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<< emtas - your embedded solution partner <«

In den Bereichen Automatisierungstechnik und
LEV-Entwicklung ist emtas einer der fiihrenden
Anbieter von Kommunikationstechnologien.

Thematische Schwerpunkte des Produktportfolios sind
CAN, CANopen (FD), J1939, EnergyBus und EtherCAT.
Neben eigenen Produkten entwickelt emtas auch
individuell maBgeschneiderte Embedded-Software-
Losungen im Kundenauftrag. Das Leistungsspektrum
reicht dabei von Beratung, Uber Entwicklung und
Inbetriebnahme vor Ort bis hin zur Wartung der
Software. AuBerdem bietet emtas Schulungen und
Consulting zu den Kommunikationsprotokollen
CANopen, CANopen FD EtherCAT, EnergyBus, J1939
und zu individuellen Themen an.

<< Technologien <<

emtas ist Mitglied des CAN in Automation e.V. (CiA)
und der EtherCAT Technology Group (ETG) sowie
Entwicklungspartner des EnergyBus e.V.. Wir arbeiten
in verschiedenen Arbeitsgruppen und in den Gremien
zur Standardisierung von CiA, EnergyBus e.V. und der
EtherCAT Technology Group mit. Die emtas Produkte
entsprechen somit stets dem neuesten Stand der
technischen Entwicklung.

emtas steht fiir:

- Kompetente Beratung

- Exzellenter Service

- Hoher Qualitatsstandard

- Made in Germany

<< Branchen <<

emtas-Produkte kommen in verschiedensten
Branchen zum Einsatz:

* Automatisierungstechnik
* Medizintechnik

¢ LEV-Komponenten
 Batterie und Ladetechnik
e Aufzlige

e und weitere...

CANopen
CANCcoc:

(EE?EnergyBus
PI§ &

PROFIBUS - PROFINET

SAE 11939

m—
EtherCAT.

<< Partnerschaft <<

Die Partnerschaft mit unseren Kunden ist uns ein
wichtiges Anliegen. Wir wissen: Die Zukunft des
Unternehmens kdénnen wir nur gemeinsam mit
unseren Kunden erfolgreich gestalten. Mit starkem
Service, kompetenter Beratung und hochwertigen
Produkten bietet emtas seinen Kunden maximalen
Nutzen.

<< Service <<

Bester Service mit direktem Telefonkontakt zu den
Entwicklern des Produkts oder Projekts — jederzeit.
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<< CANopen (FD) - Einfiihrung <<

CANopen (FD) - das industrielle Kommunikationsprotokoll basierend auf CAN, hat seinen Ursprung in der Au-
tomatisierungstechnik. CANopen ist international standardisiert (EN 50325-4) und hat viele Anwendungsfel-
der erschlossen. Maschinensteuerungen, medizinische Gerdte, Schienen- und Offroad-Fahrzeuge,
Elektrorader, Gebaudeautomation sowie konventionelle und erneuerbare Energieversorgung gehoren dazu.

<< Uberblick <<

CANopen (FD) bietet sehr flexible Kommunikations-
mechanismen, welche im CANopen-Kommunikations-
profil CiA-301 (CiA-1301) definiert sind. Dieses
Kommunikationsprofil sowie weitere Applikations-,
Interface- und Gerateprofile werden vom CAN in
Automation e.V. und seinen
Mitgliedern entwickelt und
gepflegt. Dabei flieBen stets
aktuelle Anforderungen ein. emtas
ist aktiv an der Weiterentwicklung
des Kommunikationsprofils und
weiterer Profile beteiligt. Mit den dabei gewonnen
Erfahrungen entwickeln wir unsere CANopen Produkte
kontinuierlich weiter und passen die Produkte an
Kundenwiinsche an.

<< CANopen Protocol Stack <<

Der emtas CANopen (FD) Protocol Stack ist eine
Software-Bibliothek, die alle Kommunikationsdienste
entsprechend des CANopen (FD) Kommunikations-
profils bereitstellt. Er ist in ANSI-C erstellt und MISRA-
C konform. Mithilfe der CANopen (FD) Software
kénnen einfach und schnell CANopen (FD)-konforme
Gerate entwickelt oder Gerdte um CANopen (FD)
erweitert werden. Der Protokollstack ist in den
Ausbaustufen Slave, Master/Slave und Manager
verflgbar.

<< CANopen DeviceDesigner <<

Der CANopen DeviceDesigner ist ein praktisches Tool
zum schnellen und kostensparenden Entwurf von
CANopen (FD)-Geraten. Mit wenigen Klicks fugt der
Anwender das  Objektverzeichnis des  Gerats
zusammen und spezifiziert die Eigenschaften der
Objekte. Der CANopen DeviceDesigner erzeugt daraus
das Objektverzeichnis und Initialisierungsfunktionen,
das elektronische Datenblatt, sowie eine
Geratedokumentation. Zusatzlich nimmt der
CANopen DeviceDesigner die optimale Konfiguration
des CANopen Stack (FD) und CAN Treiber vor.

<< CANopen DeviceExplorer <<

Der CANopen DeviceExplorer ist das vielseitige Tool
von emtas fur Entwicklungs-, Test-, Diagnose und
Serviceaufgaben. Dieses Tool stellt CANopen-
Masterfunktionen bereit, die die Inspektion und
Konfiguration von CANopen-Geraten erlauben.

Informationen Uber das

jeweilige CANopen-Gerat

entnommen oder direkt aus

dem Gerat gelesen. Mithilfe der
standardisierten DCF-Dateien (Device configuration
files) konnen Geratekonfigurationen gespeichert und
geladen werden. Die Verwaltung ganzer CANopen-
Netzwerke in Projektdateien ist moglich. Verschiedene
Plugins erweitern den Funktionsumfang.

werden aus dem elektronischen
® Datenblatt des Gerats

<< CANopen Training und Consulting <<

Far Anfanger wie Profis gleichermaB3en geeignet sind
die von emtas angebotenen Schulungen zu CAN und
CANopen (FD) durch individuelle Absprache der
Themen. Von CAN- und CANopen (FD)-Grundlagen
Uber Gerate- und Applikationsprofile bis hin zu
spezifischen Fragen zu Ihrer Anwendung sind viele
Themen moglich. Die Schulungen richten sich an
Entwicklungsingenieure und Entscheider, die sich in
die Technologie einarbeiten méchten, eine Grundlage
fir die Arbeit mit unseren Produkten schaffen wollen
oder die technischen Maoglichkeiten von CANopen
kennen-lernen mochten.

Zur Lésung komplexer Fragen und Problemstellungen
bietet emtas Ihnen sein CANopen-Know-How in Form
von individuellem Consulting an.
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<< CANopen Protocol Stack <<

CANopen® Protocol Stacks sind Software Bibliotheken, die alle Kommunikationsdienste entsprechend des
CANopen Kommunikationsprofils CiA 301 in der aktuellen Version bereitstellen. Verschiedene Ausbaustufen
sind erhaltlich. Die CANopen Protocol Stacks sind in ANSI-C erstellt und werden laufend mit dem aktuellen
CANopen Conformance Test des CiA e.V. auf Konformitat zum Standard gepriift. Der strukturierte Aufbau
der Software unterstiitzt die schnelle und komfortable Entwicklung von CANopen- konformen Geraten.

Die flexible Benutzerschnittstelle erlaubt die einfache
Auswertung empfangener Daten und die
unkomplizierte Nutzung von CANopen Diensten im
Netzwerk. Neben den Standard-Diensten des CiA 301
und CA 302 sind Erweiterungsmodule far
verschiedene Kommunikations- und Applikations-
profile verfigbar.

Das definierte Treiberinterface gewahrleistet hohe Fle-
xibilitdat, weil die Adaption des CANopen Protocol
Stacks an vorhandene oder neue CAN-Controller oder
CPU-Typen leicht moglich ist. Damit ist ein
unkomplizierter Austausch der Hardwareplattform ge-
wahrleistet. Die Verwendung verschiedener Echtzeit-
betriebssysteme (RTOS) sowie Linux (SocketCAN,
can4dlinux), Windows und QNX ist moglich.

Um Speicher-Ressourcen zu schonen sind CANopen
Protocol Stacks von emtas konfigurier- und skalierbar.
Die Einstellungen fir diese Features werden mit dem
grafischen Konfigurationstool CANopen DeviceDesi-
gner vorgenommen.

Das Tool ermdglicht auch die Erstellung des Objekt-
verzeichnisses und die Erzeugung der EDS-Files, die
somit immer konsistent sind. So kénnen Anderungen
schnell und problemlos eingepflegt werden.

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

/Tra nsmit Queue —

o Queue
COBList  “—| pandler

CAN
Driver \

CAN State

Receive Queue
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<< CANopen Erweiterungsmodule <<

Fur eine Vielzahl von CANopen Gerate- oder Applikati-
onsprofilen stehen Erweiterungsmodule bereit. Aktuell
sind Erweiterungen fir folgende Profile bei emtas ver-
fagbar:

CiA401 - Gerateprofil fur digitale u. analoge
I/0-Module

CiA402 - Zustandsmaschine fur Antriebe

CiA404 - Gerateprofil fur Sensoren und Regler

CiA406 - Gerateprofil fur Encoder

CiA413 - Gerateprofil fur Nutzfahrzeuge

CiA418 - Gerateprofil fur Batterien

CiA419 - Gerateprofil fir Ladegerate

CiA437 - Applikationsprofil f. Photovoltaik-
Komponenten

CiA443 - Applikationsprofil fur SIIS Level-2 Gerate

CiA447 - Applikationsprofil fur Zubehérteile an
Spezialfahrzeugen (Taxameter,
Rundumleuchten)

CiA454 - Applikationsprofil fiir Energie Management
Systeme u.a. in LEVs (EnergyBus)

Flying Master
Der Ausfall des aktuellen CANopen Master kann mit
dem Flying Master Mechanismus erkannt und die
Master Funktionalitdt automatisch auf ein anderes
Gerat Ubertragen werden.

Redundanz
Nutzung von 2 CAN-Kanilen zur Ubertragung von
Prozess- und Konfigurationsdaten. Beim Ausfall eines
CAN-Kanals kann der zweite weiter genutzt werden.
Diese Erweiterung wird haufig bei maritimen Applika-
tionen eingesetzt.

Safety
Bietet Unterstitzung fur die CANopen-Safety-Kommu-
nikation mit SRDOs (Safety Relevant Data Objects).
Damit kénnen Applikationen nach SIL-3 erstellt wer-
den.

Multiline
Ermoglicht die Verwendung des CANopen Stacks mit
mehreren CAN-Schnittstellen. Dies ist insbesondere fur
Gateway-Applikationen interessant.




<< CANopen Dienstmerkmale <<

Dienstmerkmal Basic Slave Master/Slave Manager
SDO Server 2 128 128
SDO Client 128 128
fﬁ;’,::,ﬁ’f;’;}f,fjck o/e/- | o/0/e e/0/®
PDO Producer 32 512 512
PDO Consumer 32 512 512
PDO Mapping static  |static/dynam. static/dynam.
MPDO Dest.Mode () o
MPDO Src. Mode (] (]
SYNC Producer o ()
SYNC Consumer () ([ ()
Time Producer () ()
Time Consumer o o
Emergency Producer () () o
Emergency Consumer 127 127
Guarding Master o
Guarding Slave o o ()
Bootup Handling [ ] {
Heartbeat Producer o o )
Heartbeat Consumer 127 127
NMT Master ([ ([
NMT Slave [ ] o o
Master Bootup CiA302-2 ([
Flying Master CiA302-2 (@) [ ]
Configuration Manager Y
CiA302-3
SRD CiA302-5 0] [ ]
Redundancy CiA302-6 @) (@)
CANopen Router CiA302-7 O @)
LED CiA303 () ([ ] ([ ]
Safety @) (@) (@)
LSS CiA305 o o o
Multiline (@) (@)
e o | o | o
® inklusive O optional

efitas”

Your embedded solution partner.

# Unterstiitzte Plattformen

Die emtas CANopen Protocol Stacks kdnnen
mit und ohne Betriebssystem verwendet
werden. Sie unterstitzen eine Vielzahl von
CAN-Controller- und CPU-Typen.

Darunter: Bosch, Infineon, Intel, NXP, ST
Microelectronics, Texas Instruments, Atmel,
Renesas, Microchip.

Die Liste der unterstitzten Hardware-
plattformen wird standig erweitert:
https://www.emtas.de/info/controller

Sollte lhre Plattform dennoch einmal nicht
verfligbar sein, ist die Entwicklung weiterer
Treiberpakete problemlos maoglich.

# Lieferumfang

+ CANopen Protocol Sourcecode in ANSI-C
(MISRA-konform)

+ CANopen Treiber

+ CANopen DeviceDesigner
(1 Named User Lizenz)

+ sofort lauffahige Beispielapplikationen

+ Benutzer- und Referenzhandbuch

+ optionaler Wartungsvertrag

+ optionaler Integrationssupport

# Lizenzierung

+ standortgebundene Firmenlizenz
ohne Run-time-Gebuhren
(Royalty free; inkl. 24 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

+ Projektlizenz
(Royalty free; inkl. 6 Monate Telefon- und
E-Mail-Suppot)

# Bestellinformation

+ 5004-10 CANopen Slave Pack

+ 5004-11 CANopen Master/Slave Pack
+ 5004-12 CANopen Manager Pack

+ 2004-xx CANopen Treiber

+ 1004-4x CANopen Profile

+ 0100-40 Integrationssupport

CANopen-Beispiel-lmplementierungen zum
Download: www.emtas.de/download
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<< CANopen Protocol Stack fiir CAN FD/CAN <<

CANopen® FD Protocol Stacks sind Software Bibliotheken, die alle Kommunikationsdienste entsprechend
des CANopen Kommunikationsprofils CiA 1301 in der aktuellen Version bereitstellen. Verschiedene
Ausbaustufen sind erhaltlich. Die CANopen Protocol Stacks sind in ANSI-C erstellt und werden laufend auf
Konformitat zum Standard gepriift. Der strukturierte Aufbau der Software unterstiitzt die schnelle und
komfortable Entwicklung von CANopen- konformen Geraten.

Die flexible Benutzerschnittstelle erlaubt die einfache
Auswertung empfangener Daten und die
unkomplizierte Nutzung von CANopen FD Diensten im
Netzwerk. Neben den Standard-Diensten des CiA 1301
sind Erweiterungsmodule fiir verschiedene Kommuni-
kations- und Applikationsprofile verfugbar.

Das definierte Treiberinterface gewahrleistet hohe Fle-
xibilitat, weil die Adaption des CANopen FD Protocol
Stacks an vorhandene oder neue CAN-Controller oder
CPU-Typen leicht moglich ist. Damit ist ein
unkomplizierter Austausch der Hardwareplattform ge-
wahrleistet. Die Verwendung verschiedener Echtzeit-
betriebssysteme (RTOS) sowie Linux (SocketCAN,
can4dlinux), Windows und QNX ist moglich.

CAN FD
Driver

Struktur des CANopen Stack

Um Speicher-Ressourcen zu schonen, sind die
CANopen FD Protocol Stacks von emtas konfigurier-
und skalierbar. Die Einstellungen fur diese Features
werden mit dem grafischen Konfigurationstool CANo-
pen DeviceDesigner vorgenommen.

Das Tool ermdglicht auch die Erstellung des Objekt-
verzeichnisses und die Erzeugung der EDS-Files, die
somit immer konsistent sind. So kénnen Anderungen
schnell und problemlos eingepflegt werden.

Die CANopen FD Protocol Stacks stellen auch alle
Dienste fur Classical CANopen entsprechend CiA 301
zur Verfigung, so dass die erstellten Gerate zur
Laufzeit wahlweise das Classical CANopen oder das
CANopen FD Protokoll nutzen kénnen. Im Classical

CANopen gelten dann nattrlich die entsprechenden
Einschrankungen wie 8 statt 64 Byte PDO Mapping
Daten und die Nutzung von SDO anstatt dem USDO.

Alle Protocol Stacks kénnen auch als Mehrlinien
Version fir die Nutzung von mehreren CAN
Schnittstellen bereitgestellt werden.

