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Vorwort

Im Rahmen der Fabrikautomatisierung werden in der industriellen Sensorik und Aktorik
immer mehr leistungsfahigere und flexiblere Systeme bendétigt. Winkelcodierer konnen diese
Anforderungen erfillen. lhre volle Integration in komplexe Fertigungsablaufe setzt aber
offene und standardisierte Kommunikationsfahigkeit voraus.

Der Grundgedanke von offenen Systemen ist, den Informationsaustausch zwischen
Anwendungsfunktionen zu ermdglichen, die auf Geraten unterschiedlicher Hersteller
implementiert sind.

Hierzu gehdren festgelegte Anwendungsfunktionen, eine einheitliche Anwenderschnittstelle
zur Kommunikation und ein einheitliches Ubertragungsmedium.

Der INTERBUS Club Deutschland e.V. hat sich zur Aufgabe gemacht, die wichtigsten
Winkelcodierer Geratefunktionen zu standardisieren und in diesem Profil fir Encoder
zusammenzufassen.

Um die Winkelcodierer Geratefunktionen unabhéangig vom Kommunikationsmedium
definieren zu konnen, wurde eine international anerkannte und standardisierte
Anwenderschnittstelle DIN 19245 Teil 2 zur Kommunikation verwendet. Damit wurde eine
Durchgangigkeit zu MMS geschaffen.

Als Ubertragungsmedium wurde das INTERBUS-System ausgewahlt, das die Anforderungen
der Sensorik und Aktorik bezlglich Echtzeitverhalten und standardisierter
Anwenderschnittstelle erfllt.

Das Profil fir Encoder richtet sich an den Nutzer und Gerétehersteller von Winkelcodierern,
die am Sensor-Aktorbus betrieben werden sollen.

Diese Profil-Definition ist fir den Anwender eine sinnvolle Ergénzung zur standardisierten
Kommunikation und bringt eine allgemeingiiltige Absprache lber den Dateninhalt und das
Gerateverhalten. Diese Funktionsfestlegungen vereinheitlichen einige wesentliche
Winkelcodierer Gerateparameter. Hierdurch zeigen Geréte verschiedener Hersteller, bei
Verwendung dieser Standardparameter, ein gleiches Verhalten am Kommunikationsmedium.

Zur Konformitatsprifung und Zertifizierung von Produkten mit dem Encoder-Profil wird eine
unabhéngige Sachverstandigenstelle eingerichtet.

Aufgrund von weiterfiihrenden Standardisierungsarbeiten ist mit weiteren Ergénzungen zu
rechnen.

Verfasser:

Herr Wiemann FRABA, KdlIn

Herr Schneider Gelma, Bonn

Herr Krumsiek Phoenix Contact, Blomberg
Herr Schulz TWK, Disseldorf

Herr Henke TWK, Hamburg
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1. Definitionen

Geréateprofil

Das Gerateprofil legt - die Gber die Kommunikation - sichtbaren Anwendungsfunktionen fest. Die Anwendungs-
funktionen werden durch folgende Festlegungen auf die Kommunikation abgebildet:

- Durch das Kommunikationsprofil,

- durch die Interaktionen zwischen den Anwendungsfunktionen, soweit sie Uber das Kommunikationssystem
ausgefihrt werden, sowie

- durch die genutzten Kommunikationsdienste und die damit manipulierbaren Kommunikationsobjekte.

Das Ergebnis der Abbildung ist das sichtbare Verhalten der Anwendung. Die Festlegungen eines
Anwendungsprofils ermdglichen die Interoperabilitat in einem Anwendungsfeld. Die Pramisse hierfir ist, daf3 die
genutzten Gerateeigenschaften dieses zulassen.

Weiterhin werden Eigenschaften der Gerate festgelegt, die fir den Nutzer von Bedeutung sind.

Es wird unterschieden zwischen Pflichtfunktionen (mandatory), optionalen und herstellerspezifischen
Geratefunktionen sowie Parametern.

Beschrankt sich der Anwender auf die Pflichtfunktionen oder Parameter, ist eine Austauschbarkeit der Gerate
moglich - wenn die genutzten Gerateeigenschaften und -einstellungen dieses zulassen. In Bezug auf die
Kommunikation sind die Gerate - unabhéngig von der Funktion - bei gleichen Parametern immer austauschbar.

Kommunikationsprofil

Im Kommunikationsprofil werden, die in der Spezifikation des Ubertragungsmediums enthaltenen Freiheitsgrade,
anwendungs- oder gerategruppenspezifisch eingeschrankt bzw. klassifiziert. Im Kommunikationsprofil werden
Kommunikations-Dienste und -Parameter festgelegt, die in der Spezifikation als optional gekennzeichnet sind.

Alle im Kommunikationsprofil nicht genannten optionalen Funktionen und Parameter bleiben optional.
Mandatory-Dienste und -Parameter sind auch ohne Nennung im Profil bindend.

In dem Profil werden weiterhin Wertebereiche von Attributen und Parametern eingegrenzt bzw. festgelegt.

Als Kommunikationsmedium dient der INTERBUS.
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Sensor/Aktor

Dieses Profil beinhaltet die Grundfunktionen, die jedes Sensor- und Aktor-Gerat einem Nutzer zur Verfligung
stellen muf. Im wesentlichen sind das Kommunikationsfunktionen und Gerateinformationen.

Kommunikationsinterface

Das Kommunikationsinterface setzt sich aus einem Kanal fir DIN 19 245 Teil 2 kompatibler Dienste (Peripherals
Communication Protocol-Kanal, PCP-Kanal) und einem Kanal fur ProzeRdaten zusammen.

Uber den PCP-Kanal (nur bei Klasse 4, siehe "Klassifizierung der Winkelcodierer*) kann auf alle
Kommunikationsobjekte zugegriffen werden. Der Zugriff erfolgt dabei tber quittierte Dienste, d.h., der Zugriff auf
ein Kommunikationsobjekt wird vom Winkelcodierer bestatigt. Der Prozef3datenkanal dient zur schnellen
Ubertragung von bestimmten Kommunikationsobjekten. Er erlaubt quittierte (Klasse 3) und unquittierte (Klasse 1
- 4) Zugriffe auf die Kommunikationsobjekte.

Als ProzelR3daten werden im folgenden die Daten bezeichnet, die Uber den ProzelRdatenkanal Ubertragen
werden.

Uber den ProzeRdatenkanal werden Daten unquittiert und aquidistant tibertragen. Er hat eine Breite von bis zu
16 Byte. Jedes Byte kann gelesen und geschrieben werden.

Die Richtungsangabe der ProzeRdaten wird vom Bus gesehen; d.h.,

- ProzefRRausgangsdaten sind Daten, die vom Winkelcodierer aus dem ProzeRRdatenkanal gelesen werden.
- ProzelReingangsdaten sind Daten, die vom Winkelcodierer in den Prozef3datenkanal geschrieben
werden.

Winkelcodierer, Encoder

Winkelcodierer sind DrehwinkelmeRRsysteme mit codierter oder inkrementaler Erfassung der MeRRgréRRe. Diese
DrehwinkelmefR3systeme sind unter 'absoluter bzw. inkrementaler Winkelcodierer', ‘codierte bzw. inkrementale
Drehgeber', ‘absoluter Drehgeber' und 'Drehimpulsgeber’ bekannt.

Schrittzahl

Die Schrittzahl ist die physikalische Position des Encoders - bezogen - auf seinen absoluten Nullpunkt der
Geberscheibe.

MeRschritte

Ein Mef3schritt ist die durch die Geberscheibenteilung kleinste mef3bare Winkelanderung. Die Einheit ist Grad
oder rad.

Schritt

Ein Schritt ist ein durch Parametrierung in der Gro3e veranderter Mef3schritt.

Index, Subindex

Der Index dient dazu, einen Parameter (Kommunikationsobjekt) zu adressieren. Der Subindex adressiert
innerhalb eines Parameters, der als Struktur angelegt ist, einen Subparameter (Element eines
Kommunikationsobjektes).

Ersatzwerte

Wenn die optionalen Kommunikationsobjekte nicht implementiert sind, verhalt sich das Gerét, adaquat zu dem,
fur diesen Parameter definiertem Ersatzwert.

Pflichtbereich

Der Pflichtbereich ist der Wertebereich, auf den ein Parameter, falls er implementiert ist, in jedem Fall
parametriert werden kann.
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Zustandsmaschine

In diesem Profil sind einige Funktionen mit Hilfe einer Zustandsmaschine beschrieben. Ein Zustand repréasentiert
ein bestimmtes internes und externes Verhalten. Er kann nur durch definierte Ereignisse verlassen werden. Den
Ereignissen sind entsprechende Zustandsiibergdnge zugeordnet. In einem Ubergang koénnen Aktionen
ausgefiihrt werden. In diesem wird das Zustandsverhalten geandert. Mit Beendigung des Ubergangs wird der
aktuelle Zustand auf den Folgezustand geéandert.

Definition der Funktionseinheiten

Die Geratefunktion wird durch eine Funktionseinheit (siehe Bild 1) beschrieben. Die Funktion wird durch die
Eingénge gesteuert und parametriert. AuBerdem kdnnen interne Signale auf die Funktion einwirken oder sie wird
Uber interne Parameter beeinflut. Der Ausgang der Funktion kann auf die Eingdnge von anderen Funktionen
geschaltet - oder tber den Bus zugénglich gemacht werden.

Eingang:

Externe Signale
Parameter (Services, ProzeRRdaten)
Kommunikationsobjekte

Funktionseinheit ‘7 Interne Signale

Funktionsausgang:

Aktionen
interne Variable
Kommunikationsobjekte

Bild 1: Funktionseinheit
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1.1. Referenzen
Das Anwendungsprotokoll und die Datenstrukturen der Winkelcodierer Klasse 4 entsprechen der INTERBUS
Club Richtlinie.

Die Anwendungsschnittstelle zur Kommunikation tber den INTERBUS Parameter-Kanal entsprechen der
INTERBUS Club Richtlinie.

Die Festlegungen zur Datenibertragung Gber den ProzeRdatenkanal beruhen auf der INTERBUS Club Richtlinie
und dem Entwurf DIN 19258.
Die verwendeten Begriffe entsprechen dem Entwurf DIN 32 878.

