 61000-4-2
46 Wyjscia
Wyjscie PWMi_H3
Parametr Opis

Wyjscie High-Side PWM z dokladng diagnostyka pradu

Skrot PWMi_H3
llos¢ 4
Prad maksymalny 3 A na kanat

Zakres obcigzen

0,02 A ... 3 Ana kanat

Wiasciwosci

Wykrywanie przerwania kabla

Toleruje obcigzenie indukcyjne

Wykrywanie za wysokiego pradu, doktadny pomiar prgdu

Modulacja szerokosci impulsu

Czestotliwos¢ PWM

Maks. 1 500 Hz

Rozdzielczosé 0,1 %
Czestotliwos¢ ditheringu 50 Hz ... 800 Hz
Amplituda ditheringu 0% ...20 %

Regulacja pradu

Regulator PID z konfigurowalnymi parametrami regulaciji

Czas regulaciji

= 5 ms, ustawiany

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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Parametr Opis
Diagnostyka pradu

Rozdzielczos¢ 12 bitow
Zakres pomiarowy 02A...4A
Doktadnos¢ pomiaru +25%z3A

Zastosowanie jako wejscie

Wejscie NPN i PNP

Przelgczenie interfejsu na NPN lub PNP dotyczy catej grupy

PWMi_H3_x!
PoziomL<16V PoziomH =46V
Rezystancja wejsciowa PNP 94 kQ NPN 10 kQ

Tab. 11: Wyjécia PWMi_H3_1 ... PWMi_H3_4

Wyjscie PWM_H7

Parametr

Opis

Wyjscie High-Side PWM z diagnostyka pradu

Skrot PWM_H7
llos¢ 6
Prad maksymalny 7 A na kanat

Zakres obcigzen

0,2 A ... 7 A na kanat

Wiasciwosci

Wykrywanie przerwania kabla

Toleruje obcigzenie indukcyjne

Wykrywanie za wysokiego pradu

Diagnostyka pradu

Warto$¢ diagnostyczna

Doktadnos$¢ pomiaru

Powigzane z 7 A <0,2A +45 %
<15A 35 %

>15A...7TA 125 %

Modulacja szerokosci impulsu

Czestotliwosé PWM Min. 5 Hz Maks. 1 500 Hz

Rozdzielczos¢ 0,1 %

Czestotliwos¢ ditheringu 25Hz ... 800 Hz

Amplituda ditheringu 0% ..20%

Zastosowanie jako wejscie

Wejscie NPN lub PNP

Przelgczenie interfejsu na NPN lub PNP dotyczy catej grupy

PWM_H7_x!
PoziomL<1,6V PoziomH=4,6V
Rezystancja wejsciowa PNP 94 kQ NPN 10 kQ

Tab. 12: Wyjécia PWM_H7_1 ... PWM_H7_6

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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@ Info Mozliwos¢ pomiaru bardzo krétkich impulsow

Cykl pracy na wyjsciu PWM ma rozdzielczos¢ 0,1 %. Ze wzgledu na ograniczong stro-
mosc¢ zbocza bardzo krotkie impulsy moga nie by¢é mierzalne.

Przyktadowa wysoka czestotliwos$c:
Przy czestotliwosci wyjsciowej 10 kHz i cyklu pracy 0,1 % lub 99,9 %, jak réwniez przy
niskim obcigzeniu impedancyjnym, nie mozna juz zmierzy¢ sygnatu.

Przyktadowa niska czestotliwosc:
Przy czestotliwo$ci wyjsciowej 1 Hz mozna zmierzy¢ 0,1 % cykl pracy.

Wyjscie DO_H3

Parametr

Opis

Wyijscie cyfrowe z diagnostyka pradu

Skrot DO_H3

llosé 4

Prad maksymailny 3 A na kanat

Prad ogotem Maks. 6 A dla wszystkich 4 kanatéw DO_H3 razem
Zakres obcigzen 0,02A...3A

nia

Czestotliwos¢ wigczania i wytgcza- | Maks. 50 Hz

Wiasciwosci

Wykrywanie przerwania kabla Toleruje obcigzenie indukcyjne

Wykrywanie za wysokiego pradu

Diagnostyka pradu Prad Doktadno$¢ pomiaru
Powigzane z 3 A <0,2A +45 %
<15A 135 %
>15A...3A 25 %

Zastosowanie jako wejscie

Wejscie NPN i PNP

Przelgczenie interfejsu na NPN lub PNP dotyczy catej grupy

DO_H3_x!
PoziomL<16V PoziomH=4,6 V
Rezystancja wejsciowa PNP 94 kQ NPN 10 kQ
Tab. 13: Wyjscia DO_H3_1 ... DO_H3 4
Wyjscie czujnika VEXT_SEN
Parametr Opis

Wyjscie do zasilania czujnikow:
VBAT_ECU jest zapetlony do VEXT_SEN przez termistor PTC. Prad przetezeniowy lub zwarcie na zasila-
niu czujnika moze byc¢ zdiagnozowane.

Skrét

VEXT_SEN

llos¢

3

Prad maksymailny

Min. 100 mA na kanat przy 85 °C
Okoto 500 mA na kanat przy 25 °C

Tab. 14: Wyjscie czujnika VEXT_SEN

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 16
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4.6.1 Diagnostyka pradu na wyjsciach

Wyjscia majg rézne tolerancje (patrz Wyjscia [» 14]).

Wszystkie wyjscia sg fabrycznie skalibrowane w celu osiggniecia najwyzszej mozliwej doktadnosci. Dla ma-
tych wartosci prgdu pomiar pradu nie jest liniowy. W zwigzku z tym pomiar jest linearyzowany przez oprogra-
mowanie sprzetowe:

A A

> B

Rys. 4: Wykres: Zasada linearyzacji
A Wartos¢ pradu
B Wartos¢ ADC

— Wartos¢ T1 wynosi 200 mA, ponizej tej wartosci prad jest wyswietlany jako 0.

— Wartos¢ T2 wynosi 500 mA. Od poziomu 200 mA do 500 mA mierzona wartos¢ pradu jest liniowana.

4.6.2 Wylaczenie pradu przetezeniowego na wyjsciach

Jezeli prad przetezeniowy przeptywa przez wyjscie przez 500 ms (wartos¢ domysina), nastepuje wytgczenie
pradu przetezeniowego. Wartos¢ te mozna zmieni¢ za pomocg parametru OVERCURRENT_TIME. W przy-
padku wystgpienia zdarzenia prgdu przetezeniowego, wyjscie wytgcza sie i na 10 s ustawiany jest bit prgdu
przetezeniowego. W tym czasie port nie moze by¢ ponownie wigczony.

Ponowne wiaczenie portu
v JXM-I0-EW30 znajduje sie w stanie Operational.
v' Od wytaczenia wyjscia uptyneto 10 s.
» Ustaw ponownie warto$¢ wyjsciowg (cyfrowg lub PWM) dla danego portu.

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27 17
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W zakresie napiecia roboczego wszystkie wejscia sg odporne na napiecie i przetezenie. JXM-10-EW30 po-
siada 3 osobne ztgcza VEXT_SEN, ktdre powinny by¢ uzywane do zasilania czujnikow. Ztgcza wyprowadza-
ja napiecie akumulatora poprzez termistor PTC. Napiecie wyjsciowe moze by¢ odczytane w urzgdzeniu, dzie-
ki czemu mozna wykry¢ awarie zasilania czujnikéw.

Wejscia analogowe mogg by¢ alternatywnie uzywane jako wejscia cyfrowe (DI_PNP).

Wejscia analogowe

Parametr Opis

Wejscia analogowe

Skrot Al

llos¢ 8

Rozdzielczos¢ 12 bitow

Pomiar napiecia

Nominalny zakres pomiarowy OV..5V
Wyjatek:

Pomiar przepiecia

Rezystancja wejsciowa
Napiecie maksymalne
Doktadnos¢ pomiaru
Ruchomy filtr sSredniej
Zakres gtebokosci filtra
Cykl pomiarowy
Pomiar pradu

Zakres pomiarowy

Zakres pradu przetezeniowego

Obcigzenie

Doktadnos¢ pomiaru

Zachowanie w przypadku wykrycia

pradu przetgzeniowego

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27

Przetgcznik DIP 1 ON: Al 7=0V ... 10 V (Hi-range)
Przetgcznik DIP 2 ON: Al 8 =0V ... 10 V (Hi-range)

5V..7V
Wyjatek:

Przetgcznik DIP 1 ON: Al_7 =10V ... 12 V (Hi-range)
Przetgcznik DIP 2 ON: Al 8 =10V ... 12 V (Hi-range)

=2 35kQ
+32V

12 % w odniesieniu do nominalnego zakresu pomiarowego

1...32 Przy 1 filtrowanie nie jest aktywne.
1ms

O0mA ... 20 mA

21 mA ... 24 mA

120 Q

+1,5 % z 20 mA

W przypadku wykrycia pradu przetezeniowego, pomiar zostaje prze-
rwany. Po zakonczeniu zdarzenia pragdu przetezeniowego, pomiar jest
automatycznie przywracany.

18
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Parametr Opis

Jako DI_PNP

Poziom H 246V
Poziom L <16V
Czestotliwos¢ wejsciowa Maks. 10 Hz
Rezystancja wejsciowa =35 kQ

Tab. 15: Wejscia analogowe

Wejscia cyfrowe

Wszystkie wejscia cyfrowe sg wejsciami PNP. Wszystkie wyjscia mogg by¢ rowniez uzywane z ograniczenia-

mi jako proste cyfrowe wejscia NPN lub PNP.

Parametr Opis

Wejscia cyfrowe z pomiarem czestotliwosci

Skrot DI_P

llos¢ 4

Rezystor pull-down 5,6 kQ

Poziom H 246V

Poziom L <16V
Czestotliwos¢ wejsciowa 0,1Hz ... 10 kHz
Wytrzymatos¢ dielektryczna Maks. +32 V

Tab. 16: Wejscia cyfrowe DI_P_1 ... DI_P_4

Wejscia konfiguracyjne

Wejscia konfiguracyjne sg wejsciami Tristate i stuzg do ustawiania identyfikatora wezta. Adres bazowy jest
regulowany i ma domysing wartos¢ 0x30. Identyfikator wezta moze zosta¢ przesuniety przez podtgczenie

wejs¢ konfiguracyjnych do VBAT_ECU lub GND za pomocg offsetu.

Parametr Opis

Wejscia konfiguracyjne do konfiguracji identyfikatora wezta

Skrot CFG1 CFG2
llog¢ 2

Tab. 17: Wejscia konfiguracyjne CFG1 ... CFG2

Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale Ustawienie identyfikatora wezta [P 44].

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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5 Montaz

/A OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo oparzenia
Gorgce powierzchnie mogg powodowac oparzenia.
» Podjg¢ srodki ochronne przed przypadkowym kontaktem z urzgdzeniem.

