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1 Einleitung

1.1 Funktion

Frei konfigurierbares CAN/CAN-FD HMI Touch-Display. Das CAN-LCD 6 Controller-Board
bildet gemeinsam mit einem Nextion-Display eine HMI-Einheit. CAN-Signale lassen sich
als Text, Zeiger- oder Balken-Instrument visualisieren. Uber Tasten, Drehgeber oder den
Touchscreen konnen CAN-Signale verandert und generiert werden. Diese werden dann
ereignis- oder intervallgesteuert als CAN-Nachricht verschickt. Bis zu 254 GUI-Seiten die
im Nextion-Editor erstellt wurden, lassen sich in ,MHS CAN Studio® importieren, wo die
einzelnen Widgets der Seiten mit den entsprechenden CAN-Signalen verkntpft werden.
Der Nextion-Editor sowie ,MHS CAN Studio“ sind kostenlos. Die generierten Image-
Dateien (Nextion-Editor & ,MHS CAN Studio“) werden Uber den CAN-Bus mithilfe eines
Tiny-CANs zur Hardware Ubertragen.

Features:
Variable Displaygréfien von 2,4 bis 10,1 Zoll
Anzeige von bis zu 254 unterschiedlichen GUI Seiten
2 CAN-FD-Schnittstellen
Power-Down-Mode mit CAN Wake-Up
Weiter Eingangsspannungsbereich von 9-42 V
CAN-Signal-Editor mit Unterstutzung fur Muxer-Nachrichten und DBC-File-Import
Assistenten fur OBD2 und CANopen SDO abfragen
Datenbanken fur MegaSquirt und OBD2
Hintergrundbeleuchtung mit Tag/Nacht-Modus
RS485 (Modbus) Schnittstelle
Akustischer Signalgeber
6 Eingange fur Taster und/oder Drehgeber

1.2 Hardware
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1.3 Software
Design und Programmierumgebung — MHS CAN Studio

:MHS CAN Studio - [X:\gtk\MhsCanStudio\mhs\NextionProjekt 1\Projekt\Demo1

Datel Device CAN Extras Optionen Hilfe CAN-LCD 1 - NEXTION
o =] x & [ a
Offnen  Spekchem | PC<->CAN Verbinden CAN<->Device Verbinden Exit Projekt
Konfiguration| CAN-Signale| LEDs  Taster/Encoder 10s| Objekte | String-Listen LCD Strings Image schreiben
Objekt Baum
& ot ~
5 A Trip
v
= " Range
o
= " BattLevel
L] MHS CAN Studio - [X:\gtk\MhsCanStudio\mhs\NextionProjekt 1\Projekt\Demo1.ini]
L=l Datei Device CAN Extras Optionen Hilfe
® bilc) 5 = pS P [ a
® bl ] Offnen  Speichern | PC<->CAN Verbinden CAN<->Device Verbinden Exit
- "’;“’rgmsm Konfiguration| CAN-Signale | LEDs  Taster/Encader 10s Objekte  String-Listen| LCD Strings Image schreiben
& p2
CAN Datenbasis
G GLOBAL
[ TX-Nachrichten
+ Ed -] 3 3 X
Neu  Edit LBschen [“#RX-Nachrichten
Format ~H
O zahl ] Variable O X-Float O'Stiing O String Liste O Scale
~ M BattTemp
Start Bid Index: 4 & Spechl ~ Signal
Anzahl Bilder: 9 5 ElUnsetBild |1 < O Underflow ~ M OutTemp Bt Offset: 16 8
& Timeout Bild |3 2 © overflow & Bit Lange: 8
= =Nz
Bild Wert ~ B Tr Byte Order: lnl:er\
Bild 5 for >= Value: 1,0 ol Wertetype: Unsigned
Bild 6 fir >= Value: 5,0 Darstellung
Bild 7 for >= Value: 10,0 Einhett: %
Bild 8 fir >= Value: 150 Lange: 3 g
Bild 9 for >= Value: 20,0 Nastkerra stilne|[0
i | tans: Terget Offe Tx Optionen
Metadaten
Beschrebbung:
Signal Type
© Real O RAW © 1 Bit Signal
Skalierung
Offset: 0,0 Faktor: |1,0
Physikalischer-Wert = (Rohwert * Faktor) + Offsat
Min/lMax Begrenzung fr Physikalischen-Wert
[Nee Nachricht ., | [ Neues Signal ... Loschen | Hinimum: 0,0 Maximum: |100,0
[ 1 Min, und Max. 0 schalten die Begrenzung aus
ICAN | Stans: Target Offine

