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1. Einleitung

Das vorliegende Handbuch beschreibt die Inbetriebnahme und Konfiguration von einem
absoluten Drehgeber mit PROFINET-Schnittstelle. Der Drehgeber erfillt die Anforderungen eines
PROFINET 10-Gerates mit RT (Real Time) oder IRT (isochrone Echtzeit) Klassifikation.

1.1 Absoluter Drehgeber

Das Grundprinzip der absoluten Messwerterfassung ist die optische Abtastung
einer transparenten Scheibe mit Code-Aufdruck im Fall eines optischen, die Erfassung des
Magnetfeldes eines rotierenden Magneten im Fall eines magnetischen Drehgebers, die jeweils mit der
zu messenden Welle verbunden sind.

Der absolute Drehgeber hat eine maximale Auflosung von 65.536 Schritten pro Umdrehung (14
Bit). Daher betragt die grofite resultierende Auflésung 30 Bit = 1.073.741.824 Schritte. Die Standard
Singleturn-Version hat 13 Bits, die Standard Multiturn-Version 25 Bit.

Weitere Informationen iliber das Funktions-prinzip und den Aufbau eines PROFINET-
Netzwerkes erhalten Sie auf:
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1.2 PROFINET Technologie

PROFINET, ein industrieller Ethernet-Standard,
der die Anlagenautomatisierung mit IT-Blrowelt
verbindet. PROFINET bietet eine vergleichbare
Funktionalitat zum PROFIBUS, jedoch zusatzlich
z.B. die komfortablen Diagnosetools aus der
Biurowelt mitverwenden oder Firmware-Upgrades
durchfuhren zu kénnen.

Etablierte IT-Standards bieten die
Ubertragungsgrundlage: UDP und IP. XML wird als
Beschreibungssprache fiir die Gerateprofile
(GSDML-Dateien) verwendet.

Zwei Mdoglichkeiten fiir den Einsatz von PROFINET
stehen zur Verfugung: PROFINET IO, &hnlich dem
PROFIBUS DP als verteiltes 1/O-System und

PROFINET CBA als ein modular
komponentenbasiertes  System  fur grol3ere
Anlagen.

PROFINET bietet einstellbare Ubertragungen fiir
verschiedene Anwendungen in der industriellen
Automation:

e PROFINET NRT (non real time) ist fir
nicht zeitkritische Prozessautomatisierung
mit Taktraten von etwa 100 ms geeignet.

e PROFINET RT (real time) bietet einen
Ubertragungskanal mit optimierter
Leistung (10 ms-Takt) fur die meisten
Aufgaben der Fabrikautomation
PROFINET IRT (isochrone Echtzeit)
unterstiitzt Ubertragungs-Taktraten um 1
ms und einen Jitter von weniger als 1ps.
Dieser Betriebsart wird haufig fir Motion-
Control-Anwendungen genutzt.

1.3 Besonderheiten des Drehgebers
e Integrierter Boot-Loader fur Firmware-
Upgrades
¢ Rundachsenfunktionalitat
e Nachbarschaftserkennung
tausch des Gerétes)

(beim  Aus-
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PROFINET 10 dient als Ausgangspunkt fir
dezentrale Steuerungen auch wie PROFIBUS DP.
Auf |O-Controllern (SPS-Steuerungen) laufen
Automatisierungsprogramme ab, 10-Geréate (z.B.
absolute Encoder) sind ferngesteuerte Feldgerate,
und 10-Supervisor (z.B. Programmiergeréte)
werden flr Inbetriebnahme und Fehlerdiagnose
verwendet.

Die Inbetriebnahme des PROFINET IO erfolgt in
gleicher Weise wie beim PROFIBUS. Die
Feldbusse (z.B. Ethernet Topologien) werden dem
Steuersystem  wahrend der  Konfiguration
zugeordnet. Das IO Gerat wird basierend auf den
GSDML-Inhalten konfiguriert.

Nach Abschluss der Inbetriebnahme werden die
Konfigurationsdaten in das 10 Steuergerat (SPS)
geladen und der Datenaustausch mit dem 10-
Gerat findet statt.

I0-Gerate werden innerhalb des PROFINET (und

auch  durch  mdogliche externe  Ethernet-
Komponenten) Uber lhre IP-Adresse
angesprochen.

Daten konnen zyklisch (Prozessdaten) vom |O-
Steuergerat zum |O-Geréat Ubertragen werden (und
umgekehrt).  Zusétzlich  kénnen  azyklische
Parameter wahrend der Inbetriebnahme des IO-
Geréates Ubertragen werden oder wéahrend dem
laufenden Betrieb mit aufrufen von
Objektbausteinen.

e Gerateidentifikation Uber LED’s

e Verschiedene Filter fur
Geschwindigkeitsausgabe

e PROFINET Drehgeber-Profil V4.0/V4.1

hohner
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2. Installation

2.1 Elektrischer Anschluss

Der Drehgeber wird mit einem 4-poligen M12- Der Drehgeber bietet Uber den zweiten D-
Stecker an die Spannungsversorgung ange- codierten  Stecker eine integrierte  Switch-
schlossen und mit zwei 4-poligen D-codierten M12- Funktionalitdt. Auf oder in der Verpackung des
Buchsen mit dem Ethernet verbunden. Gegensteckers befindet sich die

Montageanleitung.

Pin Nummer Signal
1 TX + Pin Nummer Signal
2 Rx + 1 US (10 - 30 V DC)
3 TX - 2 N.C.
4 Rx - 3 GND (0V)
4 N.C.
Skizze auf Drehgeber gesehen
Stecker Ethernet Stecker Spannungsversorgung
4-polige Buchse, D-codiert 4-pofi~mr CHEmtanline A mndline
[ ]
2.2 Ethernet Kabel
2.2.1 RJ45 - M12 Cross Over (gekreuzt) 2.2.3 M12 — M12 Straight (gerade)
Signal RJ45 Pin | M12 Pin Signal M12 Pin | M12 Pin
Tx+ 1 2 Tx+ 1 1
TX- 2 4 TX- 2 2
Rx+ 3 1 Rx+ 3 3
Rx- 6 3 Rx- 4 4

2.2.2 RJ45 - M12 Straight (gerade)

Signal RJ45 Pin | M12 Pin
Tx+ 1 1
TX- 2 3
Rx+ 3 2
Rx- 6 4

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17 h hohner
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2.3 Diagnose LEDs

LED Farbe Beschreibung der LED = an

Activel Gelb Datenverkehr auf Port 1

Link1* Grin Aktive Verbindung zu anderen Ethernet Komponenten tber Port 1
Active2 Gelb Datenverkehr auf Port 2

Link2* Grin Aktive Verbindung zu anderen Ethernet Komponenten tber Port 2
Statl Grin Status 1, Details in nachfolgender Tabelle

Stat2 Rot Status 2, Details in nachfolgender Tabelle

* Blinkt mit 2Hz wenn Identifikations-Anruf aktiviert und eine Verbindung verfiigbar ist

2.4 Status LED

®

PIRJOJF ]I
INOUS AL ETTIERNET.
NJE|T
Stat1 Stat2
v‘ Actlve2| Active1l
\\ Link2 \l B |/ Link1
Status 1 | Status 2 Bedeutung Ursache
Griin Rot (Fehler)
Aus Aus Keine Spannung Sicherung durchgebrannt oder Kabel
defekt
An An Keine Verbindung zum Steuergerét | - Bus nicht verbunden
Kriterien: Kein Datenaustausch - |O-Steuerung nicht verfiigbar /
ausgeschaltet
An blinkt 1) Parametrierfehler, kein Datenaus- | - der Slave ist noch nicht oder falsch
tausch konfiguriert
Kriterien: Verbindung ist verfugbar. | - falsche Stationsadresse
Der Slave ist nicht in den Modus | zugewiesen (aber nicht aul3erhalb
Datenaustausch gesprungen des zulassigen Bereichs)
- Konfiguration des verbundenen
Gerétes unterscheidet sich von der
gewunschten Konfiguration
An Aus Datenaustausch.

verbundenes Gerat und Vorgang
ohne Fehler

1) Die Blink-Frequenz betréagt 0.5 Hz. Die minimale Hinweiszeit betragt 3 Sek.

hohner
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2.5 Hinweise zum mechanischen Einbau und elektrischen Anschluss des Drehgebers

Die folgenden Punkte sollten beachtet werden:

Den Drehgeber nicht fallen lassen oder
gréReren Erschitterungen aussetzen. Es

handelt sich um ein Prazisionsmessgerét.

Das Drehgebergehduse nicht 6ffnen.
UnsachgemaRes Offnen bzw. SchlieRen
des Gerdtes kann Schaden und

Verschmutzungen verursachen.

Die Welle des Drehgebers
(Vollwellenausfuhrung) muss uber eine
geeignete  Kupplung mit der zu
messenden Welle verbunden werden.
Diese Kupplung dient dazu, Vibrationen
und Unwuchten zu dampfen und
unzuléssig hohe Kréafte auf die Welle des

Drehgebers zu vermeiden.

Die Drehgeber sind zwar robust, sollten
aber in sehr rauem Umfeld durch
geeignete Schutzmalnahmen vor
Beschadigungen  geschitzt  werden.
Insbesondere  sollten sie nicht so
eingebaut werden, dass sie als Haltegriffe

oder Trittstufen verwendet werden.

Inbetriebnahme und Betrieb dieses
elektrischen Gerates darf nur von
qualifiziertem Personal vorgenommen

werden. Dies sind Personen mit der

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17

Berechtigung, Geréte, Systeme und
Stromkreise gemaR dem Stand der
Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen,

zu erden und zu kennzeichnen.

Am Drehgeber durfen keine elektrischen

Veranderungen vorgenommen werden.

Die Anschlussleitungen zum Drehgeber
sind in groBem Abstand (oder raumlich
abgetrennt) von mit Stérungen belasteten
Energieleitungen zu  verlegen.  Zur
sicheren  Datenlibertragung  missen
komplett abgeschirmte Kabel benutzt und

auf eine gute Erdung geachtet werden.

Verdrahtungsarbeiten, Offnen und
SchlieRen von elektrischen Verbindungen
sind nur im spannungslosen Zustand
durchzufuhren.  Kurzschlisse, Span-
nungsspitzen u. &. konnen zu Fehl-
funktionen und zu unkontrollierten Zu-
stdnden bzw. zu erheblichen Personen

und Sachschaden flihren.

Vor Einschalten der Anlage alle
elektrischen Verbindungen Uberprufen.
Nicht korrekt

Verbindungen kénnen zur Fehlfunktion

vorgenommene

der Anlage, falsche Verbindungen zu
erheblichen Personen- und Sachschéaden

fihren.

I.. hohner
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3. Geratekonfiguration
3.1 Normung
Die aktuelle Generation des PROFINET mdglich, alle Produkte, die diese Spezifikation
Drehgebers basiert auf dem Profil V4.0/V4.1 erfullen, zusammen einzusetzen.
(PNO-Nr. 3.162). Mit dieser Normung ist es
PROFINET 10
Encoder Profile V4 eI 2t
Class 3 and 4
PROFIBUS DP-V2 Pl
IEC 61158
PROFIDRIVE V4 [ | 1&M Functions
PNO No.3.172 PNO No. 3.502
PROFIBUS DP
EN 50170 Vol2 Encoder Profile
Class 1and 2
PNO No. 3.062
PROFIBUS PROFINET
Network Network
3.2 Drehgeber Klassifizierung
Anwendungsklasse | Beschreibung
3 Taktsynchronitét wird nicht unterstutzt (RT)
4 Taktsynchronitat wird unterstitzt (IRT)

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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3.3 Drehgeberfunktionen

Ausfiihrung
Funktion Klasse 3 | Klasse 4
CodeSequenz -[v* v
Klasse 4- Funktionalitat v v
G1_XIST1 Preset-Steuerung -[v* v
Skalierungssteuerung e v
Alarm-Kanal-Uberwachung v v
Presetwert -[v* v
Presetwert (64bit) - -
Messschritte pro Umdrehung (32bit) -|v'* v
Gesamt-Auflésung (32bit) -[v* v
Messschritte pro Umdrehung (64bit) -[v'* v
Gesamtauflésung (64bit) -[v* v
Maximale Master-Lebenszeichenfehler -|v'* v
Geschwindigkeits-MaBeinheit -[v'* v
Drehgeber Profilversion v v
Betriebsstundenzéhler - -
Offsetwert e v
Offsetwert bei 64 Bit -Iv'* v
Rundachsenfunktion v v
Geschwindigkeitsfilter v v
* wenn Klasse 4- Funktionalitét aktiviert ist
3.4 Signalliste der zyklischen Dateniibertragung
Signal Nr. | Bedeutung Kirzel Lange (Bit) Vorzeichen
3 Master-Lebenszeichenzahler STW2_ENC 16 -
4 Slave-Lebenszeichenzahler ZSW2_ENC 16 -
6 Geschwindigkeitswert A NIST_A 16 v
8 Geschwindigkeitswert B NIST_B 32 v
9 Steuerwort G1_STwW 16 -
10 Statuswort G1_7Zsw 16 -
11 Positionswert 1 G1_XIST1 32 -
12 Positionswert 2 G1 XIST2 32 -
13 Positionswert 3 G1_XIST3 64 -

