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Lenord + Bauer Zu dieser Anleitung 1 Allgemeines

1 Allgemeines

1.1 Zu dieser Anleitung

Die folgende Beschreibung behandelt die PROFIBUS-Anbindung des Absolutwertge-
bers GEL 235. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit der Arbeitsweise des Gebers
vertraut sind und Grundkenntnisse in der Feldbusanbindung von PROFIBUS-DP be-
sitzen. Fur weiter gehende Information wird auf die entsprechenden Standards der
PROFIBUS-Nutzerorganisation (PNO) verwiesen (www.profibus.com).

Angaben zur Funktion, Installation, Handhabung und zu den technischen Daten des
Gebers finden Sie in der Begleitinformation zum Geber (Nr. D-71Z-235) und in der
Montageanleitung zu den Absolutwertgebern von Lenord+Bauer (Nr. D-01M-Abs2x) —
bitte vorher lesen!

@ Zahlenangaben:
Falls nicht explizit angegeben, werden dezimale Werte als Ziffern ohne Zusatz
dargestellt (z.B. 1408). Binare Werte werden mit einem ,b“ (z.B. 1101b) und he-
xadezimale Werte mit einem ,h“ (z.B. 680h) hinter den Ziffern gekennzeichnet.

1.2 Beschreibung

Der Absolutwertgeber GEL 235 ist als DP-Slave konzipiert und unterstutzt die Leis-
tungsstufe DP-VO0 (zyklischer Prozessdatenaustausch).

Die Kommunikationseigenschaften des Gebers sind in der mitgelieferten GSD-Datei
festgelegt: G235083E.gsd.

Die Einbindung des Gebers erfolgt Uber die angeschraubte Busanschlusshaube. Die
Kommunikations-Schnittstelle entspricht dem PROFIBUS-DP Profile for Encoders
V1.1, Class 2. Darin sind die Class-1-Funktionen enthalten. Die unterstitzten Funkti-
onen sind im Kapitel 3 beschrieben.

Die erforderlichen Einstellelemente befinden sich innerhalb der Busanschlusshaube.

Anschlisse und Einstellungen missen vorgenommen werden, bevor der Geber in das
Bussystem eingebunden wird. Dazu mussen Busanschlusshaube und Geber getrennt
werden (2 unverlierbare Schrauben an der Ruckseite 16sen).

Busanschlusshaube und Geber nur bei ausgeschalteter Versorgungs-
spannung trennen, andernfalls besteht Kurzschlussgefahr, wenn die
Busanschlusshaube nicht vollig gerade abgezogen wird.

Zwei Leuchtdioden in der Busanschlusshaube informieren tUber diverse Zustande.

Die Adresse des Gerats wird Uber Drehschalter in der Busanschlusshaube eingestellt.
Die alternative Einstellmoglichkeit Gber den Bus wird unterstitzt.
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1 Allgemeines Wichtige Hinweise Lenord + Bauer

1.3 Hinweise zur Vermeidung von Sachschaden und Fehlfunktionen

1.3.1 Veranderungen und Umbauten
Veranderungen und Umbauten kdnnen die Busanschlusshaube beschadigen.

» Nehmen Sie bis auf die in dieser Anleitung beschriebenen Tatigkeiten keine Ver-
anderungen oder Umbauten an der Busanschlusshaube vor.

1.3.2 Reparaturen
Unsachgemalle Reparaturen konnen die Busanschlusshaube beschadigen.

» Lassen Sie Reparaturen nur von LENORD+BAUER oder einer davon ermachtigten
Stelle durchfuhren.

1.3.3 Kabelverschraubung

Die Kabelverschraubung dichtet die Busanschlusshaube gegen Feuchtigkeit und Staub
ab. Beim Aufschrauben kann die Elektronik beschadigt werden.

» Losen Sie bei werkseitig konfektionierten Busanschlusshauben die Kabelver-
schraubung nicht.

» Achten Sie bei Eigenkonfektionierung (— Seite 12) darauf, dass die Dichtung in
der Kabelverschraubung wirksam ist: Druckschraube fest anziehen (max. 6 Nm).

1.3.4 Elektrostatische Entladung

Elektrostatische Entladungen kénnen die elektronischen Komponenten zerstoren.

» Berlhren Sie die Steckerstifte und Anschlussdréahte nur bei geeigneter Kérper-Er-
dung, beispielsweise Uber ein EGB-Armband.

» Beachten Sie die regionalen Bestimmungen fiir elektrostatisch gefahrdete Bauele-
mente.

» Prifen Sie die SchutzmaRnahmen in regelméaRigen Abstanden auf ihre Wirksam-
keit.

1.3.5 Steckerverbindung

Mangelhafter Sitz des Gegensteckers fiihrt zu Ubertragungsstérungen.

P Stellen Sie sicher, dass der Gegenstecker bei seitlicher Bewegung kein merkliches
Spiel hat.

1.3.6 Kabelfuhrung

Das Anschluss-Kabel kann bei zu starker Biegung beschadigt werden.
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Lenord + Bauer Symbole, Abkiirzungen und Begriffserlauterungen 1 Allgemeines

» Halten Sie den minimalen Biegeradius von etwa dem fiinffachen (zehnfachen) Ka-
beldurchmesser bei fest (frei) verlegten Leitungen ein.

1.4 Symbole, Abklrzungen und Begriffserlauterungen

weist auf eine Gefahr von Sachschaden hin.

O liefert wichtige Informationen zum Verstandnis oder zum Optimieren von Arbeits-
ablaufen.