Projekt

wm- <o

CAN-LCD 1 - NEXTION|

HMI Editor fur Nextion Displays — Nextion Editor

rfﬁ Nextion Editor(X:\gtk\MhsCanStudio\can-lcd\samples\canlcd6_NX4832F035\Demo5. HMI)

File Tools Seting Help About
(£ Compile @ Debug T Upload © [ Copy B Cut BjPaste -~ = Lock & Unlock # X Delete ™ Undo(0) ™ Redo(0) | £ Devics ID 100% =

Ip}

{5 0pen | INew Fisa

B Disploy |programs »

© sutton
== Progress ber
& Ficture
< Crap =
& Hotepot 4 \ .
TouchCap /% VERBRAUGH
¢ Gauge =l/h
Weveform -
el / ‘ = E:BE?J‘:?UCK
[Oimer = % ¥ B - e
X) Variable
B Duskstate button 3 UTed) i
W Checkbox /m  WASssER /g OELDRUCK
18 2l
80 100 120 2
| objneme L
| vscope  local
| sta solid color
| style flat
None
0
| B
Ladelufttemperatur [Jesszs
Right
Derwn
Charocter
Oltemperatur = fon .
[ Send Component ID bd_mexd 10
ishr Felse
- spax a
Olstand pe a al
< >

(480x320 56,50K) png

[Click the attribute to display
corresponding notes

Failed o connect server.....
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1.4 Weiterfiihrende Dokumentation

CanlLcdQuickStart.pdf Quick Start Manual (Programmierung / Verdrahtung)
CanProgKabel1.pdf Datenblatt CAN Adapter-Kabel
TinyCan.pdf CAN-USB-Adapter — Tiny-CAN Treiber Installation,

Hardware Varianten & Software-Tools

CanLcdConnectors.pdf Steckverbinder Typen & Bezugsquellen

1.5 Lieferumfang

« CAN-LCD 6
v Gegebenenfalls Nextion-Display, je nach Variante
« Anschlusskabel fur Nextion-Display (20 cm)

—

3 =——=g}|
Achtung: Das zur Programmierung bendétigte , Tiny-CAN“-Interface ist nicht
im Lieferumfang enthalten. USB-CAN-Adapter von Drittanbietern werden
nicht unterstitzt.

Q'

2 Displays

Die Hardware verwendet die Nextion-Displays der Firma ITEAD,
weitere Information finden Sie auf der Website: https://nextion.tech

Die Software zum Erstellen der HMI-Projekte finden Sie unter:
https://nextion.tech/nextion-editor

2.1. Displays, die mit dem Controller-Board verwendet werden kénnen

Serie: Nextion Intelligent Series Models

Model GroRe | Auflosung | Touch Panel | CPU Flash RAM Artikelnummer
NX4827P043-011R | 4.3” 480*270 RTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776478
NX4827P043-011C | 4.3” 480*270 CTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776508
NX4827P043-011R-Y | 4.3" 480*270 RTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776492

CAN-LCD 6
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Model GroBe | Auflosung | Touch Panel | CPU Flash RAM Artikelnummer
NX4827P043-011C-Y |4.3” 480*270 |CTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776515
NX8048P050-011R |5.0” 800*480 |RTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776522
NX8048P050-011C |5.0 800*480 |CTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776546
NX8048P050-011R-Y | 5.0 800*480 |RTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776539
NX8048P050-011C-Y | 5.0 800*480 |CTP 200MHz | 128MB 512KB 6920075776553
NX8048P070-011R |7.0” 800*480 |RTP 200MHz | 128MB 512KB IM190402003
NX8048P070-011C |7.0” 800*480 |CTP 200MHz | 128MB 512KB IM190402004
NX8048P070-011R-Y | 7.0 800*480 |RTP 200MHz | 128MB 512KB IM190402001
NX8048P070-011C-Y | 7.0 800*480 |CTP 200MHz | 128MB 512KB IM190402002
NX1060P101-011R-l |10.1” |1024*600 |RTP 200MHz | 128MB 512KB IM190411001
NX1060P101-011C-l |10.1” |1024*600 |CTP 200MHz | 128MB 512KB IM190411002

