ELACANII AUTOMATIONSSYSTEM

CAN/M1

CAN IN AUTOMATION

Regel- und Steuerungsmodul CAN/MA1

CAN-Modul mit 16 frei konfigurierbaren analogen Eingangen,
die wahlweise in 10Bit oder 12Bit Auflésung ausgeflihrt sein
kénnen. Zusatzlich steht 1 digitaler Eingang, der je nach Aus-
fuhrung fur Z&hl- und Regelungsfunktionen eingesetzt werden
kann, zur Verfiigung. Als Ausgénge fiir die Regel- und Steue-
rungsaufgaben sind 17 digitale Transistorausgange und 3
Relaisausgénge fiir 24 Vpc-Applikationen integriert.

AnschluBbelegung:

Die mogliche Klemmenzahl ist an der Gehausevorderseite
numerisch aufgedruckt. An den Seitenflachen ist zusatzlich
die Klemmenbelegung mit Bezeichnung angebracht.

- Mehrkanal Regel- und Steuerungsmodul -

» 16 frei konfigurierbare analoge Eingange
10Bit oder 12Bit ADU

= 1 digitaler Eingang

= 17 digitale Ausgange

= 3 potentialfreie Relaisausgange

= Kommunikationsschnittstellen: CAN, RS232

Fir Regelungsanwendungen kdnnen verschiedene Reglerty-
pen, deren Parameter und Regelbereichseinstellungen Uber
das Leitsystem einstellbar sind (siehe Systembeschreibung
Regelungstechnik), eingesetzt werden.

Konfiguration:

Die frei konfigurierbaren analogen Eingadnge vom Typ AE-8.x
muissen entsprechend dem gewlinschten Sensortyp auf der
Leiterplatte durch Steckbriicken konfiguriert werden. Kunden-
spezifische Vorkonfigurationen sind méglich.
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2 | AEI4GND|O)| 47 9 |O| ABGND AESx  : Fe.CuNiTvpL —
S | AEIS+ O 48 10 |O| A4+ AE 6 ;N?Crt]Nil:T}%lg Kk [©0O0
S | AE(5- Ol 49 1 1O| am- AE-7.x :PtRh-Pt, Typ S vo
AEI5GND| O | 50 12 [O| AmGND
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AEl6-  |O)| 52 14 O] AB- ° AE-12.x : 4 bis 20 mA
AE16GND| (O | 53 15 |[O| ABGND | 2
pAt1 |O] 54 16 |O| A+ S
DA2 |O| 55 17 |O| Ass- o
pA3 |O[56 5 18 |O| ABGND| 2 f
pa4 |O)57 = 19 O A=+ E 1 / I
pas |O)| 58 g 20 |O| Ag- © /
® DAG |O)| 59 21 |Q)| AE7GND R 5 i o S s B o S
2 DA7 O] 60 22 |O| ABB+
E) DAs |O| 61 23 |O| AB-
2 DA9 O] 62 24 |O| ABGND
2 pA10| O | 63 25 (O] AD+
> DA11|O| 64 26 |O| Am-
© DA12|O)| 65 27 [O| ABGND Steckmodul
DA13|O| 66 28 |O| AE10+ CPU
DA14| | 67 29 |O| AE0-
DA15|O| 68 30 |O| AE10GND
DA16| ()| 69 31 |O| AEI1+
DA17 | O 70 32 |O| AEf1-
Relais- 1O 7 33 |O| AEI1GND
ausgang 3 I;Q 72 34 |O| DEl digitalerBngang 39 76
lastspannung  + 24VDC| O | 73 35 |[O}l—- Relais-
1 . .
\eromungs *2“53(;8 7 ® 8/ e Bei isolierten Thermolementen und galvanisch getrennten
aND|O| 76 38 ausgang 2 Stromsensoren missen zuséatzlich die punktiert gezeichneten
O O
Steckbriicken eingesetzt werden.
Achtung:
Falsch gesteckte Briicken kénnen zur Zerstérung des Ge-
rates fuhren.
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Technische Daten:

Art
Digitale Eingange

Digitale Ausgange

Analoge Eingénge

Analoge Ausgange
Kommunikations-
schnittstellen

Spannungsversor-
gung

CPU / Speicher
Programmierung

Umgebungs-
bedingungen

Schutzklasse
EMV - Richtlinien
MaBe

Gewicht

Bestell Nr.

