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KAPITEL 1

IOBoard

| Als PDF herunterladen'

Das Neobotix IOBoard wurde entwickelt, um mobilen Robotern universelle digitale Ein- und Ausgénge sowie zusitz-
liche Analogeingédnge zur Verfiigung zu stellen. Alle Ein- und Ausginge werden von einem integrierten Mikrocon-
troller verwaltet, der auch die Kommunikation via CAN-Bus oder serieller Schnittstelle (RS-232) zu anderen Geriten
iibernimmt.

1.1 Technische Daten

* Versorgungsspannung 8 VDC .. 60 VDC, 500 mA max.

! https://neobotix-docs.de/hardware/de/IOBoard.pdf



https://neobotix-docs.de/hardware/de/IOBoard.pdf

KAPITEL 1. IOBOARD 1.2. INBETRIEBNAHME

* Digitale Kommunikationsschnittstellen CAN und RS-232 (19.2 kBaud)
* 16 Digitaleingédnge

* 4 Analogeingiinge,0V .5V

* 12 Digitalausginge

* 4 Relaisausginge, max. 2 A, 2 Schlieler, 2 Wechsler

* Temperaturbereich -10°C - +45°C

1.2 Inbetriebnahme

Das IOBoard wird mit den folgenden Voreinstellungen ausgeliefert:
* CAN-Baudrate: 1 MBaud
* CAN-Basisadresse: 0x100
* Keine CAN-Extended-ID

Das IOBoard ist sofort betriebsbereit. Eine individuelle Konfiguration kann ab Werk nach Absprache mit dem Kunden
erfolgen.

1.3 Befehlssatz

Kommando Wert | Beschreibung
CMD_IOBOARD_CONNECT Verbindungstest ausfiihren
CMD_IOBOARD_GETDIGIN Daten der Digitaleingénge anfordern
CMD_IOBOARD_SETDIGOUT Daten der Digitalausgénge setzen
CMD_IOBOARD_GETANALOGIN Daten der Analogeingédnge anfordern
CMD_IOBOARD_GETALLDATA Alle Eingénge abfragen (digital und analog)

O W — O

1.4 CAN-Kommunikation

Den Befehlssatz finden Sie unter Befehlssatz (Seite 2).

1.4.1 Adressen

Die Basisadresse ist werksseitig auf 0x100 gesetzt, sofern keine kundenspezifische Konfiguration vorliegt.

Die vom IOBoard benutzten Adressen werden von der Basisadresse berechnet, indem jeweils die folgenden Offsets
addiert werden.

Offset zur Basisadresse | Nachricht

+0 Empfangen von Befehlen

+1 Antwort auf CMD_IOBOARD_CONNECT

+2 Antwort auf CMD_TOBOARD_GETDIGIN

+3 Antwort auf CMD_IOBOARD_GETANALOGIN




KAPITEL 1. IOBOARD 1.4. CAN-KOMMUNIKATION

1.4.2 Befehle

Im Folgenden werden die CAN IDs als Offset zur Basisadresse angegeben, d.h. +3 bedeutet Basisadresse plus 3.

1.4.2.1 CMD_IOBOARD_CONNECT

Mit diesem Kommando kann die Kommunikationsverbindung zum Board getestet werden.

Kommando ID: +0

CMD_CONNECT [0 [0 [JO[O0[O0]O]O

Antwort ID: +1

[ CMD_CONNECT [ 1[2[3[4][5][6]7]

1.4.2.2 CMD_IOBOARD_GETDIGIN

Mit diesem Kommando werden die Daten der 16 Digitaleingénge ausgelesen.

Kommando ID: +0

| CMD_IOBOARD_GETDIGIN [0 [0 [JOJOJO[0]O]

Antwort ID: +2

| CMD_IOBOARD_GETDIGIN [ Bits 8-15 [ Bits0-7 [0 [0 [0 [0 [0 |

1.4.2.3 CMD_IOBOARD_SETDIGOUT

Mit diesem Kommando konnen die digitalen Ausgénge gesetzt werden:

Port D | 8 x Optokoppler-Ausgang
Port G | 4 x Optokoppler-Ausgang
Port B | 4 x Relaisausgang

Kommando ID: +0

| CMD_IOBOARD_SETDIGOUT | PortD | Port G (Bits 4-7), Port B (Bits 0-3) [0 [O [0 [ 0[O |

Antwort Keine Antwort.