Geber ist die verkurzte Version des Begriffs ,Absolutwertgeber®.
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2 Anschluss- und Einstellelemente Ubersicht Lenord + Bauer

2 Anschluss- und Einstellelemente

2.1 Ubersicht

Montageseite: Ruckseite:

o —
T

ojrl

POCOECE ANLE D
F , =

-

O Status

|

@ Bus

1 Geberzustandsanzeige (LED rot/
gran)
2 Buszustandsanzeige (LED rot/grin)

1 Kabelverschraubung/Stecker
Versorgungsspannung

Kabelverschraubung/Stecker Bus_In
Einstellung Teilnehmeradresse
Klemmleiste

Geberschnittstelle
Bus-Abschlusswiderstand Ein/Aus
Kabelverschraubung/Stecker Bus_Out

~No ok, ODN

2.2 Busstecker M12 (Option)

20 1. - 7S 1. +Ug
2®®®3 2 A 20 3 -
3: - 3: GND
IN ouT 4: )

5:

B POWER .
(Stifte)  (Buchsen) (Stifte)

Schirm

@ Befindet sich der Geber als letztes Gerat am Bus, muss der interne Abschlusswi-
derstand eingeschaltet werden (— Seite 10). Ein externer Widerstand im oder
am Bus-Out-Gegenstecker wird nicht unterstutzt, da dort keine Spannungsversor-

gung anliegt.
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Lenord + Bauer Teilnehmeradresse 2 Anschluss- und Einstellelemente

2.3 Teilnehmeradresse

x1 x10 x100

e 3 ] c 3

:@2 :@’m :@Z“ Beispieleinstellung: Adresse 12

< |\ o \e
8\ &L gL

Die maximale Teilnehmeradresse betragt 125.

Die Teilnehmeradresse kann auch von einem Master der Klasse 2 Uber den Bus ein-
gestellt werden (Funktion Set_Slave_Add). Um diese Mdglichkeit nutzen zu kénnen,
mussen vorher am ausgeschalteten Geber die Drehschalter auf 128 oder 129 einge-
stellt werden:

128: Adressevorgabe Uber den Bus nur ein einziges Mal mdglich
129: Adressevorgabe Uber den Bus beliebig oft mdglich

Beim ersten Hochfahren nach dieser Einstellung meldet sich der Geber mit der
Adresse 126 auf dem Bus an.

Nach einer Adressanderung durch den Master muss der Geber neu (kalt-)ge-
startet werden. Er meldet sich dann mit der definierten Adresse.

2.4 Klemmleiste

123456738
BA%+BA?+

a2 2 2 2

Nr.|Bezeichnung Funktion Kabelfarbe'
1 B Leitung B (Out) rot

2 A Leitung A (Out) grun

3 GND (0) [Geberversorgung — (verbunden mit 7) -

4 +Ug (+) |Geberversorgung + (verbunden mit 8) -

5 B Leitung B (In) rot

6 A Leitung A (In) gran

7 GND (0) Geberversorgung — blau

8 +Ug (+) Geberversorgung + (10-30 VDC) braun

1 nur bei werkseitig vorgenommener Konfektionierung
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2 Anschluss- und Einstellelemente Busabschluss Lenord + Bauer

2.5 Busabschluss

Befindet sich der Geber als letztes Gerat am PROFIBUS, miussen die eingebauten
Abschlusswiderstande zugeschaltet werden. (Ein externer Widerstand im oder am op-
tionalen Bus-Out-Gegenstecker wird nicht unterstitzt, da dort keine Spannungsver-
sorgung anliegt.)

Dazu sind beide Miniaturschalter in die Position ON zu schieben (im Auslieferungszu-
stand ausgeschaltet).

ON

HE

12

2.6 Zustandsanzeigen (nicht bei Ex-Schutz-Varianten)

Auf der Ruckseite der Bushaube signalisieren 2 Leuchtdioden diverse Betriebszustan-
de des Systems (1):

Status
1 |

2

Keine oder zu niedrige Spannung
Spannung korrekt; Geber liefert feh-
lerfreie Positionsdaten

3 [ — 3 Interner Geberfehler; Positionsdaten

sl 1T HR1HEIN] HEI N fehlerhaft
4 Geber defekt (Beispieldarstellung)

N —

Bus

1-3 Verbindung zum Master vorhanden
1 Datenaustauschzustand

2 Warten auf Geberparametrierung

3 Warten auf Datenformatkonfiguration
4 Keine Verbindung zum Master

4 —

2.7 Busanschluss

2.7.1 Allgemeines
Die DatenuUbertragung erfolgt gemaf Spezifikation RS 485.

Verwenden Sie eine Busanschluss-Leitung gemal Spezifikation Leitungstyp A
(EN 50170):

Parameter Wert
Wellenwiderstand 135...165 Q bei 3...20 MHz
Betriebskapazitat <30 pF/m

() Darstellung im Schwarzwei3-Druck: [ 2 griin, [l 2 rot
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Lenord + Bauer Busanschluss 2 Anschluss- und Einstellelemente

Parameter Wert
Schleifenwiderstand <110 Q/km
Aderdurchmesser <0,64 mm
Aderquerschnitt < 0,34 mm?

Nur mit diesem Kabeltyp erreichen Sie optimale Langenausdehnungen (Ubertragungs-
rate wird bei Inbetriebnahme einheitlich fur alle Stationen am Bus ausgewahilt):

Ubertragungsrate (kBit/s)| 9,6 | 19,2 [93,75|187,5|500(1.500|3.000|6.000(12.000
Segmentlange in m 1.200(1.200|1.200(1.000({400( 200 | 100 | 100 [ 100

@O Bei Datenraten > 500 kBit/s keine Stichleitungen verwenden.

