


Segment #1.3
#n-1#1 #n#2

Segment #1.2
#m-1#1 #m#2

IP 67 I/O

Segment #1.1

100 MBit/s

100 MBit/s

100 MBit/s

Servo Drives

Servo Drives

Terminal I/O Terminal I/O
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Als EtherCAT-G-Master können alle Beckhoff 
Industrie-PCs mit einem Standard-GBit/s-Port 
genutzt werden. TwinCAT übernimmt die Ansteu-
erung des Port; für den Anwender ändert sich 
nichts. Über den 3-Port-Branch-Controller CU1403 
können EtherCAT- und EtherCAT-G-Netzwerke 
kombiniert werden. Der Abzweig kann dabei 
sowohl mit 100 MBit/s als auch mit 1 GBit/s 
betrieben werden, je nach angeschlossenen 
Teilnehmern.

Der 8-Port-Branch-Controller CU1418 erweitert 
die Anzahl der Abzweige und erhöht damit die 
Topologiemöglichkeiten. Zudem können so bis zu 
8 Abzweige parallel als eigenständige EtherCAT- 
oder EtherCAT-G-Segmente betrieben werden, 
sodass auch bei vielen Teilnehmern kurze 
Zykluszeiten möglich sind. Im Unterschied dazu 
ermöglicht die EtherCAT-G-Junction CU1423 die 
einfache Erweiterung der Topologie innerhalb 
eines Segments ohne eine Änderung der  

Übertragungsgeschwindigkeit. Die Junction 
besitzt keine Branch-Funktionalität. Mit dem 
EtherCAT-G-Koppler EK1400 erschließt sich  
die komplette Vielfalt des Beckhoff EtherCAT- 
Klemmensystems für die Implementierung eines 
EtherCAT-G-Netzwerks. Selbstverständlich kann 
das Segment auch über eine EK1110-Verlänge-
rungsklemme erweitert werden und ein eigen-
ständiges EtherCAT-Segment darstellen.



0 µs

50 µs

100 µs

150 µs

200 µs

250 µs 

EtherCAT  
Linientopologie

EtherCAT G
Linientopologie

* Kommunikationszeit = Senden + Durchlaufverzögerung + Empfangen
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EtherCAT G: Ultimate Performance  
128 Servoachsen in 34 µs

Ein Segment Ein Segment
EtherCAT-G-MasterEtherCAT-Master

�� 1 x 100-MBit/s-EtherCAT mit 128 Servoantrieben �� 1 x 1-GBit/s-EtherCAT mit 128 Servoantrieben

150

237

1 1

128 128

100 MBit/s 1 GBit/s

Kommunikationszeit*: 237 µs Reduzierung der Kommunikationszeit* auf 150 µs

Use Case: Großes Maschinennetzwerk mit 128 Servoachsen
�� Je 8 Byte Eingangs-/8 Byte Ausgangsdaten

�� 1024 Byte IN/OUT pro Zyklus



EtherCAT G
mit Branch auf 100 MBit/s

EtherCAT G 
mit Branch auf 1 GBit/s

7 x schneller5 x schneller
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EtherCAT G: Ultimate Performance  
128 Servoachsen in 34 µs

Ein Segment
EtherCAT-G-Master

Segment S1.1

100 MBit/s

100 MBit/s

100 MBit/s

Segment S1.2

Segment S1.8

EtherCAT-G-Master
Segment S1.1

1 GBit/s

1 GBit/s

1 GBit/s

1 GBit/s1 GBit/s

Segment S1.2

Segment S1.8

�� 8 x 100-MBit/s-EtherCAT-Segmente mit jeweils 16 Servoantrieben �� 8 x 1-GBit/s-EtherCAT-G-Segmente mit jeweils 16 Servoantrieben

3449

11 16 16

32

128

32

128

B B

S S

Parallele Datenverarbeitung der Segmenten reduziert 
die Kommunikationszeit* signifikant: 49 µs

EtherCAT-G-Segmente verkürzen die  
Kommunikationszeit* zusätzlich: 34 µs

EtherCAT                     EtherCAT G                     Branch Controller                      EtherCAT-Slave    B S



EtherCAT
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EtherCAT G: Ultimate Performance   
200 Analogeingänge mit 100 kSamples/s

Heutige Lösungsmöglichkeit: 
�� 4 x 100-MBit-EtherCAT-Segmente,

�� je 26 EL3702
�� je 8 Telegramme mit 1313 Byte

Use Case: Messtechnik, Condition Monitoring
�� 200 Kanäle ±10 V Analogeingänge mit 100.000 Samples/s (10 µs Messintervall)  

pro Kanal bei 1 ms Zykluszeit 
��  322 MBit/s Nutzdaten-Bandbreite benötigt

88 % genutzte Bandbreite in jedem Netzwerksegment

verfügbare Bandbreite 
EtherCAT 12 %

genutzte Bandbreite 
(100 MBit/s) 88%

Ein Segment

Ein Segment

Ein Segment

Ein Segment

100 MBit/s

EtherCAT-Master



EtherCAT G
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EtherCAT G: Ultimate Performance   
200 Analogeingänge mit 100 kSamples/s