Typ
DE-2

DA-2

DA-6

AE-8

S§-3.2,S-3.4
S-1.3

Anzahl

1 x"" fir Steuerungsfunktionen

17 x"" Transistor 24 Vg

3 x Relaisausgange
SchlieBerkontakt

16 x 10 Bit einzeln konfigurierbar
optional 12 Bit

CAN I1SO11898
RS232

24 Vpc

CPU167 / 512kB RAM, 1MB FLASH
ElaGraph, ElaSim

Nach EN60730 / VDE0631 TEIL1”
Nach EN50081 und EN50082

203 mm x 168 mm x 67 mm (LxH x T)

ca. 1400 g
108012

Ausfiihrung
Eingangsspannung 24 Vpc
Eingangsstrom 7 mA®

max. Eingangsfrequenz 90 Hz®

Ausgangsspannung = Lastspannung

max. Belastbarkeit ohmisch 200 mA, induktiv 200 mA®
Schaltspannung max. 50 Vpc®® 7 30 Vac®
max. Belastbarkeit ohmisch 2 A, induktiv 1 A
max. Ausgangsfrequenz 6 Schaltungen/Min.
Wahlweise:

Spannung 0 bis 10 Vpc

Pt 100, 2-Leiter -30 bis 500°C

Pt 100, 3-Leiter -30 bis 500°C

Fe-CuNi, Typ L -20 bis 750°C

NiCr-Ni, Typ K -20 bis 1100°C

PtRh-Pt, Typ S -20 bis 1400°C

Pt 1000, 2-Leiter -50 bis 250°C

Strom 4 bis 20 mA

Widerstand 0 bis 1 kQ

9-polig Sub-D  Ubertragungsrate 10...500 kBaud

9-polig Sub-D  Ubertragungsrate 9,6 kBaud / 38,4 kBaud

Spannung typisch 24 Vpc (18..32 Vpg)
Restwelligkeit max. 5 %
Leistungsaufnahme ca. 5-8 W

16 Bit 20 MHz (Siemens C167)

Lagerung -10°C...60°C Betrieb 0°C...50°C
Relative Luftfeuchte (ohne Betauung) max. 90 %

' keine Potentialtrennung, ®bei Nennspannung, ® nach EN61010, “ Kurzschlussfest, Uberlastschutz, Wiederanlauf, © Kurzschlussfest,
"bei ausschlieBlicher Verwendung von Schutzkleinspannungen (SELV), ®die Eingangsfrequenz wird durch einen Hardwarefilter begrenzt, weite-
re Begrenzungen kdnnen durch die Zykluszeit der Software entstehen.

Informationen zur weiteren Gerétekonfiguration, so wie die Belegung der Schnittstellen und MaBzeichnungen finden sie auf den
Seiten 25 und 26 dieser Beschreibung.
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CAN/M1.1

CAN IN AUTOMATION

Regel- und Steuerungsmodul CAN/M1.1

CAN-Modul mit 16 frei konfigurierbaren analogen Eingangen,
die wahlweise in 10Bit oder 12Bit Aufldsung ausgeflhrt sein
kénnen. Zusatzlich steht 1 digitaler Eingang, der je nach Aus-
fuhrung fur Z&hl- und Regelungsfunktionen eingesetzt werden
kann, zur Verfigung. Als Ausgénge fiir die Regel- und Steue-
rungsaufgaben sind 8 digitale Transistorausgange, 3 Relais-
ausgange fur 24 Vpc- Applikationen und 8 analoge Ausgéange
integriert.

AnschluBbelegung:

Die mdgliche Klemmenzahl ist an der Gehausevorderseite
numerisch aufgedruckt. An den Seitenflachen ist zusatzlich
die Klemmenbelegung mit Bezeichnung angebracht.

- Mehrkanal Regel- und Steuerungsmodul -

» 16 frei konfigurierbare analoge Eingange
10Bit oder 12Bit

= 1 digitaler Eingang

= 8 Transistorausgange

= 8 analoge Ausgéange

= 3 potentialfreie Relaisausgange

= Kommunikationsschnittstellen: CAN, RS232

Fir Regelungsanwendungen kénnen verschiedene Reglerty-
pen, deren Parameter und Regelbereichseinstellungen Uber
das Leitsystem einstellbar sind (siehe Systembeschreibung
Regelungstechnik) eingesetzt werden.

Konfiguration:

Die frei konfigurierbaren analogen Eingdnge vom Typ AE-8.x
missen entsprechend dem gewlinschten Sensortyp auf der
Leiterplatte durch Steckbriicken konfiguriert werden. Kunden-
spezifische Vorkonfigurationen sind mdglich.