GEL 235DP 11



2 Anschluss- und Einstellelemente Busanschluss Lenord + Bauer

2.7.2 Kabelmontage

Die folgende Abbildung zeigt schematisch die Vorgehensweise bei der Montage der
Buskabel und des Power-Kabels:

=
L B

12 mm

- —ij=~

™ j NthQ

Fur den Anschluss an die Klemmleiste in der Busanschlusshaube siehe Abschnitt 2.4.
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Lenord + Bauer Funktionsibersicht

3 Encoder-Profil

3 PROFIBUS-DP Encoder-Profil DPVO (V1.1, 05.1997)

3.1 Funktionsubersicht

Chk_Cifg
Byte Bezeichnung Info —
1 Konfiguration Datenaustausch 3.2
Set_Prm
Byte Bezeichnung Info —
1-7 gemald PROFIBUS-Norm -
8 —
9 Betriebsparameter 3.3
10-13 Messschritte pro Umdrehung
14-17 Gesamtanzahl der Messschritte
18-30 Reserviert -
31 Herstellerspezifische Betriebsparameter 3.3
32 Torzeit fur Beschleunigungs- und Geschwindigkeitsmessung
33 Torzeit fur Drehzahlmessung
34 Daten als einzelne Bytes
Data_Exchange
Byte Bezeichnung Info —
1-4 Positionswert (Input) 3.2,34
5-8 Geschwindigkeit (Input)
9-12 Beschleunigung (Input)
13-16 Drehzahl / Preset (Input)
1-4 Presetwert (Output) 3.2,34
GEL 235DP 13



3 Encoder-Profil

Funktionsibersicht

Lenord + Bauer

Slave_Diag
Byte Bezeichnung Info —
1 Diagnosestatus 1 3.5
2 Diagnosestatus 2
3 Diagnosestatus 3
4 Diagnose Master Adr
5,6 PNO-Identnummer
7 Erweiterter Diagnose-Header
8 Alarmmeldung
9 Betriebszustand
10 Absolutwertgeber-Typ
11-14 Physikalische Singleturn-Auflésung
15, 16 Physikalische Multiturn-Auflésung
17 Zusatzliche Alarmmeldungen
18, 19 Unterstutzte Alarmmeldungen
20, 21 Warnungen
22,23 Unterstutzte Warnmeldungen
24, 25 Profilversion
26, 27 Softwareversion
28-31 Betriebszeit
32-35 Offsetwert (vorzeichenbehaftet)
36-39 Hersteller-Offset (vorzeichenbehaftet)
40-43 Messschritte pro Umdrehung
44-47 Gesamtzahl der Messschritte
48-57 Seriennummer
58, 59 Reserviert (PNO)
60—63 Reserviert (Hersteller), keine Ausgabe/Ubertragung -
RD_Inp
Byte Bezeichnung Info —
1-4 Positionswert -
14 GEL 235DP



Lenord + Bauer Konfiguration (Chk_Cfg) 3 Encoder-Profil

3.2 Konfiguration (Chk_Cfg)

Mit dieser Funktion kann der DP-Master dem Geber eine bestimmte Konfiguration vor-
geben, die dieser auf entsprechende Unterstltzung hin Gberprift. Das Ergebnis der
Uberpriifung teilt er dem DP-Master in der anschlieBenden Diagnoseanforderung mit.

Bei der Konfiguration wird die Lange — und damit auch die Struktur — der Prozessdaten
festgelegt.

Der Geber kann Presetwerte lesen (Ausgangsdaten aus Sicht des Masters) sowie Po-
sitions-, Geschwindigkeits-, Beschleunigungs- und Drehzahl-/Presetwerte senden
(Eingangsdaten).

Byte 1
Bezeichnung Konfigu- Slave. — Master|Master — Slave
ration (Eingang) (Ausgang)

Class 1 Singleturn (nach Encoder-Profil)|  DOh 1 Wort —

Class 1 Multiturn (nach Encoder-Profil) D1h 2 Worte —

Class 2 Singleturn (nach Encoder-Profil)] FOh 1 Wort 1 Wort
Class 2 Multiturn (nach Encoder-Profil) F1h 2 Worte 2 Worte
Herstellerspezifische Konfiguration D3h 4 Worte —
Herstellerspezifische Konfiguration F3h 4 Worte 4 Worte
Herstellerspezifische Konfiguration F7h 8 Worte 8 Worte

Datenstruktur der Konfiguration nach Encoder-Profil:

O Preset-Kontrolle: Ein Gbertragener Presetwert wird vom Geber nur Gbernommen,
wenn das MSB des Wertes gesetzt ist — also je nach Datenlange Bit 15, 31, 63
oder 127. Sobald der Geber den Wert als Position zurtickliefert, kann der Master
das Bit zurtcksetzen.

DOh, FOh | Eingang (DOh und FOh) Ausgang (nur FOh)

Byte 1+2 1+2
Bit 15...0 15,14 ... 0
Daten Position Preset

D1h, F1h | Eingang (D1h und F1h) Ausgang (nur F1h)

Byte 1-4 1-4
Bit 31...0 31,30...0
Daten Position Preset
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3 Encoder-Profil

Parametrierung (Set_Prm)

Lenord + Bauer

Datenstruktur der herstellerspezifischen Konfiguration:

D3h, F3h Eingang (D3h und F3h) Ausgang (nur F3h)

Byte 1-4 5+6 7+8 1-4 5-8

Bit 63 ... 32 31...16 15...0 63,62 ... 32 31...0
Daten Position | Geschwindigkeit | Beschleunigung Preset -

Die Werte fur die Geschwindigkeit und Beschleunigung bilden standardmalflig nur die
beiden niederwertigen Bytes des 4-Byte-Werts ab, siehe entsprechende Ausgabepa-
rameter in Byte 31 von Set_ Prm — Seite 17.