Neue Lösung: ein EtherCAT-G-Segment
�� Ersetzen der Buskoppler EK1100 mit EtherCAT-G-Buskoppler EK1400
�� Segmente weiterhin mit Standard-EtherCAT-I/O-Klemmen (EL3702)
�� Kommunikationszeit: 812 µs 

350 MBit/s genutzte Bandbreite
650 MBit/s verfügbare Bandbreite

genutzte Bandbreite 
EtherCAT G 35%

verfügbare Bandbreite 
EtherCAT G 65 %

S 1.1

S 1.2

S 1.3

S 1.4

S 1.8

S 1.5

1 GBit/s

EtherCAT-G-Master

S

B

B

B

B

B

B

EtherCAT                     EtherCAT G                     Branch Controller                      EtherCAT-Slave    B S
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EtherCAT G:  
Das Produktportfolio

EK1400 | EtherCAT-G-Koppler
�� Ankopplung von EtherCAT-Klemmen  

an ein EtherCAT-G-Netzwerk
�� EtherCAT-G-Branch-Controller-Funktionalität

CU1403 | EtherCAT-G-Branch- 
Controller, 3-Port

�� Ankopplung von EtherCAT- und EtherCAT-G- 
Segmenten an ein EtherCAT-G-Netzwerk

�� für 3 Abzweige 
�� Transparente Anpassung der Übertragungs- 

geschwindigkeiten von EtherCAT G und EtherCAT

Verfügbarkeitsstatus siehe Beckhoff- 
Internetseite unter: www.beckhoff.de
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CU1423 | EtherCAT-G- 
Junction, 3-fach

�� EtherCAT-G-Abzweig 
�� Topologieerweiterung ohne  

Änderung der Übertragungs- 
geschwindigkeit

CU1418 | EtherCAT-G-Branch-Controller, 8-Port
�� Ankopplung von EtherCAT-Segmenten  

an ein EtherCAT-G-Netzwerk 
�� für 8 Abzweige 
�� Transparente Anpassung der Übertragungs- 

geschwindigkeiten von EtherCAT G und EtherCAT

FB1400 | EtherCAT-G-Briefmarke
�� Evaluierungsplattform  

EtherCAT G
�� Kompatibel zum  

Evaluation-Board EL9800

FB1450 | EtherCAT-G10-Briefmarke
�� Evaluierungsplattform  

EtherCAT G10
�� Kompatibel zum  

Evaluation-Board EL9800



Gründung der EtherCAT 
Technology Group auf der 
SPS IPC Drives

2003

Vorstellung der Ether-
CAT-Technologie auf der 
Hannover Messe

2003

Safety over EtherCAT

2005
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EtherCAT: Ultraschneller  
Kommunikationsstandard

EtherCAT – Weltstandard



EtherCAT ist IEC-Standard

2007

EtherCAT G:
Das nächste Performance-
Level mit 1 GBit/s

2018

EtherCAT P: Ultraschnelle 
Kommunikation und 
Power auf einem Kabel

2016
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EtherCAT: Ultraschneller  
Kommunikationsstandard

tragung von Daten. Das Protokoll ist besonders 
schlank in der Implementierung, dabei aber völlig 
unabhängig vom verwendeten Kommunikations-
system (Black Channel). 2007 wird EtherCAT zum 
IEC-Standard. Dies unterstreicht die Offenheit 
des Systems. Bis heute wurde die Spezifikation 
nie geändert, sondern nur kompatibel erweitert. 
Dadurch können Geräte aus den Anfangsjahren 
von 2003 noch immer zusammen mit heutigen 
Geräten in einem Netzwerk betrieben werden.

2003 stellt Beckhoff die EtherCAT Technologie 
der Öffentlichkeit vor. Mit der Unterstützung von 
33 Gründungsmitgliedern wird die EtherCAT 
Technology Group (ETG) gegründet. Die ETG 
übernimmt fortan die Standardisierung und Pflege 
der Technologie. Mit mehr als 5.000 Mitgliedern* 
ist die ETG heute die weltweit größte industrielle 
Feldbusnutzerorganisation. Das Safety-over- 
EtherCAT-Protokoll ergänzt 2005 die EtherCAT- 
Spezifikation um die sicherheitsrelevante Über-
* Stand November 2018

Mit der Übertragung von EtherCAT-Kommunikation 
und Versorgungsspannung (2 x 24 V) auf einem 
Standard Cat5-Kabel setzt die Erweiterung  
EtherCAT P im Jahr 2016 einen weiteren Meilenstein. 
Dieses Konzept wird zur Basis für schaltschranklose 
Maschinen. 2018 erfolgt nun mit EtherCAT G/G10 
der Schritt zu höheren Übertragungsraten. Die Inte-
gration der bestehenden EtherCAT-Gerätevielfalt ist 
eine Hauptanforderung. Hierfür wird unter anderem 
das Branch-Konzept eingeführt.