Serie: Nextion Enhanced Series Models

NEXTION

O s m——

Model GroRe | Auflosung | Touch Panel | CPU Flash RAM Artikelnummer
NX3224K024 24 320*240 |RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM160511002
NX3224K028 2.8 320*240 |RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM160511003
NX4024K032 3.2 400*240 |RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM160511004
NX4832K035 3.5” 480*320 |RTP 108MHz | 32MB 8192Byte IM160511005
NX4827K043 43" 480*272 |RTP 108MHz | 32MB 8192Byte IM160511006
NX8048K050 5.0” 800*480 |RTP 108MHz | 32MB 8192Byte IM160511007
NX8048K070 7.0 800*480 |RTP 108MHz | 32MB 8192Byte IM160511008
NX8048K070-011R |7.0” 800*480 |RTP 108MHz | 32MB 8192Byte IM170428001
NX8048K070-011C |7.0” 800*480 |CTP 108MHz | 32MB 8192Byte IM170421001
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Serie: Nextion Discovery Series Models

(1

NEXTION

Model GroRe | Auflosung | Touch Panel | CPU Flash RAM Artikelnummer
NX3224F024 24 320%240 RTP 64MHz 4MB 3584Byte 6920075776799
NX3224F028 2.8 320%240 RTP 64MHz 4MB 3584Byte 6920075776805
NX4832F035 3.5” 480*320 RTP 64MHz 16MB 3584Byte 6920075776812

Serie: Nextion Basic Series Models

NEXTION

Model GroRe | Auflosung | Touch Panel | CPU Flash RAM Artikelnummer
NX3224T024 24 320%240 RTP 48MHz 4MB 3584Byte IM150416002
NX3224T028 2.8 320%240 RTP 48MHz 4MB 3584Byte IM150416004
NX4024T032 3.2 400*240 RTP 48MHz 4MB 3584Byte IM150416005
NX4832T035 3.5” 480*320 RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM150918001
NX4827T043 4.3 480%272 RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM150416003
NX8048T050 5.0 800*480 RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM150416006
NX8048T070 7.0 800*480 RTP 48MHz 16MB 3584Byte IM150416007
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3 Anschlusse/Verdrahtung

RS485

CAN1

CAN1 CAN2

INO-2 IN3-5
A /

<+Debug/Prog.

<+Display

Far den CAN-Bus 1 stehen mit X7 und X8 zwei Anschlussvarianten zur Verfugung.

@ Achtung: Die Baugruppe kann tber X1, X6, X7 oder X8 mit Spannung
versorgt werden. Die Anschlisse durfen nicht zum Durchleiten der
Spannungsversorgung benutzt werden. Nur der CAN-Bus 1 ist ,Wake-Up*

fahig!

X1: RS485-Schnittstelle (Modbus)

Type: XH Stecker 4-pol. RM2,5mm (JST) Pin Signal Beschreibung
1 RS485- RS485 (A)- Datenleitung
2 RS485+ RS485 (B)+ Datenleitung
LEbE =
4 V+ Versorgungsspannung 9—42 V

X2: Eingédnge INO-2 (Taster 0 — 2, Drehgeber 0)

Type: XH Stecker 4-pol. RM2,5mm (JST) Pin Signal Beschreibung
1 GND
E E EE 2 INO Taster 0 / Drehgeber 0-A
12314 3 IN1 Taster 1/ Drehgeber 0-B
4 IN2 /BOOT2 |Taster 2/ Drehgeber 0-TA

X3: Eingédnge IN3-5 (Taster 3 — 5, Drehgeber 1)

Type: XH Stecker 4-pol. RM2,5mm (JST) Pin Signal Beschreibung
1 GND
E E E = 2 IN3 Taster 3 / Drehgeber 1-A
12314 3 IN4 Taster 4 / Drehgeber 1-B
4 IN5 Taster 5 / Drehgeber 1-TA

CAN-LCD 6




X2, X3

Drehgeber 0, 1 Taster 0,3
e

A D
B ) h © O f
|:|] Taster 1,4
o——— |
c o | E —_—

O O

XH Stecker 4-pol. RM2,5mm Taster 2,5
EC11000x Pt ?
XH Stecker 4-pol. RM2,5mm o—

Eingange INO — IN5:
+ 2,2k Pull-Up auf 5 V VCC
- Dauer reverse spannungsfest bis 48 V
- ESD geschutzt