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17 h hohner
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3.4.1 Format Positionswert

Hinweis: G1_XIST1 und G1_XIST2 sind die
ausgegebenen Positionswerte im Binarformat.
Die Ausrichtung im Datenrahmen (links- oder
rechtsbiindig) wird fir jede einzelne Auflésung
betrachtet. Ein Beispiel fiir absolute Drehgeber
ist unten dargestellt. Achtung: Die Ausrichtung
des Ausgabeformats (links- oder rechtsbindig)
bleibt gleich und wirkt sich auf die jeweils

hohner
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Einstellung: Drehgeber-Profil 4.0*

e G1_XIST1 wird standardmafig
ausgerichtet

e P979, Subindex 3 (Verschiebungsfaktor fir
G1_XIST1) = 32 — Gesamtauflosung (nachster
Bin&rwert)

e G1_XIST1 sendet Positionswerte unabhéngig
von Bit 10 in stw2 und Bit 13 in g1_stwl

linksblndig

eingestellte Auflésung aus. Die Anzahl der

ausgegebenen Bits andert sich je nach Einstellung: Drehgeber-Profil 4.1*

Auflésung. e G1_XIST1 wird standardmaRig rechtsbiindig
ausgerichtet

Beispiel:  25-Bit  Multiturn-Absolutdrehgeber e Ein 32-Bit-Zahler beginnt mit dem absoluten

(8192  Schritte  pro  Umdrehung, 4096 Positionswert. Nach dem Erreichen des

Umdrehungen). maximalen Zé&hlwertes wird wieder bei 0

o Alle Werte werden im Binar-Format dargestellt
Sobald ein Fehler auftritt, zeigt G1_XIST2 das

gestartet oder nach 0 abnehmend zum
maximalen Z&ahlwert

Fehler-Telegramm  anstelle  des  rechts ¢ P979, Subindex 3 (Verschiebungsfaktor fur
biindigen Wertes. G1_XIST1)=0
e Die verschiebe Faktoren im P979 “Sensor e G1_XIST1 sendet Positionswerte unabhéngig

Format® zeigen das aktuelle Format. P979,

von Bit 10 in stw2 und Bit 13 in g1_stwl

Subindex 4 (Verschiebungsfaktor  flr * Profil 4.0 wird bei Einsatz von GSDML-V2.2
G1_XIST2)=0 und Profil 4.1 mit neueren Dateien
e Die Einstellungen in den Drehgeber- verwendet.

parametern beeinflussen den Positionswert
sowohl in G1_XIST1 als auch in G1_XIST2.

M = Unterscheidbare Umdrehungen (Multiturn
Wert)
S = Schritte (Singleturn-Schritte pro Umdrehung)

31 (3029 (28|27 |26 |25 |24 |23 (22 (21(20(19 |18 |17 |16 (15|14 (13|12 |11 |10|9 |8 |7 |6 5|4 (3|2 |1 |0
M|M|M[M|M[M|M|M[M|M([M|M]|S |[S |S |[S|S|S|S|S|S |[S|[S|S|S

Absoluter Wert in G1_XIST1 fur Drehgeber-Profil 4.0

31 (3029 (28|27 |26 |25 |24 |23 (22 (21(20(19 |18 |17 |16 (15|14 (13|12 |11 |10|9 |8 |7 |6 5|4 (3|2 |1 |0
M|M|MM|M[M|M|M[M|M(M|M|M[M|M(M|M|M|M]|S |[S |S |[S|[S|[S|S|S|S|S|S|S|S

31 (30|29 |28 (27 |26 |25 |24 20 [ 19 |18

_XIST1 fur Drehgeber-Profil 4.

17

16

15|14 |13 |12 |11 (10 |9 |8 |7 |6 |5 (4 |3 |2 |1]0O

M MMM |M|M|M
Absoluter Wert in G1_XIST2

ATION

hohner
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G1_XIST3
Fir 64-Bit Positionswerte ist G1_XIST3 verfligbar.

IO Daten (DWort) ‘ 1 |

hohner
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Der bindare Wert wird rechtsbindig und ohne
Verschiebefaktor ausgegeben.

2 3 4

Format ‘
3.4.2 Drehgeber-Steuerwort (STW2_ENC)

4-Bit-Zahler, linksbiindig. Die Master-
Anwendung startet den Lebenszeichenzéhler mit
einem beliebigen Wert zwischen 1 und 15. Der
Master erhdht den Zahler in jedem Zyklus der

64-Bit Positionswert

Master-Anwendung. Giiltige Werte fiir den
Master-Lebenszeichenzéhler sind 1 bis 15. “0”
zeigt einen Fehler und ist im Normalbetrieb
ausgeschlossen.

Implementierung

Bit Funktion Klasse 3 Klasse 4
0...9 Reserviert, momentan nicht verwendet
10 Steuerung mittels SPS v v
11 Reserviert, momentan nicht verwendet
12...15 Lebenszeichen-Statusanzeige - v
Bit Wert | Bedeutung Anmerkung
10 1 Steuerung mittels SPS Steuerung Uber Schnittstelle, IO-Daten sind glltig

0 Keine Steuerung mittels SPS :_C;—bDe%tsezneisciEgnnicht gultig. Ausgenommen
12...15 Steuerungs-Lebenszeichen Sendet ununterbrochen Zahlwerte von 0 bis 15

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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3.4.3 Drehgeber-Statuswort (ZSW2_ENC)

4-Bit-Zahler, linksbindig. Die Slave-Anwendung DP-Zyklus. Giltige Werte fir den Slave-
startet den Lebenszeichenz&ahler mit einem Wert Lebenszeichenzéhler sind 1 bis 15, “0” zeigt
zwischen 1 und 15 nach erfolgreicher einen Fehler und ist im Normalbetrieb ausge-
Synchronisation mit dem Taktpuls. Der Zahler schlossen.

erhoht sich bei der Slave-Anwendung in jedem

Implementierung

Bit Funktion Klasse 3 Klasse 4
0...8 Reserviert, momentan nicht verwendet - -

9 Steuerung angefordert Pflicht Pflicht
10...11 Reserviert, momentan nicht verwendet - -

12...15 Drehgeber-Lebenszeichenzahler - Pflicht
Bit Wert Bedeutung Anmerkung

Das Automatisierungssystem wird aufgefordert die

9 1 Steuerung angefordert
gang Kontrolle zu Gbernehmen
0 Keine Steuerung mittels I0-Daten sind nicht giiltig. Ausgenommen
SPS Lebenszeichen
Drehgeber

12...15 Sendet ununterbrochen Zahlwerte zwischen 0 und 15

Lebenzeichenzahler

3.4.4 Drehgeber-Steuerungswort (G1_STW)

Bit |Wert Funktion Anmerkung

0.. Reserviert, momentan nicht verwendet

10

11 |01 ,2Home-Position"-Modus | Gibt an, ob der Positionswert auf einen zuvor programmierten
absoluten Wert eingestellt oder um diesen Wert verschoben
wird.

0: Home-Position setzen / Preset (absolut)
1: Home-Position wechseln / Preset (relativ = Offset)

12 |1 Preset setzen / Preset (bzw. Verschiebung) wird gesetzt wenn das Bit auf “1”
Anforderung wechselt (steigende Flanke). Standard-Presetwert
verschieben (Verschiebung): 0

Achtung: Nach dem Einstellen des Preset wird der Offset im
EEProm gespeichert. In diesen 5-10ms sendet der Drehgeber
keine Positionswerte.

hohner www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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Bit | Wert Bedeutung Anmerkung
13 |1 Zyklische Anforderung Anforderung von zusétzlichen zyklischen Ubertragungen der

des Absolutwertes

absoluten Ist-Position in G1_XIST2. Wenn keine anderen Daten
durch Befehle oder Fehler Ubertragen werden missen, wird der
absolute Positionswert automatisch tbertragen.

14 |1 Aktivierung “Sensor Wenn das Bit “Sensor parken” aktiviert ist, sendet der Drehgeber
parken” keine Fehlermeldungen.
15 |1 Hinweis auf einen Anforderung der Bestatigung / Zuriicksetzen des Sensorfehlers

3.4.5 Drehgeber-Statuswort (G1_ZSW)

Sensorfehler

Bit [Wert |Bedeutung Anmerkung

0 Reserviert, momentan nicht verwendet

10

11 Hinweis auf einen Wird gesetzt wenn das Zuriicksetzen eines Sensorfehlers langer
Sensorfehler im Betrieb | dauert als einen Bus-Zyklus

12 |1 Presetwert setzen/ Bestatigung fiir “Preset gesetzt / ,Verschiebung Bezugspunkt”
Verschiebung
Bezugspunkt ausgefuhrt

13 |1 Zyklische Ubertragung Bestatigung fiir “Anforderung zyklischer Absolutwert"
des Absolutwertes

14 |1 Aktivierung Sensor | Bestatigung fir “Sensor parken aktivieren“. Der Drehgeber
parken Ubertréagt keine Fehlermeldungen

15 |1 Sensorfehler Zeigt einen Sensorfehler an. Ein geratespezifischer Fehlercode

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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3.5 Standard- und Herstellertelegramme

Standardtelegramm 81

10 Daten (Doppel-Wort) | 1 ‘ 2

Sollwert | sTw2_ENC* | G1_STwa1
* Details zu den Variablen sind in Kapitel 3.4 verfugbar

10 Daten 1 2 3 4 5 6

(Doppel-Wort)

Ist-Wert ‘ ZSW2_ENC* | G1_ZSW1* | G1_XIST1* ‘ G1_XIST2*
Standardtelegramm 82

10 Daten (Doppel-Wort) | 1 2

Sollwert | STW2_ENC* |G1_STW1*

IO Daten|1 2 3 4 5 6 7
(D-Wort)

Ist-Wert ZSW2_ENC* | G1_ZSW1* |G1_XIST1* G1_XIST2* NIST_A*
Standardtelegramm 83

IO Daten (D-Wort) |1 |2

Sollwert \ STW2_ENC*| G1_STW1*

I0 Daten|1 2 3 4 5 6 7 8
(D-Wort)

IstWert | ZSW2_ENC* |G1_zZSw1* |G1_XIST1* |G1_xisT2x | NIST_B*
Standardtelegramm 84

10 Daten (Doppel-Wort) | 1 ‘ 2

Sollwert |sTw2_ENc* | G1_sTwar

10 Daten |1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
(D-Wort)

IstWert | ZSW2_ENC* | G1_ZSW1* | G1_XIST3* |G1_xisT2x | NIST_B*
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Herstellertelegramm 860

Mit diesem Telegramm ist es nicht notwendig,
spezielle Bits fur eine zyklische Datenubertragung
zu setzen. Es ist angelehnt an die PROFIBUS-
Funktionalitdt und unterstitzt somit eine einfache
Konfiguration des Presetwertes wahrend des SPS-
Betriebes. Der Geschwindigkeitswert verwendet

e Kein Steuerungswort
e Kein Statuswort
o Keine Statusanzeige.

das Format, das in der Geschwindigkeitsmessung
definiert wurde.
Wird Bit 31 auf ,1“ gesetzt, wird der Presetwert
sofort ibernommen. Ein weiterer Presetwert kann
nur gesetzt werden, wenn Bit 31 wieder zurlick auf
,0 gesetzt wird

e Output: 32 Bit - vorzeichenloser Presetwert (Bit 31 Preset-Steuerung , muss kleiner als die

Gesamtauflésung sein)

e Input: 32 Bit- vorzeichenloser Positionswert + 32 Bit-ganzzahliger Geschwindigkeitswert

Dateneingabe (vom Drehgeber zur Steuerung): 8 Bytes

Positionswert - 32 Bit ohne Vorzeichen

Geschwindigkeitswert - 32 Bit mit Vorzeichen

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7

MSB LSB

MSB LSB

Datenausgabe (von der Steuerung zum Drehgeber): 4 Bytes

Preset - 32 Bit ohne Vorzeichen

Bit 31

Preset-Steuerung

Presetwert < Gesamtauflosung

www.encoderhohner.com -
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3.6 Konfigurationsprinzip
Der Drehgeber mit PROFINET-Schnittstelle
kann nach den Anforderungen des Benutzers

programmiert werden. Die GSDML-Datei des

3.7 Uberblick Drehgeberfunktionen

Drehgebers muss in dem verwendeten SPS-
Software-Tool installiert werden.

Funktion Ubertragungskanal
Positionswert Zyklischer Eingang (10 Gerét -> 10 Steuerung)
Preset Zyklischer Ausgang (10 Steuerung -> 10 Geréat)

Z&hlrichtung

Azyklischer Eingang/Ausgang

Skalierungsfunktion

3.8 Drehgeberfunktion — Datenformat

PROFINET-IO-Gerate  werden in  Modulen
eingesetzt. Jedes Modul kann einem Slot
zugeordnet werden. Ein Sub-Slot kann mehrere
zyklische Eingangs/Ausgangs-Kandle beinhalten
sowie azyklische Protokollkanédle (bendtigt fur
Parameter).