GOIG:8]  AE-Lx :0bis 10 Vot 0 0.0
2.0 AE-11.x : Pt 1000, 2-Leiter
AEr2+ || 39 1 1O| A+
AEI2- 10| 40 2 1O Agt- . .
AE12GND| O | 41 3 |O| AEIGND AE-2.x :Pt 100, 2-Leiter @
AEI3+ (O] 42 4 O] A+
o | AE3- Ol 43 5 1O AR-
2 | AEI3GND|O| 44 6 |O| ARGND . ; © 00|
=§’ AE14s O 45 7 10| am+ AE-3.x :Pt 100, 3-Leiter 0,0/0:0
o | AE4- O 46 8 |O| Am-
2 | AEI4GND|O| 47 9 |O| ABGND 3 . o CuNi —
g | Amis O] 48 10 |O A+ b Ilffelc(iuﬁlgyygl]z
© | AEts- | O] 49 1 |O| AE- AE7x :PRhPt TypS [eXe][eF )
AEI5GND| O | 50 12 [O| AHGND
AE16+ Q| 51 13 |O] AB+ —
AEte- (O] 52 14 10| AB- © AE-12.x : 4 bis 20 mA
AE16GND| O | 53 15 |O| ASBGND | 2 @
DAl |O] 54 16 |O| ABs+ )
3 pA2 |O| 55 17 |O| ABs- o
] DA3 |O] 56 —~ 18 ]O| ABGND| 2 f
I pa4 [O57 = 19 |O| Ame | E® 1 Il | 38
3 DAs |O|88  Zz 20 |O] AF- © /
2 DA6 |O|59 G 21 O] AEZZGND B e B e S e
° DA7 |O] 60 22 (O AB+
DAg |O] 61 23 (O] AB-
M1 O] 62 24 |(O| ABGND
) A2 |O| 63 25 |O| A+
@ AA3 O] 64 26 |O| AD-
g Aag | O] 65 27 |O| ABGND Steckmodul
Y A5 | O] 66 28 |O| AE10+ CPU
2 M6 O] 67 29 |O| AEi0-
5 a7 O] 68 30 |{O| AE10GND
AAg | O)] 69 31 |O| AEt1+ ——
digitalerAusgang  DA9 |O| 70 32 (O] AEi1-
Felais- I:\ O| 7 33 |O| AEI1GND
ausgang3 Ol 72 34 |O| DEI digitalerBngang 39 | 76
lastspannung  + 24VDC| O | 73 35 O :‘ Relais-
1 . .
Saminge rEeIO T ol 1S Bei isolierten Thermolementen und galvanisch getrennten
ano|O)| 76 38 |0 ausgang 2 Stromsensoren missen zusétzlich die punktiert gezeichneten
Steckbriicken eingesetzt werden.
Achtung:
Falsch gesteckte Briicken kénnen zur Zerstérung des Ge-
rates fiihren.
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Technische Daten:

Art
Digitale Eingange

Digitale Ausgange

Analoge Eingénge

Analoge Ausgénge
Kommunikations-
schnittstellen

Spannungs-
versorgung

CPU / Speicher
Programmierung

Umgebungs-
bedingungen

Schutzklasse
EMV - Richtlinien
MaBe

Gewicht

Bestell Nr.

Typ
DE-2

DA-2

DA-6

AE-8

AA-1/B8
S§-3.2,S-3.4
S-1.3

Anzahl

1 x"" fir Steuerungsfunktionen

9 x" Transistor 24 Vo

3 x Relaisausgénge
SchlieBerkontakt

16 x 10 Bit einzeln konfigurierbar
optional 12 Bit

8 x® 8 Bit Auflésung

CAN I1SO11898
RS232

24 Vpc

CPU167 / 512kB RAM, 1MB FLASH

ElaGraph, ElaSim

Nach EN60730 / VDE0631 TEIL1”
Nach EN50081 und EN50082

203 mm x 168 mm x 67 mm (L xH x T)

ca. 1400 g
1080121

Ausfiihrung

Eingangsnennspannung 24 Vpc
Eingangsstrom 7 mA®
max. Eingangsfrequenz 90 Hz®

Ausgangsspannung = Lastspannung

max. Belastbarkeit ohmisch 200 mA, induktiv 200 mA*
Schaltspannung max. 50 Vpc®/ 30 Vac®

max. Belastbarkeit ohmisch 2 A, induktiv 1 A

max. Ausgangsfrequenz 6 Schaltungen/Min.