<< CANopen Erweiterungsmodule <<

Fur eine Vielzahl von Classical CANopen Gerate- oder
Applikationsprofilen stehen Erweiterungsmodule be-
reit. Fir CANopen FD ist die Spezifikation fur diese
Gerate- oder Applikationsprofilen noch nicht
abgeschlossen. Sobald diese erfolgt ist, werden diese
bereitgestellt.

Folgende Profile fur Classical CANopen sind aktuell bei
emtas verfligbar:

CiA 401 - Gerateprofil fur digitale/analoge I/0-Module

CiA 402 - Zustandsmaschine flr Antriebe

CiA 404 - Gerateprofil fur Sensoren und Regler

CiA 406 - Gerateprofil fur Encoder

CiA 413 - Gerateprofil fur Nutzfahrzeuge

CiA 418 - Gerateprofil fir Batterien

CiA 419 - Gerateprofil fir Ladegerate

CiA 422 - CleANopen, Gerateprofil fur
Abfallsammelfahrzeuge

CiA 437 - Applikationsprofil f. Photovoltaik-
Komponenten

CiA 443 - Applikationsprofil fur SIIS Level-2 Gerate

CiA 447 - Applikationsprofil fir Zubehorteile an
Spezialfahrzeugen (Taxameter,
Rundumleuchten)

CiA 454 - Applikationsprofil fur Energie Management
Systeme u.a. in LEVs (EnergyBus)




<< CANopen FD Dienstmerkmale <<

Dienstmerkmal Basic Slave Master/Slave Manager
SDO Server* 2 128 128
SDO Client* 128 128
SDO expedited/

segmented/block* o/e/- | o/0/®  ®/0/®
USDO Connections™* 2 512 512
PDO Producer 32 512 512
PDO Consumer 32 512 512
PDO Mapping static  |static/dynam. |static/dynam.
MPDO Dest. Mode* (] (]

MPDO Src. Mode* o ()
SYNC Producer ([ ()
SYNC Consumer () () ()
[ [
[ ) [ )
[ ) [ )

Time Producer

Time Consumer

Emergency Producer o

Emergency Consumer 127 127

Guarding Master* o
Guarding Slave* o o ()
Bootup Handling o (]
Heartbeat Producer o o o
Heartbeat Consumer 127
NMT Master o
NMT Slave o (]
Master Bootup CiA302-2*
Flying Master CiA302-2*

Conﬁgura;cion Manager
CiA302-3

SRD CiA302-5*
Redundancy CiA302-6*
CANopen Router CiA302-7*
LED CiA303

Safety*

LSS CiA305
Networking/Routing*
Multiline

C#-API-Wrapper
Windows

iy
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*Classic CAN Protocol Stack ** CAN FD Protocol Stack

® inklusive O optional

der emtas CANopen FD Protocol Stack ist auch fiir die
Entwicklung von Standard CANopen-Geraten geeignet
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# Unterstiitzte Plattformen

Die emtas CANopen Protocol Stacks kdnnen mit
und ohne Betriebssystem verwendet werden. Sie
unterstitzen eine Vielzahl von CAN-Controller-
und CPU-Typen.

Darunter: Bosch, Infineon, Intel, NXP, ST
Microelectronics, Texas Instruments, Atmel,
Renesas, Microchip.

Die Liste der unterstitzten Hardwareplattformen
wird standig erweitert:
https://www.emtas.de/info/controller

Sollte lhre Plattform dennoch einmal nicht
verfligbar sein, ist die Entwicklung weiterer
Treiberpakete problemlos maéglich.

# Lieferumfang

+ CANopen Protocol Source Code
(MISRA-ANSI-C)

+ CANopen FD Treiber

+ CANopen DeviceDesigner
(1 Named User Lizenz)

+ sofort lauffahige Beispielapplikationen

+ Benutzer- und Referenzhandbuch

+ optionaler Wartungsvertrag

+ optionaler Integrationssupport

# Lizenzierung

+ standortgebundene Firmenlizenz
ohne Run-time-Gebuhren
(Royalty free; inkl. 24 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

+ Projektlizenz
(Royalty free; inkl. 6 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

# Bestellinformation

+ 5004-10-FD CANopen FD Slave Pack

+ 5004-11-FD CANopen FD Master/Slave Pack

+ 5004-12-FD CANopen FD Manager Pack

+ 5004-15-ML-FD CANopen FD Slave
Pack MultiLine

+ 5004-16-ML-FD CANopen FD Master/Slave
Pack MultiLine

+ 1004-4x-FD CANopen FD Profile

+ 2004-xx-FD CANopen FD Treiber

CANopen-Beispiel-Implementierungen zum Download:
www.emtas.de/download
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<< CANopen DeviceDesigner <<

Fiir den schnellen und kostensparenden Entwurf von CANopen Gerdten ist der CANopen DeviceDesigner das
optimale Tool. Mit wenigen Klicks fiigt der Anwender aus vordefinierten Profilen das Objektverzeichnis des
Gerats zusammen und spezifiziert die Eigenschaften der Objekte. Der CANopen DeviceDesigner erzeugt
daraus das Objektverzeichnis und Initialisierungsfunktionen, das elektronische Datenblatt sowie eine Gera-
tedokumentation. Zusatzlich konfiguriert der CANopen DeviceDesigner anhand der Gerateeigenschaften

den CANopen Stack und den CANopen Treiber optimal.

Der CANopen DeviceDesigner fihrt den Anwender
durch die Konfiguration der verwendeten Hardware
(Mikrocontroller). Dabei sind nur wenige Eigenschaf-
ten wie CPU-Typ, CAN-Controller-Typ und einige
Timing-Parameter wie die Taktfrequenz des Mikrocon-
trollers auszuwahlen.

Das Objektverzeichnis wird entsprechend der Profile
und Eingaben als C-Quellcode-Datei generiert, die in
die Applikation als Interface zum Protokollstack einge-
bunden wird. Entsprechend der Konfiguration kann
auf die Objekte des Objektverzeichnisses direkt als
C-Variable aus der Applikation zugegriffen werden.
Alternativ ist aus der Applikation ein Zugriff Uber
Funktionen via Index- und Subindex mdglich. Auch die
Weiterverwendung bestehender Applikationsvariablen
ist moglich.

mplerentatio fyps [t i
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<< Gerateprofile <<

Fir die Kommunikations- und Gerateprofile des CiA
stehen Profildateien zur Verfigung.

Eine Profildatei umfasst Vorlagen fur alle Objekttypen
eines Profils mit den Standardeigenschaften und einer
Erlduterung zu jedem Objekt. Die Objekte kénnen im
CANopen DeviceDesigner importiert, vervielfaltigt und
an individuelle Eigenschaften der Gerate angepasst
werden. Die Entwicklungszeit verkirzt sich bei der
Verwendung vordefinierter Objekte signifikant.

Fehler durch manuelle Eingabe der Daten entfallen.

optimale Anbindung der Applikation an den Stack mit
dem CANopen DeviceDesigner

Folgende Profildateien sind aktuell fir den
CANopen DeviceDesigner verflgbar:

- CiA 301 - CANopen application layer/
communication profile

- CiA 302 - CANopen additional application
layer functions

- CiA 401 - Generic I/O Devices

- CiA 402 - Drives and motion control

- CiA 404 - Measuring devices /closed-loop controllers

- CiA 418 - Battery modules

- CiA 419 - Battery Charger

- CiA 437 - Grid-based photovoltaic

- CiA 443 - SIIS Level 2 devices

- CiA 447 - Special purpose car add-on Devices

- CiA 454 - Energy Management / EnergyBus




<< Programmausgaben <<

Aus den Benutzereingaben werden .h-Konfigurations-
dateien, .c-Applikationscode sowie erforderliche
Geratebeschreibungsdateien in verschiedenen
Ausgabeformaten erzeugt. Die eingegebenen Daten
werden vor der Generierung auf Plausibilitdt gepruft
und Warnungen und Fehlermeldungen entsprechend
angezeigt.

Die Konfigurationsdateien konfigurieren den CAN-
open Stack und aktivieren durch das Setzen von Com-
piler-Schaltern nur die jeweils benétigten Funktionali-
taten der Stacks. Passgenau generierte C-Dateien
beinhalten das CANopen-Objektverzeichnis, PDO-
Mapping-Code und Schnittstellen zur Applikation.

Der CANopen Protokollstack mit den generierten
Dateien ist so auf die Anwendung zugeschnitten und
hinsichtlich des Speicherbedarfs an RAM und Flash fur
die jeweilige Anwendung optimiert.

<< Design Flow <«

________________________________________________________________________

Files(EDS, XDD)

: User Input :
: v :
i CANopen - i
: DeviceDesigner R . :
: ‘g%% i
: ® :
H o N i
: @ :
: s :
: 5, '- 5
; ¥ Y :
i User Device i
: Generated ettt !
i CANopen Stack h& e files Code Description i

________________________________________________________________________

<< Generierte Dateien <<

- Objektverzeichnis

- CANopen Stack-Konfiguration

- CANopen Stack-Initialisierung

- Electronic Datasheet (EDS nach CiA 306)

- XML Device Description (XDD nach CiA 311)

- Objektverzeichnisdokumentation in HTML

- Objektauflistung im CSV-Format zum Import in
Tabellenkalkulationsprogramme

- Beschreibung der Objekte im txt-Format

efitas”
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# Anforderungen

+ Microsoft Windows 7, 8,10
+ diverse Linux-Varianten
(getestet mit (K)Ubuntu)
+ CANopen Protokoll Stack von emtas

# Lieferumfang

+ Software zum Download

+ Handbuch im PDF-Format

+ Profildatenbanken fiir verschiedene
CiA-Profile

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz CANopen
DeviceDesigner

+ Floating Lizenz mit Dongle

+ Firmenlizenzen auf Anfrage

+ 1 Ein-Benutzer-Lizenz ist bei jedem
CANopen (FD) Protokollstack von
emtas inklusive

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installa-
tion und ausschlieBliche Nutzung des Pro-
gramms durch einen namentlich genannten
Benutzer auf beliebigen Computern unter
Windows und unter Linux.

# Bestellinformation

+ 1006-10  CANopen DeviceDesigner
Windows
+ 1006-11 CANopen DeviceDesigner Linux

+ 1006-10-D CANopen DeviceDesigner
Floating Lizenz Windows

+ 1006-11-D CANopen DeviceDesigner
Floating Lizenz Linux

Evaluierungsversionen des Tools sind auf
Anfrage bei emtas verfugbar.
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<< CANopen NetworkDesigner <<

Der emtas CANopen NetworkDesigner ermoglicht den Entwurf eines vollstandigen CANopen-Netzwerks
inklusive aller Gerate und Kommunikationsbeziehungen. Der entsprechende Quellcode fiir alle Komponenten

wird automatisch durch das Tool generiert.

<< Gerate- und Netzwerkentwurf <<

Im CANopen NetworkDesigner werden Gerate, deren
Signale und Kommunikationsbeziehungen (per PDO
und MPDO) definiert. Das Tool erzeugt daraus den
passenden Quellcode fir alle Komponenten im
Netzwerk. Der CANopen NetworkDesigner sorgt in
Kombination mit dem emtas CANopen Stack fir eine
CANopen-konforme  Realisierung  des  Entwurfs.
Heartbeat Producer- und Consumer-Beziehungen
sowie die Verknlpfung von Emergency Producer und
Consumer erfolgen ebenfalls automatisiert.

<< Objektverkniipfung <<

Bei der Konfiguration werden in einer Tabellenansicht
die Objekte der Producer und Consumer Ubersichtlich
dargestellt. Dabei treten die CANopen-Details fur den
Anwender in der Hintergrund und anstelle der
CANopen-Notation Objekt 0x6041, Subindex 1 wird
der Name des Signals beispielsweise ‘Control Word’
angezeigt. Mit einem Klick kdnnen nun Objekte der
Producer und Consumer verbunden werden.
Unglltige  Verbindungen Vorfeld
ausgeschlossen, da nur Verbindungen angezeigt
werden, welche entsprechend ihren CANopen-
Datentypen Ubereinstimmen.

Die Vergabe bestimmter Prioritaten fur einzelne
Verknipfungen ist moglich.

werden im

I I

e S e o B |sioe
e iy e oM BS actrs [ AR
e e e
it ..
Confgarm o
oo Erscatn
o
1 | I
ey e st | o s
s pesEce
s coce s coce

<< PDO Linking <<

Entsprechend der Einstellungen der Anwender
berechnet das Tool selbststaindig die PDO-
Konfiguration mit dem Mapping und den COB-IDs der
CANopen-Gerate. Eine manuelle Konfiguration der
PDO-Parameter durch Experten ist zusatzlich méglich.
Dabei sichert der CANopen NetworkDesigner die
Glltigkeit der Konfiguration.

CANopen NetworkDesigner —

Netzwerkdesign der neuesten Generation

<< Simulation <<

Eine Simulation der CANopen-Gerédte auf dem PC ist
ebenfalls integriert. Dabei kénnen noch nicht
vorhandene Gerate und ihre Prozesseingédnge (z.B.
digitale Eingange, Temperatursensoren, ...)
komfortabel simuliert und mit Werten stimuliert
werden. In der simulierten Applikation wird der
gleiche CANopen-Protokoll-Stack wie in der spateren
realen Applikation verwendet. Damit muss fur die
Simulation keine separate Skriptsprache erlernt
werden und Algorithmen wie z.B. Regler und andere
Signalverarbeitung kénnen in C erstellt und spater auf
dem realen Gerat nachgenutzt werden.

<< Netzwerkanalyse <<

Aus dem CANopen NetworkDesigner kdnnen Projekt-
dateien in den CANopen DeviceExplorer importiert
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<< CANopen DeviceExplorer <<

Fiir Entwicklungsaufgaben, Test-, Diagnose- und Serviceaufgaben ist der CANopen DeviceExplorer das
geeignete Tool. Er stellt CANopen-Masterfunktionen bereit und erlaubt damit den Test und die

Konfiguration von CANopen-Geraten.

Informationen Uber das jeweilige CANopen-Gerat
werden aus dem elektronischen Datenblatt des Gerats
(EDS oder XDD-Format) entnommen oder direkt aus
dem Gerat gelesen. Mithilfe standardisierter DCF-
Dateien  (Device  configuration files)  koénnen
Geratekonfigurationen  gespeichert und geladen
werden. Die Verwaltung ganzer CANopen-Netzwerke
in Projektdateien ist ebenfalls moglich. Individuelle
Test- und Steuerungsprogramme lassen sich mit
geringem Aufwand mithilfe des Script Plugin erstellen.

M Catiopan Doviebschort 3015 = B
File Connection Settings Misc Pluglns Help
i EE - mmA
[ Otrject Browser | 2® Metwork PDO Configuration PDO Tx & Rx

Nede-ld: [1/0a01 - MCU = EDS: /01004/esample_customer/sbe_ mou_hesiiefappl sbe_moueds
Olgect Dicticoary

Objects a Attnbutes
+ Communication Segment Index 1017
4 {1000 - Device Type
4 - Dewice Tyt _ | Sublndex 0
Ox1001 - Error Register Mame
Ox1002 - Manufacturer Status Register Datatype UNSIGMEDLE
D1003 - Predefined Emor Field
Ox1005 - COB 1D SYNC Access w
Dx1006 - Communication Cycle Perind
1007 - Synchronous Window Length

Producer Heartbeat Time

PDO Mapping no

Ox1014 - COB ID EMCY
Ox10175 - Inhibit Time Emergency
Ox1016 - Consumer Heartbeat Time i Bond e,
“ 1017 - Producer Heartbeat Time DEF Comny t e Decr

0 - Producer Heartheat Time
OxL018 - ldentity Object
Ox1028 - Emergency Consumer
w1029 - Error behaviour
D200 - Server SDO Parameter

Connected to Yirtual Ch 1 (125 kBit/s) Company license for emtas GmbH

<< Objektverzeichnis <<

Die Objekte des Gerats werden im Ubersichtlichen
Objektbrowser dargestellt. Auf jedes Objekt kann —
entsprechend den Zugriffsrechten - lesend und
schreibend zugegriffen werden. Dabei unterstitzt der
CANopen-DeviceExplorer sdmtliche SDO-Dienste. Die
Objektwerte sind je nach Datentyp dezimal,
hexadezimal, binar oder im ASClI-Format darstellbar.
GroBe Daten (z.B. Domain-Blocke) kénnen direkt aus
Dateien gelesen oder in Dateien geschrieben werden.
SDO-Zugriffe auf Objekte, die nicht in der EDS-Datei
verzeichnet sind, sind auch moglich.