Es sind verschiedene Steuerungen von
verschiedenen Herstellern verfligbar. Einige davon
unterstitzen nur einen Sub-Slot. Andere wie die
S7 400 unterstitzen mehrere Sub-Slots. Um mit
allen Steuerungen arbeiten zu kdnnen, gibt es in

Azyklischer Eingang/Ausgang

der GSDML-Datei zwei Verzeichnisse: Standard
(far IRT) und ,kein PDEV*.

Drehgeber bieten fiir das Standardprofil einen
Slot mit einem Sub-Slot fir alle alten
Steuerungen, die nicht mehrere Sub-Slots
unterstitzen.

Gerateparameter werden Ubersichtlich in einer
Tabelle gruppiert. Die Tabellen auf den néchsten
Seiten geben einen Uberblick tber die
Drehgeber-Funktionalitét.

GSDML Datei

Drehgeber

Azyklische
Datenuibertragung
(Parameter)

Zyklische
Datentibertragung
(Prozessdaten)

Steuerung

»

Fearimres

hohner
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3.9 Parameter fiir die azyklische Dateniibertragung

Die  Benutzerparameter werden in  der Parametern und Drehgeberspezifischen
Hochladephase als Datensatzobjekt, mittels des Parametern Uber den azyklischen
Datensatzes OxBF00, an den Drehgeber gesendet Datenaustauschservice.

um die verschiedenen Drehgeberfunktionen im

Benutzerdatenbereich abzubilden. Zusatzlich zu Ab der GSDML-Version GSDML-V2.2-POSITAL-
dem Parameter “Datenkonfiguration” unterstiitzt OCD-20100808 ist es mdglich die Telegrammart,
der Drehgeber eine Reihe von PROFIdrive- ohne Anderung der MAP-Parameter, zu wechseln.

Slot 0 Slot 1 Standard Telegrams
Sub 0 Sub 0 Sub 1 Sub 2

MAP Standard
Parameter | Telegram &1,
Access 82,83 or 84

Parameter
Manager

Encoder

Parameter -
Functions

Data Base
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3.9.1 Standard Parameter

Funktion Slot | Sub-Slot | Index Offset Lange 10
Zahlrichtung 1 1 0xBFOO | 0.0 1 Bit -
Klasse 4- Funktionalitat 1 1 0xBF00 | 0.1 1 Bit -
G1_XIST1 Preset-Steuerung 1 1 O0xBFOO | 0.2 1 Bit -
Skalierungs-Steuerung 1 1 0xBFOO | 0.3 1 Bit -
Alarmkanal-Steuerung 1 1 O0xBFOO | 0.4 1 Bit -
Kompatibilitdtsmodus 1 1 O0xBF00 | 0.5 1 Bit -
Messschritte pro Umdrehung 1 1 0xBF0OO | 1 8 Byte -
Gesamtauflésung 1 1 0xBFOO | 9 8 Byte -
e 1 |1 omw 1 iBre -
Geschwindigkeitseinheit 1 1 0xBF0OO | 18 1 Byte -
3.9.2 Gerateparameter

Funktion Slot | Sub-Slot Index Offset Lange 10
Presetwert 1 1 OxBO2E | uber Parameter-Nr. 65000 -
3.9.3 Herstellerparameter

Funktion Slot | Sub-Slot | Index | Offset | Lange 10
Geschwindigkeitsfilter 11 0x1000 | O | 1Byte -

3.10 Unterstiitzte Parameter

Gemall dem Profidrive-Profil stehen folgende Datensatz Read-Write-Index: 0xB02E

Parameter zur Verfligung Erstellung Parameteranfrage-Programm: Beispiel:
Parameter lesen

Read only | Read/Write
Nummer Parameter (nur (Lesen /
Lesen) Schreiben)
922 Telegrammauswahl v
925 Anzahl der tolerierten Lebenszeichenfehler v
964 Gerate-Erkennung v
965 Profilidentifikationsnummer v
971 Ubertragung in das EEProm v
975 DO-Identifikation v
979 Sensorformat v
980 Auflistung der definierten Parameter v
65000 Preset v
65001 Betriebszustand v
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Parameter-Modell

BlockHeader; transfer BlockHeader;
ParameterResponse response to request to ParameterRequest
Data R i Parameter

Manager

Request Referencs Request ID
DO-1D Mo of Parameters
PROFIldnve
Base Mode Parameter
request
Parameter
Data Base

Drive / DO
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Konfigurationsbeispiel gemaR dem Drehgeberprofil V4.1

[ Hwr Konfig - [SIMOTION D (Konfiguratio

m Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife -5 X
D&% § S e da DO RN
o8| | - Bix|
0)SIMOTION D410 PROFIBUS Integrated: DP-Maste | Suchen: | ".!{“ﬂ ‘
|
Em— Ethemet1) PROFINET) | Bt [Standard =
P IE P b = (L1 POSITAL OCD Al
4 Por7 S T— = (1) OCD-ENG =L Standard
s a[3]S[NAMII I =23 Multitum
&2 =8 OCDENCODER-MT1213
7 = Multitumn-Geber 25 Bit
= [@ Hersteller-Telegramm 860
|§ Standard Telegramm 81
. ™ [§ Standard Telegramm 82
8 ) 2] [§ Standard Telegramm 83 o)
|§ Standard Telegramm 84
4= (1) OCD-ENCODER = OCD-ENCODERMT1216
+ [@ Multitun-Geber 28 Bit
Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E..|A.|D.|K. = E D.CD-ENCDDEH-MT1413
a OCD-FNCODER BED-FIXXE- 127 FXXXN 184 + Multiturn-Geber 27 Bit
A1 Inferface && = @ OCDENCODER-MT1416
NIFT BT T TOONE s E1EA + Multitun-Geber 30 Bit
N1 A IR IO MBS EIE7 =& Singletum
7 Medtitern-Geber 25 Bit FI184 [= E OCD-ENCODER-STO013
17 Motate decess Fant &80 + Singleturn-Geber 13 Bit
1.2 Standard Telegramm 83 0..15)0..3 = E OCD-ENCODER-ST0016
] Singleturn-Geber 16 Bit
=-(_1 Standard, kein PDEV
Auswahlen der Hardware [and /|
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3.11 Drehgeber Funktionsbeschreibung
Details dieser Funktion finden Sie auf den
nachsten Seiten.

Implementation Beschreibung

Funktion Klasse 3 | Klasse 4 | Kapitel
Zahlrichtung -[v'* v 3.11.1
Klasse 4-Funktionalitat v 4 3.11.2
G1_XIST1 Preset-Steuerung -[v'* v 3.11.3
Skalierungssteuerung -V v 3.11.4
Alarmkanal-Steuerung v v 3.11.5
Kompatibilitatsmodus v v 3.11.6
Presetwert -V v 3.11.7
Presetwert (64bit) - - -
Messschritte pro Umdrehung (32bit) -[v* 4 3.11.9
Gesamter Messbereich (32bit) -V v 3.11.9
Messschritte pro Umdrehung (64bit) -V v -
Gesamter Messbereich (64bit) -[v'* v -
Maximale Fehler des Master-Lebenszeichenz&hler e v 3.11.10
Geschwindigkeitseinheit -V v 3.11.11
Encoder-Profilversion v v 3.11.14
Betriebsstundenzéhler - - -
Offsetwert -[v'* v 3.11.8
Offsetwert 64 Bit -[v* v -
Rundachsenfunktionalitat v v 3.11.13
Geschwindigkeitsfilter 4 v 3.11.12

*Wenn die Class 4-Funktionalitat aktiviert ist

3.11.1 Zahirichtung

Der Parameter “Zahlrichtung” definiert die oder gegen den Uhrzeigersinn (CCW) dreht (Blick
Zahlrichtung des Positionswertes. Der Wert nimmt auf die Welle).

zu wenn sich die Welle im Uhrzeigersinn (CW)

Zahlirichtung Drehrichtung beim Blick auf die Welle Zahlirichtung
0 (Standard) im Uhrzeigersinn (CW) steigend
1 gegen den Uhrzeigersinn (CCW) fallend
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3.11.2 Klasse 4 Funktionalitat
Der Parameter “Klasse 4-Funktionalitat” definiert
dass der Wertebereich, Preset und die

Klasse 4-Steuerung Klasse 4-Funktion

0 (Standard)

Deaktiviert (Sperren)

1 Aktiviert (Freigeben)

3.11.3 Preset-Steuerung fiir G1_XIST1
Der Parameter “Preset Steuerung® definiert die
Preset-Funktion. Ist der Klasse 4-Parameter

Preset-Steuerung Preset-Funktion

hohner
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Zahlrichtung den Positionswert im G1_XIST1,
G1_XIST2 und G1_XIST3 beeinflussen.

aktiviert und die Preset-Steuerung deaktiviert, wird
der Preset-Wert im G1_XIST1 nicht beeinflusst.

1 Preset beeinflusst nicht G1_XIST1

0 (Standard)

beeinflusst

3.11.4 Skalierungssteuerung

Der Parameter “Skalierungssteuerung” aktiviert /
deaktiviert die Skalierungsfunktion. Wenn nicht
aktiviert, wird der physikalische Positionswert vom

Skalierungssteuerung

Skalierungsfunktion

0 Deaktiviert

1 (Standard) Aktiviert

3.11.5 Alarmkanal-Steuerung
Der Parameter “Alarmkanal” definiert die Lange
des Diagnosetelegramms. Ist der Alarmkanal

Alarmiiberwachung Alarmfunktion

G1_XIST1 wird durch Presetbefehle

Drehgeber zuriickgegeben. Die
Skalierungssteuerung ist nur verfigbar, wenn
Klasse 4 aktiviert ist.

deaktiviert werden nur die ersten 6 Bytes der
Diagnose Ubertragen.

0 (Standard) Deaktiviert

1 Aktiviert

3.11.6 Kompatibilititsmodus

Dieser Parameter definiert ob der Encoder in
einem zur Version 3.1 kompatiblen Modus
ausgefiihrt werden soll. In den folgenden Tabellen

Kompatibilititsmodus

Kompatibilitatsfunktion

finden Sie eine Ubersicht der Funktionen, die
beeinflusst werden,
Kompatibilitaitsmodus deaktiviert wurde.

wenn der

Bedeutung

0 Aktiviert

kompatibel zum Drehgeberprofil V3.1

1 (Standard) Deaktiviert

hohner
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Keine Abwartskompatibilitat
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Funktion Kompatibilitatsmodus Aktiv (=0) Kompatibilititsmodus Aktiv (=1)
Steuerung mittels SPS Ignoriert; das Steuerwort (G1_STW) | Unterstitzt
(STW2_ENC) und der Sollwert sind immer guiltig.
Steuerungsanforderung (ZSW2_ENC)
wird nicht unterstitzt und ist auf O
gesetzt
Benutzerparameter Unterstiitzt Nicht unterstiitzt; ein Fehler wird
“Maximale Fehler des beim Lebenszeichenzéhler toleriert,
Master- P925 kann optional den
Lebenszeichenzahlers” Lebenzeichenzéhler iberwachen.
Benutzerparameter Unterstitzt Nicht unterstitzt; die
“Alarmkanal” Alarmkanalfunktion ist aktiv und wird
von PROFIdrive-Parametern
Uberwacht
P965 - Profilversion 31 (v3.1) 41 (V4.1)

3.11.7 Presetwert

3.11.7.1 Telegramm 81-84

Mit dem Presetwert ist es méglich den Geber-
Nullpunkt geméaR dem Nullpunkt der Anwendung
anzupassen. Wahrend dieser Funktion wird der Ist-
Positionswert des  Drehgebers auf den
gewunschten Presetwert gesetzt. Der integrierte
Mikrocontroller berechnet die interne
Nullpunktverschiebung. Dies wird im EEProm
gespeichert (~ 10 ms).

Anmerkung:

Preset nur im Stillstand setzen!!!

Es wird kein Preset gesetzt wenn der
Presetwert an den Drehgeber geschickt wird.
Die Preset-Funktion wird von den Bits der
Sensorsteuerung  und dem  Statuswort
(G1_STW und G1_ZSW) gesteuert. Der
Presetwert wird verwendet, wenn ein Preset

von Bit 12 der Sensorsteuerung (G1_STW)
angefordert wird.
e Klasse 4 Funktionalitat muss aktiviert sein!

e Ist der Presetwert groRer als die
Gesamtauflésung, erscheint die
Fehlermeldung 0x02 (unterster oder oberster
Grenzwert Uberschritten) in der

Parameterantwort im Basismodus.

| Datentyp
Integer 32

Parameter | Bedeutung

Presetwert Presetwert wird mittels asynchronem Datenaustausch

definiert. Standardwert = 0
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Beispiel eines Parameterauftrags fir Preset mit Record Read-Write fir SIMATIC CPU300.