F7h Eingang Ausgang
Byte 1-4 5-8 9-12 13-16 1-4 5-16
Bit 127 ... 96 95 ... 64 63 ... 32 31..0 |127,126..96|95...0

Daten | Position | Geschwindigkeit [Beschleunigung D;ZZ?V Preset -

3.3 Parametrierung (Set_Prm)

Mit dieser Funktion kdnnen folgende Parameter gesetzt werden (Erlauterungen im An-

schluss an die Tabellen):

Standardparameter: Bytes 9...25

Parameter

Byte

Default in der GSD-Datei

Zahlrichtung

9

Klasse-2-Funktionalitat

Wartungsdiagnose

Skalierungsfunktion

Bit 0: 0 = aufsteigend bei Drehrichtung im Uhr-
zeigersinn

Bit 1: 1 = Ein (Diagnoselange Klasse 2)

Bit 2: 0, nicht unterstutzt

Bit 3: 0 = Aus

Bit 4+5: Reserviert (PNO)

Bit 6+7: Reserviert (Hersteller)

Messschritte pro Umdre- | 10-13(4.096 = 212
hung (maximal 65.536 = 216)
Messschritte gesamt 14-17(16.777.216 = 224

(maximal 268.435.456 = 228)
— 18-25 |Reserviert (PNO)

16

GEL 235DP



Lenord + Bauer Parametrierung (Set_Prm) 3 Encoder-Profil

Herstellerspezifische Parameter: Bytes 26...34

Parameter Byte Default in der GSD-Datei
— 26-30 |Reserviert
Betriebsstundenzahler in 31 [Bit 0: 1 = Nein, keine Ausgabe
der Diagnose
Diagnoselange Klasse 1 Bit 1: 0 = Nein, Diagnoselange Klasse 2
Presetwert im EEPROM Bit2: 0 =Ja
speichern
Geschwindigkeits- Bit 3, 4: 0 = Ausgabe Bit 1-16,
ausgabe (16 Bit) 1 = Ausgabe Bit 17-32

Beschleunigungs-
ausgabe (16 Bit)

Drehzahl-/Preset- Bit 5: 0 = Drehzahlausgabe, 1 = Presetausgabe
ausgabe
Langenmultiplikator Bit 6: 0 = Nein (inaktiv)
Reserve Bit7: 0
Torzeit fur Beschleuni- 32 |0 = inaktiv
gungs-/Geschwindigkeits- 1=1ms
messung 2=5ms

3=10ms

4 =50 ms

5=100 ms

6 =500 ms

7 =1000 ms
Torzeit fur Drehzahl- 33 |0 = inaktiv
messung 1=1ms

2=5ms

3=10ms

4 =50 ms

5=100 ms

6 =250 ms

7 =500 ms

8 = 1000 ms

9 = 60000 ms

Ausgabeformat eines Dop-| 34 |Bit0, 1: 0 = Motorola-Format, 1 = Intel-Format
pelworts im Modus Da-
ta_Exchange

Ausgabeformat eines
Worts im Modus Data_Ex-
change

GEL 235DP 17



3 Encoder-Profil Parametrierung (Set_Prm) Lenord + Bauer

3.3.1 Zahlrichtung (Byte 9 — Bit 0)

Dieser Parameter legt die Zahlrichtung fest (von der aus Welle gesehen), in der der
Positionscode aufsteigend ausgegeben wird:

e Im Uhrzeigersinn, Bit 0 = 0 (Standard)

e Entgegen dem Uhrzeigersinn, Bit 0 = 1

3.3.2 Klasse-2-Funktionalitat (Byte 9 — Bit 1)
Dieser Parameter aktiviert die Klasse-2-Funktionalitat des Gebers.

@O Gleiche Einstellung beim DP-Master und DP-Slave erforderlich fur die Nutzung der
Funktion!

3.3.3 Wartungsdiagnose (Byte 9 — Bit 2)

© Die interne Wartungsdiagnose (Uberpriifung der Hardware bei Stillstand des Ge-
bers) wird zur Zeit nicht unterstutzt.
(Wenn die Funktion bendtigt werden sollte, bitte Rlucksprache mit Lenord + Bauer
halten.)

3.3.4 Skalierungsfunktion (Byte 9 — Bit 3)

Mit der Skalierungsfunktion wird der interne Positionswert des Gebers entsprechend
der eingestellten Auflésung berechnet.