Wahlweise:

Spannung 0 bis 10 Vpc

Pt 100, 2-Leiter -30 bis 500°C

Pt 100, 3-Leiter -30 bis 500°C

Fe-CuNi, Typ L -20 bis 750°C

NiCr-Ni, Typ K -20 bis 1100°C

PtRh-Pt, Typ S -20 bis 1400°C

Pt 1000, 2-Leiter -50 bis 250°C

Strom 4 bis 20 mA

Widerstand 0 bis 1 KQ

Ausgangsspannung 0...10 Vpc max. Ausgangsstrom 10 mA
9-polig Sub-D  Ubertragungsrate 10...500 kBaud

9-polig Sub-D  Ubertragungsrate 9,6 kBaud / 38,4 kBaud

Spannung typisch 24 Vpc (18..32 Vpg)
Restwelligkeit max. 5 %
Leistungsaufnahme ca. 5-8 W

16 Bit 20 MHz (Siemens C167)

Lagerung -10°C...60°C Betrieb 0°C...50°C
Relative Luftfeuchte (ohne Betauung) max. 90 %

' keine Potentialtrennung, ®bei Nennspannung, ® nach EN61010, “ Kurzschlussfest, Uberlastschutz, Wiederanlauf, © Kurzschlussfest,
"bei ausschlieBlicher Verwendung von Schutzkleinspannungen (SELV), ®die Eingangsfrequenz wird durch einen Hardwarefilter begrenzt, weite-
re Begrenzungen kdnnen durch die Zykluszeit der Software entstehen.

Informationen zur weiteren Geratekonfiguration, so wie die Belegung der Schnittstellen und MaBzeichnungen finden
sie auf den Seiten 25 und 26 dieser Beschreibung.
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ELACAN Il - AUTOMATIONSSYSTEM -

Schnittstellen, MaBe und Konfiguration
Schnittstellen:

RS232-Schnittstelle:

Diese Schnittstelle ist als 9-polige Sub-D Buchse (Mx-Module)
oder als 3-polige Rundsteckbuchse (MMx-Module) ausgefiihrt.
Sie ist galvanisch mit der Versorgungsspannung des Moduls
gekoppelt. Die Schnittstelle kann als Programmierschnittstelle fir
den Modembetrieb oder zur Online-Visualisierung genutzt wer-
den.

MMx-Module pjn  signal

1 TxD (Transmit Data)
2 RxD (Receive Data)
3 GND (Signal Ground)

Buchse

Mx-Module Pin  Signal

2 TxD (Transmit Data)
3 RxD (Receive Data)
5 GND (Signal Ground)

Buchse

MaBzeichnung / Gehéause:

Mx-Module

Die Abmessungen (in mm) kénnen der nachfolgenden Abbildung
entnommen werden. Toleranzen sind bei der BemaBung nicht
berlcksichtigt.

[ 1[

168

[ T

203 3 .

Leuchtdioden:

BUS-LED

Bei der Initialisierung des Moduls wird die LED fiir etwa 1 Sekun-
de abgeschaltet, anschlieBend in Abhéangigkeit der weiteren
Funktionalitat angesteuert:

" die LED leuchtet standig, wenn die Versorgungsspannung
anliegt (nur Betriebsart 0 bis 9).

=  die LED blinkt im Sekundentakt, wenn eine Datenibertra-
gung Uber den CAN-Bus stattfindet.

CAN-Schnittstelle:

Diese Schnittstelle ist als 9-polige Sub-D Buchse (MMx-
Module) oder doppelt als 9-polige Sub-D Stecker/Buchse
(Mx-Module (in/out) ) integriert. Die CAN Feldbusankopp-
lung ist geméan 1SO11898 ohne galvanische Trennung aus-
geflhrt.

Wird das Gerét als letztes Segment in einem CAN-Netzwerk
eingesetzt muB3 entsprechend 1SO11898 ein AbschluBwi-
derstand eingebaut werden. Benutzen Sie hierfir den 9-
poligen Sub-D CAN-AbschluBstecker (Best.Nr. 105906).
Genauere Angaben entnehmen Sie bitte unserer Beschrei-
bung E5014 Feldbussysteme und E5006 CAN-Zubehdr.