RecordWriteDatal[] = {

0x00,0x02,0x00,0x01, // Dateikopf
0x10,0x00,0xFD, OxE8, 0x00,0x00, // Parameteraddresse (Preset)
0x43,0x01,0x00,0x00,0x00,0x64 // Parameterwert (Presetwert=100=0x64h)
}i

Bedeutung:
0x00,0x02,0x00,0x01,
| | | | === Anzahl der Parameter = 1
| | | === Achse-Nr./DO-ID = 0
| | === ———————— Anfrage ID = 2 andere Wert
|- Referenzabfrage

0x10,0x00,0xFD,0xE8,0x00,0x00, // Parameteraddresse (Preset)
| | | | | | === Subindex LOW Byte
| | | | |——————- Subindex HIGH Byte
| | | | === Parameter Nummer (PNU) LOW Byte
| | |- Parameter Nummer (PNU) HIGH Byte
| [———— Anzahl der Elemente
| === Attribute

0x43,0x01,0x00,0x00,0x00,0x64 // Parameterwert (Presetwert=100=0x64h)
| | | | | | -——  Presetwert LSB
| | | | [——————= Presetwert .
| | | | ——————————— Presetwert .
| | | ——— - Presetwert MSB
| [————mm Anzahl der Werte =1
|————— Format : 0x43= Doppelwort oder Integer 32Bit

SIMATIC S7:
-SFB53
-FC x:

CALL "WRREC" , DB53

REQ :=M41.7 // activate sfb request

ID :=DW#16#0 // logical slot address -> anpassen

INDEX :=W#16#BO2E // record index number

LEN := 16 // datalengthin byte sizeof (RecordWriteData[])
DONE :=M41.1 // request finished

BUSY :=M41.2 // busy bit

ERROR :=M41.3 // error bit

STATUS :=MD46 // error number, if error bit = 1

RECORD:= RecordWriteData[] // record buffer address -> anpassen
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3.11.7.2 Herstellertelegramm 860

Mit diesem Herstellertelegramm ist es einfach sofort der gewiinschte Presetwert ilbernommen.
einen benutzerdefinierten Presetwert wahrend der Erneutes setzen des gleichen oder eines anderen
laufenden Anwendung einzustellen (&hnlich zur Wertes ist nur moglich nachdem das Bit 31 zuriick
PROFIBUS-Funktionalitét). Wird bei den auf “0” gesetzt wird. Fir einen anderen Presetwert
Ausgangs-Daten das Bit 31 auf “1” gesetzt wird als 0 missen die anderen Bits eingestellt werden.

Eingangsdaten vom Drehgeber zu Steuerung: 8 Byte
Positionswert - 32 Bit Unsigned Integer Geschwindigkeit - 32 Bit Signed Integer
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
MSB LSB MSB LSB

Ausgangsdaten von der Steuerung zum Drehgeber: 4 Byte
Preset - 32 Bit Unsigned Integer
Bit 31 Bit 30 ....c.coiieiiiinir e Bit 0
Preset Control Presetwert < Gesamtauflésung

Ist der Presetwert grofRer als die Gesamtauflésung,
wird der Presetwert auf die maximale Auflésung -1
gesetzt.

3.11.8 Offset-Wert

Der Offset-Wert wird in der Preset-Funktion
berechnet und tauscht den Positionswert mit
dem berechneten Wert.

3.11.9 Skalierungsparameter

Die Auflésung wird mit den Parameter bezieht sich nur auf die Ausgangs-
Skalierungsparametern geandert. Dieser werte, wenn die Skalierungsfunktion aktiviert ist.
Parameter Bedeutung Datentyp
Messschritte pro Umdrehung Singleturn Auflésung in Schritten Unsigned 32
Gesamter Messbereich in Messschritte Gesamter Messbereich Unsigned 32

ACHTUNG: Wenn die Auflésung pro Umdrehung verkleinert wird kann es beim physikalischen
Nulldurchgang zu einem Positionswertsprung kommen. Dies liegt daran das die Positionswerte gréRer wie
die reelle Gesamtauflosung werden kdnnen. Um dieses Problem zu vermeiden sollte als
Gesamtauflosung = gewiinschte Messschritte / Umdrehung x Umdrehungen verwendet werden.
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3.11.10 Max. Fehler des Master-Lebenszeichenszihlers
Mit diesem Parameter wird die tolerierte Anzahl

der Fehler des Master-Lebenszeichenzéhlers

definiert.

Parameter | Bedeutung | Wert

Max. Fehler des Master- | Anzahl der zulassigen Fehler des 0...255
Lebenszeichenzéhler Lebenszeichenzéhlers Standard =1

3.11.11 Geschwindigkeits-Messschritte

Dieser Parameter definiert die Codierung der In jedem Zyklus wird die Geschwindigkeit des
Geschwindigkeitseinheit, die bei den Werten Positionswertes berechnet.

NIST_A und NIST_B verwendet werden. Nur die

Telegramme 82-84 nutzen die Geschwindig-

keitsausgaben.

Geschwindigkeitseinheit Wert
Schritte/s

Schritte/100ms
Schritte/10ms
Umdrehungen pro Minute
N2/N4

AIWIN [ |O

N2/N4: Geschwindigkeitsskalierung die bei PROFIdrive Telegrammen verwendet wird. Der aktuelle
Geschwindigkeitswert in NIST ist der prozentale Anteil des Referenzwertes. Der Referenzwert ist (iber den
Parameter P2000 programmierbar.
- N2 (NIST_A), 4000 hex entspricht einem Wert von 100% von dem Referenzwert
- N4 (NIST_B), 4000 0000 hex entspricht einem Wert von 100% von dem Referenzwert
- Der Wertebereich erstreckt sich zwischen -200% und +200%
MSB = 1 entspricht einem negativem Vorzeichen
MSB = 0 entspricht einem positvem Vorzeichen

3.11.12 Geschwindigkeitsfilter

Der Geschwindigkeitswert kann mit drei Standard: Fein
verschiedenen  Filtertypen des exponentiell

gleitenden Durchschnittswertes eingestellt werden.

Parameter | Bedeutung | Datentyp

Geschwindigkeitsfilter| Parameterauswahl: Fein, Normal, Grob | Integer 32

Verhaltnis zwischen altem und der aktuellen Geschwindigkeit:
Fein:  7:3, Normal: 96:4 Grob: 996:4
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3.11.13 Rundachse

Normalerweise muss die ,Gesamtauflosung” /
~Messschritte pro Umdrehung“ ganzzahlig sein und
die Gesamtauflésung in ein ganzzahliges
Vielfaches von 8192 fur einen Encoder mit 13 Bit

pro Umdrehung passen. Das bedeutet, dass z.B.
100 oder 325 Umdrehung zu Stdrungen fiihren
kodnnen. Daher gilt folgende Gleichung:

(4096 x Messschritte pro Umdrehung) / Gesamtauflésung = integer

Der PROFINET-Drehgeber l6st dieses Problem
automatisch. Der Encoder prift ob die Parameter

Hinweis: Die interne Software-Routine funktioniert
nur, wenn der Encoder in Betrieb ist. Werden mehr
Umdrehungen als 1024 bendétigt um die
Geberwelle ohne  Spannungsversorgung zu
drehen, kann dies zu Problemen filhren (die

3.11.14 Drehgeber Profilversion
Die Drehgeber-Profilversion ist die Version des

die Rundachse benétigen und aktiviert selbsténdig
diese Funktion.

interne Routine arbeitet sonst nicht korrekt ohne
Spannungsversorgung). Mit dieser Funktion
werden zusétzliche Werte im internen EEPROM
gespeichert.

implementiert ist. Dieser Parameter wird von den

Drehgeberprofils, welches im Drehgeber Kompatibilitatseinstellungen nicht beeinflusst.
Bits Bedeutung

0-7 Profilversion, Nachkommastelle (Wertebereich: 0...99), Dezimalcodierung

8-15 Profilversion, Vorkommastelle (Wertebereich: 0...99), Dezimalcodierung

16-31 Reserviert

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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4. Konfiguration mittels STEP7
In diesem Kapitel wird ein
Konfigurationsbeispiel des Drehgebers mit
dem Hardwaremanager STEP 7 gezeigt. In
diesem Beispiel wird die STEP 7 Version 5.4 SP4
und die CPU 315-2PN/DP  oder  Simotion
Scout mit

4.1 Installation der GSDML-Datei

Sollten Drehgeber das erste Mal eingesetzt
werden, ist es notwendig die GSDML-Datei in
den Hardewarekatalog des Software-Tools zu
importieren:

Wahlen Sie “GSD-Dateien installieren...” im “HW

einachsigem Antrieb D410 (integrierte PROFINET-
Steuerung) verwendet. Haben Sie Fragen
bezuglich  anderer  Konfigurationsprogramme,
kontaktieren Sie bitte den entsprechenden
Hersteller.

Um den Drehgeber als Bitmap in STEP 7
darzustellen, wird die Datei automatisch mit der
GSDML-Datei installiert — beide Dateien missen in
dem gleichen Verzeichnis gespeichert sein. Die
Hauptversionsnummer der Software in der
GSDML-Datei und der Firmware missen gleich

Konfig”-Fenster des  Projektes  (Menlpunkt  sein, z.B. 4.xx.

“Extras”) und wahlen Sie die GSDML-Datei.

i HW Konfig - [SIMOTION D (Konfiguration] -- OCD-Encoder]
Eﬂ] Station  Bearbeiten Einflgen  Zielsystem  Ansicht | Extras Fenster  Hilfe

B IE"‘ E;H % il ﬁ ﬂ}ﬂ IEj Einstellungen. .. Chrl+al+E
Metz konfigurieren
Symboltabelle Chrl+alk+T

[T [0 SIMOTION D410
Stanc

HI

k.atalogprofile bearbeiten
Katalog aktualisieren

Hw'-Updates installieren. ..

a30-Dateien inskallieren. ..

Suche in Service & Suppart. ..

< |

|

4mwb | 11 nrnFNCNDER
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Nach der erfolgreichen Installation der GSDML- Falls nicht muss die Anzeige des Hardware-
Datei wird der Drehgeber im Hardware-Katalog Katalogs aktualisiert werden: “Extras” -> “Katalog
als ,PROFINET-10" angezeigt - aktualisieren”.

LZusatzlich Feldgerate* — ,Encoder” —

4.2 Einbau eines Drehgebers in ein STEP7-Projekt

Um einen Drehgeber in ein Projekt einzufugen, Siehe roter Pfeil. Jetzt ziehen Sie das Telegramm
ziehen Sie das Gerat “XXX-ENCODER...” zu zu einem freien Slot (oranger Pfeil).

einem bestehenden PROFINET-Ethernet-

Netzwerk (oder wahlen Sie ein Netzwerk mit

Doppelklick auf das “XXX-Encoder” Symbol).

Encoder -Auswahl :
- Standardgeber mit PDEV (Asynchron + RT + IRT)
- Standardgeber ohne PDEV (Asynchron + RT)

4.2.1 Standard Drehgeber mit PDEV

Asynchron + RT- + [IRT-Kommunikation fir
Steuerungen, die die IRT-Funktion unterstitzen
(Standard).

E HwW Konfig - [SIMOTION D {Konfiguration) -- OCD-Encoder]

|I“| Station  Beatbeiten Einfiigen  Zielswstern  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe - 8 x
O=:E B S g s | [fh B2 %8 w2
T ——— ~
[110) SIMOTION D410 PROFIBUS Integrated: DP-t asterspstem — olx
ol o :
Ethemet(1} PROFINETAO-System (100] | C4Chem | it i
200 [[] Ao Profl. |Standard =]
K200 [4 Pout 1 = (L] POSITAL OCD ~
Xoor A1 Pow 2 - (] Standard
=20 Multiturn

- E OCD-EMCODER-MT1213
= [ Multitur-Geber 25 Bit
[ Hersteller-Telegramm 850
[d Standard Telegramm 81
[d Standard Telegramm 82
[d Standard Telegramm 83
b [ Standard Telegramm 84

< ! » + g8 OCD-ENCODER-MT1216
] E OCD-ENCODER-MT1413 B
:I!I (1] DCOEMCODER ¥ ﬁ OCD-EMCODER-MT141E
=L Singleturn
B augruppe e | Bl EL AL DL KL + E OCD-EMCODER-5TO013
& LEOXENCODER £ Fr8y + E OCD-EMNCODER-STOME
A Anteniace ST =-{{7 Standard, kein PDEY
XFFF LR P TR AR STEA =23 Multiturn s
BdE M TR AR ETET < |
1 Medbiarn -Lator 25 B FIA £,
Motatz ecess Faer ET50 -
"F Standard Telegramm 83 0.150..3
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. An
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4.2.2 Standardgeber ohne PDEV
Asynchron + RT-Kommunikation fiir Steuerungen,
die keine IRT-Funktion unterstitzt.