1.4.2.4 CMD_IOBOARD_GETANALOGIN

Mit diesem Kommando werden die Daten der 4 Analogeinginge ausgelesen.

Kommando ID: +0

| CMD_IOBOARD_GETANALOGIN [0 [0[0]0]0]O0]O




KAPITEL 1. IOBOARD 1.5. RS-232-KOMMUNIKATION

Antwort ID: +3

| CMD_IOBOARD_GETANALOGIN | low bits I [ low bits 2 | low bits 3 | low bits 4 [ highbits | 0 | 0 |

Das high bits Byte enthilt die zwei hochwertigen Bits fiir jeden Kanal, in aufsteigender Reihenfolge (Bits 0-1
fiir Kanal 1 und so weiter).

1.4.2.5 CMD_IOBOARD_GETALLDATA

Mit diesem Befehl werden sowohl die Digital- als auch die Analogeinginge ausgelesen. Er hat den gleichen Effekt,
wie die Digital- und die Analogeingénge separat abzufragen.

Kommando ID: +0

CMD_IOBOARD_GETALLDATA [0[0[0[0[0[0]O0]

Antwort Die Antwort besteht aus zwei CAN-Nachrichten, die identisch sind zu den Antworten auf die Befehle
CMD_IOBOARD_GETDIGIN und CMD_IOBOARD GETANALOGIN.

1.5 RS-232-Kommunikation

Das RS-232-Protokoll ist identisch zur CAN-Kommunikation (Seite 2). Gesendet werden Nachrichten von acht Byte
Linge ohne Trennzeichen wie LF oder CR.

1.6 Abmessungen und Steckerbelegung

1.6.1 Abmessungen

Bemerkung: Die Widerstandsarrays der digitalen Eingénge miissen entsprechend der verwendeten High-Level-
Spannung eingesetzt werden!

5V | 3300
12V | 1kQ2
24V | 3.3kQ

Tipp: Das Setzen von Schalter S1 auf ON aktiviert den CAN-Abschlusswiderstand.

1.6.2 Steckerbelegung

Eine Ubersicht der verwendeten Steckverbinder finden Sie unter Steckverbinder (Seite 10).
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KAPITEL 1. IOBOARD

4xD4,5

Abb. 1: Abmessungen des IOBoards und Schalter fiir CAN-Abschlusswiderstand




KAPITEL 1. IOBOARD 1.6. ABMESSUNGEN UND STECKERBELEGUNG

1.6.2.1 Stecker X1

Wiirth Elektronik MPC4, 4-polig

Uber diesen Stecker werden die Stromversorgung und der CAN-Bus angeschlossen.

Pin | Beschreibung

1 Versorgungsspannung
2 CAN High

3 Masse

4 CAN Low

1.6.2.2 Stecker X2

Wiirth Elektronik MPC4, 16-polig

An diesem Stecker liegen die gemeinsamen Massen der optoentkoppelten Ein- und Ausgéinge sowie die Signalleitun-
gen der Digitalausginge.

Pin | Beschreibung

Gemeinsame Masse Eingidnge 2 (Digitaleingang 9 — 16, JP4)
Gemeinsame Masse Ausginge 1 (Digitalausgang 1 — 6, JP1)
Digitalausgang 12

Digitalausgang 9

Digitalausgang 8

Digitalausgang 6

Digitalausgang 4

Digitalausgang 2

Gemeinsame Masse Eingédnge 1 (Digitaleingang 1 — 8, JP3)
Gemeinsame Masse Ausginge 2 (Digitalausgang 7 — 12, JP2)
Digitalausgang 10

Digitalausgang 11

Digitalausgang 7

Digitalausgang 5

Digitalausgang 3

Digitalausgang 1
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Tipp: Durch Setzen von Lotbriicken an JP1 bis JP4 konnen die Masseanschliisse der digitalen Ein- und Ausginge
direkt mit dem Masseanschluss der Versorgungsspannung verbunden werden.