» Przed wykonaniem jakichkolwiek prac przy urzadzeniu nalezy pozostawi¢ je na ja-
ki$ czas do ostygniecia.

Uszkodzenie materiatu lub pogorszenie dziatania w wyniku prac spawalniczych

Prace spawalnicze na podwoziu mogg spowodowac szkody materialne lub pogorszenie
dziatania.

» Przed przystgpieniem do prac spawalniczych odtgczy¢ wszystkie styki urzgdzenia
od instalacji elektrycznej pojazdu.

» Chroni¢ urzadzenie przed iskrami i potem.

» Nie nalezy dotykac urzadzenia elektrodg spawalniczg ani zaciskiem uziemiajgcym.

Brud i wilgo¢ moga ostabi¢ potaczenia elektryczne.

» Niewykorzystane piny zabezpieczy¢ zaslepkami.

» Zabezpieczy¢ wszystkie potgczenia elektryczne odpowiednimi uszczelkami jedno-
przewodowymi.

» Oczysci¢ obszar wokot wtyczek przed odigczeniem wtyczki wspotpracujacej.

Pogorszenie dzialania spowodowane przez magnesy lub silniki z cewka

Magnesy lub silniki z cewka w poblizu JXM-IO-EW30 moga wptywac na pomiar prgdu
na wejsciach i wyjsciach.
» Nalezy zapewni¢ wystarczajgca odlegtos¢ lub ostone JXM-IO-EW30.

Zachowanie stopnia ochrony

Stopien ochrony urzgdzenia jest zapewniony tylko wtedy, gdy przepust kablowy M25
jest dobrze dokrecony.

e e © P
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5.1 Wymagania dotyczgce miejsca montazu i powierzchni
montazowej

Wymagania dotyczace powierzchni montazowej

Parametry ‘ Opis

Odpowiednie materiaty Brak specjalnych wymagan dot. materiatu

Forma / wtasciwosci Powierzchnia montazowa musi by¢ ptaska.

Uchwyty mocujgce Wszystkie istniejgce uchwyty mocujgce muszg byc¢ przykrecone. Urza-
dzenie moze by¢é montowane bezposrednio na pojezdzie lub na ptycie
montazowej.

Tab. 18: Wymagania dotyczgce powierzchni montazowe;j

Wymagania dotyczace przestrzeni montazowej

— Woystarczajgca cyrkulacja powietrza

— Wystarczajgcy odstep od nagrzewajgcych sie elementéw

— Urzadzenie musi by¢ przez caty czas dostepne do prac serwisowych.

5.2 Pozycje montazowe

> Nie instalowa¢ JXM-IO-EW30 z wtyczkg skierowang do gory, aby unikng¢ przenikania wilgoci.

5.3 Montaz modutu rozszerzajgcego

Materiat montazowy

Materiat montazowy nie wchodzi w zakres dostawy. Serwis Bucher Automation AG zaleca nastepujgce mate-
rialy montazowe:

Materiat Wiasciwosci

Sruby M6

Podktadki zabezpieczajgce Zaleca sie stosowanie podktadek zabezpieczajgcych, aby zapobiec
poluzowaniu srub pod wptywem wibraciji.

Mocowanie i odcigzanie kabli Mechaniczne umocowanie i odcigzenie kabli jest konieczne, aby
unikng¢ spowodowanego wibracjami zerwania kabla lub przecigzenia
ztgczy.

Tab. 19: Materiat montazowy

Montaz

> Przymocowac¢ JXM-I0-EW30 za wszystkie 4 uchwyty mocujgce. Moment dokrecenia wynosi maksymal-
nie 4 Nm.
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6 Przytacze elektryczne

/A OSTRZEZENIE

Zaklécenia sygnatu z powodu wadliwego okablowania CAN

Nieekranowane lub skrecone kable CAN mogg powodowac problemy z komunikacjg. W
skrajnych przypadkach nieprawidtowe dziatanie urzgdzenia moze prowadzi¢ do szkdd
osobowych.

» Podigczy¢ terminatory 120 Q na obu kohcach magistrali CAN.

» Alternatywnie mozna podigczy¢ wewnetrzny terminator (patrz wyprowadzenie pi-
now).

Wptyw na kompatybilnos¢ elektromagnetyczng

Nieodpowiednia konstrukcja wigzki kablowej moze mie¢ wptyw na kompatybilnosc elek-
tromagnetyczna.

» Kable powinny by¢é mozliwie jak najkrotsze.

» Przewody sygnatowe nalezy uktadaé oddzielnie od przewodow zasilajgcych.

Szkody materialne lub pogorszenie dziatania

Nieodpowiednia konstrukcja wigzki kablowej moze prowadzi¢ do przecigzen mecha-
nicznych.

» Zabezpieczy¢ kable przed zaginaniem, skreceniem i przetarciem.

» Zamontowac odcigzniki do kabli przytagczeniowych.

Przepiecie z powodu braku zewnetrznych bezpiecznikéw

Wysokie warto$ci napiecia mogg powodowac zaktdcenia dziatania i uszkodzenie pro-
duktu.

» Zabezpieczy¢ wejscia napieciowe zgodnie z wymaganiami.

» Upewnij sig, ze urzgdzenie jest obstugiwane zgodnie z przepisami ESD.

Zaktocenia wynikajace z réznic potencjatow

Roéznice potencjatow mogg prowadzi¢ do nieprawidtowego dziatania.

» Czujniki i sitowniki wraz z przewodami zasilajgcymi nalezy podtgczy¢ w uktadzie
gwiazdowym, aby unikngc¢ rdznic potencjatéw.

e e e & b
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Zachowanie stopnia ochrony

Stopien ochrony urzgdzenia jest zapewniony tylko wtedy, gdy przepust kablowy M25
jest dobrze dokrecony.
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Rys. 5: Wyprowadzenie pinéw ptytki (widok z gory)
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Przetgcznik DIP [» 25]

Wtyczka 1

Wtyczka 2

Wtyczka 3

Wtyczka 4

Wtyczka 5

4-pinowe zigcze JST (meskie)

Ztgcze 5-pinowe M12 (meskie) [» 28]

OO mv b w0 N~ >

Przepust kablowy M25

Uzyte skroty

Skrot

Znaczenie

Al

Wejscie analogowe dla pradu i napiecia

CFG

Pin konfiguracyjny do ustawiania CAN ID

DI_P

Wejscie cyfrowe i czestotliwosciowe

DO_H3

Wyjscie cyfrowe High-Side

GND_PWR

Masa do wyjs¢ zasilajgcych

GND_SEN

Masa do zasilania czujnikéw

PWMi_H3

Wyjscie High-side PWM do 3 A z doktadnym pomiarem pradu

PWM_H7

Wyjscie High-Side PWM do 7 A

VBAT_ECU

Zasilanie uktadow logicznych i czujnikow

VBAT_PWR

Zasilanie sterownika wyjsciowego

VEXT_SEN_x

Zasilanie czujnikdw, ktére jest zabezpieczone w kazdym przypadku za pomocg ter-
mistoréw PTC.

Tab. 20: Uzyte skroty

Przetacznik DIP

Przetgczniki DIP 1 ... 4 znajduja sie na ptytce drukowanej. Za pomocg przetgcznikéw DIP mozna aktywowac
lub dezaktywowac funkcje przedstawione w tabeli.

i

Rys. 6: Przetgcznik DIP
1..4

Przelagcznik | Pozycja Funkcja
DIP
1 ON Hi-range (0 V ... 10 V) aktywny dla Al_7
OFF Hi-range (0 V ... 10 V) nieaktywny dla Al_7
2 ON Hi-range (0 V ... 10 V) aktywny dla Al_8
OFF Hi-range (0 V ... 10 V) nieaktywny dla Al_8
3 ON -
OFF -
4 ON BOOTSEL wtgczony
OFF BOOTSEL wytgczony
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Specyfikacja - ztagcze 2-rzedowe 1-zylowe zenskie

Ztacze przeciwne do 16-pinowego ztgcza WAGO

Przylacze elektryczne | 6

Parametr

Opis

Producent

WAGO

Numer artykutu producenta

713-1108/037-000

Dane zigcza

Technologia przytgczeniowa

CAGE CLAMP®

Przewdd jednozytowy 0,08 mm2... 1,5 mm?/28 ... 16 AWG
Przewdd cienkodrutowy 0,08 mm?... 1,5 mm?/28 ... 16 AWG
Przewdd cienkodrutowy, z tulejka 0,25 mm? ... 1 mm?

izolowang

Przewdd cienkodrutowy, z tulejkg 0,25 mm? ... 1 mm?

nieizolowang

Dlugos¢ sciggania izolaciji 6 mm...7mm/0,24 inch ... 0,28 inch
Liczba pinéw 16

Polaczenie wtykowe

Rodzaj stykow w obszarze ztgcza | Ztgcze zenskie/gniazdo

Typ potgczenia ztgcza dla przewodu

Ochrona przed nieprawidtowym Tak

podtgczeniem

Blokada potgczenia wtykowego Dzwignia blokujgca
Ztacze przeciwne do 12-pinowego ztgcza WAGO

Parametr Opis

Producent WAGO

Numer artykutu producenta 713-1106/037-000

Dane zlgcza

Technologia przytgczeniowa CAGE CLAMP®

Przewdd jednozytowy 0,08 mm2... 1,5 mm?/28 ... 16 AWG
Przewdd cienkodrutowy 0,08 mm?... 1,5 mm?/28 ... 16 AWG
Przewdd cienkodrutowy, z tulejkg 0,25 mm? ... 1 mm?

izolowang

Przewdd cienkodrutowy, z tulejka 0,25 mm?... 1 mm?

nieizolowang

Dtugosc sciggania izolacji 6 mm ... 7mm/0,24 inch ... 0,28 inch

Liczba pinow

12
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Parametr

Opis

Polaczenie wtykowe

Rodzaj stykow w obszarze zigcza

Ztgcze zenskie/gniazdo

Typ potaczenia ztgcza

dla przewodu

Ochrona przed nieprawidlowym
podfgczeniem

Tak

Blokada potgczenia wtykowego

Dzwignia blokujgca

Ztacze przeciwne do 8-pinowego ztacza WAGO

Parametr

Opis

Producent

WAGO

Numer artykutu producenta

713-1104/037-000

Dane zlgcza

Technologia przytgczeniowa

CAGE CLAMP®

Przewdd jednozytowy 0,08 mm?... 1,5 mm?/28 ... 16 AWG
Przewdd cienkodrutowy 0,08 mm2...1,5mm?/28 ... 16 AWG
Przewdd cienkodrutowy, z tulejka 0,25 mm?... 1 mm?

izolowang

Przewdd cienkodrutowy, z tulejka 0,25 mm?... 1 mm?