1.2. Abkiirzungen

m mandatory

MAP Manufacturing Automation Protocol
MMS Manufacturing Messages Services
o} optional

ov Objektverzeichnis

PCP Peripherals Communication Protocol
PD Prozel3daten

PMS Peripherals Message Specification
VFD Virtual Field Device

.con Confirmation-Primitive

.ind Indication-Primitive

.req Request-Primitive

.res Response-Primitive

ID-Code Identifikations-Code
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2. Zusammenfassung

2.1. Winkelcodierer-Funktionsstruktur

Dieses Profil definiert Anwendungsfunktionen von Winkelcodierern. Die Anwendungsfunktionen teilen sich, wie in
Bild 2 gezeigt, auf in Geratefunktionen, Kommunikationsfunktionen und Steuerungsfunktionen. Auf3erdem
werden Freirdume fur die herstellerspezifischen Funktionen definiert.

herstellerspezifische Funktionen
Steuerungs- K1-4

funktionen Winkelcodierfunktionen

K1-4

K3-4

Kommunikationsfunktionen
K4

Kommunikationsprotokoll
( Prozel3daten K 1-4) (PCPK4)

K = Profilklasse
Bild 2: Anwendungsfunktionen von Winkelcodierern

Jede Anwendungsfunktion ist mit Hilfe eines Funktionsblocks beschrieben. Das Geréateverhalten ist durch eine
Zustandsmaschine in den Steuerungsfunktionen beschrieben. In diesem Profil wird berlcksichtigt, daf3 eine
getrennte Hardware fir die Kommunikation und fir kommunikationsnahe Aufgaben vorhanden sein kann.

Die Winkelcodiererfunktionen beinhalten die standardisierten Funktionen, die Uber die im Sensor/Aktor-Profil
festgelegten Kommunikationsfunktionen angesprochen werden.

Die Steuerungsfunktionen dienen zur Koordinierung der Funktionsbereiche, wobei eine weitere Unterteilung in
standardisierte und herstellerspezifische Funktionen mdglich ist. Als standardisierte Steuerungsfunktion wird in
diesem Profil die Geratesteuerung beschrieben.

Die herstellerspezifischen Funktionen kdénnen ebenfalls Uber die Kommunikationsfunktionen angesprochen
werden.

3. Geratecharakterisierung

Die Verbindung vom Automatisierungsgerat (SPS, Prozel3rechner) zum Prozel3 wird durch einen Winkelcodierer
gebildet. Vereinfacht ausgedriickt - setzt dieser physikalische GréRen aus dem Prozel3 in elektrische Signale fur
das Automatisierungsgerat um. Winkelcodierer kdnnen aktive oder passive Teilnehmer am Bus sein.

Beziglich Funktion und Preis verlangt der Markt der allgemeinen Winkelcodierer ein grof3es Spektrum an
unterschiedlichen Geraten. Durch die offene Struktur des Encoder-Profil wird die Abdeckung der
unterschiedlichen Funktionen erreicht.

Es wird unterschieden zwischen Pflichtfunktionen (mandatory), optionalen und herstellerspezifischen
Geratefunktionen sowie Parametern. Beschrankt sich der Anwender auf die Pflicht-Funktionen oder Pflicht-
Parameter, ist eine Austauschbarkeit der Winkelcodierer maglich.

In Bezug auf die Kommunikation sind die Geréate - unabhangig von der Funktion - bei gleichen Parametern
immer austauschbar.
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3.1. Klassifizierung der Winkelcodierer

In diesem Profil fir Winkelcodierer sind vier Gerate-Klassen definiert:

Profil K1

In der Klasse K1 werden einfachste Winkelcodierer eingeordnet, die nur 16 Bit Prozel3daten liefern. Der
Positions-Istwert (Ausgabewert) des Winkelcodierers ist binar codiert und in dem 16 Bit ProzeRdatenwort
rechtsbiindig angeordnet.

Profil K2

In der Klasse K2 werden einfachste Winkelcodierer eingeordnet, die nur 32 Bit Prozel3daten liefern. Der
Positions-Istwert des Winkelcodierer ist bindr codiert und in dem 32 Bit ProzefRdatenwort rechtsbindig
angeordnet.

Profil K3

In der Klasse K3 werden Winkelcodierer eingeordnet, die 32 Bit Prozel3daten liefern. Diese 32 Bit enthalten
einen 25 Bit Positions-Istwert und 7 Bit Statusbit und Steuerbits. Der Positions-Istwert des Winkelcodierers ist
laut den Angaben des Herstellers codiert und in den Bits 0 - 24 des Prozel3datenwortes rechtsbiindig
angeordnet. Die Bits 25-31 beinhalten die Statusbit und Steuerbits. Sie sind in dieser Profilklasse festgelegt.
Wenn alle Steuerbits auf 0 gesetzt sind und auf den Statusbits der Zustand BETRIEB angezeigt wird, dann gibt
der Winkelcodierer, einen gultigen Wert auf den Bits 0 bis 24 aus.

b31 b25 b24 bo

Steuer/Status Positions-Istwert
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Profil K4

— 32 Bit ProzelRdaten binéar rechtsbiindig
4 Steuer/Statusbits
- PCP-Kanal

In der Klasse K4 werden Winkelcodierer eingeordnet, die 32 Bit Prozel3daten liefern. Diese 32 Bit enthalten
einen 28 Bit Ausgabewert und 4 Bit Statusbit und Steuerbits. Der Positions-Istwert des Winkelcodierers ist binar
codiert und in den Bits 0 - 27 des ProzefRdatenwortes rechtsbiindig angeordnet. Die Bits 28 - 31 beinhalten
Statusbit und Steuerbits. Statushit und Steuerbits sind in dieser Profilklasse festgelegt. AuBerdem ist in dieser
Profilklasse der Parameter-Kanal vorgeschrieben.

b31 b28 b27 bo

Steuer/Status Positionsistwert

3.2. Geratedaten

Winkelcodierer zeichnen sich dadurch aus, dal Anderungen der ProzeRgroRe ‘Position’ durch analoge oder
digitale Signale bewirkt werden. Fir die optimale Anpassung von Winkelcodierern an den Prozel3 sind
zusatzliche Parameter notwendig. Die Geréte liefern neben der eigentlichen Istwert-Information z.B. auch noch
die Grol3e der Schritte, die als Istwert geliefert werden.

Eine Analyse der genannten Parameter fuhrt zur Bildung von zwei Datenklassen: der Gruppe der zyklisch zu
Ubertragenden Daten (z. B. der Positions-Istwert) und der Gruppe der azyklischen Datenubertragung (z.B. die
Auflésung der Positionswerte). Diese Datenklassifizierung findet sich nicht nur in der Winkelcodierertechnik,
sondern in der gesamten Sensorik/Aktorik wieder.

Bei der qualitativen Betrachtung der beiden Datenklassen gibt es signifikante Unterschiede bezlglich der
Zeitanforderungen und der Datenbreite. Die zyklischen Daten haben im allgemeinen geringe Datenmengen von
16 - 32 Bit und missen mit einer Zykluszeit von einigen Millisekunden ubertragen werden. Die Gruppe der
azyklischen Daten hat dagegen deutlich héhere Datenmengen, z. B. 20 * 16 Bit Informationseinheiten. Diese
Daten werden im Gegensatz zu den zyklischen Daten selten geéndert. Die zeitliche Anforderung - die Zykluszeit
- orientiert sich also an den zyklischen Daten.

4. Anwendung und Gerateeigenschaften

In diesem Kapitel wird die gesamte Anwendung aus der Kommunikationssicht beschrieben. Die Anwendung ist
in verschiedene Funktionsblécke aufgeteilt (siehe Bild 3):

7
i’ Encoderfunktion 8 Geréatesteuerung
3 5
4 6
—> Kommunikations- <T
funktion ’
11 Gerateinformation

S

Kommunikationslayer

Bild 3: Funktionsbldcke einer Anwendung
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Kommunikationsfunktion

Die Kommunikationsfunktion fihrt alle kommunikationsspezifischen Funktionen aus.

Geratesteuerung

Der Funktionsblock Geratesteuerung Gibernimmt die Steuerung der gesamten Geratefunktionen.

Encoderfunktion

Die Encoderfunktion fihrt alle Encoderspezifischen Funktionen aus.

Gerateinformation

Die Gerateinformation verwaltet Informationen tber das Geréat in einen nichtfliichtigen Speicher.

Kommunikationslayer

Der Kommunikationslayer beinhaltet eine Schicht 7 entsprechend der DIN 19245 Teil 2 und einer Schicht 2
entsprechend dem Entwurf DIN 19258.

Interaktionen zwischen den Funktionsbldcken

Daten vom Bussystem 7 Status der Encoder-Funktion, Stérung
Daten zum Bussystem 8 Steuerung der Encoder-Funktion
Vorgabe der Encoderparameter 9 physikalische Position

Auslesen der Encoderparameter 10  Speicherung von Gerateinformationen
Befehle an die Geratesteuerung (Steuerwort) 11  Auslesen der Gerateinformationen
Zustand der Geratesteuerung

OO~ WNPE

4.1. Geratesteuerung

Der Funktionsblock Geréatesteuerung (siehe Bild 4) Ubernimmt die Steuerung der gesamten Gerétefunktion. Der
Steuerungsablauf wird durch eine Zustandsmaschine beschrieben. Die Geratesteuerung wird beeinflu3t von
dem Steuerwort, von internen Signalen sowie von Stdrungen. Diese wirkt auf die Encoderfunktionen. Das
Statuswort wird aus dem Geratezustand und internen Signalen gebildet und kann Gber den Bus ausgelesen
werden.

'Steuerwort’
Gerétesteuerung { Stérung
47 __ Status der
Encoderfunktion
'Statuswort'

Steuerung der Encoderfunktion

Bild 4: Funktionsblock Geratesteuerung

'‘Steuerwort’

Der Encoder kann uber die Bits im 'Steuerwort' gesteuert werden.
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'Statuswort’

Der Parameter 'Statuswort' zeigt Informationen tber den Zustand und Meldungen des Encoders an.

4.1.1. Zustandsmaschine Geratesteuerung

Die Zustandsmaschine (siehe Bild 5) beschreibt die Geratezustande und den moglichen Steuerungsablauf des
Encoders. Ein Zustand reprasentiert ein bestimmtes internes und externes Verhalten. Mit Geratesteuerbefehlen
und internen Ereignissen kann der Zustand gewechselt und damit ein Steuerungsablauf durchgefiihrt werden.
Der aktuelle Zustand kann Uber das Statuswort ausgelesen werden.

Geratesteuerbefehl

Zustandsmaschine
Geratesteuerung 4 ~ interne Ereignisse

Aktionen
Statuswort

Bild 5: Zustandsmaschine Geratesteuerung

Zustandsdiagramm (siehe Bild 6)

PARAMETRIERUNG

1,3 2,8 6

>

BETRIEB STORUNG

<

5

Bild 6: Zustandsdiagramm der Geratesteuerung
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Die Geratesteuerbefehle fihren in der Zustandsmaschine zu folgenden Ubergangen:

Geratesteuerbefehl : Ausgeldste Zustandstbergénge:

Betrieb-freigeben 3,5

Zusténde der Geréatesteuerung

BETRIEB
Im Zustand BETRIEB wird der Positions-Istwert (Ausgabecode) auf den Prozel3datenkanal ausgegeben

PARAMETRIERUNG

Im Zustand PARAMETRIERUNG werden Parameter verandert, die EinfluR auf den Uber die ProzefR3daten
Ubertragenen Wert haben. In diesem Zustand wird der Positions-Istwert nicht auf den Prozel3datenkanal
ausgegeben.