<< Network Management <<

Mit dem CANopen DeviceExplorer kann das Netzwerk
nach vorhandenen Geraten gescannt werden. Heart-
beat und Node-Guarding der Gerdte im Netzwerk
kénnen konfiguriert und Gberwacht werden. Das Sen-
den aller CANopen-NMT Kommandos an die Gerate ist
moglich und die NMT-Zustande der Gerdte kénnen
Uberwacht werden.

CANopen DeviceExplorer —unentbehrlich fiir Ihre

CANopen-Gerateentwicklung

<< PDO-Konfiguration <<

Das Tool unterstitzt die einfache Konfiguration des
PDO-Mappings per Drag&Drop. PDOs lassen sich mit
einem Klick senden, empfangen und visualisieren.
Zu Test- und Diagnosezwecken kann die SYNC-
Nachricht zum Senden zyklischer PDOs einmalig oder
zyklisch  mit und ohne SYNC-Counter gesendet
werden. Der CANopen DeviceExplorer kann den
Empfang von timer-getriggerten PDOs liberwachen.




<< PlugIns — Erweiterungsmodule <<

Optionale Plugin Module erweitern den CANopen
DeviceExplorer bei Bedarf um weitere nitzliche Funk-
tionen. Folgende Plugins sind aktuell verfugbar:

— CANopen Interpretation Plugln
— LSS Master Plugln

— Script Plugln

— Process Data Linker Plugin

— EnergyBus Plugin

LSS Script PlugIn
Mit dem LSS Master Plugin kénnen Gerate detektiert,
Knotennummer und Bitrate LSS-fahiger Gerate
konfiguriert werden.

Script PlugIn
Die Script-Erweiterung basiert auf Javascript, erganzt
mit CANopen-spezifischen Kommandos,

beispielsweise zum Senden und Empfangen von SDOs,
PDOs und NMT-Nachrichten. Weitere Funktionen er-
moglichen zeitgesteuerte Aktionen sowie das Senden
und Empfangen von CAN-Telegrammen. Zusatzlich
kénnen Benutzeroberflachen mithilfe eines grafischen
Ul-Designers erstellt werden, so lassen sich eigene
Test- und Steuerungsapplikation auf Basis der
Scriptsprache erstellen.

// start all nodes in network

for (node = 1; node <= 127; node++) {
nmt.startNode( node );

}

// set all nodes to preoperational
nmt ., preopNetwork() ;

Process DataLinker PlugIn

Das Proces Datalinker Plugln vereinfacht die Konfigu-
ration der PDO Verlinkung in CANopen-Netzwerken
enorm. Nur die gewiinschten Kommunikationsverbin-
dungen mussen definiert werden. Das Plugin berech-
net automatisch das noétige PDO-Mapping und
Linking. Dementsprechend kénnen DCF Dateien er-
zeugt oder das Netzwerk direkt aus dem Tool konfi-
guriert werden. Selbstverstandlich werden auch
CANopen SPSen nach CiA405 unterstltzt.

efitas”
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# Anforderungen

+ Microsoft Windows Vista, 7, 8,10 oder
+ diverse Linux-Varianten

(getestet mit (K)Ubuntu)
+ unterstitztes CAN-Interface

# CAN Schnittstellen

Windows®: - IXXAT

- SYS TEC USB-CANmodul

- PEAK PCAN-USB

- Kvaser CAN-Interfaces

- EMS Winsche CAN-Interfaces

- Vector CAN-Interfaces (XL-Driver)
- candlinux

- SocketCAN

Linux®:

Unter Linux werden alle CAN-Schnittstellen mit
SocketCAN-API oder can4dlinux-API unterstitzt.

# Lieferumfang

+ CANopen DeviceExplorer zum Download
+ CANopen Interpreter Plugin
+ Handbuch im PDF-Format

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz fiir CANopen
DeviceExplorer

+ Floating Lizenz mit Dongle

+ Firmenlizenzen auf Anfrage

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installation
und ausschlieBliche Nutzung des Programms
durch einen namentlich genannten Benutzer
auf beliebigen Computern unter Windows und
unter Linux.

# Bestellinformation

+ 1007-10  CANopen DeviceExplorer Windows
+ 1007-10-D CANopen DeviceExplorer
Floating Lizenz Windows
+ 1007-11 CANopen DeviceExplorer Linux
1007-11-D CANopen DeviceExplorer
Floating Lizenz Linux

+

+ 1007-20  CANopen Script Plugin

+ 1007-21 CANopen LSS Master Plugln

+ 1007-24 CANopen CiA 402 Plugin (Drives)
+ 1007-25 Process Data Linker Plugin

+ 1007-26  CANopen SRDO Plugin

+ 1007-27 J1939 Plugln

Evaluierungsversionen des Tools stehen unter
www.emtas.de/download zur Verfligung.
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<< Process DataLinker <<

Der Process Datalinker ist eine leistungsfahige Erweiterung zum CANopen DeviceExplorer zur
Parametrierung der Kommuniktions-verbindungen in CANopen-Netzwerken. Mit wenigen Klicks konnen die
Verkniipfungen zwischen den Geraten definiert werden, woraus der Process DatalLinker automatisch die
PDO-Konfiguration erstellt. Es werden keine Detailkenntnisse von CANopen mehr benotigt und damit wird

das PDO-Linking deutlich vereinfacht.

Mit dem CANopen Datalinker Plugln steht eine
leistungsfahige Erweiterung zum  DeviceExplorer
bereit. Das Plugln dient zur Parametrierung der
Kommunikationsverbindungen in CANopen-
Netzwerken. Mit wenigen Klicks kénnen die
Verknupfungen zwischen den Geraten definiert
werden. Der CANopen Datalinker erstellt daraus
automatisch die PDO-Konfiguration. Es werden keine
Detailkenntnisse von CANopen mehr bendtigt, was
das PDO-Linking deutlich vereinfacht.

| Process Dista Linker
Object Linker  Settings  File Viewer
Object Matrix  Linking Overview | Configured PDOs | Node Settings

&
]
x

Producer: 3-CANopeniO-C12 = | Consumer:  1-1EC61131-3 - b 4

PLC_OBJ_U16_ OUTPUT 3

PLC_OBJ_U16_OUTPUT 4

PLC_OBJ_U32 OUTPUT 3

PLC_OBJ_U3Z_OUTPUT 4

PLC_OBJ_U8_OUTPUT 4

1
2

PLE_OBJ_32_OUTRUT_3
PLC_OBJ_I32_OUTPUT_4

HV_UE_OUTPUT_1

PLC_OBJ_U16_OUTPUT 2

PLC_OBJ_U32 OUTPUT 2

PLC_OBJ_US_OUTPUT_ 3

NV _I8_OUTPUT_2

NV_I8_OUTPUT_3
PLC_OBJ_IE_OUTPUT_4
NV _U32_OUTPUT_1

MV_U16_OUTPUT_1

NV_I8_0UTPUT_1
NV_I32_OUTP!

NV_I32_OUTP
NV_UE_OUTPUT_2

Di24_Di31 |

<< Objektverkniipfungen <<

Die Objekte der Producer und Consumer werden bei
der Konfiguration in einer Tabellenansicht dargestellt.
Ubersichtlichkeit wird dabei zusatzlich durch den
Verzicht auf die Gbliche CANopen Notation (0x6041,
Subindex 1) erreicht. Stattdessen wird ein Objektname
(z.B. Control Word) angezeigt.

Mit einem Klick lassen sich Objekte der Producer und
Consumer miteinander verbinden. Die Erstellung
unglltiger Verbindungen ist ausgeschlossen, da nur
Verbindungen mit entsprechend Ubereinstimmenden

CANopen-Datentypen angezeigt werden.

Zusatzlich ist es moglich, Prioritdten fir einzelne
Verknupfungen festzulegen.

~ Proce. Dt Linker
bt Linkee  Sottings e Viewer

Cosfi

MadedD |all

WodedCr Type  PDO  COS4D  TransTyps inkibitTime EventTimer Charactertic Magplegs
ET OO 1 Qu0000044T | GoFF -fvest Dms HOm Mapping dynambc  Qealfl] (16)- H6S_A00

uaBc02 (16} - PLE_OB_ 116, MPUT 2
3 RPDD 1 N2 GaFF - event - Mapping dymamic  0masa0:6 18] - H64_ar1

a APGG. 2 OnGO0ODICD | GuFE -evesl - Mapping dynamic  Ouaderd (5} Ned_Dnn

5 TROO 1 ONO00021 | OuFF -eveat SOmE 1900ms  Mapping dynamic | (eES-1 (16]- AN
febadr 2 (16 - A1

L RO ' OuOHOIES  GafF et D LL Mapping dynamic  0ugS001 (14}~ 400
865002 (16} - 401

M TPoO OnD000CICD | GAFF -eweal SOmE 1900ms  Mapping dynamic  (e60001 (8] - Cod_DET

o AP0 3 ORO0O0A4E B cewenl Oy om Manping dynamic  0we200:1 (M) - DOS_DOT

RO

OROODO04E4  OWFE- avent s

1000ms

Mappire dynamic

ma40 (8 - Hgs_DOT

<< PDO-Linking <<

Entsprechend den Einstellungen des Anwenders
berechnet der CANopen Datalinker selbstandig die
PDO-Konfiguration mit dem Mapping und den COB-
IDs der CANopen Gerate. Sonderfalle wie statisches
Mapping und fixe COB-IDs werden dabei
berticksichtigt. Die manuelle Konfiguration der PDO-
Parameter als Moglichkeit fur Experten ist ebenfalls
moglich. Dabei tberprift der CANopen Datalinker die
Gultigkeit der vorgenommenen Konfiguration.

CANopen DataLinker —unentbehrlich fiir die
CANopen-Netzwerkkonfiguration

<< Timer Konfiguration <<

Per Heartbeat lassen sich PDO-spezifische Timing
Parameter wie in Inhibit Time oder Event Timer oder
SYNC Timings wund die Knotenlberwachung
konfigurieren.




<< CANopen PLC Support <<

CANopen SPS nach CiA-405 werden durch den
CANopen DataLinker direkt unterstatzt.
Netzwerkvariablen kénnen fir jede SPS angelegt und
mit den Objekten der anderen Gerate verknipft
werden. Mehrere SPS in einem Projekt sind moglich.
Die Variablendefinitionen nach I1EC61131 werden
direkt durch den CANopen Datalinker erzeugt.

" File Wiewer -/0/1007,5odtware v/l cprope<s/ple pda_vie_1.0af TR

WAR_EXTERNAL

<< Gerateparametrierungen <<

Herstellerspezifische Objekte und geratespezifische
Objekte der Gerate koénnen Uber den CANopen
DeviceExplorer konfiguriert werden. Diese
Einstellungen werden in den CANopen DataLinker und
die erzeugten Konfigurationsdateien (DCF)
Ubernommen. Zusatzlich kénnen alle
Konfigurationsdaten direkt Gber CAN in die Gerate
geschrieben werden.

efitas”
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# Anforderungen

+ Microsoft Windows 7, 8,10

+ diverse Linux-Varianten
(getestet mit (k)Ubuntu)

+ CANopen DeviceExplorer

+ unterstitzte CAN-Schnittstelle

# CAN-Schnittstellen

Windows®: - IXXAT

- SYS TEC USB-CANmodul

- PEAK PCAN-USB

- Kvaser CAN-Interfaces

- EMS Wunsche CAN-Interfaces

- Vector CAN-Interfaces (XL-Driver)
- candlinux

- SocketCAN

Linux®:

Unter Linux werden alle Hardware-Schnittstellen
mit SocketCAN-API oder can4linux-API
unterstutzt.

# Lieferumfang

+ CANopen Datalinker Plugin Software
zum Download

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz
+ Firmenlizenzen auf Anfrage

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installation
und ausschlieBliche Nutzung des Programms
durch einen namentlich genannten Benutzer
auf beliebigen Computern unter Windows und
unter Linux.

# Bestellinformation

+ 5007-25 CANopen DeviceExplorer inkl.
Process DatalLinker Plugln

weitere Pluglns fir CANopen DeviceExplorer:
+ 1007-20 CDE Plugln - Script

+ 1007-21 CDE Plugin LSS

+ 1007-22 CDE Plugln Interpreter

+ EnergyBus Plugins auf Anfrage
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<< CANopen Bootloader <«

Der CANopen Bootloader ist mit dem Fokus auf geringen Speicherbedarf entwickelt. Er unterstiitzt nur die
fiir einen Bootloader zwingend notwendigen CANopen-Dienste und Objekte entsprechend dem CANopen-

Profil CiA 302-3.

Der emtas Bootloader kommt mit nur 6-8 KiB Flash
aus und ist dennoch CANopen-kompatibel. So kann
die Aktualisierung der Firmware durch Standard
CANopen-Master oder CANopen Konfigurationstools
erfolgen.

Verfugbar ist der Bootloader fur verschiedene 16- und
32-Bit-Mikrocontroller. Durch die portable Treiber-
anbindung ist eine Anpassung an andere Zielsysteme
einfach moglich. Erweiterungen, wie Layer Settings
Service (LSS) zur Konfiguration der Knotennummer,
sind verfligbar. Herstellerspezifischer Programmcode
z.B. zur Signierung der Firmwaredaten kann schnell
und unkompliziert integriert werden.

<< CANopen Dienste <<

NMT Slave - Bootloader dauerhaft in Pre-operational

Heartbeat - Producer Timer wird fest zur
Compile-Zeit definiert

SDO Server - expedited/segmentierter/Block Transfer
SDO Abort - General Error

Boot-Up - Boot-Up-Nachricht beim Start

<< Flashlayout <<

Das Kommandozeilentool ~ zur  CRC-Erstellung
berechnet die CRC aus der Binardatei der Applikation.
Es stellt einen Konfigurationsblock mit CRC an den
Anfang der Binardatei. Vom Bootloader wird die
Binardatei mit Konfigurationsblock inklusive CRC und
Applikation in den Flash geschrieben.

Config-
block
incl. CRC

Boot- | . I =
Flash
dar Applikation frei

CRC Bereich

Durch die Lieferung als Sourcecode lassen sich auch
eigene Dateien in den Konfigurationsblock einfligen
und der Applikation zugénglich machen.

# Anforderungen

+ ANSI-C Compiler
+ Mikrocontroller mit In-Application-
Programming Unterstitzung

# Lieferumfang

+ Bootloader Source Code (ANSI-C kompatibel)

+ Anpassung fir CPU, ersten internen
CAN Controller und internen Flash

+ EDS-Datei des Bootloaders

+ sofort lauffahige Beispiel-Applikation

+ Benutzerhandbuch im PDF-Format

+ Kommandozeilentool zur Checksummen-
Generierung fur MS Windows® und Linux

+ 1 Ein-Benutzer-Lizenz CANopen
UpdateManager zum Download der
Applikation inklusive

#Lizenzierung

+ standortgebundene Firmenlizenz
ohne Run-time-Gebuhren
(Royalty free; inkl. 24 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

+ Projektlizenz
(Royalty free; inkl. 6 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

#Bestellinformationen
+ 1001-10 CANopen Bootloader generisch




<< CANopen UpdateManager <<

Der CANopen UpdateManager ist fiir Firmware-Downloads und Netzwerk-Updates entwickelt. GroBter Wert
wurde dabei auf einfache Bedienbarkeit gelegt. Der UpdateManager unterstiitzt sowohl Update-
Mechanismen nach CiA 302-2 als auch nach verschiedenen Applikationsprofilen inklusive dem Zugriff auf

Passwortobjekte.

Fir Entwickler und Integratoren von CANopen-
Bootloadern bietet der integrierte CANopen-Master
mit SDO-Client (expedited, segmented und Block-
Transfer) und NMT-Master direkten Zugriff auf das
CANopen-Gerat.

Bei der Entwicklung kann so schrittweise validiert
werden, ob sich Gerat und Bootloader erwartungs-
gemaB verhalten. Parametrierungen von CANopen-
Geraten sind mit dem Tool leicht mdglich. Die CAN-
Kommunikation zwischen UpdateManager und dem
Gerat lasst sich zu Diagnosezwecken aufzeichnen.