nieizolowang

Dtugosc sciggania izolacji 6 mm ... 7mm/0,24 inch ... 0,28 inch

Liczba pindw

8

Polaczenie wtykowe

Rodzaj stykow w obszarze ztgcza

Ztgcze zenskie/gniazdo

Typ potaczenia ztgcza

dla przewodu

Ochrona przed nieprawidtiowym
podfgczeniem

Tak

Blokada potgczenia wtykowego

Dzwignia blokujgca

Specyfikacja — obudowa ztgcza 4-pinowego

Kompatybilnym ztgczem przeciwnym do 4-pinowego ztgcza JST jest nastepujaca obudowa:

Parametry Opis
Producent JST

Nr producenta XHP-4
Liczba stykéw 4
Liczba rzedow 1
Raster 2,5mm
Rodzaj Zenskie
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Parametry Opis
Dtugosc¢ 12,3 mm
Szerokosc¢ 5,7 mm
Materiat obudowy Poliamid

6.1.2 5-pinowe zigcze M12

Rys. 7: Wtyk M12, 5-pinowy, kodowanie A

Pin Sygnat Opis
1 NC Zarezerwowane
2 VBAT_ECU Zasilanie ECU
3 GND_ECU Masa dla GND_PWR
4 CAN_H CAN-High
5 CAN_L CAN-Low

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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71

Identyfikacja

|dentyfikacja i konfiguracja

W tym rozdziale opisano sposoéb identyfikacji urzgdzenia JXM-10-EW30:

— Okreslenie wersji sprzetowej

Identyfikacja i konfiguracja | 7

— Odczyt elektronicznej tabliczki znamionowej EDS. Na EDS zapisane sg rézne specyficzne dane produk-

Cji.

— Okreslenie wersji systemu operacyjnego urzgdzenia i komponentéw oprogramowania

711  Informacje o urzadzeniu
Informacje o urzadzeniu
Indeks Subindeks Opis Typ Dostep | Wartosé
domysina
0x1018 0 Liczba obstugiwanych wpiséw us R
1 Identyfikator producenta u32 R 0x000000B3
2 Kod produktu u32 R
3 Numer wersiji u32 R
4 Numer seryjny u32 R
0x1000 0 Typ urzgdzenia u32 R
0x1008 0 Nazwa urzgdzenia String |R
0x1009 0 Wersja sprzetu String |R
0x100A 0 Wersja oprogramowania String |R

Tab. 21: Informacje o urzgdzeniu
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71.2 Elektroniczna tabliczka znamionowa EDS

Kazdy JXM-IO-EW30 posiada elektroniczng tabliczke znamionowg EDS. Specyficzne dane produkcji zapisy-
wane sg w indeksach obiektow CANopen 0x4555 i 0x4565.

Informacje EDS

Indeks Sub- Opis Typ Dostep
indeks

0x4555 0 Liczba obstugiwanych wpisow us8 R
1 zarezerwowany
2 zarezerwowany
3 zarezerwowany
4 Kod modutu u16 R
5 Nazwa produktu String R
6 Numer wersji PCB 116 R
7 Opcje PCB 116 R
8 zarezerwowany
9 Numer seryjny produktu String R
10 Znacznik czasu produkcji: Dzien us R
11 Znacznik czasu produkcji: Miesigc us8 R
12 Znacznik czasu produkcji: Rok u16 R
13 zarezerwowany
14 zarezerwowany
15 Minimalna wersja systemu operacyjnego U3z R
16 Minimalna wersja bootloadera U3z R

Tab. 22: Informacje EDS

Elektroniczna tabliczka znamionowa

Indeks Sub- Opis Typ Domyslnie
indeks
0x4565 0 Liczba obstugiwanych wpiséw u32 5
1 Numer wersiji elektronicznej tabliczki znamio- | U32 0
nowej
2 Polecenie u32 0
3 Numer seryjny urzgdzenia String 0
4 Numer artykutu String 0
5 Wersja urzgdzenia String 0

Tab. 23: Elektroniczna tabliczka znamionowa
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7.2 System operacyjny

Systemy operacyjne naszych produktow sg stale udoskonalane. Dodawane sg nowe funkcje, istniejgce funk-
cje sg rozbudowywane i ulepszane. Aktualne pliki systemu operacyjnego mozna pobrac na naszej stronie in-
ternetowej na stronie danego produktu.

@ Info Dalsze informacje

Wiecej informaciji na ten temat mozna znalez¢ na naszej stronie internetowe;j.

Start | www.bucherautomation.com

7.21  Aktualizacja systemu operacyjnego modutu rozszerzen

W tym rozdziale opisano sposéb aktualizacji systemu operacyjnego modutu rozszerzeh JXM-IO-EW30. ist-
nieje kilka mozliwosci przestania pliku systemu operacyjnego do modutu rozszerzen:

— Przez sterownik

— Poprzez narzedzie wiersza polecen JetEasyDownload (od wersji 1.00.0.15) Bucher Automation

Aktualizacja systemu operacyjnego przez JetEasyDownload

Plik systemu operacyjnego urzgdzenia mozna zaktualizowac za pomocg klucza sprzetowego CAN firmy PE-
AK oraz narzedzia wiersza polecen JetEasyDownload (od wersji 1.00.0.15) Bucher Automation .

Parametry JetEasyDownload
Do otwarcia JetEasyDownload potrzebne sg specjalne parametry.

Parametr Opis Wartosci

-H<Num>. Sprzet = PCAN_ISA1CH
= PCAN_ISA2CH
= PCAN_PCI_1CH
= PCAN_PCI_2CH

= PCAN_PCC_1CH

= PCAN_PCC_2CH

= PCAN_USB_1CH

= PCAN_USB_2CH

= PCAN_Dongle Pro

= PCAN_Dongle
10 = | PCAN_NET Bucher Automation
11 = | PCAN_DEYV urzadzenie domysine
20= |IXXAT V2.18
22 = |IXXAT V3
100 = | Sprzet CAN wykryty jako pierwszy

-T<nodelD> Identyfikator wezta docelo- | Identyfikator wezta podawany jest jako liczba dziesietna.
wego
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Parametr Opis Wartosci
-B<Num> Szybkos¢ transmisiji = 10 kB
Przestrzega¢ dopusz- = 20 kB
czalnej szybkosci trans- N
misji urzgdzenia! - S0 kB
= 100 kB
= 125 kB
= 250 kB
= 500 kB
= 1 MB
-S<Num> SDO timeout Domysl- | 300 ms
nie
-L<name>. Nazwa pliku OS np. JXM-1I0-EW30_Vx.XX.X.XX.0S

Tab. 24: Parametry JetEasyDownload

Przeprowadzenie

aktualizaciji

JetEasyDownload -H100 -T48 -B5 -S8000 -LJXM-IO-E30 VX.XX.X.XX.0S

@ Info Wybér klucza sprzetowego CAN

Parametr -H100 wybiera pierwszy wykryty sprzet CAN podtgczony do komputera. Do
komputera moze by¢ podtgczony wytacznie klucz sprzetowy CAN PEAK. W przeciwnym
razie moze zostac¢ wybrany niewtasciwy klucz sprzetowy CAN.

R NEENEEN

= Urzgdzenie resetuje sie.

Potgczenie miedzy JXM-IO-EW30 a sterownikiem jest roztgczone.

JetEasyDownload i klucz sprzetowy CAN PEAK s3 gotowe do pracy.
Pomiedzy kluczem sprzetowym CAN PEAK a JXM-IO-EW30 istnieje potgczenie CAN.
Uruchomi¢ JetEasyDownload z parametrami podanymi powyzej i waznym plikiem OS.

= Urzadzenie uruchamia sie w trybie programu rozruchowego z pojedynczym Heartbeatem w trybie ini-
cjowania (dane = 0x00).

2. Odczekaj okoto 7 sekund, podczas gdy urzgdzenie formatuje pamiec flash.

= Urzadzenie rozpoczyna pobieranie.

= Urzgdzenie uruchamia sie automatycznie z nowym oprogramowaniem sprzetowym.

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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8 Parametryzacja

8.1 Koncepcja i sterowanie

Parametryzacja | 8

Koncepcja urzgdzenia JXM-I0O-EW30 opiera sie na przypisaniu interfejsow do wejs¢ i wyj$¢ urzadzenia. Kaz-
de wejscie i wyjscie urzadzenia jest nazywane portem i moze by¢ konfigurowane. Funkcja portu jest okresla-
na poprzez przypisanie mu interfejsu. Kazdy interfejs zawiera parametry, typy wartosci i status:

— Parametry mogg by¢ przypisane do kazdego interfejsu.

— Informacje moga by¢ przekazywane do kazdego interfejsu i ustawiane za pomocg wartosci.

— Status dostarcza informacji o stanie interfejsu.

—+-{ Portl/O

Rys. 8: Koncepcja i sterowanie

8.1.1  Opcje konfiguracyjne ztaczy

Interfejs 1/0 1D 1

Typy wartosci
Parametry
Status

Interfejs 1/0 ID 2

Typy wartosci
Parametry
Status

Typy wartosci

Interfejs 1/0 ID 3 Parametry
Status

Typy wartosci

Interfejs 1/0 ID 4 Parametry

Status

Ponizsza tabela przedstawia przeglad portéw i dozwolonych interfejséw:

Porty Opis Dozwolone interfejsy
Al 1...ALS8 Wejscia analogowe Al_VOLTAGE
Al_CURRENT
DI_PNP
DI_.P 1...DLP 4 Wejscia cyfrowe DI_PNP (DI_NPN tylko dla DI_P_1)

PWMi_H3 1...PWMi_H3 4 | Wyjscia PWM

PWM_H7 1...PWM_H7 6  Wyjécia PWM

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27
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ENCI_PNP (odpowiednio dla DI_P_1 i
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PWMO_HS3, CPWMO_HS3, DO_HS3
DI_NPN, DI_PNP
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Porty Opis

Dozwolone interfejsy

DO_H3 1...DO_H3 4

Wyjscia cyfrowe

DO_HS3
DI_NPN, DI_PNP

Tab. 25: Przeglad portéw i dozwolonych interfejsow

Podczas konfigurowania wyj$¢ nalezy przestrzegac informacji zawartych w rozdziale Wyjscia [» 14].

8.1.2 Porty I/O i obraz SDO

Kazdy port I/O jest mapowany za pomocg indeksu SDO:

Porty /O

Indeks SDO

Al1.. ALS

0x2100 ... 0x2107

DIP 1..Dl P 4

0x2108 ... 0x210B

PWMi_H3_1 ... PWMi_H3_4

0x210C ... 0x210F

PWM_H7_1 ... PWM_H7_6

0x2110 ... 0x2115

DO _H3 1...DO_H3 4

0x2116 ... 0x2119

Tab. 26: Obrazy SDO portéw I/O

Za pomocg subindeksu 1 mozna przypisa¢ konkretny interfejs do portu (Przeglad — Interfejsy /O [» 35]).
Dostep do parametrow, warto$ci i statusu mozna uzyskac poprzez inne subindeksy.