Wenn die Funktion aktiviertist (Bit 3 = 1), werden die folgenden Parameter ausgewertet:
e Messschritte pro Umdrehung (Bytes 10-13)
e Gesamtzahl der Messschritte (Bytes 14—-17)

Der resultierende Skalierungsfaktor SKF, mit dem der interne (physikalische) Positi-
onswert multipliziert wird, ergibt sich zu

Messschritte pro Umdrehung
SKF =

Physikalische (Hardware-) Auflésung

3.3.5 Messschritte pro Umdrehung (Bytes 10-13)

Dieser Parameter stellt die gewlunschte Aufldsung (< physikalische Aufldsung des Ge-
bers) pro Umdrehung ein. Er ist nur wirksam, wenn die Skalierungsfunktion aktiviert ist
(siehe Abschnitt 3.3.4). GSD-Standardwert: 4.096 (212)

3.3.6 Gesamtzahl der Messschritte (Bytes 14-17)

Mit diesem Parameter wird der gesamte Zahlbereich des Gebers festlegt, nach dessen
Durchlaufen der Positionswert wieder auf Null steht. Er ist nur wirksam, wenn die Ska-
lierungsfunktion aktiviert ist (siehe Abschnitt 3.3.4). GSD-Standardwert: 16.777.216
(224)

Der Wert wird standardmafig als Getriebefaktor interpretiert (rotatorischer Wert). Durch
Setzen des Langenmultiplikator-Bits (Byte 31, Bit 6) kann er auch auf eine Strecke
bezogen werden (translatorischer Wert).
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© Wird der Geber im ,Endlosbetrieb” eingesetzt, muss die Gesamtzahl der Mess-
schritte um ein Vielfaches von 2 hoher sein als die Anzahl der Messschritte pro
Umdrehung (Maximalwert: 228).

Beispiel:

Absolutwertgeber mit
— 12 Bit Singleturn (4.096 Messschritte pro Umdrehung) und
— 12 Bit Multiturn (4.096 Umdrehungen)

= Gesamtzahl der Messschritte = 4.096 x 4.096 = 16.777.216 =1 0000 00h

Byte | 14 | 15| 16 | 17
Daten|{01h{00h{00h{00h

3.3.7 Betriebsstundenzahler unterdrticken (Byte 31 — Bit 0)

© Der interne Betriebsstundenzahler wird zur Zeit nicht unterstitzt. Entsprechend
dem Encoder-Profil wird der Wert FF FF FF FFh ausgegeben.

3.3.8 Diagnoselange Klasse 1 (Byte 31 —Bit 1)

Bei kleinen Bussystemen kann die gro3e Menge von Diagnosedaten der Klasse 2 teil-
weise storend sein (begrenzte PuffergroRe im DP-Master). Deshalb kann Uber diesen
Parameter die Diagnoselange auf die der Klasse 1 verklrzt werden.

3.3.9 Presetwert nicht speichern (Byte 31 — Bit 2)

Das EEPROM hat nur eine begrenzte Lebensdauer von etwa 10.000 Schreibzyklen.

Um eine unnotige Verkurzung dieser Lebensdauer zu vermeiden, den Presetwert
nicht speichern bei Anwendungen, in denen er sehr haufig neu gesetzt wird.

@ Das Schreiben des Presetwertes in den internen Speicher kann bis zu 80 ms dau-
ern. Der Geber setzt wahrend des Speichervorgangs das Diagnosebit im Diagno-
seprotokoll (Byte 2) auf 1. Warten Sie bis der Speichervorgang abgeschlossen ist
(Diagnosebit zurlickgesetzt).

StandardmafRig wird mit jedem Preset-Signal der Presetwert netzausfallsicher im ge-
rateinternen EEPROM gespeichert. Dies kann mit Setzen des Bits 2 (= 1) unterbunden
werden, wenn die Datensicherheit beim Abschalten gewahrleistet ist.

3.3.10 Geschwindigkeitsausgabe (Byte 31 — Bit 3)
@O Torzeit fur die Geschwindigkeitsmessung beachten (Parameter/Byte 32)!

Ist der Geschwindigkeitswert fur die gewunschte Torzeit zu grof3, muss an Stelle
der Standardeinstellung (Bit 1-16) das héherwertige Wort (Bit 17-32) des Werts
verwendet werden (geringere Auflésung).

Bei Verwendung der herstellerspezifischen Konfiguration D3h/F3h (siehe Abschnitt 3.2
— Seite 15) belegt der Geschwindigkeitswert ein Wort innerhalb der 4-Wort-Eingangs-
daten fur den Master.
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Zusatzliche Informationen zur Geschwindigkeitsausgabe:
e Die Geschwindigkeit wird als Messwert mit Vorzeichen ausgegeben (16 Bit).

e Negative Werte zeigen eine Drehrichtung entgegen der eingestellten Zahlrichtung
an (Parameter Zahlrichtung in Byte 9).

Der Geschwindigkeitswert wird wie folgt berechnet:
e Die Geschwindigkeit wird als Positionsanderung pro Zeiteinheit ermittelt.

e Die ermittelte Geschwindigkeit wird auf den entsprechenden Zahlbereich des
Singleturnteils umgerechnet.

e Der Geber erzeugt aus der eingestellten Torzeit eine Tabelle. Je kleiner die Torzeit,
desto dynamischer ist die Geschwindigkeitsmessung.

e Aus dieser Tabelle wird die Geschwindigkeit als Durchschnittswert aller gemesse-
nen Werte ausgegeben; Fehler: < 2%.

3.3.11 Beschleunigungsausgabe (Byte 31 — Bit 4)
@O Torzeit fur die Beschleunigungsmessung beachten (Parameter/Byte 32)!

Ist der Beschleunigungswert fur die gewunschte Torzeit zu grof3, muss an Stelle
der Standardeinstellung (Bit 1-16) das hoherwertige Wort (Bit 17-32) des Werts
verwendet werden (geringere Auflésung).

Bei Verwendung der herstellerspezifischen Konfiguration D3h/F3h (siehe Abschnitt 3.2
— Seite 15) belegt der Beschleunigungswert ein Wort innerhalb der 4-Wort-Eingangs-
daten fur den Master.