Firmware Download und Netzwerk Update

in einem Tool

Neben direktem Firmware-Download zu einem Gerat
kénnen  Firmware-Dateien fir alle Gerate eines
Netzwerks zusammen mit Konfigurationsdaten in ein
Update-Package gelegt werden. Der Service-Techniker
vor Ort startet hierzu das Tool mit dem Update-
Package, um alle Gerate eines Netzwerks automatisch
zu aktualisieren.

I T . el = A | ] |
[T emtas - CANopen UpdateManager 2012 T |
File Connection Settings Help

1: ME-

Basic Update Device Access CAN Raw View

Device

Bootloader-Id: 32

Beotloader Device Type: Ox10000000

Node-Id: £

Product Number:

Revision Number:

Serial Number:

Firmware File: C:faustausch/battery_crc.bin

Method: CiA 302-2 (Standard)

Device State:  Unknown - update not possible

0%

Password Object: Ox2fff SubIndex: Oxd

Password Datatype: |UNSIGNED32 -

Password:

Action
Check Device Data Abort Download Update Firmware

Connected to Virtual Ch 1 with 125 kBit/s. Company license for emtas GmbH
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# Anforderungen

+ Microsoft Windows Vista, 7, 8,10 oder
+ diverse Linux-Varianten

(getestet mit (K)Ubuntu)
+ unterstitztes CAN-Interface

# CAN-Schnittstellen

Windows®: - IXXAT

- SYS TEC USB-CANmodul

- PEAK PCAN-USB

- Kvaser CAN-Interfaces

- EMS Wiunsche CAN-Interfaces

- Vector CAN-Interfaces (XL-Driver)
Linux®: - candlinux

- SocketCAN

Unter Linux werden alle Hardware-Schnittstellen
mit SocketCAN-API oder can4linux-API unterstitzt.

# Lieferumfang

+ Software zum Download
+ Handbuch im PDF-Format

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz

+ Floating Lizenz mit Dongle

+ Firmenlizenzen fir Service-Techniker oder

+ Buyout-Versionen auf Anfrage

+ 1 Ein-Benutzer-Lizenz ist bei jedem CANopen
Bootloader von emtas inklusive

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installation
und ausschlieBliche Nutzung des Programms
durch einen namentlich genannten Benutzer auf
beliebigen Computern unter Windows und un-
ter Linux.

# Bestellinformation

+ 1002-10 CANopen UpdateManager
Windows

+ 1002-10-D CANopen UpdateManager
Floating Lizenz Windows

+ 1002-11 CANopen UpdateManager Linux

+ 1002-11-D CANopen UpdateManager
Floating Lizenz Linux

L
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<< CANinterpreter <«

Das vielseitig einsetzbare Monitoring-Tool CANinterpreter dient zur Uberwachung und Aufzeichnung des
Datenverkehrs und zur Analyse von CAN-Netzwerken. Verschiedene PlugIns erweitern bei Bedarf den Funk-

tionsumfang.

<< Grundfunktionen <<

— Online-Uberwachung des Busverkehrs CAN-Daten-
Interpretation nach Anwendervorgaben

— Aufzeichnung der CAN-Telegramme

— Flexible CAN-ID spezifische Filterung/Triggerung

— einmaliges oder zyklisches Senden von CAN
Nachrichten/Sequenzen

— mit einem geeigneten Interface ist die Verwendung

fiir CAN FD moglich

sy T
File Connection Settings Plugins Help
i BE -
CAN Messages
CANRx ¥ Auto Scroll & hex relative time '

Time CANID Type Len 0 1 2 3 4 5 6 T
10036000 1824/0720 dB 1  Ox00

2 14821000 0/0x000  dB O

3 70684000 1600/0x640 dB 8  0xB0 Ox10 Ox17 0x00 0x64 0x00 Dx00 0x00
[ 85 120000 [100/04064 4

w00 Cwi(x0 102000 000

CAN Tx

Interval (ms) (5] Type Len 0 1 2 1 3 8% & T
1 25 100 db 4
2 Ox640 dB 8 0x80 0x10 Ox17 O 00 O o

3

Transmit

Connected to Demo (125 kBit/s)

<< Pluglns Erweiterungsmodule <<

Durch optionale Plugins lasst sich der Funktionsum-
fang erweitern. Die Erstellung zusatzlicher Pluglns
nach Kundenwunsch ist moglich. Anwendungsfalle
hierfiir sind z.B. Service- oder Inbetriebnahmetools fir
Gerate und Anlagen.

Scripting PlugIn

Das Plugin basiert auf QtScript/JavaScript, erweitert
um CAN und CANopen spezifische Kommandos.
Mithilfe des Tools konnen eigene Benutzer-
oberflichen z.B. fir Test- und Steuerungs-
applikationen erstellt werden. Der Entwurf erfolgt
Uber einen grafischen Ul-Designer. Lauffahige
Beispiele liegen der Auslieferung bei.

PlugIn EnergyBus Visualisierung
Das Plugin ist speziell fir die Anwendung mit
EnergyBus entwickelt. Es liberwacht den Datenverkehr
bei EnergyBus (CiA 454) und zeigt die Zustande und
Prozessdaten aller EnergyBus-Gerate im Netzwerk an.

PlugIn CANopen Interpretation
Die Interpretation von CANopen-Telegrammen
anhand der CANopen-Dienste wird mit diesem Plugin
moglich. Anstelle der Datenbytes “40 10 17 00" zeigt
das Plugin z.B. an, dass das Heartbeat-Producer-
Objekt (0x1017) per SDO gelesen werden soll. Fur alle
CANopen-Dienste sind entsprechende In-

terpretationen verfligbar. Dateninhalte der PDOs
kénnen anhand des Mappings angezeigt werden. Eine
Filterung der Telegramme ist nach CANopen-
Knotennummern und CANopen-Diensten moglich.
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<< CANopen Gateway CiA-309 <<

Das universelle CANopen Gateway gemaB CiA309-3 erlaubt iiber die zuverldssige und erprobte CANopen-
Technologie den Ethernet-Zugriff bis hinunter auf die Feldebene.

<< Grundfunktionen <<

Das CiA309-3-Gateway ist ein universelles TCP/IP-
CANopen-Gateway entsprechend der CiA-
Spezifikation 309-3. Es ist als Binarversion fir Linux
verfigbar und kann mit jedem Linux, das eine
candlinux oder SocketCAN CAN-Schnittstelle hat,
verwendet werden. Zudem steht das Gateway auch im
Quellcode zur Verfugung und kann damit auf alle
Plattformen portiert werden, die eine CAN-
Schnittstelle und einen TCP/IP-Stack mit BSD-Sockets
besitzen. Die CANopen-Komponente des Gateways
besteht aus dem bewahrtem CANopen Master-Stack
von emtas.

<< CANopen-Dienste <<

Es werden die in der Spezifikation 309-3 definierten
CANopen-Dienste durch das Gateway unterstitzt:

— SDO Client (Datentypen von 8..32 Bit, Strings und
Domains

— PDO Consumer

— PDO Producer

— NMT Kommandos

— Node Guarding Master

— Heartbeat Consumer

— Heartbeat Producer

— Emergency Consumer

Weitere CiA309-3 Kommandos zur Konfiguration des
Gateways sind ebenfalls verfugbar.

Mit der Verwendung des CANopen-TCP-Gateways
nach CiA309-3 konnen CANopen-Gerate einfach in
TCP-Netzwerke integriert werden. Weitergehende
Applikationen, die Uber den Funktionsumfang der
CiA309-3-Spezifikation hinaus gehen, kénnen mit der
Source Code Variante auf Basis des CANopen Master
Stacks entwickelt werden.

# Anforderungen

+ Raspberry Pi

+ Microsoft Windows 7, 8,10

+ diverse Linux-Varianten
(getestet mit (K)Ubuntu)

# Lieferumfang

+ CANopen TCP Gatway Software zum
Download
+ Handbuch im PDF-Format

# Bestellinformation
+ 1021-xx CiA 309 CANopen TCP Gateway
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<< CAN Multi-Protocol Stack <<

Der CAN Multi-Protocol Stack ist eine Software-Bibliothek mit der CAN-, CANopen- und J1939-Applikationen
fiir ein oder mehrere CAN-Linien zusammen in einem Gerat implementiert werden konnen. Ein grafisches
Konfigurationstool unterstiitzt die schnelle und komfortable Entwicklung und ist im Lieferumfang

enthalten.

Der CAN Multi Protocol Stack ist in ANSI-C erstellt und
somit auf vielen Systemen einsetzbar. Der strukturierte
Aufbau der Software und die bereitgestellte flexible
Benutzerschnittstelle einfache
Auswertung empfangener Daten und die
unkomplizierte Nutzung von CAN-, CANopen- und
J1939- Diensten im Netzwerk.

erlaubt eine

User API

CANraw

Die CANopen-Implementierung stellt alle Kommuni-
kationsdienste entsprechend des CANopen Kommuni-
kationprofils CiA 301 V4.2 bereit und ist in

verschiedenen Ausbaustufen erhaltlich. Sie wird mit
dem jeweils aktuellen CANopen Conformance Test des
CiA e.V. auf Konformitat zum Standard geprift.

Neben den Standard-Diensten des CiA 301 sind
Kommuni-

Erweiterungsmodule fur verschiedene
kations- und Applikationsprofile verfugbar.

/Tra nsmit Queue

CAN State

- Receive Queue

CPU
Timer

% 7

Object Dictionary

Ein definiertes Treiberinterface gewahrleistet die hohe
Flexibilitdit des CAN Multi-Protocol Stacks. Es
ermdglicht eine einfache Adaption an vorhandene
oder neue CAN-Controller oder CPU-Typen. Der
Austausch  der  Hardwareplattform st
unkompliziert durchfihrbar.

somit

Fir moglichst geringen Ressourcenverbrauch sind die
Protocol Stacks konfigurier- und skalierbar. Die
Konfiguration wird mit dem im Lieferumfang ent-
haltenen grafischen Softwaretool CAN DeviceDesigner
vorgenommen.

e TR : R
Fle Edt Options File Viewer Help
e LCNEA
General Settings
Driver Settings
Object Dictionary
wdex | marme | e — e
0x1000 Device Type At |t L nercdorion.| -
ax1001 Error Register Valos -
- wi017 Heartheat Pro interval
- Gui018 \dentity Object Tiame Heartbeat Producer
1 Vendor ID
2 Product Code Diata Type UNSIGNED 18
3 Rewision Number Access Type read-write
. Sarial Mumber Lower Limit 0x0000 |
=
ki ’
Impilementation Type Managed Variable
Imsl_‘rmgu.i | Reset Datautes |
Dvice Description
Generator Qutput

Benutzeroberfliche CANopen DeviceDesigner

Der CAN DeviceDesigner hilft beim Entwurf der
CANopen-Gerdate und der erforderlichen Dienste.
Durch vordefinierte Profile und Objekte kénnen auch
das Objektverzeichnis, J1939 Dienstekennung und das
EDS-File des Gerates schnell und sicher erzeugt
werden.
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<< CANopen Dienstmerkmale <<

<< J1939 Dienstmerkmale <<

Dienstmerkmal Basic Slave Master/Slave Manager Die
SDO Server* 2 128 128 Knotenadressvergabe fest oder Adress Claiming
SDO Client* 128 128 Zeitiiberwachung von Nachrichten [
SDO expedited/ Zyklisches Senden/Empfangen ()
segmented/block* o/e/- | o/0/® | 0/0/0 "
Transportprotokoll (TP) fiir groBe
USDO Connections** 2 512 512 Datenmengen L
PDO Producer 32 512 512
PDO Consumer 32 512 512
PDO Mapping static  |static/dynam. |static/dynam. # Unterstijtzte P]attformen
MPDO Dest. Mode™ d o Der emtas CAN Multi-Protocol Stack kann mit und
MPDO Src. Mode* (] (] ohne Betriebssystem verwendet werden. Er
SYNC Producer o o unterstutzt eine Vielzahl von CAN-Controllern und
SYNC Consumer P °® °® CPU-Typen: Bosch, Infineon, Intel, NXP, ST
. Microelectronics, Texas Instruments, Atmel,
Time Producer [ o . .
. Renesas, Microchip uva.
Time Consumer hd hd Die Liste der unterstiitzten Hardwareplattformen
Emergency Producer o o ® wird standig erweitert:
Emergency Consumer 127 127 https://www.emtas.de/info/controller
Guarding Master* o . : _
Guarding Slave” ° Py Py Sollte lhre .Plattform noc.h nlcht. verfugbar sein,
. ° ° sprechen Sie uns an. Die Entwicklung weiterer
Bootup Handling Treiberpakete ist problemlos moglich.
Heartbeat Producer ([ J ([ J ([ J
Heartbeat Consumer 127 127 .
NMT Master ® ® # Lleferumfang
NMT Slave ([ J (] o + CANopen/J1939/CANraw Protokoll
Master Bootup CiA302-2* ° Sourcecode (ANSI-C kompatibel)
. - + Multiprotokoll Treiber
Fl Master CiA302-2* @) [ ]
ying 7 ‘er "3 + CAN DeviceDesigner
(é:}:?gzu_;a;aon Manager ® (1 Named User Lizenz)
SRD CiAT02-5* o ° + sofort lauffahige Beispielapplikationen
130 -5' - + Benutzer- und Referenzhandbuch
Redundancy CiA302-6 o o + optionaler Wartungsvertrag
CANopen Router CiA302-7* O O + optionaler Integrationssupport
LED CiA303 ([ J () () . .
Safety* o o o # Lizenzierung
LSS CiA305 ® ® o + standortgebundene Firmenlizenz
Networking/Routing* (e} o) o) ohne Run-time-Gebihren
Multiline o o (Royalty free; inkl. 24 Monate Telefon- und
C#-API-Wrapper E-Mall-§uppon)
Windows o O O + Projektlizenz

*Classic CAN Protocol Stack ** CAN FD Protocol Stack

@inklusive

O optional

(Royalty free; inkl. 6 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

# Bestellinformation

+ 5031-10 Multiprotokoll J1939/CANopen
Slave Pack

+ 5031-10 Multiprotokoll J1939/CANopen
Master/Slave Pack

+ 5031-12 Multiprotokoll J1939/CANopen
Manager Pack
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<< CAN Hardware <<

CAN-Interface-Hardware erlaubt den Zugriff von PC-Anwendungen auf CAN-Netzwerke. Wahlen Sie fiir Ihre
Anwendung aus den Bereichen J1939, CANopen (FD) oder EnergyBus das optimale CAN-Interface
entsprechend dem Leistungsbedarf. Fiir die Anwendung der Interfaces mit unseren emtas Software Tools
fragen Sie uns —wir beraten Sie gern.

Ein Wechsel zwischen verschiedener CAN-Hardware ist problemlos méglich. Die meisten CAN-Interfaces stehen fir viele
unterschiedliche Systemarchitekturen zur Verfiigung. Die Hersteller der von uns angebotenen Hardwareprodukte bieten
hochste Qualitat und vielfach einen weitreichenden Support fir Ihre speziellen Anwendungsgebiete.