BN =

B WON =

X4: Debug/Prog. (Wird nicht benutzt, MHS-Eektronik intern)
Type: Micro-MaTch 6-pol. (AMP) Pin Signal Beschreibung
1 SWDCLK
1 3 5 2 NC
h dh dh - 3 /RESET Reset, Low aktiv
[H] [H] [H] i 4 SWDIO
2 4 6 5 VCC33 +3,3V
6 GND Masse
X5: Nextion-Display
Type: XH Stecker 4-pol. RM2,5mm (JST) Pin Signal Beschreibung
1 GND Masse
E B B E 2 RXD Nextion RxD
12314 3 TXD Nextion TxD
4 VCC +5V
CAN LCD 1 NEXT - X5 Nextion Display
1 E E 1
3 b XX Js
4 0 d 4
JST-XH-4pol. JST-XH-4pol.

0 Hinweis: Das Display-Anschlusskabel sollte nicht langer als 20 cm sein. Die
SignalUbertragung erfolgt als TTL-Pegel und kann sehr leicht gestort werden.
Verwenden Sie das mitgelieferte Originalkabel.

X6: CAN 2
Type: Mini-Fit Jr. Stecker 6-pol. (Molex) Pin Signal Beschreibung
1 GND Masse
—1
2 CAN-H CAN-Bus Signal High
6 5 \ 4 ) 3 CAN-L CAN-Bus Signal Low
3 2)|1 "
\—~/ \—/ 5 GND Masse
6 V+ Versorgungsspannung 9-42 V

Die Verdrahtung entspricht dem CiA-DS102-1 Standard.
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X7: CAN 1

Type: Mini-Fit Jr. Stecker 6-pol. (Molex) Pin Signal Beschreibung
1 GND Masse
1
2 CAN-H CAN-Bus Signal High
6 5 \ 4 ) 3 CAN-L CAN-Bus Signal Low
3)2)|1 "
\—~/ \—/ r 5 GND Masse
6 V+ Versorgungsspannung 9-42 V
Die Verdrahtung entspricht dem CiA-DS102-1 Standard.
X8: CAN 1
Type: Steckbare Reihenklemme 5-pol. RM 3,81 Pin Signal Beschreibung
1 GND Masse
2 CAN-L CAN-Bus Signal Low
3 GND Masse
4 CAN-H CAN-Bus Signal High
5 V+ Versorgungsspannung 9—42 V
Die Verdrahtung entspricht dem CiA-DS102-1 Standard.
X6, X7
X8
; o {5~ 1 x5
3 CAN-L ] 5 o b gﬁg-L : °
48 X__enp 315° B CAN-H I s15°
6 Uin 2 o 5 Uin N2 2 l o
Mini-Fit Jr. Stecker 6-pol. )Hgio Steckbare Reihenklemme 5-pol. RM 3,81 >Hgio
M‘O )Hs_o
CAN1, CAN2 9pol.-Sub-D-Stecker CAN1 9pol.-Sub-D-Stecker
— %+ Power [l Power
L . Supply L . Supply
CAN-LCD 6 10




4 Jumper

c42 P2
JiooF  PROG

F‘ m
2 AT SMC.MDC A

LMR38020FSQD 1R |
TSSAsusuH

3 2 SSIZ26VroX

TSMZ309CX @D@ ps E]

o]
\ AR, I &
S [] ﬁ e OVKO340L. i
srras30A-220) 4 + E] []
SZMM3Z10VSTIG Tok  Beesss Lhisk \ra
— — 371 016
mmow /3

L A SMBJSVOA

- ws—mzw:ms 3

1%

iA

F/LEVOLVIL

TOuF

JP1: Power-Down disable

offen Power-Down-Funktion freigegeben. Die Hardware muss Uber den CAN-
Bus1 (X7/X8) aufgeweckt werden.

geschlossen |Power-Down-Funktion abgeschaltet. Die Hardware wird stets mit
Spannung versorgt.

Achtung: Im Auslieferungszustand ist der Jumper JP1 gesteckt, die Power-
Down-Funktion ist abgeschaltet.

JP2: BOOT-Eingédnge

Jumper 1 BOOT

Jumper 2 BOOT2

Weitere Informationen tber die Funktion von BOOT/BOOT2 in Kapitel: 5.5 Die BOOT-
Eingange.