STORUNG

Dieser Zustand wird eingenommen, wenn eine Stérung aufgetreten ist. Der Stdrungsgrund wird in dem
Parameter Stoérungscode und in den Statusbits hinterlegt. In diesem Zustand wird der letzte giltige Positions-
Istwert ausgegeben.

Zustandsiibergange der Geratesteuerung

0 Power Up --> PARAMETRIERUNG
Ereignis Power On
Aktion : keine
1 PARAMETRIERUNG --> BETRIEB
Ereignis Initialisierung beendet
Aktion : Positions-Istwert ausgeben
2 BETRIEB --> PARAMETRIERUNG
Ereignis Beschreiben eines Parameters, der Einflu3 auf den Prozel3daten-Ausgabewert
hat.
Aktion : keine
3 PARAMETRIERUNG --> BETRIEB
Ereignis Steuerbefehl 'Betrieb-Freigeben'
Aktion : Positions-Istwert ausgeben
Die Parameter haben die Parameterwerte angenommen.
4 BETRIEB --> STORUNG (optionaler Zustandsiibergang)
Ereignis Stérung im Geber
Aktion : Positions-Istwert einfrieren
Stoérungscode bilden und auf Statusbits ausgeben.
5 STORUNG --> BETRIEB
Ereignis Steuerbefehl '‘Betrieb-Freigeben'
Aktion : Positions-Istwert ausgeben.
6 PARAMETRIERUNG --> STORUNG
Ereignis Steuerbefehl '‘Betrieb-Freigeben’
und
Parameter unzuléassige Werte oder inkonsistent
Aktion : Stoérungscode bilden und auf Statusbits ausgeben.
7 STORUNG --> PARAMETRIERUNG
Ereignis Beschreiben eines Parameters, der Einflul auf den Prozel3daten-Ausgabewert
hat.

Steuerbefehl '‘Parameterierung’
Aktion : keine
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8 BETRIEB --> PARAMETRIERUNG (Profil K3)
Ereignis Steuerbefehl 'Parametrierung’
Aktion : keine

Der Zustandswechsel erfolgt nur, wenn die Aktionen vollstandig durchgefiihrt worden sind. Die Reihenfolge der
Aktionen entspricht ihrer Abarbeitung beim Zustandswechsel. Nach vollstandiger Bearbeitung der Aktionen ist
der néchste Zustand erreicht und es werden neue Befehle akzeptiert.

4.1.2. Steuerwort

Das 'Steuerwort' und die internen Signale ergeben durch logische Verknipfung die Geratesteuerbefehle, die auf
die Zustandsmaschine der Geréatesteuerung wirken. Dadurch werden Funktionen ausgeldst und
Betriebszustéande des Gerates festgelegt. Das Steuerwort setzt sich aus 16 Bits zusammen:

Steuerwort fur Profil K3

Bit | Name mandatory | Bit-Nr. im PD-Kanal

0 |reserviert

1 |reserviert

2 |reserviert

3 |reserviert

4 |reserviert

5 |reserviert

6 |reserviert

7 |reserviert

8 |reserviert

9 | Parameter-Nr. X 25

10 | Parameter-Nr. X 26

11 | Parameter-Nr. X 27

12 | Parameter-Nr. X 28

13 | herstellerspezifisch 29

14 | Set-Nullpunktverschieb X 30

15 | Betrieb-Freigeben X 31
Steuerwort fur Profil K4

Bit | Name mandatory

0 | herstellerspezifisch

1 | herstellerspezifisch

2 | herstellerspezifisch

3 | herstellerspezifisch

4 | herstellerspezifisch

5 | herstellerspezifisch

6 | herstellerspezifisch

7 | herstellerspezifisch

8 | herstellerspezifisch

9 |reserviert X

10 |reserviert X

11 |reserviert X

12 |reserviert X

13 | herstellerspezifisch

14 | Set-Nullpunktverschieb X

15 | Betrieb-Freigeben X
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Geratesteuerbefehle

Die Geratesteuerbefehle werden durch die folgenden Bitkombinationen im Steuerwort ausgeldst:

Steuerwort (Bit)
Betrieb- Set-Null- | hersteller-
Freigeben | punktver- | spezifisch
schiebung
Parameter-Nr.

GERATESTEUERBEFEHL 15 14 13 12 | 11 ‘ 10 | 9
BETRIEB-FREIGEBEN 0>1 0 X 0
PARAMETRIERUNG 0 0 X 1...15 Profil K3

Parameter-Nr.

Die Bits 9 bis 12 geben bei Winkelcodierern der Klasse 3 die Nummer des Parameters an, der tber die Bits 0 bis
24 des Prozeldatenkanals Ubertragen wird.

Anmerkung: Das Testsystem zur Konformitatspriufung erwartet eine Quittierung innerhalb 1 Sekunde.

(siehe Gliederungspunkt 4.1.4. Parameteribertragung fur Profil-K3 Encoder)

Set-Nullpunktverschiebung

Ist das Bit = 1, dann wird der Parameter 'Nullpunktverschiebung' auf den Wert ('Preset-Wert' — 'API') gesetzt.
Wenn der neue Positions-Istwert im nachsten Buszyklus noch nicht zur Verfigung steht, dann muf3 der Geber in
den Zustand PARAMETRIERUNG wechseln.

herstellerspezifisch

Die Bits 0 bis 8 bei Winkelcodierern der Klasse 3 sind reserviert. Bei denen der Klasse 4 haben sie eine
herstellerspezifische Bedeutung.

Das Bit 13 hat bei diesen der Klassen 3 und 4 eine herstellerspezifische Bedeutung

Zugriff

- Klasse 3 . lesbar

- Klasse 4 : schreib und lesbar
Objektklasse: mandatory

Zugriff: schreib- und lesbar

ProzeRdaten-Abbildung: PE-Daten und PA-Daten

Einheit: keine

Wertebereich: Octet-String

Pflichtbereich: -

Defaultwert:
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Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Steuerwort’

Tabelle 1: Objektbeschreibung: 'Steuerwort'

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6040 | Steuerwort
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 0A Octet-String
Length 02 2 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden

Abbildung des Steuerwortes auf den Octet-String:

MSB LSB MSB LSB

erstes Octet zweites Octet
T 1

Steuerwort
L1 1

B15 B8 B7 BO
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4.1.3. Statuswort

Im Statuswort werden Informationen Uber den Zustand des Gerates sowie Meldungen angezeigt.

Statuswort fiir Profil K3

Bit | Name mandatory | Bit-Nr. im PD-Kanal
0 |reserviert

1 |reserviert

2 |reserviert

3 |reserviert

4 |reserviert

5 |reserviert

6 |reserviert

7 |reserviert

8 |reserviert

9 | Parameter-Nr. oder Stérungscode X 25
10 | Parameter-Nr. oder Stérungscode X 26
11 | Parameter-Nr. oder Stérungscode X 27
12 | Parameter-Nr. oder Stérungscode X 28
13 | herstellerspezifisch 29
14 | Parametrierung X 30
15 | Positions-Istwert ungiltig X 31

Statuswort flr Profil K4

o
~+

Name mandatory

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

herstellerspezifisch

OO |IN[O|O|[_|WIN|F|O

reserviert

10 |reserviert

11 |reserviert

X XXX

12 |reserviert

13 | herstellerspezifisch

14 | Parametrierung

X[ X

15 | Positions-Istwert ungultig
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Geratezustande

Die Geratezustande werden durch folgende Bit-Kombinationen im Statuswort angezeigt:

Steuerwort (Bit)

Positions- | Parame- | hersteller-

Istwert trierung | spezifisch

ungliltig

Parameter-Nr.

ZUSTAND 15 14 13 12 | 11 ‘ 10 | 9
BETRIEB 0 0 X 0
PARAMETRIERUNG 1 1 X 1...15
STORUNG 1 0 X 1...15

Parameter-Nr. oder Stérungscode

Uber die Bits 9 bis 12 wird bei denen der Klasse 3 die Nummer des Parameters quittiert, der an den
Winkelcodierer tibertragen wurde oder es wird (im Zustand "Stdrung") ein Stérungscode Ubertragen.

(siehe Gliederungspunkt 4.1.4. Parameteribertragung fur Profil-K3 Encoder)

herstellerspezifisch

Die Bits 0 bis 8 und 13 haben eine herstellerspezifische Bedeutung.

Objektklasse: mandatory

Zugriff: nur lesbar

ProzeRRdaten-Abbildung: PE-Daten

Einheit: keine

Wertebereich: Octet-String

Pflichtbereich: -

Defaultwert: -
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Profil Encoder

Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Statuswort’

Tabelle 2: Objektbeschreibung: 'Statuswort'

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6040 | Statuswort
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 0A Octet-String
Length 02 2 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden

Abbildung des Statuswortes auf den Octet-String:

MSB LSB MSB LSB
erstes Octet zweites Octet
1 1
Statuswort
L1 1
B15 B8 B7 BO

INTERBUS Club e.V.
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4.1.4, Parameteribertragung fr Profil-K3-Encoder

Die Parameter eines Profil-K3-Encoders kdénnen Uber die Bits 0 bis 24 des Prozelidatenkanals zum Encoder
Ubertragen werden. Hierzu muf3 der Encoder in den Zustand Parametrierung gesetzt werden. Dieses wird durch
die Ausgabe einer Parameter-Nr. ungleich Null auf den Bits 9 bis 12 des Steuerwortes (Bit 25 bis 28 des
ProzefRRdatenkanals) erreicht.

Parameter Nr. | Funktion mandatory
B12 B9

0 Ausgabe im Zustand "Betrieb"

Aufldsung: Subparameter Schritte

Auflésung: Subparameter Umdrehungen

Positions-Istwert-Codierung

Preset-Wert

XX X [X | X [X

Nullpunktverschiebung

Offset

o|lo|o|o|o|o|o|o
Rk |lojlo|lo|o
R |lo|lo|k|k|lo|o
ROk |lo|r|o|r

Rucksetzen Encoder

Wenn der Parameter "Rilcksetzen Encoder” an den Encoder gesendet wird, werden alle Parameter auf ihre
Defaultwerte gesetzt.

Dieser wechselt in den Zustand 'Parametrierung' und zeigt mit der Riickgabe der entsprechenden Parameter-Nr.
die erfolgreiche Ubertragung des Parameters an. Nachdem der Anwender den Encoder mit dem
Geratesteuerbefehl 'Betrieb-Freigeben' in den Zustand 'Betrieb' gesetzt hat, ist der neue Parameter wirksam.