HMS Industrial Networks GmbH

<< IXXAT USB-to-CAN FD <<

ISO CAN FD, non ISO CAN FD und
CAN High-Speed-Support
—  Kostenglinstig und duBerst vielseitig
—  Einheitliche Treiber-Schnittstelle (VCI) fur den
einfachen Wechsel des PC-Schnittstellentyps
—  Galvanische Trennung

HMS Industrial Networks GmbH

<< IXXAT USB-to-CAN V2 <<

— 2 x CAN High-Speed-Support

— Kostengunstig und auBerst vielseitig dank
optionalem LIN- oder CAN-Lowspeed-Support

—  Einheitliche Treiber-Schnittstelle (VCI) fur den
einfachen Wechsel des PC-Schnittstellentyps

—  Galvanische Trennung optional verfigbar

HMS Industrial Networks GmbH

<< CAN@net NT 200 <<

— 2 x CAN High-Speed-Support

—  Uberbriickung von groBen Distanzen und
einfacher Systemzugang via Ethernet

—  Leistungsstarke Filter-, ID-Ubersetzung-,
Daten-Mapping- und Multiplexer-Funktionalitat

—  Schutz durch galvanische Trennung
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SYS TEC electronic GmbH
<< USB-CANmodul1 <<

— High-Speed-CAN Interface

— 11 bit ID und 29 bit ID CAN Unterstutzung
— 9-pin D-SUB Steckanschluss

— Diagnose-LEDs

— CAN-Interface nach I1SO 11898-2

Kvaser AB

<< Kvaser Leaf SemiPro LS <<

— USB-CAN Interface, einkanalig

— Low-Speed-Interface

— 11 bit ID und 29 bit ID CAN Unterstutzung
— Galvanische Trennung

o
S
S
=
T
=
<
S

— 9-pin D-Sub Steckanschluss

Kvaser AB

<< Kvaser Memorator Professional HS/LS <<

— High-Speed und Low-Speed CAN Interface und
CAN Datenlogger Kvaser Memorator

—  Erfullt die CAN-Spezifikationen 2.0 A/B

— Unterstutzung von SD and SDHC Speicherkarten

— 2 D-SUB9 Anschliisse (1 x CAN-HS, 1 x CAN-LS)

— Spannungsversorgung im Stand-Alone-Betrieb Uber
CAN moéglich

EMS Wiinsche

<< EtherCAN 3.0 <<

— Ethernet/CAN Gateway, 2xCAN, RS232,
USB Host, SD Card Slot

— CAN jeweils galvanisch getrennt

— 454 MHz ARM9 CPU (Freescale 1.MX287)

— Web Server

— 24 V Versorgung

— Plattform fur lokale Steuerungsanwendungen

27
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<< SAE J1939 Stack <<

Der J1939 Protokollstack ermoglicht eine einfache und schnelle Entwicklung von J1939 Gerdten. Der Stack
umfasst die gesamte Funktionalitat, die fiir eine Integration von J1939 in eigene Gerate notwendig ist.

Der SAE J1939 Protokollstack erméglicht mit der vor-
handenen Funktionalitat fur die Integration von J1939
in eigene Gerate die einfache und schnelle
Entwicklung von J1939 Geraten.

Die komfortable API erlaubt die einfache Auswertung
von empfangenen Daten. Der J1939 Stack ist mit
einem definierten Treiberinterface ausgestattet. Das
Treiberinterface gewahrleistet hohe Flexibilitat, weil
die Adaption des Protocol Stacks an vorhandene oder
neue CAN-Controller oder CPU-Typen leicht mdéglich
ist. Damit ist ein unkomplizierter Austausch der
Hardwareplattform gewahrleistet. Die Verwendung
verschiedener Echtzeitbetriebssysteme (RTOS) sowie
Linux (SocketCAN, can4linux), Windows und QNX ist
moglich.

Mehrere Beispiele gehéren zum Lieferumfang, sodass
der Einstieg in die Nutzung des J1939 Stacks leicht
fallt. Fir die Nutzung der Funktionen steht zudem das
Referenzhandbuch mit Beschreibung der Funktions-
parameter bereit.

<< Konfiguration <<

Um den Ressourcenverbrauch gering zu halten, ist der
J1939 Stack weitgehend konfigurier- und skalierbar.
Die vielfaltigen Moglichkeiten zur Konfiguration erlau-
ben die individuelle Anpassung fiir das Kundenpro-
dukt. Die Einstellung fur diese Features erfolgt mit
dem grafischen Konfigurationstool CAN
DeviceDesigner. Das Tool ermdglicht die Konfiguration
der PGNs und das Mapping der SPNs Uber eine
integrierte Datenbank.

<< Eigenschaften <«

— Transportprotokolle (BAM und CMDT) fur groBe
Datenmengen

— Einstellung der Knotenadresse: fest oder liber
Address Claiming

— Zeitliberwachung von zyklischen
J1939-Nachrichten

— Zyklisches Senden und Empfangen von J1939
Nachrichten

— Address Claiming Protokoll wird in vollem Umfang
unterstutzt

— Dynamische Konfiguration der PGN und SPNs zur
Laufzeit

# Unterstiitzte Plattformen

Der emtas J1939 Protocol Stack kann mit und
ohne Betriebssystem verwendet werden. Er un-
terstiitzt eine Vielzahl von CAN-Controller- und
CPU-Typen. Darunter: Bosch, Infineon, Intel,
NXP, ST Microelectronics, Texas Instruments,
Atmel, Renesas, Microchip uva.

Die Liste der unterstutzten Hardwareplattformen
wird standig erweitert:
https://www.emtas.de/info/controller

Sollte lhre Plattform dennoch einmal nicht
verfuigbar sein, ist die Entwicklung weiterer
Treiberpakete problemlos maoglich.

# Lieferumfang

+ Protocol Sourcecode in ANSI-C
(MISRA-konform)

+ J1939 Treiber

+ J1939 DeviceDesigner
(1 Named User Lizenz)

+ sofort lauffahige Beispielapplikationen

+ Benutzer- und Referenzhandbuch

+ optionaler Wartungsvertrag

+ optionaler Integrationssupport

# Lizenzierung

+ standortgebundene Firmenlizenz
ohne Run-time-Gebuhren
(Royalty free; inkl. 24 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

+ Projektlizenz
(Royalty free; inkl. 6 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

# Bestellinformation

+ 5028-10 J1939 Stack Pack

+ 5028-10-ML J1939 Stack Pack MultiLine
+ 2028-xx J1939 Treiber

+ 2028-xx-ML J1939 Treiber MultiLine

+ 0100-40 Integrationssupport
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<< SAE J1939 DeviceDesigner <<

Der J1939 DeviceDesigner ist ein einfach zu bedienendes Tool zum schnellen und kostensparenden Entwurf
von J1939-Geraten. Mit wenigen Klicks fiigt der Anwender aus vordefinierten Datenbanken die PGN- und
SPN-Konfiguration des Gerat zusammen und spezifiziert die Eigenschaften der Signale.

Der J1939 DeviceDesigner erzeugt daraus die PGN-
und SPN-Konfiguration und Initialisierungsfunktionen
in C sowie eine Geratedokumentation. Zusatzlich
konfiguriert der J1939 DeviceDesigner anhand der
Gerateeigenschaften den J1939 Stack und das J1939
Treiberpaket optimal.

<< PGN- und SPN-Konfiguration <<

Die PGN- und SPN-Konfiguration wird entsprechend
der integrierten Datenbank und Eingaben als
C-Quellcode-Datei generiert, welche in die Applikation
als Interface zum Protokollstack mit eingebunden
wird. Entsprechend der Konfiguration kann auf die
Variablen der PGNs direkt als C-Variable aus der
Applikation zugegriffen werden.

<< Stack Konfiguration <<

Entsprechend den Einstellungen und der Definition
der PGNs und SPNs wird eine Konfigurations- und eine
Initialisierungsdatei als C-Quellcode-Datei erstellt, die
sicherstellt, dass nur die tatsdchlich verwendeten
Dienste des J1939-Stacks kompiliert und initialisiert
werden. Somit ist der Speicherbedarf des J1939 Stacks
jeweils ressourcen-optimal konfiguriert.

<< Geratedokumentation <<

Fur die PGN-Konfiguration mit allen Einstellungen und
Beschreibungen sowie far die weiteren
geratespezifischen Einstellungen wird eine
Geratedokumentation im HTML- und Text-Format
erstellt. Die generierte Dokumentation spiegelt die
aktuellen Einstellungen und die aktuelle
Implementierung wider und ist somit stets auf dem
neuesten Stand. Die Verwendung der generierten
Dokumentation als Teil der Anwenderdokumentation
des Gerats oder als Import in Textverarbeitungs-
programme ist moglich.

# Anforderungen

+ Microsoft Windows 7, 8,10 oder

+ diverse Linux-Varianten
(getestet mit (K)Ubuntu)

+ J1939 Protokollstack von emtas

# Lieferumfang

+ Software zum Download
+ Handbuch im PDF-Format
+ PGN/SPN Datenbank

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz CAN DeviceDesigner

+ Floating Lizenz mit Dongle

+ Firmenlizenzen auf Anfrage

+ 1 Ein-Benutzer-Lizenz ist bei jedem J1939
Protokollstack von emtas inklusive

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installation
und ausschlieBliche Nutzung des Programms
durch einen namentlich genannten Benutzer
auf beliebigen Computern unter Windows
und unter Linux.

# Bestellinformation

+ 1030-10  J1939 DeviceDesigner Windows
+ 1030-10-D J1939 DeviceDesigner
Floating Lizenz Windows
+ 1030-11 J1939 DeviceDesigner Linux
+ 1031-11-D J1939 DeviceDesigner
Floating Lizenz Linux

Evaluierungsversionen des Tools sind auf
Anfrage bei emtas verfigbar.
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<< J1939 CANinterpreter <<

Das vielseitig einsetzbare Monitoring-Tool CANinterpreter dient zur Uberwachung und Aufzeichnung des
Datenverkehrs und zur Analyse von CAN-Netzwerken. Mit dem J1939 PlugIn konnen Nachrichten entspre-
chend dem SAE J1939 interpretiert und versendet werden.

<< Grundfunktionen <<

— Online-Uberwachung des Busverkehrs

— CAN-Daten Interpretation entsprechend SAE J1939
— Aufzeichnung der CAN-Telegramme

— Flexible CAN ID-spezifische Filterung/Triggerung

— einmaliges oder zyklisches Senden von CAN

— Nachrichten/Sequenzen

<< J1939 Plugln <<

Die J1939-Interpretation interpretiert alle CAN-
Telegramme entsprechend dem J1939 Standard. Alle
Nachrichten werden mit Namen sowie Quell- und
Zieladresse dargestellt. Die PGNs und die darin
enthaltenden SPNs werden detailiert mit allen
enthaltenen Werten als physikalische GroBen mit Wert
und Einheit interpretiert. Neben der im Bild gezeigten
linearen Ansicht der Telegramme ist auch ein J1939
Objektview verflgbar, welches alle Signale mit ihren
aktuellen Werten darstellt.
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Importmaoglichkeiten fiir proprietdre PGNs ergénzen
die Interpretation. Zudem werden auch die BAM- und
TP-Nachrichtensequenzen  vollstandig  analysiert.
Mit dem Monitoring-Tool lassen sich J1939-Tele-
gramme senden und anfordern. Darlberhinaus
kénnen ebenfalls Address Claiming Telegramme
gesendet werden.

Somit ist der CANinterpreter mit J1939-Interpretation
die ideale Erganzung fur Entwickler und Nutzer von
J1939-Geraten.

Durch optionale Pluglns lasst sich der Funktionsum-
fang erweitern. Die Erstellung zusatzlicher Plugins auf
Kundenwunsch ist moglich. Anwendungsfalle hierfar
sind z.B. Service- oder Inbetriebnahmetools fir Gerate
und Anlagen.

<< Scripting PlugIn <<

Das Plugin basiert auf QtScript/JavaScript, erweitert
um CAN und J1939-spezifische Kommandos. Mithilfe
des Tools kénnen eigene Benutzeroberflachen z.B. fir
Test- und Steuerungsapplikationen erstellt werden.
Der Entwurf erfolgt Gber einen grafischen Ul-Designer.
Lauffahige Beispiele liegen der Auslieferung bei.

# Bestellinformation

+ 5017-10  CANinterpreter J1939 Windows
+ 5017-10-D CANinterpreter J1939 Windows
Floating Lizenz Windows

+ 5017-11 CANinterpreter J1939 Linux

+ 5017-11-D CANinterpreter J1939
Floating Lizenz Linux
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<< EnergyBus - Einfulhrung <<

EnergyBus ist ein offener Standard fiir alle elektrischen Komponenten an Elektrofahrradern und LEVs —
Light-Electric-Vehicles. Durch die Standardisierung wird die Kompatibilitat und Sicherheit von LEVs erhoht.
EnergyBus besteht aus einer dafiir entwickelten Steckverbinder-Familie und einem auf CANopen basieren-

den Kommunikationsprotokoll.

— Throttle
Display Power

switch

1
1
EnergyBus
=3 Controller (EBC)
=33 1

- MC
[ Motor [ e

<< EnergyBus-Kommunikation <<

Zum Datenaustausch setzt EnergyBus auf das bewahr-
te CANopen-Protokoll. Die Spezifika von EnergyBus
wurden von den Mitgliedern des EnergyBus e.V. ge-
meinsam mit dem CAN in Automation e.V. als ein
CANopen Applikationsprofil entwickelt und als CiA-
454 veroffentlicht. Jedes EnergyBus-Netzwerk erfor-
dert einen EnergyBus-Controller (EBC) als CANopen-
Master. Die verschiedenen Komponenten (Akku, An-
trieb, Display, Ladeschlosskabel, usw.) sind als
CANopen-Slaves mit spezifischen Parametern und Ver-
halten definiert. Im Applikationsprofil sind neben den
Ubertragenen Daten und Zykluszeiten auch Mechanis-
men zur Erkennung von Gerdten beim Austausch von
Komponenten und Kompatibiltitatsprifungen defi-
niert.

<< EnergyBus e.V. <<

Die Standardisierung von EnergyBus wird durch den
EnergyBus e.V. geleitet.

Zu den Mitgliedern des
Vereins zahlen verschie- e E
nergyBus
dene namhafte Unter- gy
nehmen aus den

Branchen Batteriemanagement,

Fahrradverleih, Energieversorgung, Antriebstechnik
sowie Elektrofahrradkomponentenhersteller aus dem

In- und Ausland sowie engagierte Privatpersonen.

z ]
Service adapter, | PC |
| USE / serial :

o Light]
’ On Board +
r
[

Energy supply

6V/12V Cell phone

& other
external
devices
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Der EnergyBus e.V. mit Sitz in Thiringen wurde 2007
in Taiwan gegrindet. Seit 2012 ist emtas Software-
Entwicklungspartner des EnergyBus-Vereins. emtas
engagiert sich aktiv an der Weiterentwicklung des
EnergyBus-Kommunikationsprotokolls.

Weitere Informationen finden Sie auf

www.energybus.org

<< CANopen Anforderungen <<

Zur Integration von EnergyBus in Komponenten ist ein
CANopen Stack oder das EnergyBus Framework not-
wendig. Fir den EBC und externe Ladegerate sind zu-
dem CANopen Master Funktionen erforderlich. Fur alle
Gerate ist die Unterstlitzung von LSS (Layer Setting
Services - CiA 305) zur automatischen Adressierung
vorgeschrieben und die Verwendung eines Bootloa-
ders empfohlen. Aufgrund der flexiblen PDO-Konfi-
guration zur Laufzeit muss die CANopen-
Implementierung dynamische Objektverzeichniseintra-
ge unterstutzen.

Alle diese Anforderungen erfullt das EnergyBus
Framework von emtas. Neben den erforderlichen
CANopen-Funktionen beinhaltet das Framework zu-
satzlich weitere EnergyBus-spezifische Funktionen.
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<< EnergyBus Framework <<

Das EnergyBus Framework stellt ein Applikationsinterface fiir EnergyBus-Gerate, z.B. Elektrofahrrader
bereit. Die Software ist in ANSI-C programmiert und konform zum Standard CiA 454. Der Einsatz des
EnergyBus Frameworks, das auf dem bewahrten CANopen Stack basiert, erlaubt die Integration von
CANopen-Kommunikationsdiensten iiber ein anwenderfeundliches User-Interface.

Die Software ist modular aufgebaut. Je nach Anforde-
rung lassen sich die Module fiir verschiedene Gerate-
typen wie Anzeige, Antrieb, Batterie, Load Monitoring
Modul und EBC (EnergyBus Controller) zusammenstel-
len. Der modulare Aufbau ermdglicht die einfache
und schnelle Integration der verschiedenen Gerate-
typen. Die einzelnen Gerate kénnen auch mit dem
EnergyBus Controller kombiniert werden.

Alle  EnergyBus-relevanten Objektverzeichnis-Daten
werden abhangig vom Gerétetyp in einem Datenblock
bereitgestellt, der von der Applikation gelesen und
geschrieben werden kann. Die Applikation wird bei
Anderung der Objekte (iber registrierbare Callback-
Funktionen informiert. Das Handling der Kommunika-
tion und der EnergyBus-Zustandsmaschine sowie die
Knotennummernvergabe erfolgt automatisch im Hin-
tergrund.

Die Konfiguration erfolgt Gber den EnergyBus
DeviceWizard. Dieses Tool erstellt neben dem Objekt-
verzeichnis auch die zugehorigen EDS-Files und eine
Dokumentation des Gerates.