Zusatzliche Informationen zur Beschleunigungsausgabe:

e Die Beschleunigung wird als Messwert mit Vorzeichen ausgegeben (16 Bit).

Die Beschleunigung wird wie folgt berechnet:

e Die Beschleunigung wird als Geschwindigkeitsanderung pro Zeiteinheit ermittelt.

e Der Geber erzeugt aus der eingestellten Torzeit eine Tabelle. Hierbei wird die glei-
che Torzeit verwendet, die der Geschwindigkeitsmessung zugrunde liegt (siehe
vorherigen Abschnitt).

e Aus dieser Tabelle wird die Beschleunigung als Durchschnittswert der letzten
Messwerte ausgegeben.

3.3.12 Drehzahl/Preset-Ausgabe (Byte 31 — Bit 5)

Bei Verwendung der herstellerspezifischen Konfiguration F7h (siehe Abschnitt 3.2
— Seite 15) belegt der Drehzahlwert zwei Worte innerhalb der 8-Wort-Eingangsdaten
fur den Master.

Zusatzliche Informationen zur Drehzahlausgabe:

e Die Drehzahl wird als Messwert mit Vorzeichen ausgegeben; die Auflosung betragt
1/1000.

e Negative Werte zeigen eine Drehrichtung entgegen der eingestellten Zahlrichtung
an (Parameter Zahlrichtung in Byte 9).
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Die Drehzahl wird wie die Geschwindigkeit berechnet (siehe Abschnitt 3.3.10). Die
Torzeit wird in Byte 33 festgelegt.

An Stelle der Drehzahl kann auch der vorher einmal vom Master Ubermittelte Preset-
wert ausgegeben werden. Die entsprechende Einstellung wird mit diesem Parameter
vorgenommen (Bit 5 = 1).

3.3.13 Langenmultiplikator (Byte 31 — Bit 6)

Bei der Verwendung des Langenmultiplikators wird der definierte Multiplikator (Ge-
samtzahl der Messschritte, siehe Abschnitt 3.3.6) nicht als Getriebefaktor, sondern als
Langenmultiplikator flir den Gesamtzahlbereich interpretiert.

Langenmultiplikator = Gewulnschter Zahlbereich / Hardware-Zahlbereich

3.3.14 Torzeit fur Geschwindigkeits- und Beschleunigungsmessung (Byte 32)

Mit diesem Parameter kann die Funktion deaktiviert oder ein bestimmter Wert einge-
stellt werden. Dabei gilt: je kurzer die Zeit desto dynamischer die Messung.

Weitere Informationen liefern die Abschnitte 3.3.10 und 3.3.11.

3.3.15 Torzeit fur Drehzahlmessung (Byte 33)

Mit diesem Parameter kann die Funktion deaktiviert oder ein bestimmter Wert einge-
stellt werden. Dabei gilt: je kurzer die Zeit desto dynamischer die Messung.

Weitere Informationen liefert Abschnitt 3.3.12.

3.3.16 Datenausgabeformat im Modus Data_Exchange (Byte 34 — Bit 0/1)

Die Daten kénnen im Motorola-Format (Bit 0/1 = 0, Standardeinstellung) oder im Intel-
Format (Bit 0/1 = 1) ausgegeben werden. Beim Intel-Format werden Low- und High-
Wort/Byte getauscht.

3.4 Datenaustausch (Data_Exchange)

Der Datenaustausch wird mit der Funktion Chk_Cfg konfiguriert (siehe Abschnitt 3.2
— Seite 15).

3.4.1 Eingangsdaten

Bei der herstellerspezifischen Konfiguration D3h/F3h belegt der Positionswert die ers-
ten zwei Worte innerhalb der 4-Wort-Eingangsdaten flr den Master. Die restlichen zwei
Worte enthalten den Geschwindigkeits- und Beschleunigungswert, jeweils als Low-
oder High-Wort (siehe auch Abschnitte 3.3.10 und 3.3.11).

Bei der herstellerspezifischen Konfiguration F7h belegt der Positionswert die ersten
zwei Worte innerhalb der 8-Wort-Eingangsdaten flir den Master. Die restlichen sechs
Worte enthalten den Geschwindigkeits- und Beschleunigungswert sowie die Drehzahl
oder den Presetwert, jeweils als Doppelwort (siehe auch Abschnitt 3.3.12).
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3.4.2 Ausgangsdaten

Bei der herstellerspezifischen Konfiguration F3h/F7h belegt der Presetwert die ersten
zwei Worte innerhalb der 4/8-Wort-Ausgangsdaten des Masters. Die restlichen zwei/
sechs Worte werden vom Geber nicht ausgewertet.

HINWEIS

Die Presetfunktion darf nur bei Stillstand des Gebers verwendet werden.

Die Presetfunktion dient zur Anpassung des Geber-Nullpunkts an den mechanischen
Nullpunkt des Systems. Sie wird nach der Skalierung angewandt, d.h. der Presetwert
wird in den programmierten Messschritten bzw. in der anwenderspezifischen Mal3ein-
heit angegeben. Das héchstwertige Bit (MSB) des Presetwerts steuert die Funktion:

Normaler Betriebszustand | Preset-Modus
MSB = 0: Presetwert wird nicht tbernom-|MSB = 1: Der Geber Ubernimmt den
men Presetwert

Prinzipieller Ablauf der Presetfunktion:
e Voraussetzung:

— Wenn eine Skalierung eingestellt werden soll, zuerst die Skalierungsparameter
ubertragen.