@ Info Przypisywanie interfejsow

Interfejs mozna przypisac tylko podczas uruchamiania w stanie Pre-Operational .
W stanie Pre-Operational parametry nie sg sprawdzane.

Indeks Subindeks Opis Typ Do- Wartos¢
step domysina
0x2100 0 Liczba obstugiwanych wpisow us R
0x2119 1 ID interfejsu u32 R/W 0 (nieaktyw-
ny)
2 Status 1/0 u32 R (Nieaktywny)
Ustawiony
bit
10...29 Wartosci wejsciowe R
30 ... 49 Warto$ci wyjsciowe R/W 0
Przy przejsciu na stan Operational war-
tosci zadane sg ustawiane na 0. Przy
przejsciu ze stanu Operational na Pre-
Operational nie jest zachowywana
ustawiona poprzednio wartosc.
Mozliwe tylko w stanie Operational, w
przeciwnym razie wystgpi btad (przerwa-
nie SDO).
50 ...199 |Parametr R/W

Tab. 27: Subindeksy do dostepu do parametrow, wartosci i statusu
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8.1.3 Przeglad - Interfejsy 1/O

Ponizsza tabela zawiera przeglad interfejsow 1/O oraz ich dostepnych parametréw, wartosci i statusu [» 39].

@ Info Ograniczenia

W réznych stanach Operational i Pre-Operational nalezy przestrzega¢ nastepujgcych ograniczen:

— Interfejs mozna przypisac¢ tylko podczas uruchamiania w stanie Pre-Operational.

— Wartosci wyjsciowe mozna konfigurowac tylko w stanie Operational.
Parametry mozna konfigurowa¢ w obu stanach.

— W przypadku wyjscia ze stanu Pre-Operational wszystkie warto$ci sg ustawiane na 0.

— W stanie Pre-Operational wszystkie wyjscia sg nieaktywne.
W stanie Pre-Operational wejscia pozostajg aktywne.

ID Interfejs Parametr Wartosci Status
Dez/Hex
0 INACTIVE IO jest wytgczony
1 Al_VOLTAGE SENSOR_SUPPLY |_VOLTAGE INACTIVE
Analogowe wejscie napiecio- | FILTER_DEEP I_RATIO ERROR
we MIN_DEVIATION OVERVOLTAGE
SUPPLY_FAULT
2 AI_CURRENT SENSOR_SUPPLY |_CURRENT INACTIVE
Analogowe wejscie pragdowe FILTER_DEEP ERROR
(0 mA ... 24 mA) MIN_DEVIATION OVERCURRENT
SUPPLY_FAULT
3 DI_PNP SENSOR_SUPPLY |_DIGITAL INACTIVE
Wejscie cyfrowe (Active-High |_COUNTER ERROR
z pull-down) SUPPLY_FAULT
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ID Interfejs Parametr Wartosci Status
Dez/Hex
4 FI_PNP SENSOR_SUPPLY |_FREQUENCY INACTIVE
Wejscie czestotliwosciowe TIMEOUT_TIME | DUTY_CYCLE ERROR
(Active-High z pull-down) | GATE_TIME |_DIGITAL SUPPLY_FAULT
|_COUNTER TIMEOUT
|_PERIODIC_TIME
|_H_PULSE_TIME
|_L_PULSE_TIME
5 DI_NPN SENSOR_SUPPLY |_DIGITAL INACTIVE
Wejscie cyfrowe (Active-Low |_ COUNTER ERROR
z pull-up) SUPPLY_FAULT
6 PWMO_HS3 PWM_FRQ | HCURRENT INACTIVE
Wyjécie High-side PWM (do | DITHER_FRQ O_DUTY_CYCLE ERROR
3 A, z doktadnym pomiarem | pTHER AMP OVERCURRENT
pradu) MAX_CURRENT OPEN_CIRCUIT
OVERCURRENT_TIME
FILTER_DEEP
MIN_DEVIATION
MIN_CURRENT
OPENCIRCUIT_DETECTION
7 DO_HS3 MAX_CURRENT | HCURRENT INACTIVE
Wyjcie cyfrowe High side | OVERCURRENT_TIME O_DIGITAL ERROR
(do3A) FILTER_DEEP OVERCURRENT
MIN_DEVIATION OPEN_CIRCUIT
MIN_CURRENT
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ID Interfejs Parametr Wartosci Status
Dez/Hex
8 zarezerwowany
9 zarezerwowany
10/a CPWMO_HS3 PWM_FRQ | HCURRENT INACTIVE
Wyjécie High-Side (do 3 A, z | DITHER_FRQ O_HCURRENT ERROR
regulacjg pradu) DITHER_AMP OVERCURRENT
CURRENT_CONTROL_P OPEN_CIRCUIT
CURRENT_CONTROL _| CC_UNLOCK
CURRENT_CONTROL_D
MAX_CURRENT
OVERCURRENT_TIME
CURRENT_CONTROL_TIME
FILTER_DEEP
MIN_DEVIATION
MIN_CURRENT
OPENCIRCUIT_DETECTION
11/b PWMO_HS7 PWM_FRQ | HCURRENT INACTIVE
Wyjscie High-side PWM (do | DITHER_FRQ O_DUTY_CYCLE ERROR
7A) DITHER_AMP OVERCURRENT
MAX_CURRENT OPEN_CIRCUIT
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ID Interfejs Parametr Wartosci Status
Dez/Hex
12/c DO_HS7 MAX_CURRENT |_ HCURRENT INACTIVE
Wyijscie cyfrowe High side  OVERCURRENT_TIME O_DIGITAL ERROR
(do7A) FILTER_DEEP OVERCURRENT
MIN_DEVIATION OPEN_CIRCUIT
MIN_CURRENT
OPENCIRCUIT_DETECTION
13/d FI_NPN SENSOR_SUPPLY |_ FREQUENCY INACTIVE
Wejscie czestotliwosciowe TIMEOUT_TIME | DUTY_CYCLE ERROR
(Active-Low z pull-up) GATE_TIME |_DIGITAL SUPPLY_FAULT
|_ COUNTER TIMEOUT
|_PERIODIC_TIME
|_H_PULSE_TIME
|_L_PULSE_TIME
26/1a ENCI_PNP SENSOR_SUPPLY | COUNTER INACTIVE
Wejscie enkodera inkremen- | TIMEOUT_TIME | DIRECTION ERROR
talnego RESOLUTION SUPPLY_FAULT

Tab. 28: Przeglad — Interfejsy /O
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8.1.4 Parametry, wartosci i status

Wartosci wejsciowe

Subindeks Opis Typ Dostep Jednostka/
zakres
wartosci

10 | VOLTAGE Wartos¢ napiecia uie R 1mV
11 I_RATIO Stosunek do VBAT_ECU u16 R 1 %o
12 |_CURRENT Wartos¢ pradu (maty zakres pomiarowy) u16 R 1A
13 |_ HCURRENT Warto$¢ pradu (duzy zakres pomiarowy) u16 R 1 mA
14 |_FREQUENCY Warto$c¢ czestotliwosci u32 R 0,1 Hz
15 |_DUTY_CYCLE Cykl pracy u16 R 1 %o
16 |_DIGITAL Wartos¢ cyfrowa BOOL R 0...1
17 |_COUNTER Wartos¢ licznika (licznik wolnobiezny) u32 R 0 ... 4294967295
18 |_PERIODIC_TIME Czas okresu, mierzony jest czas trwania okresu u32 R 1us
19 |_HPULS_TIME Czas impulsu High, mierzony jest czas trwania impulsu | U32 R 1 us
High
20 | LPULS TIME Czas impulsu Low, mierzony jest czas trwania impulsu u32 R 1 us
Low
22 |_DIRECTION Aktualny kierunek ruchu us R 0..2
0 = brak ruchu
1 =do przodu
2 =do tytu

Tab. 29: Wartosci wejsciowe
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Subindeks Opis Typ Jednostka/
zakres
wartosci
30 O_DIGITAL Wartosc¢ cyfrowa BOOL 0...1
31 O_DUTY_CYCLE Cykl pracy u16 1 %o
32 O_HCURRENT Ustawiona warto$¢ pradu (duzy zakres pomiarowy) u16 1mA
Tab. 30: Wartosci wyjsciowe
Parametr
Typ subindeksu Opis Typ Dostep Jednostka/
zakres
wartosci
50 SENSOR_SUPPLY Powigzane zasilanie czujnikow, ktére rowniez jest | U16 R/W 0 = wylgczone
monitorowane. 1= VEXT_SEN_1
2=VEXT_SEN 2
3 =VEXT_SEN_3
Domysinie: 0
51 PWM_FRQ Czestotliwos¢ PWM u32 R/W 0,1 Hz
Domysinie: 1 kHz
52 DITHER_FRQ Czestotliwos¢ ditheringu u32 R/W 0,1 Hz
Domysinie: 1000
53 DITHER_AMP Amplituda ditheringu u16 R/W 0,1 %
Domysinie: 0
54 CURRENT_CONTROL_P Sterowanie prgdem czton P u32 R/W 0 ...4294967295
x1000000 Domyslnie: 100000
55 CURRENT_CONTROL | Sterowanie prgdem cziton | u32 R/W 0 ...4294967295
x1000000 Domy$lnie: 10000
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Typ subindeksu Opis Typ Dostep Jednostka/
zakres
wartosci
56 CURRENT_CONTROL_D Regulacja prgdu czton D u32 R/W 0 ... 4294967295
x1000000 Domysinie: 400
57 MAX_CURRENT Prad maksymalny, ktory nie moze przekroczy¢ u16 R/W 1 mA
okreslonej wartosci w typie interfejsu. Domysinie:
— 3 AdlaPWMi_H3
- 7 AdlaPWM_H7
58 OVERCURRENT_TIME W przypadku prgdu przetezeniowego urzgdzenie |U32 R/W 1ms
wytgczy sie po uptywie okreslonego czasu. Domysinie: 500 ms
59 TIMEOUT_TIME Ustawia bit TIMEOUT w statusie podczas pomia- | U32 R/W 0 ... 4294967295
ru czestotliwosci, jesli nie wystepuje zmiana sy- Domysinie: 1 000 ms
gnatu. Okresla od kiedy |_DIRECTION sygnalizu-
je brak ruchu.
60 CURRENT _ Czas cyklu sterowania prgdem u32 R/W 1ms
CONTROL_TIME Domyslnie: 5 ms
61 FILTER_DEEP Gtebokosc¢ obliczania sredniej ruchome;j u32 R/W 1..32
Domysinie: 1
62 GATE_TIME Czas pomiaru czestotliwosci u32 R/W 1ms
Domysinie: 1000
63 MIN_DEVIATION Minimalne odchylenie dla wartosci wejsciowych u16 R/W MA lub mV

(od OS 2.04.0.00)

Domysinie dla Al: 10
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Typ subindeksu Opis Typ Dostep Jednostka/
zakres
wartosci
64 MIN_CURRENT Jesli na wyjsciu ptynie mniejszy prad niz ustawio- |U16 R/W 1 mA
ny prég, jest to rozpoznawane jako przerwanie
przewodu i ustawiany jest stan OPEN_LOAD (od DomysInie jest to mini-
08 2.05.0.00). malna mozliwa wartosc:
—  Wyjscia H3 PWMi:
min. 200 mA
— Inne wyjscia: min.
500 mA
65 OPENCIRCUIT_DETECTION Wigcza/wytacza wykrywanie przerwania przewo- |U16 R/W 0 = bez wykrywania
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du portu.