Konnte der Parameter nicht wirksam werden, wechselt der Encoder nach dem der Anwender den
Geratesteuerbefehl '‘Betrieb-Freigeben' abgesetzt hat, in den Zustand 'Stérung' und gibt auf den Bits 9 bis 12 des
Statuswortes (Bit 25 bis 28 des Prozel3datenkanals) eine Stdérungs-Nr. aus.

Stérungs-Nr. | Bedeutung
bl12 b9
0000 keine Stbrung
0001 Unzulassige Parameter vom Host
0010 Unbekannte Parameternummer
0011 Parameterverlust
1100 herstellerspezifischer Stérungscode
1101 herstellerspezifischer Stérungscode
1110 herstellerspezifischer Stérungscode
1111 herstellerspezifischer Stérungscode
Anmerkung:

Falls die Geréate beim Anlauf eine Parameteriberprifung durchfiihren (z.B. EEPROM Check) und fehlerhafte
Parametersétze erkennen, wird der Fehlercode "Parameterverlust" gemeldet.
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BEISPIEL 1: Beispiel fiir eine Parametertbertragung

Host an Encoder Encoder an Host Bemerkung
Steuerwort Statuswort
D31| D25-D28 | DO0-D24 | D30-D31 | D25-D28 | DO - D24

1] 0 0 X 0O O 0 Istwert | Normaler Betrieb

21 0 P. Nr. Parameter 0O O 0 Istwert | Host schickt Parameter an Encoder,
Encoder zeigt noch keine Reaktion

3|1 0 P.Nr. | Parameter| 0 O 0 Istwert | Host wartet weiterhin auf Quittung
vom Encoder

41 0 P.Nr. |Parameter| 1 1 1) X Encoder hat den Parameter
angenommen und beginnt mit der
Verarbeitung

51 0 P.Nr. | Parameter| 1 1 1) X Parameterverarbeitung im Encoder
lauft noch
6| 0 P.Nr. | Parameter| 1 1 P. Nr. X Verarbeitung des Parameters ist

abgeschlossen, Encoder bleibt im
Zustand "Parametrierung"

7] 1 0 0 1 1 P. Nr. X Geratesteuerbefehl "Betrieb frei-
geben" vom Host an den Encoder.
Encoder zeigt noch keine Reaktion

8| 1 0 0 0O O 0 Istwert | Encoder ist wieder im Zustand
"Betrieb"
9( O 0 0 0O O 0 Istwert | Normaler Betriebszustand von

beiden Teilnehmern wieder erreicht

1): Es mul3 gewahrleistet sein, da? man beim Senden eines Parameters nicht die gleiche Parameternummer
sendet, wie die bereits vom Encoder quittierte. Das wiederholte Senden des gleichen Parameters, ohne den
Zustand "Parametrieren” zu verlassen, ist nicht zulassig.

Die Parameternummer muf3 konsistent sein.
Fur die Ubertragung mehrerer Parameter erfolgt eine Wiederholung der Schritte 4 bis 6.

Beim Senden eines Parameters muf3 gewdahrleistet sein, daf? die Parameternummer nicht vor dem Parameter
ausgegeben wird.

Wenn unzuléassige bzw. disharmonierende Parameter Ubertragen werden, geht der Encoder beim Versuch, den
Betrieb freizugeben, in den Zustand "Stérung".
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Profil Encoder

BEISPIEL 2: Ablauf bei der Ubertragung disharmonierender Parameter

Host an Encoder

Steuerwort

D31

D25-D28

D0-D24

Encoder an Host

Statuswort

D30-D31

D25-D28

DO - D24

Bemerkung

10

11

0
0

0
1

20 000

20 000

20 000

20 000

20 000

0 O
0 O

1)
1)

1)

1)

1)

Istwert
Istwert

Istwert

Normaler Betrieb

Host schickt den ersten Wert zur
Programmierung der Auflésung
(Anzahl Schritte)

Host wartet weiterhin auf Quittung
vom Encoder

Encoder hat den Parameter
angenommen und beginnt mit der
Verarbeitung

Parameterverarbeitung im Encoder
lauft noch

Verarbeitung des Parameters ist
abgeschlossen, Encoder bleibt im
Zustand "Parametrierung”

Host schickt den zweiten Wert zur
Programmierung der Auflésung
(Anzahl Umdrehungen)

Host wartet weiterhin auf Quittung
vom Encoder

Verarbeitung des Parameters ist
abgeschlossen, Encoder bleibt im
Zustand "Parametrierung”

Geratesteuerbefehl "Betrieb freige-
ben" vom Host an den Encoder.
Encoder zeigt noch keine Reaktion

Encoder geht in den Zustand

"Stérung”, der Stérungscode ist "1".

Der Positions-Istwert wird auf dem
ProzefRRdatenkanal ausgegeben.

-21 -

Hier wurde versucht, die Auflésung des Encoders auf 20000 Schritte /Umdrehung einzustellen. Der Encoder
reagiert auf diese unzulassige Parameterkombination, indem er in den Zustand "Stérung” geht und den
Stérungscode "1" ausgibt.
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4.2. Encoder-Funktion

Die Encoder-Funktion (siehe Bild 7) besteht aus Funktionen, in denen die Positionserfassung des
Winkelcodierers beschrieben ist.

Storung
physikalische Position der Geberscheibe

Encoder-Funktion
<7> Kommunikationsobjekte

Aktionen

Bild 7: Encoder-Funktion

Die Encoder-Funktion setzt sich aus folgenden Teilfunktionen zusammen:

— Schritt-Funktion;

— Skalierungs-Funktion;

- Begrenzungs-Funktion;

- Istwertkorrektur-Funktion.

Die Encoder-Funktionen sind mit folgenden Parametern parametrierbar:

— Auflésung (Schritte/Umdrehung);
- Positions-Istwert-Min-Max;

- Offset;

- Preset-Wert.

Die Encoder-Funktionen liefern folgende Ausgangsparameter:

— Positions-Istwert;

— Absoluter-Positions-Istwert;
— Nullpunktverschiebung;

— MeRschritt,

— Gesamtschrittzahl.
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physikalislhe Position

Schritt-Funktion

< ~ 7~ Schrittzahl je Umdrehung

= » ‘Mefschritt'
Schrittzahl (physikalischer Istwert der Scheibe)

Skalierungs-Funktion < ~~ 7 Auflésung (Schritte/lUmdrehung)

Absoluter-Positions-Istwert

Begrenzungs-Funktion < Positions-Istwert-Min-Max

- » Gesamtschrittzahl

Istwertkorrektur-Funktion < : » Nullpunktverschiebung

< ~ 77 Preset-Wert

<’ ~ 7 Offset

ipositions-lstwert

Bild 8: Teilfunktionen der Encoderfunktion

Der Positions-Istwert ergibt sich nach der Formel:

Pl = = D§ + NPV +0O
U U

Dabei ist:

Pl der Positions-Istwert;

SZ die Schrittzahl;

SzU die Schrittzahl je Umdrehung;

S die Anzahl der Schritte;

U die Anzahl der Umdrehungen;

NPV die Nullpunktverschiebung;

O der Offset.

Profilklasse K1 K2 K3 K4

Parameter
Schrittzahl je Umdrehung abhangig von der Geberscheibe
Auflésung Schrittzahl je Umdrehung parametrierbar
Nullpunktverschiebung 0 0 parametrierbar
Preset-Wert 0 0 parametrierbar
Offset 0 0 parametrierbar
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4.2.1. Schritt-Funktion

Die Schritt Funktion (siehe Bild 9) wird durch die Geberscheibe realisiert.

¢ physikalische Position

< ’Schrittzahl je Umdrehung’
Schritt-Funktion

—— P 'MeBschritt’

L Schrittzahl (physikalischer Istwert der Scheibe)

Bild 9: Schritt-Funktion

Die Schrittzahl ergibt sich nach der Formel:

& =U0xzu
Dabei ist:
SZ die Schrittzahl;
) die Anzahl der Umdrehungen;
SzU die Schrittzahl je Umdrehung.

'Schrittzahl je Umdrehung’

Die 'Schrittzahl je Umdreh' gibt an, nach welcher Anzahl von Mel3schritten die Geberscheibe eine Umdrehung
durchgefuhrt hat:

| | L |

-1024 0 1024 64 * 1024

-1 Umdrehung 1 Umdrehung 64 Umdrehungen
Objektklasse: mandatory
Zugriff: nur lesbar

ProzelRdaten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: Schritte
Wertebereich: Unsignedl16
Pflichtbereich: Unsigned16

Defaultwert: -
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'Schrittzahl’

Die Schrittzahl ist die physikalische Position des Encoders - bezogen - auf seinen absoluten Nullpunkt der
Geberscheibe.

Objektklasse: optional

Zugriff: nur lesbar

ProzefRRdaten-Abbildung: PE-Daten

Einheit: Schritte
Wertebereich: Octet-String
Pflichtbereich: Octet-String
Ersatzwert: 0
MeRschritt

Der Melschritt ist der kleinste melBbare Winkel. Die Einheit ist Grad oder rad. Dieser Parameter ist nur
auslesbar.

Objektklasse: optional

Zugriff: nur lesbar

Prozef3daten-Abbildung: nicht méglich

Einheit: Grad oder rad (siehe Parameterbeschreibungsdaten)
Wertebereich: Unsigned32
Pflichtbereich: Unsigned32

Ersatzwert: -
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Profil Encoder

Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Schrittzahl je Umdrehung’

Tabelle 3: Objektbeschreibung: 'Schrittzahl je Umdrehung'

Extension

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 604D | Schrittzahl je Umdrehung
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 06 Unsigned16
Length 02 2 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

nicht vorhanden

Objektbeschreibung: 'Schrittzahl'

Tabelle 4. Objektbeschreibung: 'Schrittzahl’

Extension

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6045 | Schrittzahl
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 0A Octet-String
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch

nicht vorhanden

INTERBUS Club e.V.
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Objektbeschreibung: 'Mefschritt'

Tabelle 5: Objektbeschreibung: ‘Mef3schritt'

Objektattribut Wert | Bedeutung
hex

Index 6052 |'Mefschritt'

Variable-Name - nicht vorhanden

Object-Code 07 Simple-Variable

Data-Type-Index

Length 04 4 Byte

Password 00 kein PaRwort

Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen

Access-Rights 0001 |Read-All

Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

Extension - nicht vorhanden
4.2.2. Skalierungs-Funktion

Durch die Skalierungs-Funktion (siehe Bild 10) wird der interne Zahlenwert von der Geberscheibe (Schrittzahl) in
den Absoluter-Positions-Istwert umgewandelt. Der Absoluter-Positions-Istwert wird in Schritten angegeben. Dazu
wird die Schrittzahl von der Geberscheibe mit dem Parameter ‘Auflésung’ multipliziert und durch die Anzahl der
'Schritte je Umdrehung' dividiert. Mit der Auflésung wird die GréRRe der Schritte parametriert.

