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EtherCAT ist ein auf
Ethernet basierender
Feldbus, der unter ande-
rem als Kommunikations-
system fir Anwendungen
im Bereich der Industrie-
automatisierung einge-
setzt wird. Das neue
EtherCAT Slave Interface
bindet dSPACE-Systeme
in EtherCAT-Netze ein.

Anwendungsbereich

Das offene Protokoll von EtherCAT
eignet sich besonders fir die Realisie-
rung von Echtzeitanwendungen in
der Industrieautomatisierung. Ether-
CAT unterstitzt eine Vielzahl von
Netztopologien wie Linie, Baum,
Ring, Stern und deren Kombinationen.
Das neu entwickelte EtherCAT Slave
Interface bindet ein dSPACE-System
als Slave in ein EtherCAT-Netzwerk
ein. Eine typische Anwendung ist
beispielsweise ein Motorprifstand, in
den ein dSPACE-System integriert ist.

Hardware-Konzept

Das EtherCAT Slave Interface basiert
auf dem FPGA Base Board DS5202,
dem Piggyback EV1039 und einem
oder zwei Beckhoff EtherCAT-Modulen
FB1111-0140. Das DS5202 dient als
Interface zwischen dem dSPACE
PHS-Bus und dem Dual-Port Memory
(DPMEM) auf den Modulen. Das
DPMEM wird auch von Seiten des
Busses adressiert. Die Synchronisati-

on zur Datenkonsistenz Gbernimmt
AT-Netzwerke der EtherCAT Slave Controller.

Software-Konzept

Die Konfiguration des EtherCAT Slave
Interface erfolgt Gber ein M-Skript,
in dem das Objektverzeichnis (des
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Beispiel eines Motorpriifstandes, dessen Komponenten per EtherCAT-Netzwerk verbunden sind.

Slaves) sowie einige globale Einstel-
lungen definiert werden. Daraus
werden mit Hilfe eines zugehdrigen
Generators ein Simulink-Template-
Modell sowie das Device Description
File (DDF) erstellt. Die Blocke im
Template-Modell sind vollstandig
konfiguriert und kénnen per Drag &
Drop direkt im Funktionsmodell ein-
gesetzt werden. Dieser Weg sorgt
fur Konsistenz zwischen der Appli-
kation auf dem dSPACE-System und
dem DDF, das dem EtherCAT-Master
zur Verflgung gestellt wird.

Interaktionen und Kommunikation
Das EtherCAT Slave Interface unter-
stitzt die folgenden Methoden zur

Interaktion und Kommunikation und

stellt daftr Simulink-Blocke bereit:

m State Machine

m |nterrupts

m CANopen over EtherCAT (CoE)

m Zyklische Kommunikation (RX, TX)

Der State Machine Block verarbeitet
die Anfrage des Masters, in einen
neuen Zustand Uberzugehen. Dabei
werden die Gultigkeit des geforder-
ten Ubergangs gepriift und die damit
verbundenen Aktionen ausgefuhrt.
Der Interrupt Block leitet EtherCAT
Interrupts an das Funktionsmodell
und ermdglicht so die synchrone
Aktivierung von Aktionen. Interrupts
kénnen selektiert und maskiert wer-
den, ohne dass eine erneute Gene-
rierung des Template-Modells erfor-
derlich ist. Die Lésung unterstitzt
auch die azyklische Kommunikation

Glossar

Ethernet — Schnelles, kabelgebunde-
nes Datennetz

Feldbus - Industrielles Kommunika-
tionssystem fur die Anbindung einer
Vielzahl von Geraten, Aktoren und
Sensoren

Mailbox - Speicher fur CANopen-
Nachrichten

mit CANopen over EtherCAT. Dabei
besteht die Moglichkeit, vom Master
aus das Objektverzeichnis zu lesen
und einzelne Eintrage zu beschrei-
ben. CANopen-Transfers kénnen in
einer Hintergrund-Task ausgefuhrt
werden. Die Mailbox umfasst je
Richtung 512 Byte und unterstitzt
segmentierte Transfers. Ein Callback-
Mechanismus kann genutzt werden,
um Master-Zugriffe auf das Objekt-
verzeichnis mit eigenem C-Code zu
bedienen. Fur die zyklische Kommu-
nikation stehen sechs Sync-Manager
zur Verfiigung. Damit lassen sich
unterschiedliche Zykluszeiten reali-
sieren und so die Buslast optimieren.
Die Konfiguration der Prozessdaten-
kommunikation ist zur Laufzeit
statisch.
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Konfiguration m-Script

dSPACE EtherCAT Blockset

Drag&Drop
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Update

> E Template-Modellgenerator

l Generierung von DDF und l

Template-Modell

-
Device Description File (DDF)

Template-Modell

Spezifikation:

u Globale Generierungsparameter
= Moduleinstellungen

L-_Object Dictionary (OD)
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Kunde EtherCAT-Master |

Ausgehend von einem M-Skript werden Kommunikationsblécke und EtherCAT Device Description File erstellt.
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