B HW Konfig, - [SIMOTION D (Konfiguration) -- OCD-Encoder]

E“] Station Bearbeiten Einfligen  Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe - 8 X
D=5 8BS I e
PROFIBUS Integrated: DP-Mastersystem [ : 2l
Etherret(1} PROFINETA0 Systemn (100) | ~sehen | ] thi
J Profil: | Standard ﬂ
& 3 SINAMIL = [1) OCD-ENC <] POSITAL OCD -~
. (1 Standaud |
% €1 Standard, kein PDEY
= @ (1 Multiomn
“ B E OCD-EMCODER-MT1213
¢ | CS = Multiturn-Geber 25 Bit
— — [ Hersteller-Telegramm 260
[d Standard Telegramm 81
:I:I L) ole-Eiaioies [d Standard Telegramm 82
Steckplatz B augruppe B E AL | Do | Komm... [ Standard Telegramm 83
7 D ENCEES Y7o I 4 Standard Telegramm 84
7 Mdttamnfeber 75 4 FIE = E DCD-EN.CDDEF!-MT121§
1y Woiae s For FTE + Multiturn-Geber 28 Bit
1'2 = E OCD-EMCODER-MT1413
' + [ Muliturn-Geber 27 Bit
= E OCD-EMCODER-MT141E
+- [ Multiturn-Geber 30 Bit L/
el
JCriicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. fnd
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Encoder-Name und IP-Adresse:

Doppelklick auf das Drehgeber-Symbol ermdglicht Feld “Ethernet” klicken. Stellen Sie auRerdem die
das Setzen der SPS-Ubertragungsparameter. gewunschte Update-Zeit im “lO Zyklus”-Reiter ein.
Vergeben Sie einen Geratenamen und setzen Sie

die IP-Adresse des Drehgebers, indem Sie auf das

Eigenschaften - OCD-ENCODER

Allgernein l

Kurzbezeichnung: OCD-EMCODER

PROFINET 10-Device Interfacemadule OCD-ENCODER-MT1213 [ERTECZ00] fiir A
20 Bit Encoder Module [ Drehgebenwert 12 bit Umndrehung, 13 bit Schritte pro
Umdrehung] mit PROFINET 10 Funktionalitat [RT, zyklische und azpklische

EN

BestellMr. / Firmware:  OCD-El<<B-12135504 £ W7 1

Familie: FPOSITAL OCD
Geratename: |DED><ENEDDEFI
GSD-Datei GSDMLW2.2-POSITAL-O0CD-20100808. xml

Ausgabestand dndern...

Teilnehmer / PM-I0 Spstem

Gerdtenummer: 1 ~] [PROFINET-I0-System (100)

IP-Adresse: 192.168.0.25 Ethernet. .

[w |P-tdrezze durch I0-Cantroller zuweizen

Kommentar;

Abbrechen Hilte
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Der Geratename und die IP-Adresse mussen
anschlieBend im Drehgeber eingestellt werden.
Verbinden Sie die SPS und den Drehgeber mit
dem Ethernet und schalten diese ein. Klicken Sie
“Zielsystem” -> “Ethernet” -> “Ethernet-Teilnehmer
bearbeiten” und “Durchsuchen” um ein neues
Fenster mit den Ethernet-Knoten zu erhalten.
STEP7 sucht nun nach Geraten im Ethernet und
zeigt diese im Fenster an. Der Drehgeber sollte
nun unter “GERATETYP” angezeigt werden.
Wahlen Sie diesen Eintrag und klicken “Blinken”

um ein Blinken der Link-LEDs (2Hz) zu
erzeugen. Klicken Sie “OK” um die MAC-
Adresse in das
Ethernet-Teilnehmer bearbeiten [ZJ
Ethemet Teilnehmer
Orline emreichbare Teilnehmer
MAC-Adresse: Durchsuchen...
Netz durchsuchen - 2 Teilnehmer lZJ
| MAC-Adresss | Gerdtetp | Gerdtename
192168.0.2 (00-1F-F8-00-24- SIMOT

1OM D prixic

0non 0o 01-10 *05ITAL 0

Starten ‘ ! | IP-Adiesse

v schnell suchen

Blinken <_ l
MAC-Adresse: 08-00-06-02-01-10
QK Abbrechen Hilfe:

hohner

AUTOMATION

nachste Fenster zu Ubertragen und wahlen
anschlieRend “IP Parameter verwenden”. Die
MAC-Adresse ist links unten auf dem Typenschild
zu finden (siehe Bild unten, rote Markierung).
Tragen Sie die IP-Adresse (und Subnet-Maske)
des Drehgebers ein und klicken “IP Konfiguration
zuweisen®“. Tragen Sie auflerdem den gewahlten
Geratenamen in das Textfeld “Geratename” ein
und klicken Sie “Name zuweisen”.

Bitte beachten Sie:

Wenn mehr als ein Drehgeber im selben
PROFINET-Netzwerk eingesetzt wird, muss jedem
Drehgeber ein eigener Name zugewiesen werden.

C€

POSITAL GmbH
Carlswerkstr. 13¢ D-51063 Koln

Type: OCD-EIA1B-0013-C100-PRM
SerialNo: 03/09 339032

Steps/revolution: 8192 Vee:  10-30V
No. of revolutions: 1 Interf.:
Vers.. 2

Made in Germany

MAC:. 00:0E:CF:03:10:8D
e

Riicksetzen auf Werkssinstellungen

Schlieken

Hilfe

hmer bearbeiten
Ethemnet Teilnehmer
Online erreichbare Teinehmer

MAC-Adresse: 08-00-06-02-01-10 Durchsuchen...
IP-Konfiguration einstellen -

% |P-Parameter verwenden

Netzubergang

IP- :

[Eadese 192168.025 @ Keinen Router verwenden
Subnetmaske: 255.255.255.0 " Router verwenden

" |P-Adresse von einem DHCP-Server beziehen

identifiziert iiber

& Cler € MAC Adresss oG

ClentiD: |

|P-Konfiguration zuweisen
Gerdtename vergeben

Geratename: OCDXENCODER Name zuweisen

~ Riicksetzen auf Werkseinstellungen
Zuriicksetzen

Schiiefen Hilfe

hohner
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4.3 MAP-Parametereinstellung:

Ein Doppelklick auf den Mentpunkt
Access Point” o6ffnet das Fenster

Eigenschaften - Module Access Point

Al\gemeinl Adressen  Parameter I

“Module

mit der

i3

Bl
Hersteller-Parameter
| [#) Geschwindigkeitsfiler
Encoder-Parameter

[Z] Drehrichtung
[Z] Class 4 Funktionalitat
[Z] G1_¥IST1 Preset-Kontralle

[Z] Skalierung-Kantralle

[£] warnungskanal-kantralle
[£] kompatibilitatsmadus

[£] Auflssung pro Umdrehung
[£] Gesamtauflasung

[£] Geschwindigkeitseinheit

Wlert

Fein

Steigend im Uhrzeigersinn

freigeben

Sperren

Sperren

Sperren

freigeben

8192

33554432

[£] Maximum tolerierbare Lebenszeic., .,

1

Schritte/s

Abbrechen | Hilfe |
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4.4 HW-Konfiguration IRT-Setup:
Auf den néachsten Abbildungen sind die wichtigsten
Schritte fiir die IRT-Kommunikation zu sehen.

HW Konfig - [SIMOTION D (Konfiguration) -- OCD-Encoder]

Einfligen Zielsystem Ansicht Extras Fenster
=1k 0

i DPM -E
Loschen Del T10Sysempioy | Susher: i
A

Hilfe

Ctrl+-C

~

Alles markieren Chrl+a Profil: IStandard
Gehe 2u ) OCDXEN( = (] POSITAL OCD
Symbole u =] Standard
Mastersystem N | ) =3 Multitum

PROFINET IO ¥ PROFINET [O-System =@ OCD-ENCODER-MT1213

v

= = [ Multitun-Geber 25 Bit

Objekkeigenschaften... Alt+Return ‘ [ HerstellerTelegramm 860
Obie it Chl4Al+0 | [d Standard Telegramm 81
= [ Standard Telegramm 82
[§ Standard Telegramm 83
| [d Standard Telegramm 84
< [T | 2 # g OCD-ENCODER-MT1215
I+ OCD-ENCODER-MT1413
4] () sMOTION D410 # g OCDENCODER-MT1416
=110 Singleturn
Steckplastz | [§ Bauawpp... | B.. [ Fi. [M.[E. | 4. | kowm. | # @ OCD-ENCODER-STO03
2 D478 EAL V4. [+ % OCD-ENCODER-STOOE
(=-{_] Standard, kein PDEY
N AN vz 7S =13 Multiturn i
MY Fant 7 &164 < £
A FE Fint & %
Zeigt Eigenschaften der Sync-Domains des aktuellen Subnetzes zur weiteren Bearbeitung an. | \ l&n

Domain Management - Ethernet(1)

Sync-Domain |
~ Sypnc-Dlomain
Sync-Domain: Isyncdnmain—dafault hd Meu | Lidschen EBearbeiten.

Sendetakt [ms] I - Dietails.

- Teinehmer

Station / |0-System
SIMOTION D / PROFINET-I0-System (100

Hinzufiigen, Entfernen |
Station / Gerdtename | Synchronizationsrolle | RT-Klasze | |RT-Option I
SIMOTION [ / OCDXENCODER nicht synchronisiert RT
SIMOTIOM D / PHxIO nicht sunchraoniziert RT

Eigenschaften Gerét |

i Baugruppen

Anzeigen |

0k Abbrechen | Hilte |
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IRT- Domain Management Steuerung

Domain Management - Ethernet(1)

Sync-Domain |

i~ Sunc-Damain

Sync-Damair syncdomain-default A Neu Lischen | Bearbeiten...

Sendetakt [ms];

Eigenschaften Gert - PNxI0

Synchronisation I

- Teilnehmer

Station #10-Systq Parameter Wert

SIMOTION D /P =424 Konfiguration
[£] name der Sync-Domain syncdomain-default
[£] Geratename PNxID
[£] station SIMOTION D
[£] 10-System PROFINET-I0-System
[Z] synchronisationsrolle Sync-Master

RT-Klasse: IRT
Hireufiigen L[] IRT Option

Station / Gerdten
SIMOTION D 200
SIMOTION D /Pt

mance

Abbrechen | Hilfe:

Eigenschaften Ged

~ Baugnippen

Abbrechen Hilfe

Domain Management - Ethernet(1)

Syrc-Domin |
- Syne Damain
S P synodomain-defaul - Heu Lisshen | Beabeien..
Sendetakt [ms]

Eigenschaften Gerit - OCDXENCODER

 Teilnehmer Syncrorisation |

Station / ID—Sgsld Parameter Wert

SIMOTION D /Pl [= 424 Konfiguration
(] Name der Sync-Domain syncdamain-default
[Z] Gergtename OCDXENCODER
[&] Station SIMOTION D
[&] 10-System PROFINET-10-Gystem
] Synchronisationsralle Sync-Slave
RT-Klasse IRT

Hineufiigen... L[£] IRT Optien

Station / Gerdten|

SIMOTION D /00
SIMOTION D /P

oK Abbrechen Hilfe

Eigenschaften Gej

;- Baugruppen

Anzeigen...
0K Abbrechen Hilfe

hohner
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Synchronisationszeit:

Domain Management - Ethernet(1)

Sync-Daomain I

~ Sync-Domain

Sync-Domain: Isyncdoma\n-defaull - Meu | Ladzchen Eearbeiter...
Sencetaktin [N ] Do |

 Teilnehmer

Station /7 10-5 pstern |
SIMOTION D / PROFIMET-I0-System [100]

Hinzufiiger.. Entfernen |
Station / Gerstename | Synchronizationsiolle | RT-Klasse | IRT-Option |
SIMOTION D/ PNxIO Sync-Master IRT hohe Perfarmance
SIMOTION D/ OCOXENCODER Sync-Slave IRT hohe Perfarmance

Eigenzchaften Gerat.. |

- Baugruppen

Anzeigen... |
Abbrechen | Hilfe |
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4.5 IRT- Topologie...

[ Hwy Konfig - [SIMOTION D {Konfiguration) -- OCD-Encoder]
E“] Station | Bearbeiten Einfligen  Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster  Hife -

W 7~ g_ Kopieren Chrl+C 3] = %g n?
A Blx|
Lischen Del PROFIEUS Integrated: DP-taste Suchen: | tht|
2 Ethemet(l) PROFNETS | B0 [Stardare El
o e » T <[ POSITALOCD ~
--(Z] Standard 0
ﬁg?:z A NI TEET =2 Mulltumn

=g OCD-ENCODER-MT1213
=-[@ Multiun-Geber 25 Bit
@ HerstelerTelegramm 860

PROFIMET 10-System

Alt+Return

Domain Management...

Zugriff andern 3 3 @ Standard Telegiamm 81
Taktsynchrorisation = @ standard Telegramm 82
S Asset-ID vergeben... = [@ Standard Telegramm 83
@ standard Telegramm 24
:I:I | =@ OCD-ENCODER-MT1216
[ MulttumGeber 28 Bit
Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E || B [0 | (5 = ﬁ OCD-EMCODER-MMT1413 5
& FEDAENCOPER FED-EENNE-T71 XX FIE + Multitum-Geber 27 Bit
A7 Aftace SR =g OCD-ENCODER-MT1416
KPP SRR TR SRER + Multitun-Geber 30 Bit
AT BRSO, HTE| =0 Singletum
7 Medtiterr-Geber 25 8/ IR --g@ JCD-EMCODER-3TO0N3
i Aeatata s S S5 +] Singleturn-Geber 13 Bit
1.2 Standard T elegramm 53 0..15(0..3 + E OCD-EMCODER-STOO1G
=1-[Z Standard, kein PDEY
=3 Multitum v
X
And

Topologie des aktuellen Subnetzes bearbeiten,

4.6 LLDP (Link Layer Discovery Protocol)
Das “Link Layer Discovery Protocol” ermdglicht Unter den Objekteigenschaften im Reiter
einen Geréteaustausch im PROFINET-Netzwerk. “Allgemein” das Hakchen um “Geréatetausch ohne
Der Partner-Port vor und hinter dem ersetzten Wechselmedium unterstiitzen” zu aktivieren.
Geréat speichert alle relevanten Informationen, so

dass keine zuséatzliche Konfiguration erforderlich

ist.