<< Slave Module <<

Aktuell werden durch das EnergyBus Framework
folgende EnergyBus-Komponententypen als Slaves
unterstutzt:

— Anzeige (HMI)

— Akku

— Antrieb (Motor Controller, MCU)
— Security Device

— Load Monitoring Device

EnergyBus EnergyBus EnergyBus EE"F'W:"‘ | EnergyBus
Anzeige Batterie Antrieb : IEBQ - Ladegerit
CANopen 454 CANopen 454
Slave Services Master Services
CANopen Drivers

<< Externes Ladegerat <<

Fur externe Ladegerate steht ein separates Modul im
Framework zur Verfligung, da ein externes Ladegerat
sowohl Master- als auch Slave-Funktionalitat beinhal-
tet. Je nach angeschlossenen Komponenten (Uber-
nimmt das Modul nur Slave Funktionalitaten (wenn
eine EBC im System vorhanden ist), oder die Master
Funktionalitdt im Netzwerk z.B. LSS, Knotennummern-
vergabe, NMT Kommandos (wenn kein EBC vorhanden
ist).

<< EnergyBus Controller <<

Der EnergyBus Controller (EBC) ist das zentrale Steu-
erelement des Energybus-Netzwerks und arbeitet im-
mer als Master (LSS, NMT und Steuerungsmaster).
Dabei ist er u.a. auch fir die Vergabe der Knotennum-
mern, die Umschaltung der NMT- und EnergyBus
State-Machine und die Steuerung der einzelen Gerate
verantwortlich. Er kann als separates Gerat ausgefihrt
werden oder mit anderen Komponenten in einem
Gerat kombiniert werden. Haufig ist die Kombination
mit Antrieb (Motor Controller).

EnergyBus data

CAN/EnergyBus




<< Dienstmerkmale <<

Dienstmerkmal EB Slave  EB EBC EB ext.
Device Ladegerat
Knodennummer per LSS 1 127
virtuelle Gerate 1 127 127
SDO Server 1 1 1
SDO Client 128 128
emaraiivock | #/8/0 | /8/0 | 8/0/0
PDO Producer 20 512 512
PDO Consumer 4 512 512
PDO Mapping static dynamisch | dynamisch
SYNC Producer ([ J ( B
SYNC Consumer [ J [ L
Emergency Producer ([ ([ ([
Emergency Consumer 127 127
Bootup Handling o ([ J
Heartbeat Producer [ J [ ] [ J
Heartbeat Consumer 2 127 127
NMT Master [ J ( B
NMT Slave [ J 0?2
LSS CiA305/Fastscan ) ® o
Master
LSS CiA305/Fastscan o
Slave Handling

® inklusive O optional

1 - nur OHNE EBC im Netzwerk
2 - nur MIT EBC im Netzwerk
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# Unterstiitzte Plattformen

Das EnergyBus Framework kann mit und ohne
Betriebssystem verwendet werden. Es unterstitzt
eine Vielzahl von CAN-Controllern und CPU-Typen.
Die Liste der unterstiitzten Hardwareplattformen
wird standig erweitert:
https://www.emtas.de/info/controller

Sollte Ihre Plattform noch nicht verfligbar sein,
sprechen Sie uns an. Die Entwicklung weiterer
Treiberpakete ist moglich.

# Lieferumfang

+ EnergyBus LEV Framework ANSI-C Sourcecode
+ sofort einsetzbare Beispiele
+ Handbuch im PDF-Format

# Lizenzierung

+ Standortgebundene Firmenlizenz
ohne Run-time-Gebihren
(Royalty free; inkl. 24 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

+ Projektlizenz
(Royalty free; inkl. 6 Monate Telefon- und
E-Mail-Support)

+ 1 Ein-Benutzer-Lizenz fur EnergyBus
DeviceWizard inklusive

# Bestellinformation

+ 1014-10 EnergyBus LEV Framework Slave
Communication Modul

+ 1014-11 EB LEV Framework Master/Slave
Communication Modul

+ 1014-20 EnergyBus LEV Framework EBC
Modul

+ 1014-21 EnergyBus LEV Framework Anzeige
Modul

+ 1014-22  EnergyBus LEV Framework Batterie
Modul

+ 1014-23 EnergyBus LEV Framework Antrieb
Modul

+ 1014-24  EnergyBus LEV Framework
Voltage Converter Modul
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<< EnergyBus DeviceWizard <<

Zur Konfiguration, Parametrierung und Skalierung des EnergyBus Framework steht der EnergyBus Device-
Wizard zur Verfiigung. Ein Assistent fiihrt den Anwender durch die Auswahl der EnergyBus-Gerate (Batterie,
Ladegerat, Antrieb, Anzeige oder EnergyBus-Controller (EBC)). In weiteren Schritten werden die Eigenschaf-
ten der einzelnen Komponenten definiert. Detailkenntnisse von CANopen und des EnergyBus-
Applikationsprofils sind nicht zwingend notig und die tiefe Einarbeitung in die Kommunikationsprotokolle

entfallt.

Durch die Konfiguration der verwendeten Hardware
(Mikrocontroller) wird der Anwender vom EnergyBus
DeviceWizard gefuhrt. Dabei sind nur CPU-Typ, CAN-
Controller-Typ und einige Timing-Parameter z.B. die
Taktfrequenz des Mikrocontrollers auszuwahlen und
der Treiber wird entsprechend den Einstellungen kon-
figuriert.

<< Programmausgaben <<

Aus den Benutzereingaben werden .h-Konfigurations-
dateien, .c-Applikationscode sowie erforderliche
Geratebeschreibungsdateien in verschiedenen
Ausgabeformaten erzeugt. Vor der Generierung pruft
der EnergyBus DeviceWizard die Plausibilitat der ein-
gegebenen Daten und liefert ggf. entsprechende War-
nungen und Fehlermeldungen. Die Konfigurations-
dateien stellen das EnergyBus Framework ein und
aktivieren durch das Setzen von Compiler-Schaltern
nur die jeweils bendtigten Funktionalitdten des Fra-
meworks.

Optimale Konfiguration des EnergyBus Framework
mit dem EnergyBus DeviceWizard

Die passgenau generierten C-Dateien beinhalten das
CANopen-Objektverzeichnis, den PDO-Mapping-Code
und die Schnittstelle zur Applikation. Das EnergyBus
Framework ist so mit den generierten Dateien auf die
Anwendung zugeschnitten und hinsichtlich des
Speicherbedarfs an RAM und Flash optimiert.

<< Experten-Modus <<

Der Experten-Modus bietet fir CANopen-erfahrene
Anwender zusatzlich die Mdglichkeit, Objekte im her-
stellerspezifischen Teil des Objektverzeichnisses oder
Gerateprofilsegment anzulegen. Dabei kénnen CANo-
pen-Objekte auch aus CODB- oder EDS-Dateien impor-
tiert werden. In diesem Modus kann die
CANopen-Funktionalitat des generierten Applikations-
codes erweitert werden, soweit das im Rahmen des
Funktionsumfangs des EnergyBus Frameworks mog-
lich ist.

oo g o e e ol A=
L mide  AF EE

| Energylus Dewice Settngs
d
Virtual devioss: Virtual device configuration

& Battery Attribute Value

] EnergyBus Controller Deuiee byend-user | g =

specific functionality yu =

C:/austausch/cdd/kupp.cddp Company license for emtas GmbH
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<< Design Flow <<

-

User Input

<< Generierte Dateien <<

— Objektverzeichnis

— EnergyBus Framework-Konfiguration

— EnergyBus Framework-Initialisierung

— Electronic Datasheet (EDS nach CiA 306)

— XDD nach CiA 311

(7))
=

=
(=2
S
v
s

Ll

— Objektverzeichnisdokumentation im HTML-Format

— Auflistung der Objekte im CSV-Format zum Import
in Tabellenkalkulationsprogramme

— Beschreibung der Objekte im txt-Format
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<< EnergyBus Tool <<

Zur Analyse und fiir das Monitoring von EnergyBus-Komponenten in LEVs dient das EnergyBus Tool. In der
Basisversion zeigt das Tool alle Komponenten und ihre aktuellen Zustinde und Betriebsdaten an. Uber
PlugIns kann das Tool um eine Vielzahl zusitzlicher Funktionen zur Uberwachung von EnergyBus-Kompo-
nenten erganzt werden.

Die aktuellen Geratezustdnde kénnen in XML-Dateien
exportiert werden und spater wieder eingelesen wer-
den. Zudem konnen diese Dateien, die den aktuellen
Zustand eines EnergyBus-Netzwerkes (z.B. eines Elek-
trofahrrads) beinhalten, zu Service-Zwecken versendet
werden. Der Geratezustandsbericht kann auch als
PDF-Datei erzeugt werden.

EnergyBus Network Status

Date of Report:2012/05/28
Time of Report:7:19 pm

1 List of Devices
* Batiery Packs
+ Moo
+ Disglay + EBC
2 Status for Battery Packs

2.1 General Information
Device Type: Dx021001c6
+  EnergyBus device
+ EBC not supparted
+  Actve Device
* Dwvace changeable byend-user
*  manufactarer-gpecific funchonality not supported
Error Register: (x00
*  noemor reported
Device Id:
*  Vendor-Id 0=0319
* ProductCode 0x8013
+ Revision Number 09
+  Senal nuber 4

<< Optionale Erweiterungen <<

— EnergyBus-Nachrichten-Interpretation
2.2 Battery Packs Information

38

— EnergyBus-Nachrichten-Filterung

— CAN-Rohdatenexport

— Firmware-Update der Komponenten
— EBC-Simulation

Deep dis chasg ing counter: 4
Shorteut counter 0
Relatrve battery Wh capacity 56%

’6 Ws.mci”g:me maﬁ:"; - L P J J - —g =

Time stamp Source device
40.402
41402 Battery Pack 1
42221 Motor Controller 1

Voltage Converter1 Device Status: 0x01: Device switched on

Interpretation -

Current: 3521 mA, Voltage: 24.4V ‘

Motor speed: 400rpm, Motor temperature: 47.4 °C, Mo...

[
-
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<< EtherCAT - Einfuhrung <<

EtherCAT ist ein Feldbussystem auf der Basis von Ethernet. Seine flexible Topologie und einfache Konfigu-
ration erlauben einen kostengiinstigen Einsatz in vielen Bereichen, in denen die klassischen Feldbussysteme
bisher aufgrund der Geschwindigkeit und Datenmengen nicht oder nur beschrankt einsatzfahig waren.
Mit Fast-Ethernet und Voll-Duplex kénnen somit Geschwindigkeiten von 100 Mbit/s erreicht werden.

<< Uberblick <<

EtherCAT ist eine offene Technologie, die in der IEC
genormt wird. Unterstltzt wird sie von der EtherCAT
Technology Group (ETG), einer internationalen
Anwender- und Herstellervereinigung mit mehr als
5000 Mitgliedsfirmen. emtas ist Mitglied in der ETG
und an der Weiterentwicklung der Profile beteiligt.
Mit den dabei gewonnen Erfahrungen werden unsere
EtherCAT Produkte kontinuierlich weiterentwickelt
und an Kundenwiinsche angepasst.

<< EtherCAT Framework <<

Das EtherCAT Framework von emtas ist eine API, die
speziell fur den Beckhoff Slave Stack entwickelt wur-
de. Das EtherCAT Framework erleichtert lhnen die Ent-
wicklung neuer EtherCAT Produkte durch den
Ubersichtlichen Zugriff auf den Stack. Der Einsatz der
meisten EtherCAT Controller ist mit dem EtherCAT
Framework méglich.

<< EtherCAT DeviceDesigner <<

Der EtherCAT DeviceDesigner ist ein flr die Anwen-
dung mit Beckhoff Slaves Stacks entwickeltes grafi-
sches Tool. Es unterstitzt Anwender bei der
Konfiguration des Stacks und dem Erstellen des
Objektverzeichnisses.

Der C-Code fiur das Objektverzeichnis kann wahlweise
fur das EtherCAT Framework von emtas oder den
EtherCAT Slave von Beckhoff erzeugt werden.

Damit tragt der EtherCAT DeviceDesigner zu einem

schnellen  und  kostensparenden  Entwurf von

EtherCAT-Geréaten bei.

<< EtherCAT Consulting <<

Bei der Losung von Problemstellungen rund um
EtherCAT fur Ihre Anwendungen oder bereits vorab
bei der Einschatzung der Realisierung steht emtas
Ihnen mit individuellem Consulting gern zur Seite.

—
EtherCAT.

Profitieren Sie von unserem Know-How...

Unsere EtherCAT-Schulungen richten sich an Anfanger
und Profis gleichermalBBen. MaBgeschneidert wie unse-
re Softwarelésungen sind auch die Inhalte: neben
Grundlagenwissen thematisieren wir gern auch an-
wenderbezogene Inhalte. Die Schulungen werden
nach Ihrem Bedarf zusammengestellt und kénnen sich
daher an Entwicklungsingenieure und Entscheider
richten, die sich in die Technologie einarbeiten moch-
ten, eine Grundlage fur die Arbeit mit unseren
Produkten schaffen wollen oder die technischen
Méglichkeiten von EtherCAT kennenlernen méchten.
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<< EtherCAT Framework <<

Fiir Anwender des EtherCAT Slave Stack Codes ET9300 von Beckhoff® stellt das EtherCAT Framework ein
komfortables Applikationsinterface bereit. Das Framework erweitert den EtherCAT Stack um ein einheit-
liches und konstantes User-Interface, das den Zugriff zum Stack und damit die Entwicklungsarbeit deutlich
erleichtert. Dariiber hinaus bietet das EtherCAT Framework erweiterte Funktionen fiir das Datenhandling.

<< Uberblick <<

Das Anwender-Interface entkoppelt den EtherCAT
Stack vom Applikationscode. Dies erleichtert die
Programmierung und vereinfacht zudem das Update
des Slave Stacks, da hierfir keine Anderungen an der
Applikation mehr vorgenommen werden mussen.

Das Anwender-Interface ist frei konfigurierbar. Somit
mussen nur die Teile eingebunden werden, die in der
Applikation auch verwendet werden sollen. Dafir
stehen zusatzlich Funktionen zur Anmeldung von
Callback-Funktionen zur Verfigung, in denen die
Anwendung direkt auf die verschiedenen EtherCAT-
oder Kommunikations-Ereignisse reagieren kann.

Zudem stellt das Framework ein verbessertes
Objektverzeichnis fur die Implementierung bereit, das
wesentlich flexiblere Datenstrukturen erlaubt und
Zugriffsfunktionen zum Lesen und Schreiben von
Objekten zur Verfligung stellt. Damit wird das direkte
Lesen und Schreiben von Applikationsvariablen
transparent zum EtherCAT Stack durchgereicht.

( Application __
L e
Object Dictionary =—

/ Framework |

<< Konfiguration & Zusatzfunktionen <<

Die Konfiguration des Frameworks erfolgt mit dem im
Lieferumfang enthaltenen EtherCAT DeviceDesigner.
Mit seiner Hilfe kénnen alle Parameter konfiguriert
und die  erforderliche  Callback-Funktionalitat
eingerichtet werden. Die Parametrierung des EtherCAT
Slave Stacks ist ebenfalls im Tool integriert.

Das Objektverzeichnis kann zusatzlich komfortabel mit
Hilfe von Datenbanken erzeugt werden. Auch bereits
vorhandene Applikationsvariablen lassen sich fir den
Zugriff Uber EtherCAT einbinden. So ergeben sich
schnelle und komfortable Maoglichkeiten fir die
Verwaltung und Wiederverwendung von Objekten in
verschiedenen Projekten. Die notwendigen XML- und
EEPROM-Dateien werden automatisch generiert,
sodass die einfache und schnelle Integration von
EtherCAT moglich ist.
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EtherCAT
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<< EtherCAT DeviceDesigner <<

Der EtherCAT DeviceDesigner ermoglicht durch einfache Handhabung und eine grafische Oberfliche die
schnelle Konfiguration von EtherCAT Slave-Geraten. Das Tool generiert das Objektverzeichnis, die elektroni-
schen Datasheets als XML (ESI) und weitere Source Code-Dateien. Das Tool ist zugeschnitten auf den

EtherCAT Slave Stack Code ET9300 von Beckhoff.

Der EtherCAT DeviceDesigner bietet umfassende Ein-
gabemoglichkeiten  fir die  Kommunikationsei-
genschaften, Hardwareeinstellungen, Compiler-
Schalter und das CoE-Objektverzeichnis. Das Tool er-
zeugt daraus entsprechende C- und Header-Dateien,
die Geratebeschreibung, eine Geratedokumentation
und das EEPROM-File.