¢ Schrittzahl

Skalierungs-Funktion

g 'Auflésung’

L Absoluter-Positions-Istwert

Bild 10: Skalierungs-Funktion

Der Absolute-Positions-Istwert ergibt sich nach der Formel:

S _S
APl = —_[1=
U U
Dabei ist:
API der Absolute-Positions-Istwert;
SZ die Schrittzahl;

SzU die Schrittzahl je Umdrehung;
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S die Anzahl der Schritte;
U die Anzahl der Umdrehungen.

Die Auflésung gibt an, nach welcher Anzahl von Schritten die Geberscheibe welche Anzahl von Umdrehungen
durchgefuhrt hat:

| I N R |

-1000 0 1000 10000
-3 Umdrehungen 3 Umdrehungen 30 Umdrehungen

‘Auflésung’

Der Parameter 'Auflésung' wird in der Funktion dazu verwendet, die GroRe des Schrittes zu verandern. Die
Auflésung ergibt sich aus einer gewiinschten Anzahl von Schritten, die der Geber auf einer gewtinschten Anzahl
von Umdrehungen ausgeben soll. Die Auflésung setzt sich aus zwei Subparametern zusammen und ergibt sich
nach der Formel:

Dabei ist:

A die Auflésung;
S die gewinschte Anzahl der Schritte,
U die gewiinschte Anzahl der Umdrehungen.

Schritte:

Der Subparameter Schritte gibt die gewtinschte Anzahl der Schritte an.
Umdrehung:

Der Subparameter Umdrehung gibt die gewiinschte Anzahl der Umdrehungen an.

Objektklasse: mandatory

Zugriff: schreib- und lesbar (in Klasse 3 nur schreibbar)

Prozef3daten-Abbildung: nicht méglich

Einheit: 1

Wertebereich: 1 bis Unsigned32 (fur alle Subparameter)
Pflichtbereich: nein (far alle Subparameter)

Defaultwert: Anzahl MeRschritte pro Umdrehung / 1

oder der spannungsausfallsicher gespeicherte

Fur Klasse 3 werden die Subparameter "Schritte" und "Umdrehungen" auf den Bits 0 bis 24 des
ProzeRRdatenkanals abgebildet.
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‘Absoluter-Positions-Istwert’

Gibt die Anzahl der Schritte vom Geber-Nullpunkt an.

Objektklasse: optional
Zugriff: nur lesbar
ProzeRdaten-Abbildung: PE-Daten
Einheit: 1
Wertebereich: Octet-String
Pflichtbereich: nein
Ersatzwert: -

-29 -
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Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Auflésung'

Tabelle 6: Objektbeschreibung: 'Auflésung'

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 604B |'Auflosung’
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 08 Array
Number-Of-Elements 02 2 Elemente
Data-Type-Index 06 Unsigned16
Length 02 2 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden

Objektbeschreibung: ‘Absoluter-Positions-Istwert’

Tabelle 7: Objektbeschreibung: 'Absoluter-Positions-Istwert’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6046 | Absoluter-Positions-Istwert
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index OA Octet-String
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden




INTERBUS Club e.V. Profil Encoder -31-

4.2.3. Begrenzungs-Funktion

Durch die Begrenzungs-Funktion (siehe Bild 11) wird der Wertebereich des Positionswertes des Gebers auf
einen minimalen und einen maximalen Wert begrenzt. Falls der Positionswert durch Uberdrehen des Gebers
Uber den maximalen Wert anwéchst, wird mit dem minimalen Wert fortgesetzt.

ANMERKUNG: Diese Funktion wird nicht von Winkelcodierern der Klasse 1 bis 3 unterstiitzt.

Absoluter-Positions-Istwert

. 47 — Positions-Istwert-Min-Max
Begrenzungs-Funktion

— P> Gesamtschrittzahl

Bild 11: Begrenzungs-Funktion

'Positions-Istwert-Min-Max’

Dieser Parameter gibt den minimalen und den maximalen Wertebereich des Positionswertes des Gebers an.

Objektklasse: optional

Zugriff: schreib- und lesbar

ProzelRdaten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: siehe 'GroRRenindex’ und 'Einheitenindex
Wertebereich: Integer32 (fur alle Subparameter)
Pflichtbereich: nein  (fur alle Subparameter)
Ersatzwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte

'Gesamtschrittzahl’

Die Gesamtschrittzahl ist die Anzahl aller MeR3schritte, die ein Encoder ausgeben kann.

Objektklasse: optional

Zugriff: nur lesbar

Prozef3daten-Abbildung: nicht moéglich

Einheit: Schritte
Wertebereich: Unsigned32
Pflichtbereich: nein

Ersatzwert: -
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Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-Min-Max’

Tabelle 8: Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-Min-Max'

Extension

Obijektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 604C | Positions-Istwert-Min-Max
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 08 Array
Number-Of-Elements 02 2 Elemente
Data-Type-Index 04 Integer32
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch

nicht vorhanden

Objektbeschreibung: 'Gesamtschrittzahl’

Tabelle 9: Objektbeschreibung: 'Gesamtschrittzahl’

Extension

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6051 | Gesamtschrittzahl
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 07 Unsigned32
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

nicht vorhanden

INTERBUS Club e.V.
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4.2.4. Istwertkorrektur-Funktion
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Die Istwertkorrektur-Funktion (siehe Bild 12) setzt den Positions-Istwert auf einen gewiinschten Wert. Mit dem
Parameter Nullpunktverschiebung wird der Absoluter-Positions-Istwert um einen gewiinschten Wert verschoben.

Absoluter-Positions-Istwert

Positions-Istwert

Bild 12: Istwertkorrektur-Funktion

Der Positions-Istwert ergibt sich nach der Formel:

Pl = APl + NPV +O

Dabei ist:
Pl der Positions-Istwert;
API der Absoluter-Positions-Istwert;
NPV die Nullpunktverschiebung;
O der Offset.

'Positions-Istwert’

Der Positions-Istwert enthalt die aktuelle Position.

4 ***** } Nullpunktverschiebung
Istwertkorrektur-Funktion - Preset-Wert

‘ ******** Set-Nullpunktverschiebung

4 ******** Offset

Objektklasse: mandatory
Zugriff: nur lesbar
ProzelR3daten-Abbildung: PE-Daten

Einheit:

siehe 'GrofRenindex’ und 'Einheitenindex

Wertebereich:

Octet-String

Pflichtbereich:

Octet-String

Ersatzwert:
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'Positions-Istwert-25’

Der Positions-Istwert-25 ist der Parameter, der in Klasse 3 Geraten auf die ProzelReingangsdaten abgebildet ist.
Er enthalt in Bit O bis Bit 24 die aktuelle Position. In Bit 25 bis Bit 31 sind die Statusbits 9 bis 15 enthalten.

b31 b25 b24 b0

Statuswort b9-15

Positions-Istwert b0-24

Objektklasse: mandatory
Zugriff: nur lesbar
ProzefRRdaten-Abbildung: PE-Daten

Einheit:

siehe 'GréfRenindex’ und 'Einheitenindex’

Wertebereich:

Octet-String

Pflichtbereich:

Octet-String

Defaultwert:

'Positions-Istwert-28’

Der Positions-Istwert-28 ist der Parameter, der in Klasse 4 Geréaten auf die ProzelR3eingangsdaten abgebildet ist.
Er enthalt in Bit O bis Bit 27 die aktuelle Position. In Bit 28 bis Bit 31 sind die Statusbits 12 bis 15 enthalten.

b31 b28 b27 bo

Statuswort b12-15

Positions-Istwert b0-27

Objektklasse: mandatory
Zugriff: nur lesbar
ProzefRRdaten-Abbildung: PE-Daten

Einheit:

siehe 'GréfRenindex’ und 'Einheitenindex’

Wertebereich:

Octet-String

Pflichtbereich:

Octet-String

Defaultwert:
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'Preset-Wert’

Der Wert des Parameters 'Preset-Wert’ dient zur Ermittlung der Nullpunktverschiebung.

Profil Encoder

Objektklasse:

mandatory

Zugriff:

schreib- und lesbar (In Klasse 3 nur schreibbar)

ProzeRdaten-Abbildung:

nicht moglich

Einheit:

siehe 'GroRenindex’ und 'Einheitenindex'

Wertebereich:

Integer32

Pflichtbereich:

Integer32

Defaultwert:

der spannungsausfallsicher gespeicherte

Set-Nullpunktverschiebung

Der Steuerbefehl, der mit dem Steuerbit 'Set-Nullpunktverschiebung' ausgelost wird, setzt den Parameter

‘Nullpunktverschiebung' auf den Wert, der sich nach folgender Formel ergibt

NPV = PW - API
Dabei ist:
NPV die Nullpunktverschiebung;
PW der Preset-Wert;
API der Absoluter-Positions-Istwert.

'Nullpunktverschiebung’

Der Parameter Nullpunktverschiebung enthalt die Differenz des Anlagennullpunktes zum Nullpunkt des Gebers.

Objektklasse: mandatory

Zugriff: schreib- und lesbar (in Klasse 3 nur schreibbar)
Prozef3daten-Abbildung: nicht méglich

Einheit: siehe 'GroRenindex’ und 'Einheitenindex’
Wertebereich: Integer32

Pflichtbereich: Integer32

Defaultwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte
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'Offset’

Der Parameter 'Offset' ist eine zusétzliche Moglichkeit, den Positions-Istwert zu verschieben.

Objektklasse: mandatory

Zugriff: schreib- und lesbar (in Klasse 3 nur schreibbar)

ProzeRRdaten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: siehe 'GroRRenindex’ und 'Einheitenindex’
Wertebereich: Integer32
Pflichtbereich: Integer32
Defaultwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte

Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert’

Tabelle 10: Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6042 | Positions-Istwert
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 0A Octet-String
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden
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Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-25’

Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-28'

Profil Encoder

Tabelle 11: Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-25’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6043 | Positions-Istwert-25
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 0A Octet-String
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden

Tabelle 12: Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-28’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6044 | Positions-Istwert-28
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 0A Octet-String
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden
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Objektbeschreibung: 'Preset-Wert’

Tabelle 13: Objektbeschreibung: 'Preset-Wert’

Profil Encoder

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6044 | Preset-Wert
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 04 Integer32
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden

Objektbeschreibung: 'Nullpunktverschiebung'

Tabelle 14: Objektbeschreibung: 'Nullpunktverschiebung’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 604E | Nullpunktverschiebung
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 04 Integer32
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden

INTERBUS Club e.V.
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Objektbeschreibung: 'Offset’

Tabelle 15: Objektbeschreibung: 'Offset’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 604E | Offset
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 04 Integer32
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden

-39 -
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4.2.5, Stoérungsfunktion

Die Storungsfunktion (siehe Bild 13) verwaltet den Parameter 'Stérungscode’. Dieser wird durch eine Gerate-

Storung auf den entsprechenden Wert gesetzt (siehe Storungsliste). Durch die Aktion Betrieb-Freigeben der
Geréatesteuerung wird der Parameter auf den Wert 0 gesetzt.