Tryb 1 sprawdza raz podczas startu, czy wyjscie
jest podciggniete do GND przez obcigzenie (bez
ustawienia w stan niski).

Tryb 2 sprawdza dodatkowo w stanie zatgczenia,
czy wartos¢ spadta ponizej MIN_CURRENT (z
ustawieniem w stanie niskim).

Tryb 3 sprawdza tylko w stanie zatgczenia, czy

warto$¢ przekroczyta MIN_CURRENT (z ustawie-
niem w stan niski).

WSKAZOWKA! Do wyjsé PWM i wyjsé z regulo-

wanym pradem nie nalezy stosowa¢ trybu 2 i 3.

Moze to prowadzi¢ do wykrycia przerwania
przewodu, mimo ze w rzeczywistosci do tego
nie doszto.

przerwania przewodu

1 = wykrywanie prze-
rwania przewodu tylko
w stanie Pre-Operatio-
nal

2 = wykrywanie prze-
rwania przewodu w sta-
nie Pre-Operational i
Operational

3 = wykrywanie prze-
rwania przewodu tylko
w stanie Operational

Domyslnie: 0
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Typ subindeksu Opis Typ Dostep Jednostka/
zakres
wartosci

68 RESOLUTION Rozdzielczos¢ np. na wejsciu enkodera us R/W 0..2
0=

1/4 rozdzielczosci
1=

1/2 rozdzielczosci
2=

petna rozdzielczo$¢

Domyslnie: 0

Tab. 31: Parametr

Status

Bit Status Opis

0x00000001 INACTIVE Port jest wytgczony.

0x00000002 ERROR Wystgpit niezdefiniowany biad.

0x00000008 OVERVOLTAGE Na wejsciu wystepuje przepiecie.

0x00000010 OVERCURRENT Prad przetezeniowy jest obecny na wejsciu/wyjsciu.
0x00000020 SUPPLY_FAULT Napiecie zasilania VEXT_SEN jest uszkodzone.
0x00000080 OPEN_CIRCUIT Na wyjsciu nie wystepuje obcigzenie, np. w przypadku przerwania przewodu. Ten wpis stanu jest

sprawdzany tylko podczas uruchamiania urzgdzenia!

0x00000100 TIMEOUT Podczas pomiaru czestotliwosci czas zostat przekroczony.
0x00000200 CC_UNLOCK Sterowanie prgdem nie znajduje sie w zakresie sterowania.

Tab. 32: Status
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8.2 Ustawienie identyfikatora wezta

Identyfikator wezta bazowego mozna ustawi¢ za pomocg Parametry systemu [P 47] . Wartos¢ domysina to

0x30.

Parametryzacja | 8

Wejscia konfiguracyjne (CFG1 i CFG2) generujg offset wzgledem ustawionego ID wezta bazowego.

CFG1 i CFG2 moga miec¢ jeden z 3 nastepujgcych stanow:

— Mostek do GND — Low L
— Mostek VBAT — High H
— Otwarte - O

Offset odpowiada specyfikacji podanej w ponizszej tabeli:

CFG1 CFG2 Offset identyfikatora modutu
] ] 0
L O 1
H O 2
] L 3
L L 4
H L 5
) H 6
L H 7
H H 8

Tab. 33: Offset do ustawionego identyfikatora wezta bazowego
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8.3

Diagnostyka urzadzenia

Diagnostyka urzadzenia
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Indeks Subindeks Opis Typ Do- Jednostka
step

0x2000 0 Liczba obstugiwanych wpisow us
2 VBAT_PWR u16 R mV
3 7V 10 u16 R mV
4 3V3 u16 R mV
6 Temperatura PCB 116 R 0,1°C
7 Temperatura CPU 116 R 0,1°C
9 CPU-VRef u16 R mV
10 SPWR1 u16 R mV
11 SPWR2 u16 R mV
12 SPWR3 u16 R mV
13 VBAT_ECU u16 R mV
14 CFG1 u16 R mV
15 CFG2 u16 R mV
20 Prad catkowity £50 % u32 R mA

Tab. 34: Diagnostyka urzgdzenia

Informacje o statusie

Indeks Subindeks Opis Typ Dostep

0x1001 0 Rejestr btedow us
Bit 0 Bfad ogdiny R
Bit 1 taczny prad przetezeniowy R
Bit 3 Temperatura R
Bit 4 Btad komunikacji R
Bit 7 Btad CI (nieprawidtowe wprowadzone R

dane)

Tab. 35: Informacje o statusie
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8.4  Zapisz na state ustawienia i przywré6¢ wartosci domysine

Nastepujgce parametry sg trwale zapisane w pamieci EEPROM:
— Mapowanie PDO

— Wszystkie przypisania interfejséw I/O i parametry

— Producer Heartbeat Time

Zapisanie ustawien

Indeks Subindeks Opis Typ Dostep Wartos¢
domysina
0x1010 0 Liczba obstugiwanych wpisow us R 1
1 Zapisanie wszystkich parametréw u32 R/W

Jezeli jest zapisywana specyficzna sygnatura 0x65766173 (,save”), nastagpi
zapisanie.

WSKAZOWKA! W przypadku uzywania CodeSys nalezy zapisa¢ sygnatu-
re w odwrotnej kolejnosci: 0x73617665 (,.evas”).
Tab. 36: Zapisz ustawienia w pamieci EEPROM

Przywrécenie ustawien do wartosci domysinych

Indeks Subindeks Opis Typ Dostep Wartos¢
domysina
0x1011 0 Liczba obstugiwanych wpisow us R 1
1 Rejestr polecen u32 R/W 1

Jezeli jest zapisywana specyficzna sygnatura 0x64616F6C (,load”), wszyst-
kie ustawienia zostang przywrdcone do wartosci domys$inych.

WSKAZOWKA! W przypadku uzywania CodeSys nalezy zapisa¢ sygnatu-
re w odwrotnej kolejnosci: 0x6C6F6164 (,,daol”).

Tab. 37: Przywrdcenie ustawien do wartosci domysinych

@ Info taduj ustawienia z pamieci EEPROM

Podczas uruchamiania automatycznie tadowane sg ostatnio zapisane ustawienia.
Podczas aktualizacji oprogramowania sprzetowego ustawienia mogg zostac¢ przywrocone
do wartosci domysinych.

Ustawianie parametrow

Ustawienie parametréw odbywa sie w nastepujgcy sposob:

1. Uktad sterowania pojazdem konfiguruje parametry urzgdzenia JXM-10-EW30.

2. Sterownik pojazdu zapisuje ustawienia w pamieci EEPROM poprzez indeks 0x1010.

3. Sterownik pojazdu odczytuje CRC za pomoca indeksu 0x4556 subindeks 1 i zapisuje lokalnie wartosc.
4

Po ponownym uruchomieniu JXM-IO-EW30 sterownik pojazdu poréwnuje przechowywang lokalnie war-
tos¢ CRC z wartoscig w indeksie 0x4556 subindeks 1. Jesli nie sg one zgodne, nalezy ponownie urucho-
mi¢ parametryzacje.

@ Info Aktywacja zmian

Zmiany indeksoéw 0x1010 i 0x1011 stajg sie aktywne dopiero po ponownym uruchomie-
niu.
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8.5 Parametry systemu
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Indeks | Subin- Opis Typ | Do- Wartos¢
deks step domysina
0x4556 0 Liczba obstugiwanych wpisow us R 4
1 CRC aktualnych ustawien parametréw* u32 R
Za pomocg CRC mozna sprawdzi¢, czy ustawienia
muszg by¢ ponownie przestane do urzgdzenia.
3 Szybkos¢ transmisji CAN us R/W 1
0: 125 kBd
1: 250 kBd (domysinie)
2: 500 kBd
3: 1 MBd
4 Identyfikator wezta CANopen, ktéry ma byé uzywany | U8 R/W 0x30
w przyszitosci (bez pinédw konfiguracyjnych)
5 Identyfikator wezta CANopen, ktéry jest uzywany ak- | U8 R 0x30
tualnie (bez pinéw konfiguracyjnych)
6 Offset do BaselD (piny konfiguracyjne) us R 0

Tab. 38: Parametry systemu

*CRC jest obliczane przy uzyciu aktualnych wartosci parametréw opisanych w rozdziale Zapisz na state usta-

wienia i przywrd¢ warto$ci domysine [» 46].

@ Info Aktywacja ustawionych parametréw systemu

Ustawione parametry systemowe mogqg by¢ wykorzystane dopiero po ponownym urucho-

mieniu systemu.
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8.6 Mapowanie obiektéw danych procesowych (PDO)

Nadawcze PDO (TPDO 1...4) i odbiorcze PDO (RPDO 1...4) sg ustawiane za pomocg nastepujgcych para-
metréw.

@ Info Dalsze informacje

Dalsze informacje znajdujg sie w podreczniku tematycznym CANopen-STX-API.

Podreczniki tematyczne znajdujg sie na stronie www.bucherautomation.com na
stronie produktu JXM-10-EW30 > Dokumentacja dotyczgca réznych produktow.

Waznos¢ PDO

Waznos¢ PDO okresla sie poprzez MSB (most mignificant bit) COB-ID. Aby zmapowac PDO, nalezy naj-
pierw ustawi¢ PDO na invalid (bit 31 = 1), a nastepnie na valid (bit 31 = 0).