— Der Geber muss still stehen.
e Der Geber ermittelt den aktuellen Positionswert.

e Erberechnet aus dem Ubertragenen Presetwert und dem ermittelten Positionswert
einen Offsetwert.

e Der Offsetwert kann mit der Diagnose-Funktion gelesen werden. Er wird nach
Netzausfall und bei jedem Neustart neu geladen.

e Der Positionswert wird durch den Presetwert ersetzt und als aktuelle Position zu-
ruckgeliefert.

e Der Preset-Modus wird beendet, das MSB kann vom DP-Master auf 0 gesetzt wer-
den.

@ Der Preset-Wert und die damit verbundenen Berechnungen kénnen geldscht wer-
den durch Schreiben des Werts 7FFFFFFFh. Der Geber zeigt dann den absoluten,
unverrechneten Istwert an.

3.5 Diagnose (Slave_Diag)

Die Diagnoseinformationen sind in 2 Teilbereiche untergliedert:
e DP-Standard-Diagnoseinformationen der Klasse 1 (Bytes 1-6)

e (Gerateabhangige Encoder-Informationen der Klassen 1 (Bytes 7—-16) und 2
(Bytes 17-59)
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Klasse 1

Die Datenlange der Klasse-1-Diagnose betragt fest 16 Bytes:

Bytes 1-6 (DP-Standard-Informationen) + Bytes 7—16 (Encoder-Informationen).
Klasse 2

Die Datenlange der Klasse-2-Diagnose betragt fest 59 Bytes:
Bytes 1-6 (DP-Standard-Informationen) + Bytes 7—16 (Encoder-Informationen Klasse
1) + Bytes 17-59 (Encoder-Informationen Klasse 2).

3.5.1 Standard-Diagnose (Bytes 1 —6)

An dieser Stelle erfolgt nur eine kurze Ubersicht tiber die Standarddiagnose-Funktio-
nen. Weiterfihrende Informationen liefert z.B. die Norm IEC 61158-6, Abschitte 6.2.3.1
bis 6.2.3.5, und die PNO-Schrift PROFIBUS Profile Guidelines, Order No: 3.522.

Byte Bezeichnung Bedeutung

Zustand der Parametrierung und Konfiguration

1 Diagnosestatus 1 .
sowie Diagnosetyp

5 Diagnosestatus 2 Zustand der Ansprechuberwachung und des Freeze- oder

Sync-Modus
3 Diagnosestatus 3 Reserviert
Diagnose Master Adr Adresse des Parametrier-Masters

Eindeutuge Identnummer des Slave, die von der PNO

5+6 | PNO-Identhummer vergeben wird (High-/Low-Byte)

3.5.2 Erweiterter Diagnose-Header (Byte 7)

Dieser Wert gibt de Lange der erweiterten Diagnosemeldung einschliel3lich Header an.
Das Format des Wertes ist hexadezimal.

Bit 7 6 5-0
Daten 0 0 xxh

Lange einschliellich Header
Funktion |geratespezifische Diagnose |Klasse 1: 0Ah (10 Bytes: 7...16)
Klasse 2: 35h (53 Bytes: 7...59)

3.5.3 Alarmmeldungen (Byte 8)

Weist der Absolutgeber eine Fehlfunktion auf, die zu falschen Positionswerten flihren
kann, wird ein Alarm ausgelost.

Die Art des ausgeldsten Alarms wird mit Diagnose-Byte 8 Ubermittelt. (Zusatzliche
Alarmmeldungen der Klasse 2 werden in Diagnose-Byte 17 angezeigt, — Seite 25.)

Eine Alarmmeldung bleibt aktiv (Bits Ext_Diag und Stat_Diag in der Diagnosefunktion
Slave_Diag gesetzt), bis die Alarmmeldung geldscht ist und der Geber wieder einen
korrekten Positionswert liefern kann.
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Bit |Funktion nicht gesetzt (0)|gesetzt (1)
0 |Positionsfehler nein ja
1 |Versorgungsspannung zu klein nein ja
2 |Strom zu hoch nein ja
3 |Speicherfehler nein ja
4 |Wartungsdiagnose ok Fehler
5—7|ohne Funktion

3.5.4 Betriebszustand (Byte 9)

Dieses Diagnose-Byte liefert Informationen zu internen Parametern des Gebers.

Bit |Funktion nicht gesetzt (0)|gesetzt (1)
0 |Zahlrichtung bei Drehung im Uhrzeigersinn aufwarts abwarts
Klasse-2-Funktionalitat aktiv nein ja
Wartungsdiagnose unterstutzt nein ja
Skalierungsfunktion aktiv nein ja

4—7 (ohne Funktion

Standardeinstellungen gemal GSD-Datei sind fett dargestellt.

3.5.5 Encoder-Typ (Byte 10)

Der Typ des Gebers ist als hexadezimaler Wert in Byte 10 der Diagnose-Funktion ein-
getragen.

Code |Funktion

00h [Absolutwertgeber, Singleturn

01h |Absolutwertgeber, Multiturn

02h |Absolutwertgeber, Singleturn mit elektronischem Getriebe

03h—08h|weitere Typen festgelegt im Encoder-Profil
09h-FFh [ohne Funktion

3.5.6 Singleturn-Auflésung (Bytes 11-14)

Byte 11 12 13 14
Bit 31...24 23...16 15...8 7..0
Funktion Messschritte pro Umdrehung

3.5.7 Multiturn-Auflésung (Bytes 15+16)

Byte 15 16
Bit 15...8 7..0

Funktion Anzahl der mdglichen Umdrehungen
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Messbereich eines Multiturn-Drehgebers = Anzahl Umdrehungen x Singleturn-Auflo-
sung

Hier enden die Diagnoseinformation der Klasse 1. Es folgen diejenigen der Klasse 2.