Eigenschaften - PNxIO (RO/S2. 6) [z|
Aligerein | Achessen | PROFINET | Sendsr | Empangs | 1Device | Synchianisation |

Kurzbezeichnung: PH=I0

Geratename:

¥ Geratetausch ohne Wechselmedium unterstiitzen

Schnittztele

Typ: Ethermet

Gerdterummer: [

Adresse 192.168.01

“ernetzt: ia Eigenschaften..
Kommentar:

Abbrechen Hilfe:
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Topologie-Einstellungen:

= To pologie-Editor

T abellaizche Ansicht  Grafizche Ansicht | Qffline/Dnline Yergleich

Miniaturansicht

] b
=

Pazsive Kompaonenten
[+~ SCALAMCE X100

[+~ SCALAMCE Wy

[+]- medium converter

[+]- P Baugruppen

(OCDH¥ENCODER

PG/FC{L) SIMOTION D
IIII PHIOD40)

‘Bilder-\n'erschiebemodus deakkiviert

Online I Aktualizieren Objekteigenschaften... |
\

-2 To pologie-Editor

| Drucken...

Abbrechen Hire |

Eigenschaften Verschaltung,
Tabellarizche Ansicht  Grafische

Part: |SIMDTIDN D4 PMNxIO[D410) % Part 2 (<201 P2) - .
|- Miniaturansicht
Partrer-FPort: IDCDKENCDDEH % RJ45 104100 MBit/s (<1 P2)
Medium: Fort: IKquBI Partrer-Port: IKquel
| M) v
K.abelbezeichnung: I Fupfer d
PGPC(L)
 Leitungsdaten
& [ aifinasanges |< 100 m .l [Signallaufzeit: 0.60 ps) —

. . |- Passive Komponenten
© Signallaufzeit [ps) ID.BD
CALANMCE X100
CALAMCE WY
et Fdium converter
Baugruppen
‘Bilder-\n'erschiebemodus deakkivie
Online I Aktualiziereny
ak. Abbrechen Hilfe

ok | Abbrechen Hilfe:
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IRT- Drehgeber-Schnittstelle X1 Dialog:

HW Konfig - [SIMOTION D (Konfiguration) -- OCD-Encoder]

m Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe x
DS%2 % & e dba DD BN

7 (0) SIMOTION D410 PROFIBUS Integrated: DP-M. s

i - ¥ :

| 2 [[§] per0 Ethemet(1}: PROFINET-0-System (100} Sucher |

J | T Profil: | Standard
1 [@@smaMi| 5 0CoRENC =/ POSITAL OCD
| X207 {[d Por2 =23 Standard
7 = Multiturn
= | - @ OCDENCODER-MT1213

=] Multiturn-Geber 25 Bit
[§ Hersteller-Telegramm 860 -
|§ Standard Telegramm 81
|§ Standard Telegramm 82
:]:, (1] OCDXENCODER [§ Standard Telegramm 83
|§ Standard Telegramm 84
OCD-ENCODER-MT1216
OCD-ENCODER-MT1413
OCD-ENCODER-MT1416 |

|%

< )

%

Steckpletz | ([§ Bauguppe

Z rF“ OEDXENCODER

# e

[ A5 1 rae i
F
| Aeltitwrn-Geber 25 Bi|
1] Avotale docass A
[] Standard Telegramm 83

Chrl+C

Zeigt Eigenschaften des markierten Objekts zum Be

PROFINET IO Domain Management. ..
PROFINET IO Topologie...

Gehe zu »

Asset-1D vergeben...

Produktsupport-Informationen Ctrl+F2
FAQs Chrl+F7
Handbuch-Suche Ctrl+F6
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IRT- Drehgeber-Schnittstelle X1 Tab Applikation:

Die minimale Zeit fur Ti betragt 125ps.

Eigenschaften - Interface (X1)

Allgemeinl Adressenl Synchronization  Applikation | ID-ZykIusI

I~d 10-Devicebpplkation taktzynchion betreiberé

. h Faktor Aktualisierungzzeit [ps]
ontraller- o |
Applikationzzyklus [ps] I-IDDD'DDD = I‘I oo I'IDDD. oao
Faktar Sendetakt [ps]

Aktualizierungszeit [ug]: I‘IDDD.DDD _ I1 . |1UUD. oo
(IRT-Cycle 1)
26 Ti [us] Faktar Raster [pz]

it Ti [us =1

[lstwerterfassung]: |‘|25'DEIU = I‘I | u |125.UUD
Zeit To 3] Faktor Raster [psg]

et To [us o |

[Sollwertiibernahme]: |250'DDD S |2 x| % |125-DDD

fbbrechen | Hite |

Eigenschaften - Interface (X1) M

Allgemeinl Adressenl Synchronisationl ASpplikation  10-Zpklus |

—Aktualizisrungzzeit

Modus: I fisigrter Faktar LI

Faktar Sendetakt [ms]
Aktualisierungszeit [ms]: I‘I_DDD ;I = I‘I ;I H I'I.DUU

— Angprechiberwachungszeit

Anzahl akzepherter Aktualisierungszpklen mit fehlenden |0 D aten: |3 'I
Anzprechiiberwachungszait [ms]: |3.DDD

Ok | Abbrechen Hilte

hohner www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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IRT-Statussignal im Dialog ,Module Access Point Nur fur IRT-top (High Proformance) Synchron-
Slot 1 Sub-Slot 1: Anwendungen

Eigenschaften - Module Access Point

Allgemein] Adressen  Parameter

et
=125 Parameter
—H25) Hersteller-Parameter
[Z] meschwindigkeitsfilter Fein
—H25 Encoder-Parameter
[Z] Drehrichtung Steigend im Uhrzeigersinn
[E] Class 4 Funktionalitst freigeben
[£] &1_=IST1 Preset-Kontrolle SPEFTEN
[Z] Skalierung-kontralle SPEFTEN
[Z] warnungskanal-Kontrolle SPEFTEN
[£] Kompatibilitatsmodus SPErTEn
[Z] Auflasung pro Umdrehung 8192
[Z] Gesamtauflasung 33554452
[Z] Maximum tolerierbare Lebenszeic... |1
[£] Geschwindigkeitseinheit Schritte/s

ak. Abbrechen Hilfe

Lebenszeichenuberwachung:
o IRT- Lebenszeicheniiberwachung aktiv: Kompatibilititsmodus sperren

e IRT- Lebenszeicheniiberwachung inaktiv: Kompatibilitaitsmodus freigeben

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17 h hohner
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4.7 SIMOTION SCOUT
I0-Variablentabelle erstellen

Projekt  Bearbeiten lsyskern  Ansicht  Extras  FEenster

| D |e|=]| @ 5|2 o] W

x

= % OCD-Encoder ~|
% Neues Gerdt anlegen

’._‘] Einzelantriebsgerat einflige
= D410

i @] ABLAUFSYSTEM

8= [fO

Bl GERATEGLOBALE ¥AR]
I ACHSEM

\__] EXTERNE GEBER

] KURYENSCHEIBEM

ERET | |

8
< >
Projekt | Befehlshibliothek |
Dain: Lol
Name [1/0-Adre |Nul F Strategie |Ersat| Anzeiﬂ
1 stw2_enc POV O WWORD 1 CPU-Stop 0000 HEX Standard Telegramm Sx Setpoint STW2_ENC
2 gl _stw POV 2 WYWORD 1 CPLU-Stop 0000 HEX Standard Telegramm Sx Setpoint G1_STW
3 zaw2_en PO WYWORD 1 CPLU-Stop 0000 HEX Standard Telegramm Sx Actual value Z5wW2_ENC
4 ol _zsw P2 WIORD 1 CPU-Stop 0000 HEX Standard Telegramm 8x Actual value G1_TSW
5 gl_xistl  PID 4 ChNORD 1 CPLU-Stop 0 DEC Standard Telegramm Sx Actual value G1_XIST1 Positionsywert
B gl_xist2 PID8 CAORD 1 CPU-Stop 0 DEC Standard Telegramm Sx Actual value G1_XIST2 Positionsywert
7 nist_k FID 12 DINT 1 CPU-Stop 0 |DEC Standard Telegramm 8x Actual value MIST_& oder NIST_B Geschwindigkeit
8 1
Symbalbrowser
IDrUcken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, |TCP,|’IP -z D-Link DFE-S28TX PCI A, Offline-Modus 4'

SIMOTION SCOUT IRT-Top Setup:
Lebenszeicheniiberwachung fiir die synchrone Anwendungen
Erstellung Lebenszeicheniiberwachung-Programm: Eingabe ST-Programm

S SIMOTION SCOUT - OCD-Encoder [i=0c3]

=1

Projekt Bearbeiten Einfiigen Zielsystem @Ansicht Extras Fenster Hilfe

o] o T

=89 oCD-Encoder Al
% Neues Gerat anlegen
® 1 Einzelantriebsgerit einfigen
=@ D410
-] ABLAUFSYSTEM
S=1/0
- GERATEGLOBALE YARIABLEN
[#-(_] ACHSEN
[+ __] EXTERNE GEBER
[#-_] KURVENSCHEIBEN
[#-_] TECHNOLOGIE
=

MCC Quelle
DCC-Plan
KOP{FUP Quelle

Projekt I Befehlsbiblioth:

Umbenennen

Objekk importieren

Externe Quelle importieren  »
Ablaufsystem konfigurieren
Know-How-Schutz »

== Symbolbrowser
E Referenzdaten »

Fiigt das auszuwahlende Objekt an der Cursorposition ein. [Tcpiip -Sl él
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34X SIMOTION SCOUT - OCD-Encoder - [ST - [D410.ST_SignOfLife *]]

[ Projekt ST-Quelle Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife
T : & 2 o B T
KT Q) %] R S Y e o
1 NTERFACE ~
= EP eCw-Encoder 2 i
) Neues Gerat anlegen 3 VAR GLOBAL
] Einzelantriebsgerat einfigen 4 “master_siwn of life:UINT:
B D410 L stw2_enc_saved:WORD:=0:
ABLAUFSYSTEM & StwZ_temp:UORD:=0;
3jo 7 END_VAR
{5 GERATEGLOBALE VARIABLEN 5
__"I ACHSEN -] PEOGRAM Task_Sien®fLife;
__| EXTERNE GEBER 10
—1 KURVENSCHEIBEN 11 END_INTERFACE
1 TECHNOL®GIE 12 N
B3 PROGRAMME 13 [JINPLEMENTATION
®7 ST-Programm einfiigen 14
) MCC Quelle einfugen 15 E]mlsum Task_Sien®fLife
®7 BCC-Plan einfugen 16
ﬁKOP/FUP Quelle einfigen 17 stwz_enc_saved := (stw2_enc AND l6#0FFF);
B 57_signefLife 18 //increment master sign ef life mod 16
OCPXENCOBER 19 master_siwn of life:= master_sign of life + 16#1000;
SINAMICS_Integrated 20
—| BIBLIOTHEKEN 21 IF (master_sign_ef_life=6) THEN;
DBE.'ACHTEN 22 //master_sign of life must have value between 1 and 15
23 master_siwn of life:=16#1000;
24 | END_IF;
25
26 //send new msl to slave
27 Stu2_temp:= (stw2_temp AND 16#0FFF) OR UINT_TO_WORD (master_sign_of_life);
4 // Sollwerte uebertrawen
29 Stw2_enc := stu2_temp OR stw2_enc_saved;//io_stw2_enc ist die I/0 varisble
30
31 END_PROGRAM
32
33  -END_IMPLEMENTATION ~
] >
Praiek! | Befehisbibliethek | D ST_Sigrtie
Zeile34, Spalte 1 TCPJIP -> B-Link BFE-528TX PCI A. .
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ST-Lebenszeichen Programm:
: INTERFACE

VAR_GLOBAL
master sign of 1ife:UINT:=0;
stw2 enc saved:WORD:=0;
stw2 temp:WORD:=0;

END_VAR

PROGRAM Task SignOflLife;
END_INTERFACE
IMPLEMENTATION

PROGRAM Task SignOfLife

stw2 enc saved := (stw2 enc AND 16#0FFF);
//increment master sign of life mod 16
master sign of life:= master sign of life + 16#1000;

IF (master sign of 1life=0) THEN;
//master sign of life must have value between 1 and 15
master sign of 1life:=16#1000;

END_IF;

//send new msl to slave

stw2 temp:= (stw2 temp AND 16#0FFF) OR UINT TO_WORD
(master sign of life);

// Sollwerte uebertragen

stw2 enc := stw2 temp OR stw2 enc saved;//io stw2 enc ist die 1I/0
variable

END_PROGRAM

END_IMPLEMENTATION

Simotion System Takt - Einstellung:

Systemtakte - D410 E]