Pin Signal

2 CAN data low dominant

3 GND (Signal Ground)

5 Schirmleitung

6 GND (Signal Ground)

7 CAN data high dominant

9 Externe Versorgungsspannung

Buchse Stecker

MMx-Module

Die Abmessungen (in mm) kénnen der nachfolgenden Ab-
bildung enthommen werden. Toleranzen sind bei der Be-
maBung nicht bertcksichtigt.

I |

1285 —— 54

ON-LED (nur Mx-Module)
Die LED leuchtet, wenn die Versorgungsspannung anliegt.

Status LED digitale Eingédnge
Die LED des betreffenden Einganges leuchtet, wenn an
diesem ein Signal anliegt.

Status LED digitale Ausgéange
Die LED des betreffenden Ausganges leuchtet, wenn dieser
angesteuert wird.
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Konfiguration:

HEX-Drehschalter

Der HEX-Drehschalter dient zur Adressierung und zur Modifi-
zierung der vorbereiteten Einstellungsmodi oder Sonderfunk-
tionen der einzelnen CAN-Module.

Die Gerate werden werkseitig mit der Standardeinstellung
Adresse "0" ausgeliefert.

AuBer der Schalterstellung A wird keine Schalterstellung
wahrend des Betriebs erkannt. Die Schalterstellungen B bis F
werden beim Einschalten der Versorgungsspannung einmalig
eingelesen.

Schalterstellung 0 ... 9: Direkte Adresseinstellung
?Ole
X

Die Moduladresse wird Uber den HEX-Drehschalter immer
beim Einschalten des Moduls ermittelt.

Bei Konfiguration der CAN-Module bis Adresse 10 kann die
Moduladresse direkt in der Schalterstellungen 0...9 eingestellt
werden. Zu beachten ist, daBB einem Modul die Adresse 1 mit
der Schalterstellung ,0“, die Adresse 2 mit der Schalterstel-
lung ,1“ usw. zugewiesen wird. Moduladressen gréBer 10
muUssen Uber die obere Adressdekade (Zehnerstelle) konfigu-
riert werden. Siehe Kapitel.

Schalterstellung B: Einstellen der CAN-Baudrate

In der Schalterstellung B kann die CAN-Baudrate eingestellt
werden. Werkseitig ist eine Baudrate von 123 kBaud vorein-
gestellt. Zur Einstellung der Baudrate sind folgende Schritte
notwendig:

1. Unterbrechung der Versorgungsspannung fir mindes-
tens zwei Sekunden

2. go{i:"éf@ Drehen des HEX-Drehschalters in die Stellung B

i 929
&6.81_%
3. "™ Wiederherstellung der Spannungsversorgung. Die LED
-O- ,Bus"leuchtet fiir zwei Sekunden

/‘\

4. S. | Einstellen der Baudrate, nachdem die LED ,Bus* erlo-
@*‘ schen ist

BN
&6‘81—%

5. "5 Warten bis die LED ,Bus* zur Quittierung fiir zwei Se-
kunden leuchtet

TN

6. £ | Wiederherstellen der Moduladresse, nachdem die LED
%@:}5 ,Bus*“ erloschen ist
68l
7. Unterbrechung der Versorgungsspannung fir mindes-
tens zwei Sekunden
8. Wiederherstellung der Spannungsversorgung

Folgende Einstellungen sind mdglich:

Schalter- Baudrate Schalters- Baudrate

stellung tellung
1 10 kBaud 5 123 kBaud
2 20 kBaud 6 125 kBaud
3 50 kBaud 7 250 kBaud
4 100 kBaud 8 500 kBaud
Achtung:

Schalterstellungen:

Schalterstellung 0 ... 9: Direkte Adresseinstellung
Schalterstellung A: Halt-Funktion

Schalterstellung B: Einstellen der CAN-Baudrate
Schalterstellung C: (ohne Funktion)
Schalterstellung D: (ohne Funktion)
Schalterstellung E: Erweiterter Adressraum
Schalterstellung F: Léschen des FLASH-EEPROM's

Schalterstellung A: Halt-Funktion

< 2,
2| Rugramhn;twvd
& angehalten
55

6

Sollte wahrend der Inbetriebnahme oder Testphase ein
Anhalten der Steuerung notwendig werden, kann dies durch
das Drehen des HEX-Drehschalters in die Stellung A er-
reicht werden.