Stérungsursachen

Betrieb-Freigeben o. "Parametrierung”
(Bit 15 im Steuerwort)

Stoérungsfunktion l _ stérungscode
(mandatory)
[ * Stérung

(Bit 15 im Statuswort)
Bild 13: Stérungsfunktion

'Stérungscode’

Der 'Stérungscode’ wird als ein Octet-String von der Lange 2 Byte dargestellt. Die Codierung erfolgt hierarchisch
von einer groben zu einer immer feiner werdenden Unterscheidung.

Bit Gruppierung

15 ... 12 Hauptgruppen

11 ... 8 Untergruppen
7... 0 Details

Ist der Winkelcodierer im Zustand Stérung, so enthalt der Parameter einen Wert ungleich 0. Befindet sich der
Encoder nicht im Zustand Storung, dann enthalt dieser den Wert 0.

Gesetz dem Fall, dal3 genau eine Stdérungsursache vorliegt, dann kann der dieser Ursache zugeordnete Wert im
Parameter 'Stoérungscode’ so lange unverdndert ausgelesen werden, bis der Zustand Stérung verlassen wird.
Der Zustand Stérung wird dann verlassen, wenn die Stérungsursache beseitigt ist und der Befehl Betrieb-
Freigeben gegeben wird.

Liegen mehrere Stdrungsursachen gleichzeitig vor, so wird im Parameter 'Stérungscode' eine davon angezeigt.
Wird nur die angezeigte beseitigt und der Befehl Betrieb-Freigeben gegeben, so wird der Zustand Stdrung
aufgrund der dbrigen vorliegenden nicht verlassen. Im Objekt 'Stérungscode' wird dann eine dieser
Stérungsursachen angezeigt.

Objektklasse: mandatory
Zugriff: nur lesbar
ProzeRdaten-Abbildung: nicht moglich
Einheit: keine

Wertebereich:

Octet-String

Pflichtbereich:

Defaultwert:

0
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Tabelle 16: Stérungscodes und Stérungsursachen

Code |Bedeutung
hex

0000 | keine Stoérung
1000 | Storung allgemein
2000 | Strom

3000 | Spannung

3100 Netzspannung

3110 Netziiberspannung

3120 Netzunterspannung

3130 Phasenausfall

3140 Netzfrequenz

3200 Spannung gerateintern

3210 Uberspannung gerateintern
3220 Unterspannung gerateintern
3230 Aufladefehler

3300 Ausgangsspannung

3310 Ausgangsiberspannung

4000 | Temperatur

5000 |Gerate-Hardware

5100 Versorgung

5110 Versorgung Niederspannung
5111 Versorgung +/- 15V
5112 Versorgung + 24 V
5113 Versorgung + 5V
5200 Steuerung

5300 Bedieneinheit

6000 | Gerate-Software

6010 Software-Reset (Watchdog)
6100 Interne Software

6300 Datensatz

6310 Parameterverlust

6320 Parameterfehler

7000 | Zusatzbaugruppen
8000 | Uberwachung

9000 | Externe Stérung

FO00 | Zusatzfunktionen
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Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Stérungscode'

Tabelle 17: Objektbeschreibung: 'Stérungscode’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 603F | Stérungscode
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index OA Octet-String
Length 02 2 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden

4.3. Sensor/Aktorfunktion

4.3.1. Kommunikationsfunktionen

Siehe Sensor/Aktor Profil 12: Gliederungspunkt 6.3. 'Kommunikationsfunktionen'.

INTERBUS Club e.V.

ANMERKUNG: Der Service Initiate ist die Anforderung fiir einen Verbindungsaufbau. Der Service-
Parameter 'Profile-Number' mufd vom Initiator des Verbindungsaufbaus auf den Wert 0071 hex gesetzt

werden.

4.3.2. Geréateinformation

Siehe Sensor/Aktor Profil 12: Gliederungspunkt 6.4.2. '‘Gerateinformation'.



INTERBUS Club e.V. Profil Encoder -43 -

5. Datenstrukturen

In diesem Kapitel sind die Datenstrukturen aller Anwender-Daten zusammengefal3t.

Die Parameter eines Winkelcodierers werden in einem Objektverzeichnis hinterlegt. Dieses dient zur
Beschreibung der Parameter. Es enthalt Angaben zu Index, Datentyp, Objekttyp, zu den Zugriffsrechten usw..
Der Index dient zur Adressierung des Parameters beim Schreiben und Lesen. Dieses kann mit der Funktion
'Kommunikationsobjekt-Liste-Lesen' ausgelesen werden.

Aufbau des Objektverzeichnisses

Tabelle 18: Aufbau des Objektverzeichnisses

Index Objektverzeichnis

0000 OV-Objektbeschreibung

0001 (PROFIBUS DIN 19245/Teil 2)

001F Statisches Typverzeichnis

0020 (Profile)

003F Statisches Typverzeichnis

0040 (frei far Hersteller)

005F Statisches Typverzeichnis

2000 (frei fir Hersteller )

5FFF Statisches Objektverzeichnis

6000 ( Gerate entsprechend Server-Profil )
603F Statisches Objektverzeichnis

6040 ( Profile )

9FFF Statisches Objektverzeichnis

A000 (frei fir Hersteller)

BFFF Dynamisches Variablenlisten-Verzeichnis
C000 ( Profile )

DFFF Dynamisches Variablenlisten-Verzeichnis
E000 (frei fr Hersteller)

EFFF Dynamisches Program-Invocation-Verzeichnis
F0O00 ( Profile )

FFFF Dynamisches Program-Invocation-Verzeichnis
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Objektbeschreibung der Null-Objekte

Diese wird unter den Indizes hinterlegt, fur die kein Objekt vorgesehen ist (z.B. nicht unterstiitzte optionale
Objekte).

Index XXXX hex

Object-Code |0 hex

Null-Objekt

Die Liste aller - Uber die Kommunikation - ansprechbaren Parameter.

Tabelle 19: Liste aller Gber die Kommunikation ansprechbaren Parameter

Index | Typ Objekt | Name m/o
6000 | PDB-Struk Record | PE-Daten-Beschreibung 0
6001 | PDB-Struk Record | PA-Daten-Beschreibung 0
6002 | Boolean Var PA-Daten-Freigeben 0
6003 | Unsigned16 Var PD-Uberwachungszeit 0
6004 |Integerl6 Var PD-Uberwachung-Auswahlcode 0
6005 | Unsignedl16 Var K-Uberwachungszeit 0
6006 |Integerl6 Var K-Uberwachung-Auswahlcode 0
6007 |Integerl6 Var Verbindungsabbau-Auswahlcode 0
6008 | Unsigned16 Var Kennummer 0
6009 | Unsigned8 Var Parametersatzkennung 0
600A | Unsigned32 Var Seriennummer 0
600B | Date Var Kalibrierdatum 0
600C | Visible-Str. Var Geréatebeschreibung 0
600D | Visible-Str. Var Modellbeschreibung 0
600E | Date Var Parametrierungsdatum 0
603E Null m
603F | Octet-String Var Stdérungscode m
6040 | Octet-String Var Steuerwort m
6041 | Octet-String Var Statuswort m
6042 | Octet-String Var Positions-Istwert m
6043 | Octet-String Var Positions-Istwert-25 m
6044 | Octet-String Var Positions-Istwert-28 m
6045 |Integer32 Var Schrittzahl 0
6046 |Integer32 Var Absoluter-Positions-Istwert 0
6047 |Integer8 Var Positions-Istwert-Codierung m
6048 | Unsigned8 Var Grol3enindex 0
6049 |Integer8 Var Einheitenindex 0
604A |Integer32 Var Gesamt-Offset 0
604B | Unsigned32 Array | Auflésung m
604C | Integer32 Array Positions-Istwert-Min-Max 0
604D | Unsigned16 Var Schrittzahl je Umdrehung 0
604E | Integer32 Var Nullpunktverschiebung m
604F |Integer32 Var Preset-Wert m
6050 |Integer32 Var Offset 0
6051 | Unsigned32 Var Gesamtschrittzahl 0
6052 | Unsigned32 Var MeRschritt 0

m = mandatory 0 = optional

5.1. Encoder-Funktionen
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In diesem Kapitel wird die Struktur von Anwendungsdaten des Kommunikationsteilnehmers beschrieben:

- Positionswert Beschreibungsdaten;
- Parameterbeschreibungsdaten der Gerateparameter;
- Grenzwerte der Parameterbeschreibungsdaten;

- Defaulteinstellung der Parameterbeschreibungsdaten.

5.1.1. Positionswert Beschreibungsdaten

Die Darstellung der Positionswerte, die ein Winkelcodierer liefert, ist durch die Positionswert-Beschreibungs-
daten festgelegt.

Die Positionswert-Beschreibungsdaten sind in folgenden Parametern hinterlegt:

- Positions-Istwert-Codierung;

- Grolenindex;

- Einheitenindex;

— Gesamt-Offset (MelRbereichsverschiebung);
— Auflésung Zahler/Nenner;

- Positions-Istwert-Min-Max.

Die Werte dieser Parameter sind bei nicht parametrierbaren Gebern fest eingestellt und missen im Datenblatt
angegeben werden. Bei parametrierbaren Gebern ist die Darstellung der Positionswerte durch die
Parametrierung der Positionswert-Beschreibungsdaten einstellbar.
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'Positions-Istwert-Codierung’

Dieser Parameter definiert, wie der Parameter 'Schrittzahl’, 'Absoluter-Positions-Istwert’ und 'Positions-Istwert’
des Winkelcodierers codiert ist und beschreibt den Codeverlauf.