Taktverhaltnisse
Takt-Name| FAKTOR | Bezugstakt |
EEES = ! i
Servo ] vl xBus-Takt = | 1ms
Ipq ‘1 ¥ xServo= | 1 ms
o2 |2 lxio= 2ms
= TEontrol
1 Netzeinstellungen Ethernet(1)
%quidislanler Buszyklus aktiviert Aquidistanter Zyklus: ] 1.000 ms
oK Abbrechen | Hile |
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Hinzufligen des Lebenszeicheniiberwachungs-Programms in die IPOSynchronous-Task:
S SIMOTION SCOUT - OCD-Encod STEM*]

@ Projekt  Bearbeiten Einfilgen Zielswstern Ansicht Extras Fenster Hilfe -8 x
- o s
D% &) 1[[@] o] * N R P il 1[0
ExecutionLevels - -~
= % OCD-Encader StartupTask SynchronousT ask 1
) Neues Gerdt anlegen =I- OperationLevels i
%1 Einzelantriebsgerat infiigen ) MiotionT asks Fiir Taktsbene:  [IPDspnchronousTask <] o TaskmAblafsystem
= D410 BackgroundTask
AELAUFSYSTEM =] ServoSynchronausTasks
8= 1i0r ServosynchronousTask
" P d .
- GERATEGLOBALE YARTABLEN 51 SynchroncusTask regrammatiadnung | Taskkonfguraton |
=] ACHSEM =1 IPOsynchronousTask .
5 ] EXTERNE GEFER ST_Signfife. task_signofifs Programme [Zahl der Venwendungen): Wemwendete Programme:
&1 ] KURVENSCHETEEN TCPWM._Tasks ST_SignOfLife.task_signofife (1] ST_SignOfLite. task_signaflife
=1 _] TECHNOLOGIE = SynchronousTask_2
=] PROGRAMME POsynchronausTask_2
P_] ST-Programm einfiigen TCInput_Tasks_1 A
‘._] MCEC Quelle sinfigen TCInput_Tasks_2
) DCC-Plan einfigen TCTasks_1
) KOPIFUP Quelle einfiigen TCTasks_2 ¥
& B ST_SignOfLife = SystemInterruptTasks
[+ QCDRENCODER TimeFaulkTask.
&3 SINAMICS Inkegrated TimeFaultBackgroundT ask
1 (L BIBLIOTHEKEM TechnologicalF aultTask
&[] BEOBACHTEN PeripheralFaultTask
ExecutionFaulkTask
TimerInterruptTasks
UserInterruptTasks - SchiieBen Hilfe: 2
ShutdownTask. -
Tasks auswihlen L) B2 | &
Frajekt | Befehlshibliothek B 5T_SigrOfLife D410
Sufe [ Mekdung =
b
Symbolbrowser E Ausgabe iibersetzen / prifen
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, TCR{IP -3 D-Link DFE-528T% PCL A, Offline-Modus UM
—

||| S| L[]0 o] W o O e )

ExecutionLevels ~ 2
= @ OCD-Encoder ~ StartupTask 1 SynchronousT ask 1
’._] Neues Gerdt anlegen = OperationLevels .
) Einzelantriebsgerat einfigen - MationTasks Fur Taktebene: | IPOsynchronousT ask - ¥ Iears"t;:déglaufsystem
== D410 BackgroundTask
(Egl- ABLALIFSYSTEM =|- ServoSynchranousTa
1o ServoSynchronol .
B GERATEGLOBALE VARLAD = SvnchrnnnjsTask Froganmauordnuny | Tadonfguaton|
: :II :EF::SE GEBER - IPO;T;;EEE Frogramme [Zahl der Yensendungen) Werwendete Programme:
-1 KIURVENSCHEIEEN TCPWM Taske ST_SignOfLife. tazk_signoflife (1] ST_SignOfLife.tazk_signaoflife
-1 TECHNOLOGIE =1 SynchronousTask_z —
= PROGRAMME FosynchranousT D410 : Betriebszustand ... [
) ST-Programm einfige TCInpuk_Tasks_1 - ﬂ
®7 MCC Quelle einfiigen TCInpuk_Tasks_2
) OCC-Plan einfiigen TCTasks_1 O posy B
) KOPJFUP Quele einfu TCTasks_2 E RuM M ~ ﬂ
#-f=[ ST_SignOfLife +- SysteminterruptTask: O storPu
e ;{l% OCOKENCODER B TimerInterruptTasks O sTOP STOP -
+ SINAMICS _Integraked UserInterruptTasks
(23 BIBLIOTHEKEN ) ShutdawnTask s e
( il | s % MRES 5
Prajekt [ Befehlsbibliothek By 5T_SignDiliie @] D410 Schiishen | Hife

D410: Steuem sofart La

Name |10-Adre[tu] | Fet[P] Strategie [Ersat|Status| Anzeig| Steuerwert| |
1 stw2_enc POV O RO 1 CPU-Stop | 0000 | c400 HEX [ | 0400 Standard Telegramm &x Setpoint STWW2_ENC
2 ol _stw PG 2 WORD 1 CPU-Stop | 0000 2000 HEX [ | 2000 Standard Telegramm Sx Setpoint &1 _STW
3 zaw2_en PO WORD 1 CPU-Stop | 0000 =200 HEX Standard Telegramm Sx Sctual valus ZSWW2_ENC
4 ol _zaw (P2 WWORD 1 CPU-Stop | 0000 | 2000 HEX Standard Telegramm &x Actual value G1_ZSw
3 gl _xistl |PID 4 DWORD 1 CPU-Stop 0| 7203 DEZ Standard Telegramm 8x Actual value G1_KIST1 Posttionswert
-] ol _xist2 PID & CAWORD 1 CPU-Stop 0| 7203 |DEZ Standard Telegramm Sx Actual valug G1_HIST2 Postionsweert
7 nist_b  |PID12 DINT 1| |CPU-Stop i 0|EZ ] stencerd Telegramm 8x Actual value NIST_A oder NIST_B Geschwindigket
g 1

. Alarrne:

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, TCPYIP -= D-Link DFE-528TX PCLA... Online-Modus

Symbolbrovser ﬁ Auzgabe Uibersetzen / priifen I E Ausgabe Fielspstem J ﬁ Diagnozeiibersicht
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Neues ST-Programm:

AUTOMATION

B Propke ST-Qulle 5 Efigen_Zelsystem
| D= 8] £ 5] <[] ¥
= |2l =] =]

ol ol e al] el |2le| || x| BEE | | e ] 9]

=]

= 8 0CD-Encoder
® ) Neues Gert anlegen
) Einzelantriebsgerat einfigen
=)< D410
ABLAUFSYSTEM

(B GERATEGLOBALE VARIABLEN
% _ ACHSEN
1 ) EXTERNE GEBER
1] KURVENSCHEIBEN
1 ] TECHNOLOGIE
= (20 PROGRAMME
7 ST-Programm einfigen

7 MCC Quelle einfigen 15
) DCC-Plan einfiigen 16 RUN STOPU 3
1 KOPJFUP Quelle einfugen 17 STOPU I
= =B ST_ParamReq 18 STOP
background() 19 STOP 2=
mt_10) 20
mt_2() 21 MRES
= BB ST_Signofife 22 i=0;
to i 2| mreoalsstiuetherReadrivelhitisaraneces: Bl [ ]
[ i& OCDXENCODER 24
£l SINAMICS_Integrated 25 //Parameterauftrage allgemein
(] BIBLIOTHEKEN 26
(L] BEOBACHTEN ~n =
< >

1
2

3

4 [JINTERFACE
5 PROGRAN background;
6

7

8

PROGRAM mt_1;
PROGRAN mt_2;

] END_INTERFACE

10

11 [ IMPLEMENTATION

12 E

13 [JVAR_GLOBAL

14 //Parameter lesen

Projekt | Befehisbibliothek

D410.ST_ParamReq:

Steuen sofort &

Hame Datentyp | Statuswert | Anzeigeformat Steuerwert 2
1 [mtl _zaehler _ JUDINT 0/DEZ C|
mtl_read_value BOOL FALSE BOOL il
3 mt1_stop_read_value BOOL FALSE BOOL r
[ mtt_retval 'structretreadrivep |
mt2_zaehier UDINT [ 0DEZ I L
mt2_read_multi BOOL FALSE BOOL ]:
mt2_stop_read_muti BOOL FALSE |[BOOL r
[ mt2_retval ‘structretreaddrivem [ I I
Alame 222 @ be Zielsystem | [ / piiifen | %5 Di |
ITCPIIP -> Broadcom Online-Modus EEE

Zelle 1, Spake 1

hohner
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/I PROGRAM mt_1 Read Single parameter
/l PROGRAM mt_2 Read Multi parameter

INTERFACE

PROGRAM background;
PROGRAM mt_1;
PROGRAM mt_2;

END_INTERFACE
IMPLEMENTATION

VAR_GLOBAL
/[Parameter lesen
MT1_zaehler:UDINT:=0;
MT1_read_value:BOOL:=0;
MT1_stop_read_value:BOOL:=0;
MTL1_retval:StructRetReadDriveParameter;

MT2_zaehler:UDINT:=0;
MT2_read_multi:BOOL:=0;
MT2_stop_read_multi:BOOL:=0;
MT2_retval:StructRetReadDriveMultiParameter;

//Parameterauftrage allgemein

logadd:DINT:=0;
param_number_single:UDINT:=0;
param_number_multi: ARRAY [0..38] OF UDINT;
number_of_param:UDINT:=3;

END_VAR

PROGRAM Background

VAR
MT1_read_value_old:BOOL:=0;
MT2_read_multi_old:BOOL:=0;

END_VAR

IF (MT1_read_value=1 AND MT1_read_value_old=0) THEN
MT1_stop_read_value:=0;
_starttask(MotionTask_1);

END_IF;

MT1_read_value_old:=MT1_read_value;
number_of_param:=3;
param_number_multi[0]:=927;
param_number_multi[1]:=65000;
param_number_multi[2]:=971;

IF (MT2_read_multi=1 AND MT2_read_multi_old=0) THEN

www.encoderhohner.com - info@encoderhohner.com - Tel.: (00 34) 972 16 00 17
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MT2_stop_read_multi:=0;
_starttask(MotionTask_2);
END_IF;

MT2_read_multi_old:=MT2_read_multi;
MT2_read_multi :=0;
END_PROGRAM

/I Motion Task 1
1
PROGRAM mt_1
MT1_zaehler:=MT1_zaehler+1;
MT1_retval :=
_readdriveparameter(
ioid:=INPUT,
logaddress:=logadd,
parameternumber:=param_number_single,
numberofelements:=0,
subindex:=0,
nextcommand:=WHEN_COMMAND_DONE,
commandid:=(_getCommandID())
)i
IF MT1_stop_read_value=0 THEN
_restarttask(MotionTask_1);
ELSE
MT1 _read_value:=0;
END_IF;
END_PROGRAM

/I Motion Task 2
PROGRAM mt_2
MT2_zaehler:=MT2_zaehler+1;

MT2_retval :=

_readdrivemultiparameter(
ioid:=INPUT,
logaddress:=logadd,
numberofparameters:=number_of_param,
parameternumber:=param_number_multi,
nextcommand:=WHEN_COMMAND_DONE,
commandid:=(_getCommandID())

);

/IMT2_read_multi:=0;
IF MT2_stop_read_multi=0 THEN
_restarttask(MotionTask_2);
ELSE
MT2_read_multi:=0;
END_IF;
END_PROGRAM

END_IMPLEMENTATION
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Background-Task:
M SIMOTION SCOUT, - OCD-Encoder - [D410 - EXECUTION SYSTEM]
Project Edit Insert Targetsystem View Options Window Help -8 x
o
|| G1|8) &) 4|2 o] X =] [Pa g %] o ||
| Execution levels A~ A
=8 oCD-Encoder o StartupTask BackgroundT ask 1
) Create new davice = Operation lsvels
®) Insert single drive unit I MotionTasks
=) <p-EE D410 MationTask_1
EXECUTION SYSTEM = MotianTask_2
&= 1j0 ST_ParamReq.mt_z
EF GL0BAL DEVICE vARI = BackgroundTask Program assignment | Task configuration |
+  ARES ST_ParamReq,background = e — P "
£ _I EXTERNAL ENCODERS Ak SErv’USynchrDHUUSTaSkS Tograms [number of applications): TOIrAmns Lse
#_] CAMS ServosynchronousTask ST_ParamReqbackground (1] ST_ParamR eq.background
#1-_] TECHNOLOGY =) SynchronousTask g;g::mgzg'm‘; ﬁ}
=-(0 PROGRAMS =I- IPOsynchronousTask X n m

- ST_SignOfLife task_signoflie A
® Insert ST program ST_SignOfife.task_sig »¥
) Insert MCC unit TCPYh_Tasks

) Insert DCC charts

#

SynchronousTask_2

%) Insert LADJFED ur TCInput_Tasks_1 <« ﬂ
== 5T_ParamReq TCInput_Tasks_2
backgroundy) TCTasks_1
me_L() TCTasks_2
mt_2() #)- SystemInterruptTasks
=B 5T_signOfLife TimerInterruptTasks
+ ﬁomx&mcomm UserInterruptTasks = 1
+ SINAMICS Integrs ShutdownTask
& {1 LIBRARIES M| ootk bt 4 B 5 s
| ¥ < | & < | =