In der Schalterstellung A wird die Userware angehalten, die
FIRMEWARE ist weiterhin aktiv. Durch das Zurtckdrehen in
die Adresseinstellung wird die Halt-Funktion wieder aufge-
hoben und das Programm lauft ordnungsgeman weiter.
Vergessen Sie nicht die Adresseinstellung wieder her-
zustellen!

Schalterstellung E: Erweiterter Adressraum

In der Schalterstellung E wird die Zehnerdekade des erwei-
terten Adressbereiches der Moduladressen 10 bis 63, ein-
gestellt. Dazu sind folgende Schritte notwendig:

1. Unterbrechung der Versorgungsspannung fir
mindestens zwei Sekunden

Drehen des HEX-Drehschalters in die Stellung E

3. "™ Wiederherstellung der Spannungsversorgung. Die
-O- LED ,Bus” leuchtet fiir zwei Sekunden

4. %ﬁw Einstellen der oberen Adressdekade (Zehnerstelle),
f*sm:; nachdem die LED ,Bus"” erloschen ist

5. ' Warten bis die LED ,Bus* zur Quittierung fir zwei
-O- Sekunden leuchtet

Einstellen der Einer-Stelle, nachdem die LED ,Bus*
erloschen ist

IS
X
3
.
gpe

681>
7. Unterbrechung der Versorgungsspannung fir
mindestens zwei Sekunden
8. Wiederherstellung der Spannungsversorgung

Die Einer-Stelle der Moduladresse kann jederzeit verandert
werden, fir die Zehner-Einstellung muf3 der gesamte Vor-
gang wiederholt werden.

Beispiel:

Die Zehner-Dekade mit dem Wert 5 im Einstellmodus E und
die Endstellung der Einer-Dekade mit dem Wert 2 ergibt die
Moduladresse 52 als Dezimalzahl.

Fehlerhafte Einstellungen kénnen zu nicht definierbaren Zustanden oder Operationen fiihren.
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Schalterstellung F: Léschen des FLASH-EEPROM's

In der Schalterstellung F sind in Abhangigkeit der verwendeten
CPU-Derivate verschiedene Mdglichkeiten gegeben. Bei der
CPU515 wird in dieser Schalterstellung das FLASH-EEPROM
geldscht, bei der CPU960/CPU167 besteht die Mdglichkeit die
Firmware zu laden. Bei CAN-Modulen mit der CPU960/CPU167
wird sowohl die Firmware als auch die Userware im FLASH-
EEPROM gespeichert. Ein Download der Firmware kann nur in
der Stellung F vorgenommen werden.

Folgende Schritte sind notwendig, um bei Verwendung einer

CPU515 das FLASH-EEPROM zu I6schen:

1. Unterbrechung der Versorgungsspannung fiir mindestens
zwei Sekunden

2. %‘, Drehen des HEX-Drehschalters in die Stellung F

A‘GBLO"
3. "™ Wiederherstellung der Spannungsversorgung. Die LED
-O- ,Bus" leuchtet fiir sieben Sekunden

4. ﬁ":’% Wiederherstellen der Moduladresse, nachdem die LED

oA .Bus” erloschen ist
5. Unterbrechung der Versorgungsspannung fiir mindestens
zwei Sekunden
6. Wiederherstellung der Spannungsversorgung
Achtung:

Wird das Laden der Userware durch einen Spannungsaus-
fall gestort, kann ein Fehler sowohl in der USER- als auch in
der Firmware auftreten. In diesem Fall sollte das Modul aus
Sicherheitsgriinden neu programmiert werden, da nicht
definierbare Zustande eintreten kénnen. Tritt wahrend des
Betriebs beim Beschreiben des FLASH-EEPROM's ein
Netzausfall auf, kann der Datenblock der zu sichernden
Parameter fehlerbehaftet sein bzw. verlorengehen.

Folgende Schritte sind notwendig, um bei Verwendung einer
CPU960/CPU167 die Firmware zu laden:

1. Unterbrechung der Versorgungsspannung  fiir
mindestens zwei Sekunden

2. %%%f" Drehen des HEX-Drehschalters in die Stellung F

Wiederherstellung der Spannungsversorgung. Die
-0O- LED ,Bus* blinkt schnell

4. Firmware laden

5. ggﬁo Wiederherstellen der Moduladresse, nachdem die
Firmware geladen ist

6. Unterbrechung der Versorgungsspannung flr
mindestens zwei Sekunden

Wiederherstellung der Spannungsversorgung

Durch das Léschen des FLASH-EEPROM's wird bei der CPU960 die Firmware und die Userware geléscht.
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