Bedeutung

-128 bis -1 | herstellerspezifisch

0 reserviert

1 dual Code vorzeichenbehaftet ( Integer)
steigender Code bei Drehrichtung 'Rechts’ (im Uhrzeigersinn)
auf die Welle gesehen

2 dual Code vorzeichenbehaftet ( Integer)
steigender Code bei Drehrichtung 'Links’ (gegen Uhrzeigersinn)
auf die Welle gesehen

3 dual Code vorzeichenlos ( Unsigned )
steigender Code bei Drehrichtung 'Rechts’ (im Uhrzeigersinn)
auf die Welle gesehen

4 dual Code vorzeichenlos ( Unsigned )
steigender Code bei Drehrichtung ’Links’ (gegen Uhrzeigersinn)
auf die Welle gesehen

5 Gray Code vorzeichenlos
steigender Code bei Drehrichtung 'Rechts’ (im Uhrzeigersinn)
auf die Welle gesehen

6 Gray Code vorzeichenlos
steigender Code bei Drehrichtung 'Links’ (gegen Uhrzeigersinn)
auf die Welle gesehen

Darstellung der vorzeichenbehafteten Dualcodes

PD-Bit 24 PD-Bit23. . .PD-Bit0O
Vorzeichen Dualcode

Es erfolgt eine Unterteilung in einen positiven und einen negativen Bereich:

positiver Bereich negativer Bereich
0..2241 2241 1

Die Grof3e des jeweiligen Bereiches ist von der Anzahl Schritte abhangig. Bei einer geraden oder ungeraden
Anzahl Schritte ergibt sich eine unterschiedliche Gro3e der beiden Bereiche.

Berechnung der Bereiche fur gerade Schrittzahl:

Positiver Bereich: 0 bis (Schritte / 2) - 1
Negativer Bereich: -(Schritte / 2 ) bis -1
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Beispiel: gerade Schrittzahl

Schritte = 12

Positiver Bereich = 0 bis (12/2)-1 => 0 bis 5

Negativer Bereich = -(12/2) bis -1 => -6 bis -1

Damit ergibt sich folgende Ausgabe: 012345/-6-5-4-3-2-1
Berechnung der Bereiche fir ungerade Schrittzahl:

Positiver Bereich: 0 bis ( Schritte -1)/ 2
Negativer Bereich: (1 - Schritte ) / 2 bis -1

Beispiel: ungerade Schrittzahl

Schritte = 9

Positiver Bereich = 0 bis (9/2)-1 => 0 bis 4

Negativer Bereich = -(9/2) bis -1 => -4 bis -1

Damit ergibt sich folgende Ausgabe: 01234/ -4-3-2-1
Anmerkung:
Bei der Codierung ohne Vorzeichen, wird bei einer Drehung in Gegenrichtung mit dem maximal
darstellbaren Wert begonnen und dann mit den fallenden Werten fortgesetzt.

Objektklasse: mandatory

Zugriff: schreib- und lesbar

ProzeRdaten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: keine

Wertebereich: Integer8

Pflichtbereich: profilspezifischer Code

Defaultwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte

'GrofRenindex’

Der 'Grof3enindex' gibt codiert die physikalische GrolRe der Parameter 'Schrittzahl', 'Absoluter-Positions-Istwert'
und 'Positions-Istwert’. Der Wertebereich ist 0 bis 256. Die Codierung ist in der folgenden Tabelle dargestellt.

Objektklasse: optional

Zugriff: schreib- und lesbar

ProzelR3daten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: keine
Wertebereich: Unsigned8
Pflichtbereich: profilspezifischer Code

Defaultwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte
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'Einheitenindex’

Der 'Einheitenindex' gibt codiert die MaReinheit der Parameter 'Schrittzahl’, 'Absoluter-Positions-Istwert' und
'Positions-Istwert' an. Der Einheitenindex hat den Wertebereich - 127 bis 128. Die Codierung ist der folgenden
Tabelle zu entnehmen.

Objektklasse: optional

Zugriff: schreib- und lesbar

ProzeRdaten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: keine

Wertebereich: Unsigned8

Pflichtbereich: profilspezifischer Code

Defaultwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte

'Gesamt-Offset’

Dieser Parameter gibt den gesamten Offset an. Dieser setzt sich aus der Nullpunktverschiebung und dem Offset
zusammen (siehe Istwertkorrektur-Funktion).

Objektklasse: optional

Zugriff: nur lesbar

ProzelR3daten-Abbildung: nicht moglich

Einheit: keine

Wertebereich: Integer32

Pflichtbereich: Integer32

Defaultwert: der spannungsausfallsicher gespeicherte
‘Auflésung’

Dieser Parameter gibt die Anzahl der Schritte an, die der Geber auf einer gewunschten Anzahl von
Umdrehungen ausgibt (siehe Skalierungs-Funktion).

'Positions-Istwert-Min-Max’

Dieser Parameter setzt sich aus zwei Subparametern zusammen. Der erste Subparameter gibt den kleinsten
Positions-Istwert an, den der Geber ausgibt. Der zweite gibt den gré3ten Positions-Istwert an, den der Geber
ausgibt (siehe Begrenzungsfunktion).
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Parameter

Positionswert
Beschreibungsdaten

Bedeutung

Positions-Istwert-Codierung

GroRenindex
Einheitenindex
Gesamt-Offset
Auflésung Zahler/Nenner

Positions-Istwert-Min-Max

1

32

1024 /1
0/65535

dual Code vorzeichenbehaftet ( Integer)
steigender Code bei Drehrichtung 'Rechts’ (im
Uhrzeigersinn) auf die Welle gesehen

Schritte

10-0

Nullpunktversch. + Offset
1024 Schritte/Umdrehungen

Tabelle 20: GroRenindex und Einheitenindex

Physikalische Grolie GroRenindex Einheit Einheitenindex
Lange 1 Meter 0
Millimeter -3
Kilometer 3
Mikrometer -6
Winkel 12 Radiant 0
Sekunde 75
Minute 76
(Alt-)Grad 77
Neugrad 78
Schritte 32 Schritte 0
Encoderauflésung 33 Schritte/Umdrehung 0

Der Wert des Einheitenindex entspricht dabei der jeweiligen Zehnerpotenz der Standardeinheit, also

Einheitenindex 0
Einheitenindex 3
Einheitenindex -3

usw.

fur 100
fur 103
fur 103

Die aufgelisteten Einheitenindizes fiir Sl-kompatible Einheiten (Einheitenindex < 64) sollen nur als Beispiel
dienen. Die Einheitenindizes fur weitere Sl-kompatible Vorsatze (Pico usw.) ergeben sich analog. Jene, die
groler als +64 sind, haben eine Sonderbedeutung, die aus der Tabelle ermittelt werden muissen. Bei diesen
Einheiten handelt es sich z.B. um die Einheiten Tag, Stunde, Minute oder um nicht SI-kompatible Einheiten, wie

Fahrenheit.
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Abbildung der Geratefunktion auf die Kommunikation

Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-Codierung’

Tabelle 21: Objektbeschreibung: 'Positions-Istwert-Codierung’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6047 | Positions-Istwert-Codierung
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 02 Integer8
Length 01 1 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden

Objektbeschreibung: 'Grél3enindex'

Tabelle 22: Objektbeschreibung: 'GroRRenindex’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6048 | GrolRenindex
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 02 Integer8
Length 01 1 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch
Extension - nicht vorhanden
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Objektbeschreibung: ’Einheitenindex’

Tabelle 23: Objektbeschreibung: 'Einheitenindex’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6048 | Einheitenindex
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 02 Integer8
Length 01 1 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0003 | Read-All, Write-All
Local-Address xxxX | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden

Objektbeschreibung: 'Gesamt-Offset'

Tabelle 24: Objektbeschreibung: 'Gesamt-Offset’

Objektattribut Wert | Bedeutung

hex
Index 6048 | Gesamt-Offset
Variable-Name - nicht vorhanden
Object-Code 07 Simple-Variable
Data-Type-Index 04 Integer32
Length 04 4 Byte
Password 00 kein PaRwort
Access-Groups 00 keine Zugriffsgruppen
Access-Rights 0001 |Read-All
Local-Address xxxx | herstellerspezifisch

Extension

nicht vorhanden
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5.1.1.1. Parameterbeschreibungsdaten der Gerateparameter
Die Parameterbeschreibungsdaten entsprechen der vorgegebenen Struktur im INTERBUS Sensor/Aktor Profil.

Die Parameter einer Gerate-Funktion werden mit einer Parameterbeschreibung beschrieben. Diese und die
Parameterbeschreibung werden als Gerateparameter in dem Gerét hinterlegt.

Parameterbeschreibung des Parameters 'Schrittzahl":

Modultyp = 'Positions-Istwert-Codierung'
GrofRenindex = 'GroRenindex’
Einheitenindex = 'Einheitenindex’

Offset =-

Auflésung =-

Min-/Max-Werte = -

Parameterbeschreibung des Parameters 'Schrittzahl je ‘Umdrehung’:

Modultyp =-

GroRenindex ='GroRenindex’
Einheitenindex = 'Einheitenindex’
Offset =-

Auflésung =-

Min-/Max-Werte =-

Parameterbeschreibung des Parameters 'Absoluter-Positions-Istwert':

Modultyp = 'Positions-Istwert-Codierung'
GroRenindex ='GrbRenindex’
Einheitenindex = 'Einheitenindex’

Offset =-

Auflésung = 'Auflésung’

Min-/Max-Werte = -
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Parameterbeschreibung des Parameters 'Positions-Istwert’:

Modultyp 'Positions-Istwert-Codierung’

'GréRRenindex’

GrofRRenindex

'Einheitenindex’

Einheitenindex

Offset 'Gesamt-Offset’

Auflésung
Min-/Max-Werte

‘Auflésung’

'Positions-Istwert-Min-Max'

Parameterbeschreibung des Parameters ‘Nullpunktverschiebung':

Modultyp =-

GroflRenindex = 'GroRenindex’
Einheitenindex = 'Einheitenindex’
Offset =-

Auflésung =-

Min-/Max-Werte = -

Parameterbeschreibung des Parameters 'Preset-Wert'":

Modultyp =-

GroRenindex ='GroRenindex’
Einheitenindex = 'Einheitenindex’
Offset =-

Auflésung =-

Min-/Max-Werte =-

Parameterbeschreibung des Parameters 'Offset";

Modultyp ==

GréRenindex ='GroRenindex’
Einheitenindex = 'Einheitenindex’
Offset ==

Auflésung =-

Min-/Max-Werte = -

-B53-
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5.1.2. Grenzwerte der Parameterbeschreibungsdaten

Die Grenzwerte der Parameterbeschreibungsdaten geben an, auf welche Werte ein Einstellparameter eingestellt
werden kann. Diese Daten miissen im Datenblatt angegeben werden.

Positions-Istwert-Codierung

Diese Liste gibt an, welche Positions-Istwert-Codierungen unterstiitzt werden.

GroRenindex

Diese gibt an, in welcher Einheit der MeRwert dargestellt werden kann.

Einheitenindex

Diese Liste gibt an, mit welchen Einheitenindizes der Mel3wert dargestellt werden kann.

Schrittzahl je Umdrehung

Dieser Wert gibt an, mit welcher maximalen Anzahl von Schritten eine Umdrehung aufgelost wird.

Maximale Anzahl der Umdrehungen

Dieser Parameter gibt die maximal darstellbaren Umdrehungen des Gebers an.