3.5.8 Zusatzliche Alarmmeldungen (Byte 17)

Eine Festlegung fur diese Informationen wurde noch nicht getroffen (Inhalt: 00h).

3.5.9 Unterstitzte Alarme (Bytes 18+19)

Byte 18 19
Bit 15...8 7...0
Funktion Unterstutzte Alarme
Bit |Funktion unterstiutzt (O = nein, 1 = ja)

Positionsfehler

Fehler Versorgungsspannung

Strom zu hoch

Wartungsdiagnose

AW IN|=-~]|O

Speicherfehler
5-15|ohne Funktion

oO|o|Oo|Oo| =~~~

3.5.10 Warnungen (Bytes 20+21)

Warnungen zeigen an, dass fur bestimmte interne Parameter Toleranzwerte Uber-
schritten wurden.

Im Gegensatz zu Alarmmeldungen weisen Warnungen nicht auf inkorrekte Positions-
werte hin.

Bei einer Warnung bleibt das Bit Ext_Diag in der Diagnosefunktion so lange auf 1 ge-
setzt, bis die Warnung geldscht ist, indem die Diagnosemeldung gelesen wurde.

Besteht die Toleranzuberschreitung weiterhin, erscheint die Warnung erneut. Dies gilt
nicht fur die Warnung ,,Betriebszeit-Limit“ (Bit 4), die erst nach Wiedereinschalten er-
neut gesetzt wird.

Byte 20 21
Bit 15...8 7..0
Funktion Warnungen
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Bit |Funktion nicht gesetzt (0) gesetzt (1)

0 |Frequenz Uberschritten nein ja

1 [Temperatur Gberschritten nein ja

2 |LED Reserve nicht erreicht erreicht

3 |CPU Watchdog ok Reset durchgefihrt

4 |Betriebszeit-Limit nicht erreicht erreicht

5 |Batterieladung ok Zu niedrig

6 |Referenzpunkt nicht erreicht erreicht
7-15|ohne Funktion

3.5.11 Unterstitzte Warnungen (Bytes 22+23)

Byte 22 23
Bit 15...8 7..0

Funktion Unterstutzte Warnungen

Bit |Funktion unterstutzt (0 = nein, 1 = ja)

0 [Frequenz 0

1 |[Temperatur 1

2 |LED Reserve 0

3 |CPU Watchdog 1

4 |Betriebszeit-Limit 0

5 |Batterieladung 1~

6 |Referenzpunkt 0
7—15 [ohne Funktion 0

*

Nur Absolutwertgeber mit elektronischem Getriebe.

3.5.12 Profilversion (Bytes 24+25)

Version des implementierten DP-Encoder-Profils

Byte 24 25
Bit 15...8 7...0
Revisionsnummer Index
Funktion - :
Profilversion

Beispiel
Profilversion: 1.10
Byte-Nr.: 24 25
Bin: 00000001 00010000
Hex: 01 10
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3.5.13 Softwareversion (Bytes 26+27)

Version der Absolutwertgeber-Firmware

Byte 26 27
Bit 15...8 7...0
Revisionsnummer Index
Funktion -
Softwareversion

Beispiel
Softwareversion: 1.02
Byte-Nr.: 26 27
Bin: 00000001 00000010
Hex: 01 02

3.5.14 Betriebszeit (Bytes 28-31)

Diese Funktion wird zur Zeit nicht unterstutzt.

3.5.15 Offsetwert (Bytes 32-35)

Der Offsetwert wird nach Ubermittlung eines Presetwertes im Geber ermittelt und ge-
speichert.

Er verschiebt den gemessenen Positionswert um den berechneten Betrag und kann
mit diesen Diagnose-Bytes als vorzeichenbehafteter 32-Bit-Binarwert ausgelesen wer-
den.

Byte 32 33 34 35
Bit 31...24 23...16 15 ... 8 7..0
Funktion Offsetwert

3.5.16 Hersteller-Offsetwert (Bytes 36-39)

Dieser Wert kennzeichnet den herstellerseitig programmierten Versatz zum physikali-
schen Nullpunkt der Codescheibe und kann nicht verandert werden. Die Diagnose-
Bytes enthalten diesen Offset als vorzeichenbehafteten 32-Bit-Binarwert.

Byte 36 37 38 39
Bit 31...24 23...16 15 ... 8 7.0
Funktion Hersteller-Offsetwert

3.5.17 Messschritte pro Umdrehung (Bytes 40—43)

Dieser Parameter liefert die eingestellte Auflésung des Gebers als 32-Bit-Binarwert
ohne Vorzeichen (siehe auch Abschnitt 3.3.5).

Byte 40 41 42 43
Bit 31..24 | 23..16 15... 8 7..0
Funktion Messschritte pro Umdrehung
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3.5.18 Gesamtzahl der Messschritte (Bytes 44—47)

Dieser Parameter liefert den gesamten Zahlbereich des Gebers als 32-Bit-Binarwert
ohne Vorzeichen (siehe auch Abschnitt 3.3.6).

Byte 44 45 46 47
Bit 31...24 23...16 15 ... 8 7.
Funktion Gesamtmessschritte

3.5.19 Seriennummer des Absolutwertgebers (Bytes 48-57)

Dieser Parameter liefert die Seriennummer als Satz von 10 ASCII-Zeichen.

Byte
Bit

7.

48
0

57
7...

0

Funktion

Seriennummer

28
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