Bit Wartos¢ Znaczenie
31 (MSB) 0 PDO istnieje/jest prawidtowe
1 PDO nie istnieje/jest nieprawidtowe
30 0 RTR (Remote Transmission Request) dozwolone dla tego PDO
1 Brak RTR dozwolonego dla tego PDO
29 0 11-Bit-ID (CAN 2.0A)
1 29-Bit-ID (CAN 2.0B)
28 ... 11 0 Jesli bit29 =0
X Jesli bit 29 = 1: Bity 28 ... 11 29-bitowego identyfikatora COB
10 ... 0 (LSB) X Bity 10 ... 0 COB-ID

Tab. 39: Waznos¢ PDO
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8.6.1 Parametry komunikacyjne RPDO
Indeks Subin- | Opis Typ | Dostep | Jednost- | Wartos¢ domysina
deks ka
0x1400 0 Liczba obstugiwa- | U8 R 0
nych wpisow
0x1403 1 COB-ID (dowolnie |U32 |R/W RPDO 1: 0x200
konfigurowalna Indeks 0x1400 + identyfikator
wartos¢ dla PDO) wezta
RPDO 2: 0x300
Indeks 0x1401 + identyfikator
wezta
RPDO 3: 0x400
Indeks 0x1402 + identyfikator
wezta
RPDO 4: 0x500
Indeks 0x1403 + identyfikator
wezta
2 Transmission us R Typ acykliczny =0
Type
3 Blokada czasu uie |R/W 0,1 ms 100 (10 ms)
5 Czas zdarzenia u16 |R/W 1ms 500 (500 ms)

Tab. 40: Parametry komunikacyjne RPDO

@ Info Opisywanie parametréw komunikacyjnych

Parametry komunikacyjne mozna opisywac tylko wtedy, gdy urzgdzenie JXM-IO-EW30

jest w stanie Pre-Operational.
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8.6.2 Parametry komunikacyjne TPDO
Indeks Sub- Opis Typ | Dostep | Jed- Wartos¢ domysina
indeks nostka
0x1800 0 Liczba obstugiwa- | U8 R 0
nych wpisow
0x1803 1 COB-ID (dowolnie |U32 |R/W TPDO 1: 0x180
konfigurowalna Indeks 0x1800 + identyfikator
wartos¢ dla PDO) wezta
TPDO 2: 0x280
Indeks 0x1801 + identyfikator
wezta
TPDO 3: 0x380
Indeks 0x1802 + identyfikator
wezta
TPDO 4: 0x480
Indeks 0x1803 + identyfikator
wezia
2 Transmission us R Typ acykliczny =0
Type
3 Blokada czasu uie |R/W 0,1ms |100 (10 ms)
5 Czas zdarzenia Ui |R/W 1ms 500 (500 ms)

Tab. 41: Parametry komunikacyjne TPDO

@ Info Opisywanie parametréw komunikacyjnych

Parametry komunikacyjne mozna opisywac tylko wtedy, gdy urzgdzenie JXM-IO-EW30
jest w stanie Pre-Operational.

Przyktadowg konfiguracje mozna znalez¢ w rozdziale Wysytanie wartosci wejsciowych interfejsu przez TPDO
[» 52].

8.6.3 Tabele mapowania
Tabela mapowania RPDO
Indeks Sub- Opis Typ Dostep | Wartosé
indeks domysina

0x1600 0 Liczba obstugiwanych wpisow us R/W 0
0x1603 1 1. Mapowany obiekt u32 R/W

2 2. Mapowany obiekt u32 R/W

U3z R/W
64 64. Mapowany obiekt u32 R/W

Tab. 42: Tabela mapowania RPDO
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Tabela mapowania TPDO
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Indeks Sub- Opis Typ Dostep | Wartos¢
indeks domysina
0x1A00 0 Liczba obstugiwanych wpisow us R/W 0
6);1A03 1 1. Mapowany obiekt u32 R/W
2 2. Mapowany obiekt u32 R/W
u32 R/W
64 64. Mapowany obiekt u32 R/W
Tab. 43: Tabela mapowania TPDO
Wpis mapowania U32
Bajt 0 1 2i3
Zawarto$¢ Dtugos¢ bitu Subindeks Indeks

Tab. 44: Wpis mapowania U32

8.6.4

Alternatywnie do mapowania bitowego wartosci cyfrowych na PDO mozna uzy¢ rowniez obiektu 0x6000 do

Mapowanie wartosci cyfrowych

mapowania wartosci cyfrowych.

Indeks

Sub-
indeks

Opis

Typ

Dostep

mysina

Wartos¢ do-

0x6000

0

Liczba obstugiwanych wpisow

us

R

4

1

Odczyt wejs¢ DIP i PWMi_H3

0x210b subindeks 16.

Bity O ... 3 reprezentujg indeks 0x2108 ...

Bity 4 ... 7 reprezentujg indeks 0x210c
subindeks 16.

... 0x210f

us

R

Odczyt wejéé DIP i DO_H3

0x210b subindeks 16.

Bity O ... 3 reprezentujg indeks 0x2108 ...

0x2119 subindeks 16.

Bity 4 ... 7 reprezentujg indeks 0x2116 ...

us

Odczyt wejs¢ PWMi_H3 i DO_H3

Bity O ... 3 reprezentujg indeks 0x210c
subindeks 16.

... 0x210f

0x2119 subindeks 16.

Bity 4 ... 7 reprezentujg indeks 0x2116 ...

us

Odczyt wejs¢ PWM_H7

0x2115 subindeks 16.

Bity O ... 5 reprezentujg indeks 0x2110 ...

us

Tab. 45: Mapowanie wartosci cyfrowych
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Wyswietlanie wartosci cyfrowej

SDO wyswietla wartos¢ |_DIGITAL dla wybranych wartosci. Jesli nie skonfigurowano wczesniej odpowiednie-
go portu dla wartosci cyfrowych, wéwczas nie jest wydawany zaden komunikat o btedzie i warto$¢ w tym bi-
cie nie jest zdefiniowana.

Aktywacja mapowania bajtowego

Aby po starcie systemu przetgczy¢ sie ze standardowego mapowania bitowego na mapowanie bajtowe, nale-
zy wystac¢ do wezta 2 polecenia SDO:

Indeks Sub- Opis Diugosc¢ Wartos¢
indeks danych
0x2001 2 Aktywacja mapowania bajtowego 4 bajty Oxb4cOffee
3 4 bajty 1

Tab. 46: Polecenia SDO, aktywacja mapowania bajtowego

8.6.5 Wysytanie wartosci wejsciowych interfejsu przez TPDO

Aby wystaé wartosci wejsciowe interfejsu przez TPDO, nalezy wykonaé ponizsze kroki:
1. Przetgczy¢ JXM-IO-EW30 w stan Pre-Operational.

Przypisa¢ odpowiedni interfejs.

Ustawic obiekt TxPDO jako nieprawidiowy.
Dezaktywowac¢ mapowanie.

Wprowadzi¢ wartos¢ mapowania.
Aktywowac mapowanie.

Ustawic obiekt TxPDO jako prawidiowy.

© N o o M 0 D

Przetgczy¢ JXM-IO-EW30 do stanu Operational.

Przykiad STX
Ponizszy przyktad STX pokazuje we fragmentach jak wyprowadzi¢ wartos¢ Al1 Voltage na TPDO1.

//Przetacz JXM-IO-EW30 do stanu Pre-Operational
CanOpenSetCommand (
cCanChannel,CAN CMD NMT,CAN CMD NMT Value (
cJXMNodeId, CAN_NMT_PREOPERATIONAL) )

//AI 1 Typ portu na AI VOLTAGE (=1)
iTemp := 1;

CanOpenDownloadSDO (

cCanChannel, cJXMNodelId, 0x2100, 1, CANOPEN DWORD, 4, iTemp, iBusy):;
when SDOACCESS FINISHED (iBusy) continue;

//Uniewaznié¢ obiekt TxPDO, ustawié¢ goérny bit na 1

dTemp := 0x800000004+40x180+0x30;

CanOpenDownloadSDO (

cCanChannel, cJXMNodeId, 0x1800, 1, CANOPEN DWORD, 4, dTemp, iBusy):;
when SDOACCESS FINISHED (iBusy) continue;
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i //Dezaktywacja mapowania

EdTemp = 0;

;CanOpenDownloadSDO(

EcCanChannel, cJXMNodeId, 0x1a00, 0, CANOPEN BYTE, 1, dTemp, iBusy);
when SDOACCESS FINISHED (iBusy) continue;

E//Wprowadzenie wartosci dla AIl Voltage

;dTemp := 0x21000al10; // Indeks: 0x2100, subindeks 0x0a = 10, dtugos¢ 0x10 =
: 16 bitoéw

ECanOpenDownloadSDO(

. cCanChannel, cJXMNodelId, 0x1a00, 1, CANOPEN DWORD, 4, dTemp, iBusy);

- when SDOACCESS_FINISHED (iBusy) continue;

E//Aktywacja mapowania

. dTemp := 1; // Liczba wpiséw mapowania

§CanOpenDownloadSDO(

. cCanChannel, cJXMNodeId, 0x1a00, 0, CANOPEN BYTE, 1, dTemp, iBusy);
éwhen SDOACCESS FINISHED (iBusy) continue;

E//Aktywowaé obiekt, ustawi¢ dolny bit na 0, wprowadzié¢ PDO-COB
édTemp := 0x180+0x30;

;CanOpenDownloadSDO(

EcCanChannel, cJXMNodeId, 0x1800, 1, CANOPEN DWORD, 4, dTemp, iBusy);
when SDOACCESS FINISHED (iBusy) continue;

é//Przelacz JXM-IO-EW30 na stan Operational
éCanOpenSetCommand(
2cCanChannel,CAN_CMD_NMT,CAN_CMD_NMT_Value(
. cJXMNodeTd, CAN NMT OPERATIONAL)) ;

8.7 Pomiar czestotliwosci na wejsciach cyfrowych

Do pomiaru czestotliwosci na wejsciach cyfrowych dostepne sg 2 metody pomiaru:
— Pomiar czasu bramki

— Pomiar dlugosci impulsu

Pomiar czasu bramki

Czas bramki (GATE_TIME) to okres, w ktorym zliczane sg impulsy. Pozwala to na rejestrowanie pomiaréw
sygnatéw o wysokiej czestotliwosci. Wartosci |_ FREQUENCY i |_PERIODIC_TIME s3 okreslane za pomocg
tej procedury.

Aby osiggngc¢ rozdzielczo$¢ 0,1 Hz dla sygnatéw o niskiej czestotliwosci, nalezy odpowiednio dostosowac
czas bramki. Maksymalny czas bramki to 10 sekund.

@ Info Czas bramki i czestotliwos¢ aktualizacji

Czas bramki wynoszacy 10 s oznacza, ze czestotliwo$¢ aktualizacji wynosi rowniez 10 s.

Pomiar diugosci impulsu

Metoda ta nadaje sie do rozdzielczosci niskich czestotliwosci. Opiera sie ona na czasie pomiedzy zmianami
zbocza. W tym celu konieczne jest zewnetrzne obliczenie wartosci |_ HPULSE_TIME i |_LPULSE_TIME:

f[mHz] = 10°/ I_HPULSE_TIME + |_LPULSE_TIME)

@ Info Pogorszenie rozdzielczosci

Przy pomiarze dtugo$ci impulsu rozdzielczo$¢ pogarsza sie ze wzrostem czestotliwosci.
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8.8 Rejestrowanie sygnatéw enkodera

Za pomocg interfejsu ENCI_PNP mozna rejestrowac sygnaty enkodera. Wejscia enkodera nie posiadajg de-

bouncingu.