Alle vorgenommenen Einstellungen werden vom Tool
in Projektdateien gespeichert. Diese kdnnen anschlie-
Bend in anderen Projekten geladen, importiert oder
mit weiteren Projekten verglichen werden.

Der integrierte Fileviewer hilft, den Uberblick zu
behalten. Damit lassen sich die generierten Dateien
anzeigen, ohne zusatzliche Anwendungen zu starten.

<< EtherCAT Settings <<

Der EtherCAT DeviceDesigner ermoglicht den Zugriff
auf alle Einstellungen des Framework von emtas und
des EtherCAT Slave Stacks (Beckhoff) tUber Auswahl-
boxen, Schalter, und Eingabefelder. Alle Eingaben
werden automatisch gepruft, sodass nur sinnvolle und
funktionierende Konfigurationen maglich sind.
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<< Erstellen des Objektverzeichnis <<

Mit wenigen Klicks fligt der Anwender aus der inter-
nen Datenbank das Objektverzeichnis des Gerates zu-
sammen und spezifiziert die Eigenschaften der
Objekte, d.h. Datentyp, Zugriffsrechte, Defaultwerte,
Limits, usw.

Fir Kommunikations- und Gerateprofile stehen ver-
schiedene Profildateien fir den DeviceDesigner zur
Verfligung. Eine Profildatei umfasst Vorlagen fur alle
Objekttypen eines Profils mit den Standardeigenschaf-
ten und einer Erlduterung zu dem Objekt. Die Objekte
kénnen importiert, vervielfaltigt und an individuelle
Eigenschaften der Geradte angepasst werden. Durch
die Verwendung vordefinierter Objekte verkirzt sich
die Entwicklungszeit signifikant und die manuelle,
fehleranfallige Eingabe der Daten entfallt.

Das Objektverzeichnis wird als C-Quellcode-Datei ge-
neriert, die in die Applikation als Interface zum Proto-
kollstack eingebunden wird. Entsprechend der
Konfiguration kann auf die Objekte des Objektver-
zeichnisses direkt als C-Variable aus der Applikation
zugegriffen werden. Alternativ ist aus der Applikation
ein Zugriff Gber Funktionen via Index- und Subindex
moglich.

Optimale Applikationsanbindung an den Stack mit
dem EtherCAT DeviceDesigner

Die Konfiguration des EtherCAT Frameworks und
Stacks erfolgt auch anhand der Einstellungen im Ob-
jektverzeichnis. Mit der erstellten Konfigurationsdatei
im C Quellcode wird sichergestellt, dass nur tatsach-
lich verwendete Dienste des EtherCAT Stacks kompi-
liert und zur Laufzeit verfigbar sind. Damit ist der
EtherCAT Stack so ressourcensparend wie moglich
konfiguriert.




<< Programmausgaben <<

Der EtherCAT DeviceDesigner generiert verschiedene
Ausgabedateien. Es ist sichergestellt, dass die gene-
rierten Dateien immer dem aktuellen Implementie-
rungsstand des Gerdtes entsprechen - doppelte,
manuelle und fehleranfallige Arbeiten entfallen.

Das fur alle EtherCAT Gerate zwingend notwendige
elektronische Datenblatt im XML-Format und das
EEPROM-File werden aus den eingestellten Objekten
und den gesetzten Parametern erzeugt.

Die Geratedokumentation mit Objektverzeichnis und
allen festgelegten Einstellungen und Beschreibungen
steht als HTML und Text Format bereit. Die Dokumen-
tation kann somit in Textverarbeitungsprogamme im-
portiert und als Teil der Anwenderdokumentation
verwendet werden.

<< Generierte Dateien <<

— Objektverzeichnis

— EtherCAT Framework Konfiguration inkl.
Konfiguration fur den Beckhoff Slave Stack

— Electronic Datasheet (XML)

— EEPROM File

— Geratedokumentation in HTML und Text

— Auflistung der Objekte im CSV-Format zum Import
in Tabellenkalkulationsprogramme

— Beschreibung der Objekte im txt-Format

efitas”
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# Anforderungen

+ Microsoft Windows 7, 8,10 oder
+ diverse Linux-Varianten
(getestet mit (K)Ubuntu)
+ EtherCAT Slave Stack Code von Beckhoff

# Lieferumfang

+ EtherCAT DeviceDesigner zum Download
+ Handbuch im PDF-Format

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz EtherCAT DeviceDesigner

+ Floating Lizenz mit Dongle

+ Firmenlizenzen auf Anfrage

+ 1 Ein-Benutzer-Lizenz bei EtherCAT
Framework inklusive

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installation
und ausschlieBliche Nutzung des Programms
durch einen namentlich genannten Benutzer
auf beliebigen Computern unter Windows und
unter Linux.

# Bestellinformation

+ 1019-10 EtherCAT DeviceDesigner
Windows

+ 1019-10-D EtherCAT DeviceDesigner
Floating Lizenz Windows

+ 1019-11 EtherCAT DeviceDesigner Linux

+ 1019-11-D EtherCAT DeviceDesigner
Floating Lizenz Linux

Evaluierungsversionen des Tools sind unter
www.emtas.de/download oder auf Anfrage
bei emtas verfugbar.
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<< EtherCAT DeviceExplorer <<

Der emtas EtherCAT DeviceExplorer ist ein vielseitiges Tool fiir Entwicklungs-, Test-, Diagnose- und Service-
aufgaben. Es stellt EtherCAT-Masterfunktionen bereit und erlaubt damit die Inbetriebnahme und Konfi-

guration von EtherCAT-CoE-Geraten.

Der  EtherCAT  DeviceExplorer  entnimmt die
Informationen Uber das jeweilige EtherCAT-Gerat aus
dem elektronischen Datenblatt des Gerats (XML-
Format) oder liest sie direkt aus dem Gerat aus.
Zusatzlich ist die Verwaltung ganzer EtherCAT-
Netzwerke in Projektdateien moglich. Durch die in das
Tool integrierte Skriptfahigkeit kdnnen mit geringem
Aufwand eigene Test- und Steuerungsprogramme
erstellt werden.

<< Objektverzeichnis <<

Die Objekte des Gerates werden in einem
Ubersichtlichen Objektbrowser dargestellt. Auf jedes
Objekt kann - entsprechend der Zugriffsrechte -
lesend und schreibend zugegriffen werden. Die Werte
der Objekte koénnen je nach Datentyp dezimal,
hexadezimal, binar oder im ASCll-Format dargestellt
werden. GroBe Daten (z.B. Domain-Blocke) kdénnen
direkt aus Dateien gelesen oder in Dateien
geschrieben werden.

<< PDO Konfiguration <<

Das Tool erméglicht PDO-Daten mit einem Klick zu
senden, empfangen und visualisieren.

EtherCAT DeviceExplorer —
das optimale Tool fiir die
EtherCAT-Gerate-Entwicklung

<< PlugIns - Erweiterungsmodule <<

Die Oberflache des EtherCAT DeviceExplorers kann
mithilfe von Erweiterungsmodulen um
herstellerspezifische Masken und Dialoge,
beispielsweise zu Service-Zwecken, erganzt werden.
Die Plugins kdnnen sogar die Standardoberflache des
Tools ausblenden, sodass nur eine spezifische
Benutzeroberflache fur Servicemitarbeiter sichtbar ist.
Anwender  kénnen  die  Plugins  durch die
Skriptfahigkeit selber erstellen. Selbstverstandlich
kann auch emtas Plugins nach Kunden-Vorgaben
erstellen.

# Anforderungen

+ Microsoft Windows 7, 8, 10oder
+ diverse Linux-Varianten
(getestet mit (K)Ubuntu)

# Lieferumfang

+ EtherCAT DeviceExplorer zum Download
+ Handbuch im PDF-Format

# Lizenzierung

+ Ein-Benutzer-Lizenz EtherCAT DeviceDesigner
+ Floating Lizenz mit Dongle
+ Firmenlizenzen auf Anfrage

Die Ein-Benutzer-Lizenz erlaubt die Installation
und ausschlieBliche Nutzung des Programms
durch einen namentlich genannten Benutzer auf
beliebigen Computern unter Windows und unter
Linux.

# Bestellinformation

+ 1024-10 EtherCAT DeviceExplorer
Windows

+ 1024-10-D EtherCAT DeviceExplorer
Floating Lizenz Windows

+ 1024-11 EtherCAT DeviceExplorer Linux

+ 1024-11-D EtherCAT DeviceExplorer
Floating Lizenz Linux
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<< Embedded Software-Entwicklung <«

Embedded Software-Entwicklung mit fundiertem Know-How ist neben dem Produktangebot ein weiterer
Schwerpunkt von emtas. Fiir unterschiedlichste Mikrocontroller von 8 bis 64 Bit, von ARM bis DSP,
von single- bis multicore —emtas unterstiitzt Sie bei Ihrer Gerateentwicklung. Von Anfang an.

Die Mitarbeiter von emtas haben langjahrige
Erfahrung in der Software-Entwicklung fiir embedded-
Gerate. In der Medizintechnik, Automatisie-

rungstechnik, in regenerativer oder konventioneller
Energietechnik und weiteren Branchen. Neben dem
Know-how und der Erfahrung, um die oftmals
komplexen Programmierungen durchzufihren, bietet
emtas eine breite Produktpalette an Software-Tools,
die dies erleichtert.

Die erhohte Komplexitdt von Embedded-Software-
Entwicklung liegt in der Erfordernis des perfekten
Zusammenspiels von Hard- und Software. Daher sind
alle unsere Embedded Software-Entwickler auch
elektrotechnisch ausgebildet.

Expertenkenntnisse in der Programmierung mit C auf
Mikrocontrollern und Assemblern, sowie beim Einsatz
von Echtzeitbetriebssystemen und modernen Entwick-
lungswerkzeugen zeichnen emtas und seine Entwick-
ler aus. Bei uns haben Sie von Anfang an einen
personlichen Ansprechpartner und jederzeit direkten
Kontakt zum Entwickler des Projekts.

Kontaktieren Sie uns fiir eine erste Diskussion

maglicher Losungen.

Vom ersten Gesprach bis zum erfolgreichen Abschluss
lhres Projekts und dartber hinaus —

Sie erhalten die passgenaue Unterstltzung fir

alle Entwicklungsschritte:

— gemeinsames Erstellen des Pflichtenheftes
— Entwurf und Design

— Implementierung

— Test

— Integration

— Wartung und Updates
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<< CANopen Integration <«

Sie entwickeln ein neues Gerat oder Ihre Kunden wiinschen eine CANopen-Schnittstelle fiir ein vorhandenes
Gerat? emtas unterstiitzt Sie mit geballtem CANopen-Know-How und fiihrt die Integration des CANopen
Stacks in Ihre Gerate aus. Ihre Anforderungen sind dabei das MaB der Dinge.

emtas Ubernimmt die Kommunikationsanbindung lh-
rer Geradte. Unsere Entwickler haben langjahrige Er-
fahrungen in der Integration von Feldbus- und
insbesondere CANopen-Stacks in embedded-Gerate.
Ob Medizintechnik, Automatisierungstechnik,
regenerative oder konventionelle Energietechnik oder
weitere Branchen - wir kennen die jeweiligen
geratespezifischen Anforderungen, die CANopen mit
den Gerateprofilen stellt.

emtas fihrt die Entwicklungsarbeiten am eigenen
Standort durch. Die Ubernahme der Hardware erfolgt
in einem gemeinsamen Termin - bei lhnen im Haus
oder bei emtas. Dies kann auch mit einer CANopen-
Schulung und einer Einweisung in den CANopen
Stack und emtas CANopen Tools verbunden werden.

CANopoen

Durch die Mitarbeit in verschiedenen Standardisie-
rungsarbeitsgruppen des CiA e.V. ist emtas stets auf
dem aktuellen Stand. Gemeinsam mit Ihrem Know-
How finden wir die ideale Losung fir lhre Anwen-
dung.

emtas steht lhnen bei allen Entwicklungsschritten zur
Seite. Wir begleiten Sie vom ersten Gesprach bis zum
Ende des Produktlebenszyklus:

— Auswahl des geeigneten Gerateprofils und der
passenden Objekte

— gemeinsame Erstellung des Pflichtenheftes

— Entwurf und Design

— Implementierung

— Integration des CANopen-Stacks

— Vorbereitung und Durchfiihrung des

— Conformance-Tests

— Anpassung an Bootloader

— Wartung und Updates

<< Durchgefiihrte Projekte <<

— digitale und analoge I/0-Geréate
— modulare Geratefamilien

— Positions- und Neigungssensoren
— Antriebe

— maritime Sensoren

— Safety-Sensoren/Aktoren

— medizinische Gerate

— SIIS Level-2 Sensren

— Lift-Anwendungen

Ihre Vorteile mit emtas:

— CANopen-Integration durch
erfahrene CANopen-Entwickler

— Schnelle Time-To-Market

— Kalkulierbare Entwicklungskosten

— Konzentration auf Kernkompetenzen
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<< EnergyBus Integration <<

Sie entwickeln neue Komponenten fiir Leichtfahrzeuge oder haben bereits ein solches Gerat? Sie oder Ihre
Kunden wiinschen eine EnergyBus-Schnittstelle? Mit unserem Know-How im Bereich EnergyBus finden Sie
bei uns beste Unterstiitzung. Die Integration der erforderlichen EnergyBus-Software in Ihre Gerate fiihren

wir nach Ihren Anforderungen aus.

emtas Ubernimmt fir Sie die Kommunikati-
onsanbindung lhrer Gerate. Unsere Entwickler haben
Erfahrungen in der Integration von CANopen- und
EnergyBus-Stacks in LEV-Komponenten: wir kennen
die jeweiligen geratespezifischen Anforderungen, die
der EnergyBus-Standard stellt.

Die Entwicklung fuhrt emtas am eigenen Standort
durch. Der enge Kontakt zu lhnen ist dabei unerlass-
lich — wir halten Sie auf dem Laufenden. Zur Uber-
nahme der Hardware ist ein gemeinsamer Termin
sinnvoll, bei lhnen im Haus oder bei emtas. Dieser
kann mit einer Einweisung in das EnergyBus Frame-
work und die EnergyBus Tools oder mit einer Schu-
lung verbunden werden.

(EE?EnergyBus

Durch die Mitarbeit in der EnergyBus-Arbeitsgruppe
und als Software-Entwicklungspartner des EnergyBus
e.V. ist emtas stets auf dem aktuellen Stand. Wir
finden die ideale Loésung fir lhre Anwendung.

emtas bietet Ihnen Unterstitzung fir alle Entwick-
lungsschritte vom ersten Gespréach bis zum Ende des
Produktlebenszyklus:

Auswahl des geeigneten Gerateprofils und der
passenden Objekte

— gemeinsames Erstellung des Pflichtenheftes

— Entwurf und Design

— Implementierung

— Integration des EnergyBus Frameworks

— Vorbereitung und Durchfiihrung des

— Conformance Tests

— Anpassung an Bootloader

— Wartung und Updates

<< Projektbeispiele <<

Batterie und Ladegerat

Motor Controller

EnergyBus Controller

- HMI/Display

Ihre Vorteile mit emtas:

EnergyBus-Integration durch
erfahrene EnergyBus-Entwickler
Schnelle Time-To-Market
Kalkulierbare Entwicklungskosten
Konzentration auf Kernkompetenzen
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<< EtherCAT Integration <«

Wenn Sie gerade ein Gerat mit einer EtherCAT-Schnittstelle entwickeln, oder ein vorhandenes Gerat mit ei-
ner solchen ausstatten wollen, unterstiitzt emtas Sie mit seinem EtherCAT-Know-How und fiihrt die
Integration eines EtherCAT Stacks in Ihre Gerdte aus.

Der Teufel steckt bei der Kommunikationsanbindung Die Entwicklung wird am Standort der emtas GmbH
oft im Detail. Die Entwickler bei emtas haben lang- realisiert. Dabei halten wir Sie stets zu Ihrem Projekt
jahrige Erfahrung in der Integration von Industrial auf dem Laufenden. Die Ubernahme der Hardware

Ethernet- und insbesondere EtherCAT-Stacks in in- erfolgt bei einem gemeinsamen Termin. Dieser kann

dustrielle  Gerate. Sie kennen die jeweiligen auch mit einer EtherCAT-Schulung verbunden wer-

geratespezifischen  Anforderungen  genau, die den.
EtherCAT mit den Gerateprofilen stellt. emtas setzt
die ideale Losung fur lhre Anwendung um.