1.6.2.3 Stecker X3

Wiirth Elektronik MPC4, 16-polig

Dieser Stecker fiihrt die Signalleitungen der digitalen Eingédnge. Der Status jedes Eingangs wird durch eine LED
angezeigt.

Bemerkung: Achten Sie auf korrekte Vorwidersténde!




KAPITEL 1. IOBOARD

1.6. ABMESSUNGEN UND STECKERBELEGUNG

1.6.2.4 Stecker X4

Wiirth Elektronik MPC4, 8-polig

Pin | Beschreibung

1 Digitaleingang 16
2 Digitaleingang 14
3 Digitaleingang 12
4 Digitaleingang 10
5 Digitaleingang 8
6 Digitaleingang 6
7 Digitaleingang 4
8 Digitaleingang 2
9 Digitaleingang 15
10 Digitaleingang 13
11 Digitaleingang 11
12 | Digitaleingang 9
13 | Digitaleingang 7
14 | Digitaleingang 5
15 | Digitaleingang 3
16 | Digitaleingang 1

Dieser Stecker erlaubt den Zugriff auf die vier potentialfreien Relaisausgéinge des IOBoards. Alle Kontakte sind elek-

trisch getrennt und konnen bis 2 A belastet werden.

1.6.2.5 Stecker X5

TE Connectivity, HE14, 4-polig

Pin

Beschreibung

Relais 4: Gemeinsamer Kontakt

Relais 4: Offner

Relais 3: Gemeinsamer Kontakt

Relais 2: Schlief3er

Relais 1: Schliefer

Relais 4: Schliefer

Relais 3: Offner

Relais 3: Schlief3er

O 00 | O\ | K| W] —

Relais 2: Schliefer

—
(e

Relais 1: Schlief3er

An diesem Stecker kann die interne 5V-Spannung des IOBoards abgegriffen werden.

1.6.2.6 Stecker X6

TE Connectivity, HE14, 4-polig

Pin | Beschreibung
1,3 | Masse
2,4 | 5V (max. 500 mA)




KAPITEL 1. IOBOARD

1.7. RECHTLICHE ANMERKUNGEN

An diesen Stecker konnen vier Analogsignale mit Spannungen von 0 V bis 5 V, bezogen auf die Masse des IOBoards,

angeschlossen werden.

1.6.2.7 Stecker XCAN

Wiirth Elektronik MPC4, 2-polig

Hier kann der CAN-Bus bei Bedarf zu anderen Gerite weitergefiihrt werden.

1.6.2.8 Stecker XRS

TE Connectivity, HE14, 3-polig

Dieser Stecker bietet Zugriff auf die RS-232-Schnittstelle des IOBoards.

Pin | Beschreibung

1 Analogeingang 1
2 Analogeingang 2
3 Analogeingang 3
4 Analogeingang 4

Pin | Beschreibung
1 CAN High
2 CAN Low

Pin

Beschreibung

Masse

TxD (IOBoard-Sendeleitung)

W N —

RxD (IOBoard-Empfangsleitung)

1.7 Rechtliche Anmerkungen

Die allgemeinen rechtlichen Anmerkungen finden Sie unter Rechtliche Anmerkungen (Seite 14).

1.7.1 EG-Konformitatserklarung

C€

Hiermit bestiitigt Neobotix, dass das beschriebene Produkt die relevanten EU-Richtlinien erfiillt.




KAPITEL 1. IOBOARD 1.7. RECHTLICHE ANMERKUNGEN

1.7.2 Informationen zu RoHS

Hiermit bestitigt Neobotix, dass das beschriebene Produkt die RoHS-Richtlinien 2011/65/EU (RoHS 2) und
2015/863/EU des Europdischen Parlaments und des Rates zur Beschrinkung der Verwendung geféhrlicher Stoffe
in Elektro- und Elektronikgeriten erfiillt.




KAPITEL 2

Steckverbinder

2.1 TE Connectivity - HE14

g

Pole TE Connectivity | Farnell | RS Components
3-polig, 1-reihig | 281838-3 429582 | 532-333
4-polig, 1-reihig 281838-4 429594 | 532-349
5-polig, 1-reihig | 281838-5 429600 | 532-355
6-polig, 2-reihig | 281839-3 429650 | 532-406
8-polig, 2-reihig | 281839-4 429661 | 532-412
10-polig, 2-reihig | 281839-5 429673 | 532-428
12-polig, 2-reihig | 281839-6 429685 | 532-434
T R = o
G S o (R A SRS (3

i h-_—.ml__-—.n—--————_'_-‘l_.