@ Info Automatyczna konfiguracja wejs¢ jako ENCI_PNP

Do rejestrowania sygnatow enkodera potrzebne sg zawsze 2 wejscia.

Jesli np. wejscie DI_P_3 zostanie skonfigurowane jako ENCI_PNP, to sgsiednie wejscie
DI_P_4 zostanie rowniez automatycznie skonfigurowane jako ENCI_PNP.

Jesli teraz jedno z dwéch wejs¢ zostanie skonfigurowane odwrotnie, to sgsiednie wejscie
stanie sie automatycznie INACTIVE — nie bedg juz rejestrowane zadne sygnaty enkodera.

Rozdzielczosé¢

Rozdzielczos¢ ustawia sie za pomocg parametru RESOLUTION.

RESOLUTION Kierunek ruchu Rozdzielczosé
0 Do przodu 1 2341234123412
(domyslnie) pip3_| [ Ll LT Ll
pbpad | L1 L | L1
t
00/01/11 1ol00 0111 10l00 0111 10loo 01
+1 +1 +1
Do tytu 1234 1234123412
pLP 3] | L | L Ll
oopa_| [ LI TL T T1LT
00/10 11lo1 00 1011l01 00]10 11l01 o070 >
-1 -1 -1
1 Do przodu 1234 1234123412
pip3_ | [ LT LT
pipad | L L | L1
t
00/01 11l10l00 01 11l10l00 01 11l10loo 01
+1+1 +1+1 +1+1
Do tytu 1234 1234123412
pLP 3] | L | L Ll
opa_| [ LTI T1LT
00/10 11P1l00 10 1119100 10 11£J1l00 o0t
-1-1 -1 -1 -1-1

Instrukcja obstugi — JXM-10-EW30-G27

54



Bucher Automation AG

Parametryzacja | 8

RESOLUTION Kierunek ruchu

Rozdzielczos¢

2 Do przodu

12 341234123412

pip3 | [ LI T LT
pipad | L L1 L._1

oolo 1l1 1l1 olo olo 1l1 1l1 olo olo 1l1 1l1 olo olo 1l t

+1+1+14+1 +1+H1+14+1 +1+H1 +1414+14+1

Do tytu

12 341234123412

pip3 | | L1 | L L]

pipa_ [ LT LI TLLI
00 1ol1 1lo 1l00l1 (11 1lo 1lool1 0l1 1lo 1l0(11 ol t
111111-1111-1-1-1-1

Tab. 47: Rozdzielczo$¢ sygnatéw enkodera

Wartosci wejsciowe dla ENCI_PNP

Mozna odczytywaé nastepujgce wartosci wejsciowe:

Wartos¢ wejsciowa Opis Warunek wysytania PDO
| COUNTER Licznik 32-bitowy do przodu i do Czas zdarzenia

tytu
|_DIRECTION Aktualny kierunek ruchu Przy zmianie

Tab. 48: Wartosci wejsciowe dla ENCI_PNP

Sygnaliacja postoju

Za pomocg parametru TIMEOUT_TIME okresla sie, po jakim czasie ma by¢ sygnalizowany post6j. Domys$ing
wartoscig jest 1000 ms, czyli jesli przez 1000 ms nie pojawig sie impulsy, to | DIRECTION = 0.

8.9 Polecenia NMT

JXM-I0-EW30 obstuguje nastepujgce polecenia NMT:

Polecenia NMT Opis

RESET Resetuje JXM-IO-EW30

PREOPERATIONAL Przetgczenie na stan Pre-Operational

OPERATIONAL Przetgczenie na stan Operational

START Uruchamia JXM-IO-EW30

STOP Zatrzymuje JXM-IO-EW30, ale JXM-IO-EW30 nadal
wysyta heartbeat i przyjmuje polecenia NMT.

Tab. 49: Obstugiwane polecenia NMT
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8.10 Obstuga bledéw

Telegramy Emergency Object (telegramy EMCY)
Telegramy EMCY wysytane sg z czasem blokady 50 ms przy uruchamianiu lub po zmianach.

Baijt Zawartos¢
0...1 =  Kod Emergency Error
2 = | Rejestr btedow Obiekt 0x1001
3 = | Offset I/0 0x21nn, gdzie nn jest offsetem
4...7 = | Error Field” producenta

Zawsze wysytane jest 0.

Tab. 50: Warto$ci bajtowe obiektéw Emergency

Pamig¢ btedéw (Error History)

Btedy EMCY sg przechowywan
przez subindeks 1.

e w pamieci wsadowej. Dostep do najnowszego btedu mozna uzyskaé po-

Bajt Zawartos¢
0...1 =  Kod Emergency Error
2 = | Rejestr bltedéw Obiekt 0x1001
3 = | Offset I/0 0x21nn, gdzie nn jest offsetem

Pamiec¢ bteddéw jest dostepna p

Tab. 51: Wartosci bajtow pamieci btedéw

oprzez indeks 0x1003.

Indeks Subindeks Opis Typ Dostep | Wartosé
domysina
0x1003 0 Liczba btedéw us R/W 0
Whpisanie 0 oczyszcza catg pamiec.
Wartoéci > 0 nie sg dozwolone.
1 Najnowszy wpis ,Error Field” u32 R
2...254 Dalsze aktualne wpisy ,Error Field” u32 R

Tab. 52: Subindeksy pamieci btedow

Kody Emergency Error

Kod Opis

0x0000 Brak btedu lub resetowanie btedow

0x1000 Btad ogdlny

0x2300 taczny prad jest zbyt wysoki

0x3100 Napiecie poza wymaganym zakresem toleranciji

0x4200 Zbyt wysoka temperatura urzgdzenia

0x8110 CAN Data Overrun (utracone obiekty)

0x8130 Life Guard Error lub Heartbeat Error

0x8140 Przywrécony ze stanu Bus Off

0x8210 Btad przetwarzania wynikajacy z nieprawidtowej dtugosci PDO

56
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Kod Opis

0x8220 Przekroczona dtugos¢ PDO
0xff00 Btad konfiguracji w urzgdzeniu
0xffO1 I/O-Port OVERVOLTAGE
0xff02 I/0-Port OVERCURRENT
0xff03 I/0-Port SUPPLYFAULT
0xff05 I/O-Port OPEN_CIRCUIT
0xff06 I/O-Port TIMEOUT

0xff07 I/0-Port CC_UNLOCK

Tab. 53: Kody Emergency Error

8.10.1 Heartbeat

Urzadzenie cyklicznie wysyta wiadomos$¢ Heartbeat, gdy tylko znajdzie sie w stanie Pre-Operational.

Indeks Subindeks | Opis Typ Dostep Wartos¢
domysina
0x1017 0 Producer Heartbeat Time w ms u16 R/W 1000

Tab. 54: Indeks wiadomosci Heartbeat

Monitorowanie heartbeat

Liczbe monitorowanych heartbeat mozna ustawi¢ za pomocg odpowiedniego ID wezta nadrzednego i time-
outu przez jednostke sterujgcg. Jesli w okreslonym czasie urzagdzenie nie wykryje heartbeat (np. w przypad-
ku przerwania komunikacji), urzgdzenie przechodzi w stan Stopped, a wyjscia przetgczane sg na stan bez
energii.

Indeks | Sub- | Opis Typ Dostep Wartosc¢
in- domysina
deks

0x1016 O Liczba monitorowanych heartbeat us R/W 0
1...4 |ID wezia, ktéry ma by¢ monitorowany i timeout u32 R/W

MSB LSB
Bits 31...24 23...16 15...0
War- Zarezerwo- | ldentyfikator | Limit czasu he-
tos¢ wany wezta artbeat
(wartosc¢:
00h)
Typ - us u16

Tab. 55: Monitorowanie heartbeat
Zakresy wartosci

— IDwezta: 0... 127
— Heartbeat Timeout: 0 ... 65535 (in ms)
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Przyktad
Polecenie Opis
r 0x1016 O Odczyt liczby mozliwych do monitorowania identyfi-

katorow weziow.

w 0x1016 1 4 0x007F03e8
— 1 = pierwszy wpis

— 4 =4 bajty (U32)

— 00 = zarezerwowany

— 7% =127 (ID wezta)

— 3e8=1000 (timeout w ms)

Ustaw pierwszy identyfikator wezta, ktéry ma byc¢
monitorowany, na 127 z limitem czasu 1000 ms.

r 0x1016 1

Odczytaj pierwszg konfiguracje w pierwszym wpisie.

Tab. 56: Przyktadowe monitorowanie heartbeat

8.11 Sterowanie pradem za pomoca regulatora PID

Poszczegodlne regulatory P, | i D majg zwykle nastepujgce cechy:

A
A

1.2

1.0 - ya

0.8

PD /

0.6

0.4

0.2

00 1 T I
0.0 0.5 1.0

1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0 4.5

Rys. 9: Poréwnanie typow regulatoréow w petli regulacyjnej

A |Charakterystyka skokowa

B |Czas
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8.11.1 Scenariusz testowy

Regulacja zostata przetestowana w JXM-I0-EW30 w nastepujgcych warunkach:

Warunek Opis

Wyjscie PWM z 1 kHz

Czas regulaciji 10 ms

Obcigzenie indukcyjne cewka zaworu, nieokreslona blizej

VBAT 24V Cewk'a wytwarza 4,8 A — ~5 Q w przypadku zwar-
cia

Tab. 57: Warunki ramowe scenariusza testowego

Przy pomocy JetSym stworzono scenariusz testowy, w ktorym warto$¢ zadana przetgcza sie cyklicznie po-
miedzy 0,3 Aa 0,7 A.

Parametry regulacji: P = 100.000, | = 0, D = 0 Zmierzono: Niebieski = wartos¢ zadana, czerwony =
wartos¢ rzeczywista

-~ 1 1 1 1 1
. . . ! .
1000 ADOO[ == == === o mmm o e R L P LR R Rt e R L R e R PR e
i i i ! i
i i i ! i
750 T e L C L ELE T EET PP R EEC LR T T T e LT L rE T
1 i i i \
- . - ! L
B i W """"" Frmmmmemeoo {G\‘M{ﬁm"‘ """""""""" ‘ rn
. . i ! i
500 500-F------f----------- EEEEEE LR T e EEEEEEEED  EEEEED EECEEEEEEE TR B R L LR -
1 ] ] i .
Jpphebeeee \_':*:tmw::\mm______; _______________ k_ M AR
. i i ! .
. T i T T
250 b1 e EEEC R L T ELEEEEEEEEE T R EE T EEEE T R EECCEEE T T PR
. . . ! .
. . i ! .
. . i ! .
a 0 i i i 1 i
100000 200000

Rys. 10: Scenariusz testowy z parametrami regulacji P = 100.000,1=0,D =0

Regulator P pracuje dobrze z tg wartoscig. Wartos¢ zadana nie jest jednak osiggana, co odpowiada typowe-
mu zachowaniu regulatora P (patrz Sterowanie pragdem za pomocg regulatora PID [» 58]).
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Parametry regulacji: P = 100.000, | = 5.000, D = 0 Zmierzono: Niebieski = wartos¢ zadana, czerwony =
wartos¢ rzeczywista

- .
1000 T e
750 FEQ-f oo -------------------- -------------------- :, .................... .................... ____________________
y S | Y. adu— 0 T — S N A E— T
500 BO0-f == nm e Al A [N (R | IR ER
250 ot SRR PRy b e b e e s AU SO
o o- | \ : : ! t
100000 110000 120000

Rys. 11: Scenariusz testowy z parametrami regulacji P = 100.000, | = 5.000, D =0

Regulator | dziata réwniez prawidtowo, warto$¢ zadana jest osiggana przy tym ustawieniu.