)
EtherCAT.

Fur lhre Entwicklung kénnen verschiedene EtherCAT- << Projektbeisp'ie]e <L
Slave-Stacks zum Einsatz kommen. Von kostenfreien
Implementierungen bis hin zu kommerziellen Loésun-
gen verschiedener Anbieter — wir kennen die Vorteile — Positions- und Neigungssensoren
der verschiedenen Madoglichkeiten und beraten Sie, _ Antriebe

welche sich am besten fir Ihr Projekt eignet.

— digitale und analoge I/0-Geréate

Vom ersten Gesprach bis zum Ende des
Produktlebenszyklus bietet lhnen emtas Unterstit-
zung in allen Entwicklungsschritten:

Ihre Vorteile mit emtas:

EtherCAT-Integration durch
erfahrene EtherCAT-Entwickler
Schnelle Time-To-Market
Kalkulierbare Entwicklungskosten
Konzentration auf Kernkompetenzen

— Auswahl des geeigneten Gerateprofils und der

passenden Objekte

— gemeinsame Erstellung des Pflichtenheftes

— Entwurf und Design

— Implementierung
— Integration des EtherCAT-Stacks

— Vorbereitung und Durchfiihrung des
— Conformance-Tests
— Wartung und Updates
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<< Inbetriebnahme-Unterstutzung <<

Sie mochten emtas-Kommunikationsstacks in Ihr Gerat integrieren und schnell starten? Mit der Inbe-
triebnahme-Unterstiitzung von emtas stellen Sie sicher, dass die Kommunikation (CAN/EtherCAT) der
Protokolistacks auf Ihrer Hardware innerhalb kurzer Zeit funktioniert.

Notwendig sind dafur nur Ihre Hardware, lhre
Entwicklungsumgebung, ein Entwickler lhres Unter-
nehmens und die langjdhrige Erfahrung der emtas-
Experten.

Bei der gemeinsamen Inbetriebnahme wird eines der
zahlreichen  emtas-Beispielprojekte  fir  lbliche
Evaluierungsboards genutzt. Die Ubernahme der
Software auf Kundenhardware funktioniert damit
problemlos.

Kleinere ,Hurden” wie zum Beispiel Taktfrequenz-
einstellungen, Registeroffsets,
Konfigurationen  oder  ahnliches lassen  sich
gemeinsam schnell Uberwinden. Nebenbei erhalten
Sie viele Tipps und Hinweise zum eingesetzen
Protokoll, der internen Wirkungsweise und zu den
Schnittstellen des emtas-Protokoll-Stacks.

Transceiver-

AnschlieBend sind Sie selbstdndig in der Lage, die
Verknupfung des Kommunikationsstacks mit Ihrer
Applikation vorzunehmen.

Die Kombination der Inbetriebnahme mit einer Schu-
lung ist aus unserer Erfahrung heraus die ideale Vor-
rausetzung fir einen schnellen und erfolgreichen
Projektstart.

Ihre Vorteile mit emtas:

— Anpassung und Integration der Stacks
durch unsere Experten

Schnelle Time-To-Market

Kalkulierbare Entwicklungskosten
Konzentration auf Kernkompetenzen

Dienstleistung
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<< Schulungen <<

Der Bedarf an Schulungen ist besonders hoch, wenn man sich neu mit einer Thematik beschaftigt. Deshalb
bietet emtas Seminare in den Bereichen CAN/CANopen, J1939 und EnergyBus an. Durch individuelle Abspra-
che der Themen eignen sich die Schulungen fiir Anfanger und fiir Profis, die tiefer ins Detail gehen wollen.

<< Zielgruppe <<

Die Seminare richten sich an Entwicklungsingenieure,
die sich in die Technologien einarbeiten mochten, eine
Grundlage fur die Arbeit mit emtas-Produkten
schaffen wollen oder naheres zu bestimmten Gerate-
und Applikationsprofilen wissen méchten.

Zudem sind Entscheidungstrdger angesprochen, die
die technischen Maoglichkeiten der Technologien ken-
nenlernen wollen.

<< Inhalte <<

Unsere  Schulungen sind individuell —auf lhre
Anforderungen und (Vor-) Kenntnisse zugeschnitten.
Daher stehen nachfolgende Inhalte beispielhaft:

— Einfhrung zu CAN

— Einfihrung zu CANopen (FD)/EnergyBus/ J1939

— Erlduterungen zu emtas Stacks und

— Erweiterungsmodulen

— Uberblick tiber Gerate- und Applikationsprofile

— Detaillierte Informationen Gber ein Gerate- oder
Applikationsprofil

— Inbetriebnahme anhand von

Anwendungsbeispielen

Gern erstellen wir fir Sie individuelle Seminarplane zu
verschiedenen Themenbereichen und stimmen diese
auf die Kenntnisse Ihrer Mitarbeiter ab.

<< Unsere Trainer <<

Unsere Schulungsleiter haben langjahrige Erfahrung
im Wissenstransfer und haben sich als Co-Trainer bei
Schulungen des CAN in Automation e.V. (CiA) bereits
vielfach bewahrt. Durch die Bearbeitung vieler Projek-
te in den verschiedenen Technologien und die Mitar-
beit an der CANopen- und EnergyBus-
Standardisierung in verschiedenen Arbeitsgruppen des
CiA sind die Schulungsleiter stets auf dem aktuellen
Stand.

<< Unterlagen <<

Die verwendeten Schulungsunterlagen werden allen
Teilnehmern zum Seminar bereitgestellt.

<< Schulungsort-/zeit <<

Wir fuhren unsere Seminare gern als In-House-
Schulung oder in unseren Schulungsrdumen durch. Je
nach Inhalt sind die Seminare fir ein oder zwei Tage
konzipiert. Eine Kombination mit einem Integrations-
support kann lhnen einen schnellen und sinnvollen
Start in ein neues Projekt ermdoglichen. Die Terminfin-
dung erfolgt in Absprache.
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<< 10 Griinde fur emtas <<

Die Zahl der Softwareunternehmen in der Automatisierungsbranche ist groB. Einen geeigneten Partner zu
finden, der die individuellen Anforderungen zuverlassig umsetzen kann, fallt da mitunter nicht leicht.
Wir geben Ihnen 10 Griinde, sich fiir die Produkte von emtas zu entscheiden.

10.

Das emtas-Team verfugt Uber hohe Kompetenz und langjahrige Erfahrung im Bereich CAN/CANopen.

emtas ist aktiv und beteiligt sich an der Standardisierung im CiA. Zudem ist emtas Mitglied im
Technical Comittee des CiA e.V. - also immer auf dem neuesten Stand der Entwicklungen.

emtas-CANopen-Sourcecode wird auf MISRA-Konformitat getestet.

emtas-Produkte aller Bereiche werden standig weiterentwickelt und an aktuelle Standards angepasst.

Kunden- und anwendungsbezogene Schulungen zu Stacks und Tools haben Praxisbezug —
fir Ihren schnellen Einstieg ins Projekt.

emtas bietet komfortable grafische Konfigurations- und Installationstools im Lieferumfang
der Stacks und eine umfangreiche Toolkette fir CANopen, EnergyBus, J1939 und EtherCAT.

Kunden profitieren von einem schnellen und kostenlosen First-Level-Support mit direktem
Kontakt zu den Entwicklern, denn Service ist uns ein Anliegen.

emtas ist Entwicklungspartner des EnergyBus-Vereins und vernetzt mit vielen weiteren Partnern.
So kénnen wir Sie bestens beraten.

Anwenderfreundliche Lizenzbedingungen gewéahren die Nutzung des Sourcecodes flir verschiedenste Projekte
(ohne Stlickzahllizenzen).

Unsere Kunden bleiben up-to-date mit individuellen Wartungsvertragen zum fairen Preis —
langfristiger Support und Software Updates sind lhnen so sicher.
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<< Uber emtas <<

Die emtas GmbH wurde von den drei Software-
Entwicklern Andreas Boebel, Torsten Gedenk und
Steffen Rose als Unternehmen fiir Embedded-Softwa-
re-Entwicklungen gegriindet. Sie hat ihren Sitz in
zentraler Lage in Mitteldeutschland (Sachsen-Anhalt).
Hier entwickelt emtas innovative und hochwertige
Produkte fur die industrielle Kommunikation. Stets im
Zentrum aller Projekte steht der Kunde, fiir den emtas
ein zuverlassiger Partner ist.

Thematische Schwerpunkte des Produktportfolios sind
CAN, CANopen, CANopen FD, EnergyBus, J1939 und
EtherCAT. Neben diesem Produktangebot entwickelt
emtas maBgeschneiderte  Embedded-Software-
Losungen im Kundenauftrag. Das Leistungsspektrum
reicht hier von der ersten Beratung, Uber die
Entwicklung und Inbetriebnahme vor Ort bis hin zur
Wartung der Software. Immer im Mittelpunkt steht
dabei der Service-Gedanke und der enge Kontakt zum
Kunden. Ergédnzend bietet emtas Schulungen zu den
Kommunikationsprotokollen ~ CANopen, EnergyBus
und EtherCAT sowie zu individuellen Themen an.

emtas ist Mitglied des CAN in Automation e.V., der
EtherCAT Technology Group, Entwicklungspartner des
EnergyBus e.V. und Mitglied in der PROFIBUS
Nutzerorganisation e.V. Durch die Mitarbeit in
Arbeitsgruppen und Gremien zur Standardisierung bei
CiA, EnergyBus e.V., PNO und der ETG sind die Mitar-
beiter der emtas stets up-to-date. Emtas-Produkte
entsprechen immer dem neuesten Stand der techni-
schen Entwicklungen.

Die gute und partnerschaftliche Zusammenarbeit mit
unseren Kunden ist uns ein wichtiges Anliegen. Wir
wissen, dass die erfolgreiche Zukunft der emtas GmbH
nur gemeinsam mit unseren Kunden gestaltet werden
kann. Durch professionellen Service, kompetente
Beratung und hochwertige Produkte bieten wir Ihnen
maximalen Nutzen und stellen so die Weichen flr eine
langjahrige und erfolgreiche Zusammenarbeit.

<< Kontakt <<

Tel. +49 3461-79416-0
Fax: +49 3461-79416-10
service@emtas.de
http://www.emtas.de

emtas GmbH
Fritz-Haber-Str. 9
D-06217 Merseburg
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<< Partner <«
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<< emtas mit Unternehmerpreis ‘AURA’

ausgezeichnet <<

Mit  ,herausragenden Hightech-Produkten” und
.globalem unternehmerischen Wirken” steht emtas
mit seinen Produkten wegweisend fir die Industrie
4.0. Mit diesen Worten Uberreichte im Oktober 2017
der Wirtschaftsminister Prof. Dr. Armin Willingmann
den begehrten Unternehmerpreis an die emtas GmbH.
Mit der AURA werden Unternehmen in Sachsen-
Anhalt ausgezeichnet, die neue Wege gehen,
innovative Produkte entwickeln und diese erfolgreich
am Markt etablieren: mit dem neuen CANopen FD
Protokoll Stack und der CANopen FD Tool Chain ist
das dem Team aus Merseburg erneut gelungen.

emtas hat geschafft, was vielen Unternehmen
verwehrt bleibt: innovative Ideen in hochwertige und
zuverlassige  Produkte
erfolgreich am Markt zu etablieren - langfristig,
national und international. emtas’ Embedded-
Software-Produkte kommen in vielfaltigen modernen
Geraten und Maschinen verschiedenster
Industriezweige zum Einsatz. Beispielsweise in der
Medizintechnik oder im Bereich der e-Mobilitat.
Professionelles Consulting und Schulungen mit Know-
How  komplettieren  die  Produktpalette, die

umzusetzen und diese

mittlerweile weltweiten Absatz findet: bereits 45% der
Produkte werden von Kunden in Nordamerika, Asien,
Australien sowie innerhalb der EU nachgefragt.

vl.n.r.: stellvertretender Landrat Hartmut Handschak,

Steffen Rose (Geschaftsfilhrung emtas),

Andreas Boebel (Geschéftsfiihrung emtas),
Wirtschaftsminister Sachsen-Anhalt, Prof. Dr. Armin Willingmann

Mit der L,AURA" - der
herausragendes Wirken  in
Sachsen-Anhalt” wirdigt das Ministerium fur
Wirtschaft, Wissenschaft und Digitalisierung Firmen,
die neue Wege gehen, querdenken, Bestehendes
hinterfragen, innovative Produkte entwickeln und
erfolgreich auf den Markt bringen - kurz:
Unternehmen mit Ausstrahlung auf die Wirtschaft in
Sachsen-Anhalt.

~Auszeichnung  fur
unternehmerisches
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<< Wir sind innovativ.
Wir sind erfolgreich.
Wir haben die AURA! <«

SACHSEN-ANHALT

Wikmschotond Oghahering
DAS MINISTERIUM FUR WIRTSCHAFT,
WISSENSCHAFT UND DIGITALISIERUNG
DES LANDES SACHSEN-ANHALT
¢

EHRT DAS UNTERNEHMEN

_emtas'GmbH

<\
2 A
it
AUN

AUSZEICHNUING FUR
HERAUSRAGENDES
UNTERNEHMERISCHES WIRKEN

1M SACHSEN-ANHALT
07

‘ .
M e Craanyg ,
/ Brof. D, Armin Wi n
Minister fir Wirtschaft, Wissenschaft und
Digitalisierung des Landps Sachsen-Anhalt

Magdeburg, den 18. Oktober 2017
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<< Haftungsausschluss <<

Die von emtas GmbH gelieferten Programme und Do-
kumentationen werden mit gréBter Sorgfalt erstellt, in
verschiedenen Szenarien getestet und gepruft. Den-
noch kann emtas GmbH keine Gewahr oder Haftung
Ubernehmen, dass die Software fiir einen bestimmten
Einsatzweck geeignet und fehlerfrei ist. Technische
Daten und Beschreibungen sind keine zugesicherten
Eigenschaften im rechtlichen Sinne.

Folgeschaden, welche aufgrund der Benutzung der
Software auftreten, sind von jeglicher Haftung oder
juristischer Verantwortung ausgeschlossen.

Samtliche Rechte an den Programmen und Dokumen-
tationen liegen bei emtas GmbH. Die Vervielféltigung
oder eine auszugsweise Weitergabe an Dritte ist nur
mit schriftlicher Genehmigung der emtas GmbH ge-
stattet.

Die allgemeinen Geschaftsbedingungen koénnen Sie
bei bei emtas anfordern. Sie sind Bestandteil jedes An-
gebots der emtas GmbH.

Nicht explizit genannte Marken- und Produktnamen
sind Warenzeichen der jeweiligen Unternehmen.
Technische Anderungen, Irrtimer und Druckfehler
vorbehalten.

Copyright
2018 emtas GmbH
Fritz-Haber-Str. 9
D-06217 Merseburg
Deutschland

fon +49 3461 79416-0
fax +49 3461 79416-10
service@emtas.de
www.emtas.de

<< Bildnachweise <<

- 3d small people — repairers © Anatoly Maslennikov —
Fotolia.com — 3d small people — team © Anatoly
Maslennikov - Fotolia.com - Computer learning ©
kabliczech — Fotolia.com — Four main steps for a
software process cycle © Yabresse — Fotolia.com - 3d
small people - info icon © Anatoly Maslennikov -
Fotolia.com - Abbildungen CAN Hardware © beim an-
gegebenen Hersteller - AURA-Verleihung © emtas
GmbH

<< Warenzeichen <<

Alle verwendeten Warenzeichen und Marken sind Ei-
gentum der jeweiligen Inhaber. CIA®, CANopen® and
CANopen FD® are registered Community Trademarks
of CAN in Automation eV. - EtherCAT® is a
registered trademark and patented technology,
licensed by Beckhoff Automation GmbH.
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<< Notizen <«
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<< Notizen <«
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<< Kontakt <<

<< emtas GmbH
Fritz-Haber-Str. 9
D-06217 Merseburg <<

<< mail service@emtas.de
web www.emtas.de

fon +49 3461 79416-0

fax +49 346179416-10 <<