5 Programmierung

5.1 Erforderliche Hardware

« Zur Kommunikation mit der Hardware ist ein USB-CAN-Adapter der , Tiny-CAN XL"-
Serie erforderlich. Es kann ein Classical-CAN- oder CAN-FD-Adapter verwendet
werden.

v DC-Stromquelle 9-42 V/1 A

« CAN-Bus-Verkabelung

CAN-LCD 6 11



5.2 Verdrahtung der Baugruppe zur Programmierung

CAN-LCD 6

120R

caren —:Fl 1208
CAN-L 7 cane

CAN-H
GND GND
Uin

ik

>—!

THL
6(L<5Looolé

Mini-Fit Jr. Stecker
6-pol. (Molex)

1

X8 9pol.-Sub-D-Stecker

1
* Power
o—| . Supply

9-38VDC

g WN =

Steckbare Reihenkl.
5-pol. RM 3,81

Zur Programmierung steht ausschlieRlich die CAN-Schnittstelle 1 zur Verfugung. Die
Verbindung kann Uber X7 oder X8 hergestellt werden.

5.3 Installation/Vorbereitung

1. Installieren Sie das , Tiny-CAN“-Software-Paket, ,TinyCan_xxx.exe“ auf dem PC,
wahlen Sie als Installations-Typ ,Vollstandig®.

2. Folgen Sie den Installationsanweisungen.

3. Verbinden Sie die ,Tiny-CAN“-Hardware mit dem PC.

4. Zum Abschluss installiert das Tool , Tiny-CAN Check® den FTDI-Systemtreiber und
Uberprift die Firmware-Version des USB-CAN-Adapters.

5. Installieren Sie den Nextion-Editor von der Nextion-Homepage:
https://nextion.tech/nextion-editor

5.4 Die Kommunikation

Die Kommunikation erfolgt nach unten abgebildetem Schema tuber den CAN-Bus mit dem

PC.
. 4isBy ‘Tiny-CAN\ CAN

Das CAN-LCD 6 Controller-Board verwendet zur Kommunikation mit dem PC 2 CAN
Identifier eine Device-ID, auf dem Kommandos vom PC empfangen werden, sowie eine
ACK-ID auf dem Antworten an den PC gesendet werden.

Die Konfiguration/Programmierung der Hardware erfolgt mit dem PC-Tool:
»MHS CAN Studio®.

CAN-LCD 6 12
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Konfiguration der Kommunikationsparameter im Auslieferungszustand (Default Setup):

Konfiguration Defaut Werte
CAN Konfiguration Enabled*

CAN Ubertragungsgeschwindigkeit 500k Bit/s

Frame Format Standard Identifier
CAN Devie ID Ox7FE

CAN ACK ID Ox7FF

Alle Ubertragungsparameter lassen sich tUber die PC-Software andern.

* Es ist auch moglich, die CAN-Konfiguration zu disablen. Die Kommunikation muss dann
uber die BOOT-Eingange wieder freigegeben werden.

5.5 Die BOOT-Eingédnge
Funktion der BOOT-Eingange:

BOOT BOOT2

J2-1 IN2/J2-2

offen offen Normale Funktion der Hardware.
Der Eingang ,BOOT2/IN2“ wird nur ausgewertet, wenn der Eingang ,BOOT" aktiv ist.
Beim ,Power Up“ wird fur ca. zwei Sekunden der ,BOOT"-Eingang ausgewertet, ist der Eingang in
dieser Zeit ,aktiv*, so startet der Bootloader.

geschlossen | offen Emergency Flash Mode

Die ,CAN-LCD 6“-Baugruppe startet mit der im EEPROM gespeicherten Konfiguration
in den Bootloader. Der CAN-Bus ist jedoch aktiv unabhangig der gespeicherten
Konfiguration.

geschlossen | geschlossen |Emergency Boot Mode

aktiv, GND Die ,CAN-LCD 6“-Baugruppe startet mit der Default-Konfiguration in den Bootloader.
Diese Verbindung sollte exklusiv ohne andere CAN-Teilnehmer am Bus

hergestellt werden.

Erfolgt im ,Emergency Flash Mode/Emergency Boot Mode" innerhalb von 16 Sekunden
keine Kommunikation mit dem PC, |0st der Bootloader einen Software-Reset aus.

In den beiden ,Emergency Modi“ muss ,MHS CAN Studio® die Kommunikation Gber den
Menulpunkt ,Device” — ,Firmware Emergency Download ...“ aufbauen. Neben einem
Firmware-Update ermoglicht der ,Emergency Download“-Dialog auch das Léschen des
EEPROMSs. Das Default-Setup ist dann wieder aktiv. Ist die Hardware uber die Standard-
,verbinden“-Funktion nicht mehr erreichbar, muss das EEPROM geldscht werden, um
wieder ein neues Image programmieren zu konnen.