Parametry regulaciji: P = 100.000, | = 5.000, D = 400 Zmierzono: Niebieski = wartos¢ zadana, czerwony
= wartos¢ rzeczywista

1000 T e

7E0

00

280

20000 ' 100000 ' 110000 ' 120000

Rys. 12: Scenariusz testowy z parametrami regulacji P = 100.000, | = 5.000, D = 400

Regulator D powoduje, ze warto$¢ rzeczywista szybciej zbliza sie do wartosci zadane.
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Parametry regulacji: P = 100.000, | = 10.000, D = 400 Zmierzono: Niebieski = wartos¢ zadana,
czerwony = wartos¢ rzeczywista

s f
1000 T e
.
i
T T T T e .
.
750 T | T e b L L . ]
................................ U ..._.._.._._.._J:._.._ e
i i 1 i 1 i
500 s00-F----- - e s

.......................................................................................................................

250 280-f - - e e e . [

a] o-

120000 ' 130000 ' 140000

Rys. 13: Scenariusz testowy z parametrami regulacji P = 100.000, | = 10.000, D = 400

W tym przyktadzie dla celdéw ilustracyjnych okres sygnatu docelowego zostat wybrany na ok. 10 ms. Dla
szybkiej regulacji nalezy zwiekszy¢ zwtaszcza wartos¢ P i zmniejszy¢ czas probkowania do 5 ms. Mozna
osiggna¢ czasy regulacji < 50 ms.

8.11.2 Pomiar pradu na wyjsciach PWMi_H3_X

Pomiar prgdu na wyjsciach PWMi_H3 X jest realizowany za pomocg rezystora bocznikowego. Na wzmac-
niaczu pomiarowym znajduje sie filtr dolnoprzepustowy R * C = 1 ms. Ten filtr dolnoprzepustowy zapewnia
czton integralny.

Mierzona jest srednia arytmetyczna. CPU mierzy prad wytacznie w srodku czasu zatgczenia sygnatu PWM.
Nie jest obliczany stosunek czasu zatgczenia do czasu wytgczenia, dlatego do najbardziej poprawnego po-
miaru niezbedny jest czton integralny.

Zazwyczaj zawory dobrze usredniajg prad obcigzenia ze wzgledu na swojg samoindukcyjnos¢. Obcigzenia
czysto rezystancyjne mogg by¢ obstugiwane przy regulatorze, jesli czestotliwosé PWM jest ustawiona na 1
kHz. Do tego celu przewidziany jest powyzszy filtr dolnoprzepustowy. Dla mniejszych czestotliwosci (np. 100
Hz) pomiar prgdu na obcigzeniach czysto rezystancyjnych jest zbyt niedoktadny.
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8.12 Technika ditheringu do sterowania zaworami hydraulicznymi

Proporcjonalne zawory hydrauliczne sg zazwyczaj sterowane sygnatami PWM o czestotliwosci 100 Hz ...
200 Hz. Niska czestotliwos¢ sprawia, ze igta zaworu nie zatrzymuje sie catkowicie, a sterowanie dziata bez
wiekszych efektow histerezy.

Jesli sterowanie zaworem jest dozwolone tylko przy wyzszych czestotliwosciach (1 kHz), sygnat PWM moze
by¢ modulowany. To sterowanie, nazywane technikg dither, powoduje rowniez, ze igta nie osigga pozycji
spoczynkowej. W opcji JXM-IO-EW30 mozna regulowac¢ czestotliwos¢ i amplitude sygnatu dither:

— Za pomocg amplitudy ditheringu okresla sie zmiane diugosci impulsu sygnatu wyjsciowego (maks. 20 %
dtugosci okresu).

— Za pomocg czestotliwosci dither ustawia sie czestotliwos¢ zmiany (100 Hz ... 200 Hz).

Przyktady

Sygnat
A Okres 100 % Okres 100 %

20 % +20 %
— —

Czas
Rys. 14: Przyktad Dithering przy 50 % O_DUTY_CYCLE i 20 % DITHER_AMP
Sygnat
A Okres 100 % Okres 100 %
_26 % l ' +20 %
| i _ —!
T I -

Czas

Rys. 15: Przyktad Dithering przy 10 % O_DUTY_CYCLE i 20 % DITHER_AMP

Automatyczne dopasowanie amplitudy Dither

W obszarach granicznych wartosci wyjsciowych O _DUTY_CYCLE i O HCURRENT parametr DITHER_AMP
jest dopasowywany automatycznie.

Obszary graniczne to:
— DIlaO_DUTY_CYCLE: 0 %0 <x <200 %o i801 %o <x< 1000 %o
— DlaO_HCURRENT: 0 mA < x <200 mA i 2801 mA < x <3000 mA
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Wynika z tego zakres dystansu 0 % ... 20 %.

Jesli wartos¢ DITHER_AMP jest wieksza niz dystans do odpowiedniej wartosci granicznej, warto$¢
DITHER_AMP zostanie ograniczona do odpowiedniego dystansu.

@ Info Aby zastosowac technike dither w potgczeniu z regulatorem PID, nalezy wczesniej do-

ktadnie przetestowa¢ zachowanie regulacji. Modulacja w sposéb cigglty zmienia rzeczywi-
stg wartosc¢ regulatora. Jesli regulacja nie dziata w sposdb zadowalajgcy, mozna sprobo-
wac nastepujgcych rozwigzan:

— Zmniejszy¢ amplitude sygnatu dither.
— Uzyj filtra sredniej wartosci przy aktualnym odczycie na wyjsciu.
— Zmien parametry PID.
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9 Konserwacja

Urzadzenie jest bezobstugowe. Podczas eksploatacji nie sg wymagane zadne prace kontrolne i konserwacyj-
ne.

9.1 Naprawy

Uszkodzone elementy mogg prowadzi¢ do niebezpiecznych awarii i wptywac na bezpieczenstwo.
Naprawy urzgdzenia mogg by¢ wykonywane wytgcznie przez producenta.
Zabrania sie otwierania urzgdzenia.

Modyfikacje urzadzenia

Przebudowy i zmiany w urzgdzeniu i jego funkcji sg niedozwolone. Przebudowy urzgdzenia prowadzg do
utraty wszelkich roszczen z tytutu odpowiedzialnosci.

Czesci oryginalne sg zaprojektowane specjalnie dla tego urzgdzenia. Uzywanie czesci i wyposazenia innych
producentéw jest niedozwolone.

Za szkody powstate w wyniku uzycia nieoryginalnych czesci i wyposazenia wyklucza sie wszelkg odpowie-
dzialnosc¢.

9.2 Sktadowanie i transport

Przechowywanie

Podczas przechowywania urzgdzenia nalezy przestrzega¢ warunkow srodowiskowych zawartych w rozdziale
.Dane techniczne”.

Transport i opakowanie

Produkt zawiera elementy wrazliwe elektrostatycznie, ktére mogg zosta¢ uszkodzone w wyniku niewtasciwej
obstugi. Uszkodzenie urzadzenia moze wptynaé na jego niezawodnos$c.

W celu ochrony przed skutkami uderzen i wstrzgsow transport musi odbywac sie w oryginalnym opakowaniu
lub w odpowiednim opakowaniu chronigcym przed elektrostatyka.

Jesli opakowanie jest uszkodzone, nalezy sprawdzi¢ urzgdzenie pod katem widocznych uszkodzen i nie-
zwtocznie poinformowac przewoznika i Bucher Automation AG o uszkodzeniach transportowych. W przypad-
ku uszkodzenia lub po upadku korzystanie z urzgdzenia jest zabronione.
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9.3 Utylizacja
Mozliwos¢ utylizacji

Odestac¢ produkt firmy Bucher Automation AG do nas do utylizacji. Wiecej informacji oraz niezbedny do tego
dokument przesytki zwrotnej mozna znalez¢ na naszej stronie internetowe;j.

Znaczenie symbolu

Rys. 16: Symbol przekreslonego kosza na $mieci

Produkt musi zosta¢ zutylizowany jako zuzyty sprzet elektroniczny przez certyfikowang firme. Nie wolno wy-
rzucac¢ go do zwyktego pojemnika na smieci. Nalezy przestrzega¢ wytycznych i przepisow dotyczgcych
ochrony srodowiska obowigzujgcych w kraju eksploatacji.

Baterie i akumulatory

Przed utylizacjg zuzytych urzadzen nalezy wyjac z nich wszystkie baterie i akumulatory, o ile mozna to zrobi¢
bezpiecznie i bez ich uszkodzenia. Przekazac je do punktu zbiérki zuzytych baterii.

Dane osobowe

Klient jest odpowiedzialny za usuniecie danych osobowych ze zuzytego sprzetu przeznaczonego do utyliza-
cji.
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10 Serwis

10.1 Pomoc techniczna

W razie jakichkolwiek pytan, sugestii lub problemoéw nasz dziat pomocy technicznej stuzy radg i pomoca.
Mozna sie z nim kontaktowac telefonicznie lub poprzez formularz kontaktowy na naszej stronie internetowe;j:

Wsparcie techniczne | www.bucherautomation.com

Mozna réwniez wysta¢ do nas wiadomos¢ e-mail:

support@bucherautomation.com

Dziat wsparcia technicznego potrzebuje nastepujacych informac;ji:

— Wersja sprzetowa i numer seryjny
Numer seryjny i wersje sprzetowg produktu mozna znalez¢ na tabliczce znamionowe;j.

— Wersja systemu operacyjnego
Wersja systemu operacyjnego znajduje sie pod indeksem 0x100A.
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11 Czesci zamienne i akcesoria

Nieodpowiednie akcesoria mogg spowodowaé¢ uszkodzenie produktu

Czesci i wyposazenie pochodzgce od innych producentéw moga powodowac zaktéce-
nia w dziataniu i uszkodzenia produktu.

» Uzywaj tylko akcesoriow zalecanych przez Bucher Automation AG.
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