<
Project | Command library B 5T_ParamAeq
D410.5T_ParamReq: -

Hame | Dpatatyps | Statusvalue | Displayformat | Control value |~
1 mi1_zaehler JuoinT 0 DEC r —
2 mi1_read_value BOOL FALSE BOCL r
3 i1 _stop_read_ealue BOCL FALSE BOCL r
4 Flimtl redral structretraddriven 4

Syrbol browser | [l Compie/check output | [l Target system autput | % Diagnostics averview

Press F1 ko open Help display. TCPJIP - > D-Link DFE-SZ&Tx PCI A... Online mode HUM

Motiontask_2:

M SIMOTION SCOUT - OCD-Encoder - [D410 - EXECUTION SYSTEM]

] Project Edit Insert Targetsystem Wiew Options Window Help NEE
|=a%) S| |58 o] o [ T i
| Excacution lsvels ~ a
= 89 orD-Encoder g StartupTask MotionT asks 1
) Create new device = Operation levels
) Insert single drive unit =) MationTasks MotionTask: [MolionT ask_2 - W Use task in execution
=i~ D410 MationTask_t system
] EXECUTION SYSTEM = MotionTask_2
&= 10 ST_ParamReq.mt_2
= GLOBAL DEVICE YARL = BackgroundTask Frogram assignment ]Task configuration |
i —I AAES ST_FaramReq backaround Proarams [number of applications]: Programs used
+] _| EXTERMAL ENCODERE =) ServoSynchronousTasks J E3 g
+- 1 CAMS ServoSynchronousTask g?:g;;:; ;i'ckgmu"d El} ST PaciE 2
+ TECHWOLOGY =] - =
{5 SynchronousTask ST ParamFeq mt_2 il
[

1
= DiROGR*‘MS = POsynchronousTask ST_SignDiLite.task_signofife (1]
) Insert 5T program ST_SignfLife.task_sig »
= Insert MCC unit TCPWM_Tasks

L3

=) Insert DCC charts

®

synchronousTask_2

) Insert LAD/FED ur TCInput_Tasks_1 <« ﬂ
== ST _ParamReq TCInput_Tasks_2
background() TCTasks_1
mt_1) TCTasks_2
mt_2(} + SysteminterruptTasks
+-=B 5T _SignOfLife TimerInterruptTasks
+ ;%ocmxﬁmconm UserInterruptTasks = 1
+ SINAMICS_Inkegre ShutdownTask
#-(11 LIBRARIES el R s - : =
| < | & < | >

< —
Froject | Command library 5T_ParamAeq D410

D410.5T_ParamReq:

Name | Dpatatype | Statusvalue | Display format | Control value
1 T Zaerier LIDINT 0 DEC r -

2 mt _reacd_value BOOL FALSE BOCL -
3 mt_stop_read_valug BOOL FALSE |[BOOL -
4 |l retval = i ™

Alarms 222 Symbol browser | [ Compilercheck output | [l Target system output | % Diagnostics avervien

Press F1 to open Help display. TCPJIP - D-Link DFE-528Tx PCT A, . Online mode MLIM
—_—
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5 IRT-Einstellungen

Es ist moglich einen Grenzwert fiir die IRT-Ubertragung einzustellen.

Details - Sync Domain

Mazimum bandwidth for cyclic data: 1500. 000 ps

Bandwidth used, reserved for cyclic data: 157.040 ps

. Free bandwidth for TCP/IP: 1842. 960 ps
500.000 ps

i~ Cyclic Data in Reserved Bandwidth

Upper limit for IRT: /150,000 us = [30 ~| %
. Calculated allocation for IRT ,25-394 ps
[] Unused bandwidth: 0,000 e

[TCP/IP not possible]

 Cyclic Data in Free Bandwidth
. Calculated allocation for RT: [7,040 ps

|~ Exceeding bandwidth permitted

0K Cancel Help
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6 FAQ
1. Frage: Warum bekomme ich in g1_xist2 keine Positionswerte ausgegeben?
Antwort: Nach dem Drehgeberprofil ist es erforderlich, Bit 10 in stw2 auf “1” zu setzen und Bit 13
gl_stwl (siehe Abbildung). Oder es wird ein Fehler ausgegeben der noch nicht bestatigt wurde.

DA410: Immediate control I >
Hame |l."0 address| Rea lData typel FieIdIProcl Strl Sul Status va|| Displal Control valuel ~

1 /]stwaencYeGWO | WORD | 1| | || 7 0400 HEX ) [ ]0400

2 Nlgtstwt_Swaw2 | worD | 1, || \ 2000 HEX /v 2000

5 |zwiene wWO | WoRD | 1 | | | adWOFEX |

«Joizwi wwz | wom 1 e [

5 |oidstt  %WD4 | DWORD | 1| | | | @s98|DEC

6 gl xist2 %D 8 | DANORD | 1 6656 DEC

7 nisth  %D12 | DNT 1 139 DEC ‘

g 1 v
< \ >
!Alarms == Symbol browser E Compile/check output ]E Target system outpul] %% Diagnostics overview

Press F1 to open Help display. TCP{IP - D-Link DFE-528TX PCI A... Online

2. Frage: Vereinzelt tritt ein Positionswertsprung auf. Arbeitet der Drehgeber nicht korrekt?
Antwort: Wenn die Auflésung pro Umdrehung verkleinert wird kann es beim physikalischen
Nulldurchgang zu einem Positionswertsprung kommen. Dies liegt daran das die Positionswerte
groRer wie die reelle Gesamtauflésung werden kdnnen. Um dieses Problem zu vermeiden sollte
als Gesamtauflosung = gewinschte Messschritte / Umdrehung x Umdrehungen verwendet
werden.

3. Frage: Warum funktioniert die Nachbarerkennung nicht?
Antwort: Der Drehgeber unterstitzt das LLDP-Protokoll. Aber die Benutzung der neuesten
Step7-Version oder der Simotion Scout ist dafur erforderlich. Das Hakchen muss bei
“Geratetausch ohne Wechselmedium” (im Einstellungs-Fenster unter Allgemein) gesetzt sein.

4. Frage: Welche Schritte mussen befolgt werden, wenn ein Drehgeber durch einen Neuen ersetzt
werden muss?
Antwort: Siehe Antwort 2 oder Kapitel 4.6.

5. Frage: In der Anwendung ist ein Singleturn-Drehgeber in Gebrauch. Kann dieser durch einen
Multiturn-Drehgeber ersetzt werden und welche Anderungen sind erforderlich?

Antwort: Es mussen keine Einstellungen vorgenommen werden. Ein Multiturn kann einen
Singleturn automatisch ersetzen.
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6. Frage: Warum funktioniert die Kommunikation zwischen dem Drehgeber und der SPS nicht
korrekt?
Antwort: Die SPS und STEP 7 (mit min. Hot-Fix 6) oder Simotion Scout miissen auf die neueste
Firmware aktualisiert sein und IRT 2.2 oder Stack-Version 3.1 fur Ertec-Gerate unterstitzen.

DP slave properties @

General | Configuration ~|sochronous Operation |

~
Network settings in ms
[Equidistant bus cycle activated
Equidistant DP cycle: 1.000 DaiaYExehange Time comp ol 01000
Factor Grid / base time [ms]
Master application 7 |
cycle Tmapc [ms]: |1'UUU = | ® |1'000
Eactor Frame / base time [ms]
DP cycle Tdp [ms]: [1.000 - [s = & [015
Tine Ti [ms] Factar Grid / base time [ms]
ime Ti [ms x =
[actual value acquisition): ID"I25 = I‘l = ¥ ID‘125
Time To ms] Factar Grid / base time [ms]
ime To [ms o |
[setooint accentancel: IO'250 S |2 e | ® |0.125
el | b |

7. Frage: Wie kann am einfachsten der Presetwert eingestellt werden?
Antwort: Benutzen Sie das Telegramm 860. Weitere Informationen erhalten Sie im Kapitel
3.11.7.2 Uber Preseteinstellungen.

8. Frage: Warum kann ich den Presetwert oder andere Parameter nicht einstellen?
Antwort: Nur in Klasse 3 mit aktivierter Klasse 4-Funktionalitat ist es moglich Parameter
einzustellen. Wenn Klasse 4 oder die Klasse 4-Funktionalitét verwendet werden soll so ist diese
im Hardware-Manager zu aktivieren.

9. Frage: Beim Verwenden der D410 erscheint der Fehler “Synchronisationsfehler zwischen
PROFIBUS und PROFINET”. Was ist zu tun?
Antwort: Beide Systeme mussen die gleiche Zykluszeit benutzen. Wenn die Profinet-Zykluszeit
1ms betragt muss der PROFIBUS den gleichen Wert verwenden. Siehe auch die Abbildung mit
den Einstellungen fur 1ms.

10. Frage: Wie unterscheiden sich das Drehgeberprofil 4.0 und 4.1?

Antwort:
4.0 4.1
G_XIST1 Positionswert, linksbuindig 32-Bit-Zahlwert, rechtsbiindig
GSDML
MAP Parameter Inklusive Telegramme Separate Telegramme
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8 Glossar

Begriff Erkldarung

10Base-T Ubertragungsleitung mit 10 MBIt Dateniibertragungsrate
100Base-T Ubertragungsleitung mit 100 MBit Datenuibertragungsrate

Autocrossing

Erlaubt die Benutzung gekreuzter oder Standard-Verkabelungen

Auto-Negotiation

Ethernet-Verfahren, bei dem zwei verbundene Gerdte gemeinsame
Ubertragungsparameter auswahlen, z.B. Geschwindigkeits- oder Duplex-
Modus

Baudrate Ubertragungsrate, Bits pro Sekunde

Binar Numerisches System mit den Werten 0 oder 1

CAT5 Anschlusstechnik fiir Ubertragungsraten bis 100 MBit

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit, Regeln fiir die Gerateverifizierung.

Ethernet Ethernet ist eine Computer-Netzwerktechnologie basierend auf einem
Rahmenprotokoll

Flash Interner Speicher, gespeicherte Daten stehen nach dem Neustart wieder zur
Verfligung

GSDML Generic Station Description Markup Language: XML-basierte

Beschreibungssprache, beinhaltet alle verfigbaren Parameter, Klassen, ...

Implicit Messaging

Implizierte Nachrichtenubertragung; E/A-Verbindung: Kommunikation zwischen
Steuerung und Geréat

IP-Adresse Erlaubt eine logische Adressierung eines Computers innerhalb des Netzwerks

IRT flex Fruhere Bezeichnung fur die IRT-Synchronisation “High Flexibility”

IRT top Fruhere Bezeichnung fur die IRT-Synchronisation “High Performance”

LLDP Link Layer Discovery Protocol

MAC Adresse Weltweit eindeutige Adresse eines Gerates. Der Drehgeber verwendet drei
MAC-Adressen: eine fur die interne Schnittstelle und zwei fur die Ports. Die
Grund-MAC-Adresse befindet sich auf dem Typenschild.

MBIt Ubertragungsrate oder Baudrate, Millionen Bits pro Sekunde

MAP Module Access Point — Modularer Zugriffspunkt. Dieses MAP-Modul enthalt die
Parameter die beim Steuerungsstart an den Drehgeber Ubertragen werden

OSI-Model Open System Interconnection — dieses Referenzmodell ist ein offenes
Schichtmodell fir Kommunikationsprozesse.

PDEV Physical device — reales Gerat. Nicht alle SPS-Steuerungen unterstiitzen
mehrere Sub-Slots. In diesem Fall wahlen Sie aus dem Produktstamm
yStandard, kein PDEV* sonst ,Standard".

Rundachse Lost das Problem mit nicht-bindren Umdrehungswerten

AUTOMATION
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Begriff Erkldarung
Switch Ein Switch ist ein elektronisches Gerat zur Verbindung von Computern, z.B.

Netzwerk-Segmenten in einem lokalen Netzwerk. Anders als ein Hub,
verwendet ein Switch Stapelverarbeitung um Netzwerkkollisionen zu

vermeiden.
SPS Speicher programmierbare Steuerung
TCP Das Ubertragungssteuerungsprotokoll (Transmission Control Protocol) ist ein

verbindungsorientiertes Protokoll innerhalb eines Netzwerks. Der Drehgeber
wartet nach Ubermittlung eines Ethernet-Datenrahmens auf eine
Ankunftsbestéatigung der Steuerung. Ggf. wird dieser Datenrahmen erneut
gesendet. Die Information kann jedoch ggf. schon veraltet sein.

UDP Das Benutzerdatenprotokoll (User Datagram Protocol) wird verwendet um
groRBe Datenmengen zu senden. Im Gegensatz zu TCP wird dabei nicht auf
eine Antwort der Steuerung gewartet sondern die aktuelle Information sofort
versendet.

Haftungsausschluss
Wir iibernehmen keine Verantwortung fiir Druckfehler, Irrtiimer oder technische Anderungen. Die
Spezifikationen konnen ohne Ankiindigung geandert werden.
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