CAN-LCD 6 13



6 Montage

85,0

0'0S

9ty

3,20

320 786 4x D32

Ansicht von oben
Alle MaRBangaben in Millimeter (mm)

Die Leiterplattengrof3e sowie die Befestigungsbohrungen entsprechen exakt dem 2,8-Zoll-
Nextion-Display, Type: NX3224F028. Display und Leiterplatte lassen sich Uber
Distanzabstandshalter direkt miteinander verschrauben.
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7 Technische Daten

Betriebsspannung

942V DC

Stromaufnahme

39 mA @24 V mit 3,5 Zoll Display

Ruhestrom (Power-Down Mode)

Nom. 20 pA, max. 50 pA

Uberspannungsschutz

247V

CAN Interface 1

High Speed CAN FD (ISO 11898-2:2016)
Treiber: TJA1043T

CAN-Anschluss Interface 1

X7: Mini-Fit Jr. Stecker 6-pol. (Molex)
X8: Steckbare Reihenklemme RM 3,81, 5-pol.
Belegung entsprechend CiA-DS102-1

CAN Interface 2

High Speed CAN FD (ISO 11898-2:2016)
Treiber: TJA1051T/3

CAN-Anschluss Interface 2

X6: Mini-Fit Jr. Stecker 6-pol. (Molex)
Belegung entsprechend CiA-DS102-1

Ubertragungsraten

40 kBit/s — 1 MBit/s (FD: Max. 5 MBit/s)

Benutzerdefinierte CAN-Ubertragungsraten méglich

v

CAN-Spezifikation

2.0A (11-Bit ID) und 2.0B (29-Bit ID)
Classical CAN und CAN-FD

RS485-Schnittstelle

+ Ubertragungsgeschwindigkeit: 1.200-115.200
Baud

* Protokoll: Modbus RTU

¢ Treiber: SP3072EEN-L, MaxLinear

» ESD geschtzt

Display * Nextion, bis 10,1 Zoll
» Versorgungsspannung: 5V / max. 1,8 A
* RX/TX 3,3 V Pegel, ESD geschutzt
Tag/Nacht-Modus v

Digital-Eingdange IN 0 — 5

* LOW aktiv

* 2,2 k Pull-Up auf 5V VCC

» Dauer reverse spannungsfest bis 48 V
» ESD-geschutzt

Drehgeber 2"
Taster 6*
Watchdog v
Uberwachung des Prozessors Software Watchdog
Prozessor ARM CORTEX M4F, Microchip ATSAME51J20A
(32-Bit/96MHz, 1024 kB Flash, 265 kB RAM)
Temperaturbereich -20-+70°C
Abmessungen 85 x50 x 25 mm
Gewicht (ohne Nextion Display) 35¢g
Priifzeichen CE

* = Eingange kénnen wahlweise belegt werden, ein Drehgeber bendtigt drei Eingange, es
konnen maximal zwei Drehgeber angeschlossen werden.

CAN-LCD 6
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8 EG-KONFORMITATSERKLARUNG

Name und Adresse des Herstellers MHS Elektronik GmbH & Co. KG
Fuchsod 4
94149 KoRlarn
Deutschland

Die Firma MHS Elektronik GmbH & Co. KG bescheinigt die Konformitat fur das Produkt
Typenbezeichnung CAN-LCD 6

in Ubereinstimmung mit den Bestimmungen der nachstehenden EG-Richtlinien,
einschlieflich aller zutreffenden Anderungen

- Richtlinie des Rates zur Angleichung der Rechtsvorschriften der Mitgliedstaaten
uber die elektromagnetische Vertraglichkeit 2004/108/EG,

- Richtlinie des Rates zur Angleichung der Rechtsvorschriften der Mitgliedstaaten
betreffend elektrische Betriebsmittel zur Verwendung innerhalb bestimmter
Spannungsgrenzen 2006/95/EG

und bestatigt, dass folgende Normen zur Anwendung gelangt sind:

EN 55022 Klasse B (Storaussendung informationstechnische Einrichtungen)
EN 55024 (Storfestigkeit informationstechnische Einrichtungen)

Datum: 22.02.2025 Unterschrift/Signature

Klauss Demlele-
K. Demlehner
Geschaftsfuhrer
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