Farnell

Crimpkontakte

TE Connectivity

RS Components

AWG 28-24

182734-2

429715

532-456

10



KAPITEL 2. STECKVERBINDER 2.2. WURTH ELEKTRONIK - MPC4

Bei Neobotix-Produkten ist die Pinbelegung der HE14-Stecker wie unten dargestellt.

41516

11213
\

(11234

2.2 Wurth Elektronik - MPC4

Fiir nihere Informationen zum MPC4? konsultieren Sie bitte den Wiirth Elektronik Onlinekatalog?.

Pole (2-reihig) | Wirth Elektronik
2 649002113322
4 649004113322
6 649006113322
8 649008113322
10 649010113322
16 649016113322

Crimpkontakte | Warth Elektronik
AWG 24-18 64900613722

Bei Neobotix-Produkten ist die Pinbelegung der MPC4-Stecker wie unten dargestellt.

2 https://www.we-online.de/katalog/de/em/connectors/wire-to-board/wr_mpc4/
3 https://www.we-online.com/de/produkte/bauelemente/uebersicht

11


https://www.we-online.de/katalog/de/em/connectors/wire-to-board/wr_mpc4/
https://www.we-online.com/de/produkte/bauelemente/uebersicht

KAPITEL 2. STECKVERBINDER 2.3. WURTH ELEKTRONIK - MPC3

6192|4
31211

2.3 Wirth Elektronik - MPC3

Fiir nihere Informationen zum MPC3* konsultieren Sie bitte den Wiirth Elektronik Onlinekatalog?.

Pole (2-reihig) | Wurth Elektronik
4 662004113322
6 662006113322
12 662012113322

AN
\
Y

Crimpkontakte | Warth Elektronik
AWG 24-20 66200113722

Bei Neobotix-Produkten ist die Pinbelegung der MPC3-Stecker wie unten dargestellt.

4 https://www.we-online.de/katalog/de/em/connectors/wire-to-board/wr_mpc3/
3 https://www.we-online.com/de/produkte/bauelemente/uebersicht

12


https://www.we-online.de/katalog/de/em/connectors/wire-to-board/wr_mpc3/
https://www.we-online.com/de/produkte/bauelemente/uebersicht

KAPITEL 2. STECKVERBINDER 2.3. WURTH ELEKTRONIK - MPC3
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KAPITEL 3

Rechtliche Anmerkungen

3.1 Versionsangabe

Der deutsche Teil dieser Online-Dokumentation ist das Original.

3.2 Haftung

Dieses Dokument wurde mit groStmoglicher Sorgfalt verfasst und représentiert den Stand der Technik zum Zeitpunkt
seiner Erstellung. Fehler und Irrtiimer sind jedoch nicht auszuschlieBen. Bitte informieren Sie Neobotix, sollten Sie
solche im Dokument bemerken.

Die Neobotix GmbH ist nicht haftbar fiir technische oder schriftliche Fehler in diesem Dokument und behilt sich
das Recht vor, Anderungen seines Inhalts vorzunehmen, ohne diese vorher anzukiindigen. Neobotix iibernimmt kei-
nerlei Garantie fiir die in diesem Dokument beschriebenen Produkteigenschaften. Insbesondere ergibt sich aus dem
Inhalt kein Anspruch jedweder Art, weder auf Eigenschaften des Produkts noch auf seine Eignung fiir spezielle An-
wendungsfille. Die Neobotix GmbH kann nicht fiir Schiden haftbar gemacht werden, die aus der unsachgeméifen
Nutzung eines oder mehrerer der beschriebenen Produkte resultieren.

3.3 Downloads und weitergehende Informationen

Weitergehende Informationen, Datenblitter und Dokumentationen, auch von weiteren Neobotix-Produkten, finden Sie
im Downloadbereich unserer Website: https://www.neobotix-roboter.de/service/downloads.
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