Minimal parametrierbarer Kleinster Positions-Istwert-Min

Dieser gibt den kleinsten auszugebenden Wert an.

Maximal parametrierbarer Grof3ter Positions-Istwert-Max

Dieser Parameter gibt den gro3ten auszugebenden Wert an.

MeRschritt

Der Melschritt ist der kleinste melBbare Winkel. Die Einheit ist Grad oder rad. Dieser Parameter ist nur
auslesbar.

5.1.3. Defaulteinstellung der Parameterbeschreibungsdaten

Die Defaulteinstellung sind die Parameterbeschreibungsdaten, auf die der Geber bei der Auslieferung eingestellt
ist. Diese Daten sind herstellerspezifisch und werden beim Reset des Encoders angenommen. Diese Werte sind
im ROM des Encoders abgelegt und kénnen durch Parametrierung nicht geandert werden. Sie missen des
weiteren in dem Datenblatt angegeben sein.

- Positions-Istwert-Codierung;

— Grol3enindex;

— Einheitenindex;

— Gesamt-Offset (MeRRbereichsverschiebung);
— Auflésung (Schritte/Umdrehungen);

— Positions-Istwert-Min-Max.
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6. Betriebsphasen der Anwendung

In diesem Kapitel werden die méglichen Betriebsphasen des Gerates beschrieben. Das Kapitel ist aufgeteilt in:

- Anlauf/Abbruch;
- Betrieb;
- Inbetriebnahmephase und Projektierungsphase.

6.1. Anlauf/Abbruch

Anlauf

Nach Spannungseinschalten oder Riicksetzen eines Encoders beginnt der Anlauf.
Folgende Aktionen werden durchgefihrt:

- Initialisierung der Kommunikationsschnittstelle;
- Initialisierung der Prozel3daten;
- Initialisierung der Parameter.

Initialisierung der Kommunikationsschnittstelle
Siehe Sensor/Aktor Profil 12:

Initialisierung der ProzeRdaten

- Konfiguration der ProzeR3-Ein- und -Ausgangsdaten

Die Belegung der ProzeRR-Ein- und -Ausgangsdaten wird entsprechend der gespeicherten Konfiguration
durchgefuhrt (Defaulteinstellung siehe Sensor/Aktor Profil 12: 6.3.Kommunikationsfunktionen).
- Die ProzeRR-Ein- und -Ausgangsdatenregister werden mit Null vorbesetzt.

Initialisierung der Parameter

Folgende Kommunikationsobjekte missen mit den entsprechenden gespeicherten Werten oder - falls nicht
vorhanden - Ersatzwerten im Anlauf parametriert werden.

Kommunikations-Objekt Ersatzwert
ProzeRdaten-Uberwachungszeit 65535 ausgeschaltet
ProzeRdaten-Uberwachungs-Auswahlcode 0 keine Reaktion
Kommunikations-Uberwachungszeit 65535 ausgeschaltet
Kommunikations-Uberwachungs-Auswahlcode 0 keine Reaktion
Verbindungsabbau-Auswahlcode 0 keine Reaktion
ProzeR3-Eingangsdaten-Beschreibung 4,6044,0 Lange = 4 Byte
'Positions-Istwert-28'
Prozel3-Ausgangsdaten-Beschreibung 2,6040, 0 Lange = 2 Byte
'Steuerwort'

ANMERKUNG: Kommunikationsobjekte werden nur von Klasse 4 Geraten unterstitzt.
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Abbruch

Folgende Aktionen werden durchgefihrt:

— Reset der ProzeRRdaten

Falls die Encodereinheit ausféllt und eine Entkopplung zwischen der Kommunikations- und der
Encodereinheit besteht, werden die ProzeReingangsdaten auf Null gesetzt.

6.2. Betrieb

Folgende Funktionen sind in der Betriebsphase 'Betrieb' aktiv:

— Geratesteuerung;
- Encoder-Funktionen;

- Sensor/Aktor-Funktionen.

7. Kommunikationsprofil

7.1. Schicht 1

In diesem Kapitel werden alle Definitionen, welche die Schicht1 betreffen, festgelegt.
INTERBUS-Kopplung
Die INTERBUS-Kopplung kann tber folgende Schnittstellen erfolgen:

— Remotebus-Schnittstelle;
— Lokalbus-Schnittstelle.

Remotebus-Schnittstelle

- D-Sub 9polig (male) zum Controller
- D-Sub 9polig (female) zum Busende
- 2-Leiter-Ring

- Diagnose-LED's

— Remotebus Control (RC) griin

— Remotebus Disable (Rbd) rot

- Bus aktiv (BA) griin

— Transmit (TR) griin (nur wenn PCP implementiert ist)
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Lokalbus Schnittstelle
— D-Sub 15polig

Profil Encoder

- Schnittstelle galvanisch getrennt, 500 V AC

- Diagnose-LED’s

— Betriebsspannung (5 V) grin.

AnschluRtechnik

Encoder Kabel

Encoder Kabel

12 polig Buchse

12 polig Stecker

FE— F

Geber

12 polig Stecker

Encoder Kabel

Bild 14: AnschluZmdglichkeiten

12 polig Stecker ( RC-12P 1N108005 )
( CONINVERS))

Stecker Pin |Signal Adernfarbe
1 DO2 violett
2 DO2 neg schwarz
3 DI2 rot-blau
4 DI2 neg grau-rosa
5 DO1 gelb
6 DO1 neg grun
7 DI1 grau
8 DI1 neg rosa
9 RBST neg weil3
10 oV blau <
11 Masse braun | (0 Volt der + UB (24 V))
12 + UB (24V) |rot <
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Stecker fiir Remotebus

ankommender Bus weiterfiihrender Bus

111 9 polig
Geber
Bild 15: Stecker
Stecker fur den passiven T-Koppler (siehe Bild 16):
zum Busmaster zu weiteren Teilnehmern
9 polig _| : 9 polig
male | T-Koppler g female
11111 NN 12 polig

Bild 16: Stecker fiir den passiven T-Koppler

Als Kabel zwischen T-Koppler und Geber wird ein Inkrementalgeberkabel vorgeschrieben.
Die Realisierung der galvanischen Trennung wird im Geber oder im T-Koppler durchgefuhrt.
Mogliche Realisierungen:

— Netzteil im T-Koppler;
— Zufuihren einer 12V Spannung.



INTERBUS Club e.V. Profil Encoder -59 -

7.2. Schicht 2

In diesem Kapitel werden alle Definitionen, welche die Schicht2 betreffen, festgelegt.

INTERBUS Register

Die Anordnung der Datenregister eines INTERBUS-Teilnehmers, und damit die Adressierung auf der I/O-Ebene,
ist im folgenden definiert.

Konfiguration der INTERBUS-Register:
Profilklasse K1 (siehe Bild 17):

ProzeRRdatenkanal

P— 1.INTERBUS Wort—P»

1. ProzeRRdaten-Wort

Bild 17: Konfiguration der INTERBUS-Register der Profilklasse K1

Profilklasse K2 und K3 (siehe Bild 18):

ProzeRRdatenkanal

P— 1.INTERBUS Wort— 2.INTERBUS Wort—pp»

1. ProzeRdaten-Wort 2. ProzeRdaten-Wort

Bild 18: Konfiguration der INTERBUS-Register der Profilklasse K2 und K3

Profilklasse K4 (siehe Bild 19):

Kommunikationskanal ProzeRdatenkanal

»— 1.INTERBUS Wort 2.INTERBUS Wort 3.INTERBUS Wort—>

Kommunikationsregister 1. ProzelRdaten-Wort 2. Prozel3daten-Wort

Bild 19: Konfiguration der INTERBUS-Register der Profilklasse K4
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Adressierung der Prozel3daten (siehe Bilder 20, 21, 22):

Supi:
ToEXR 1
oder
TOEXR 2

Supi:
ToEXR 1
oder
ToEXR 2

Supi:
ToEXR 1
oder
TOEXR 2

1. Byte ProzeReingangsdaten 2. Byte ProzefReingangsdaten

Supi: IB-IN Byte 0
IN-Adresse = n

Bit 7 Bit 0 Bit 7

Supi: IB-IN Byte 1
IN-Adresse =n + 1

Bit 0

1. ProzeRRdaten-Byte

2. ProzeRdaten-Byte

OUT-Adresse = n

Supi: IB-OUT Byte 0

INTERBUS Club e.V.

Supi:
FromEXxR

OUT-Adresse =n+1

Supi: IB-OUT Byte 1

1. Byte ProzeRRausgangsdaten 2. Byte ProzefRausgangsdaten

Bild 20: Adressierung der Prozel3daten

1. Wort ProzeReingangsdaten 2. Wort ProzeRReingangsdaten
Supi: IB-IN Byte 0 und IB-IN Byte 1 Supi: IB-IN Byte 2 und IB-IN Byte 3

IN-Adresse = n

Bit 15 ' Bit 0 Bit 15

IN-Adresse = n + 2

' Bit 0

1. ProzeRdaten-Wort

2. ProzeRdaten-Wort

OUT-Adresse = n

\4

\4

Supi: IB-OUT Byte 0 und IB-OUT Byte 1~ Supi: IB-OUT Byte 2 und IB-OUT Byte 3
1. Wort ProzeRausgangsdaten 2. Wort ProzeRausgangsdaten

Bild 21: Adressierung der ProzeRRdaten

1. Langwort Prozef3eingangsdaten
Supi: IB-IN Byte 0 und IB-IN Byte 1 und IB-IN Byte 2 und IB-IN Byte 3

IN-Adresse = n

Bit 31

Bit 0

32 Bit ProzeRdaten

OUT-Adresse = n

Supi: IB-OUT Byte 0 und IB-OUT Byte 1 und IB-OUT Byte 2 und IB-OUT Byte 3
1. Langwort Prozel3ausgangsdaten

Bild 22: Adressierung der Prozel3daten

Supi:
FromExXR

OUT-Adresse =n + 2

Supi:
FromExR
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Prozel3datenrichtung

Profil Encoder

ProzeRReingangsdaten werden vom Geber zum Bussystem Ubertragen.

ProzeRausgangsdaten werden vom Bussystem zum Geber Ubertragen.

Identifikation der INTERBUS-Kommunikationsteilnehmer

Tabelle 25: Identifikation der INTERBUS-Kommunikationsteilnehmer

IB-S-Kopplung | Klasse | Anzahl Worte | INTERBUS-Teilnehmer ID-Code | Ident-
Code
hex dez
Remotebus K1 1IN 0000 0001 0011 0110 0136 54
Remotebus K2 2IN 0000 0010 0011 0110 | 0236 54
Remotebus K3 2IN/2OUT | 000000100011 0111 | 0237 55
Remotebus K4 3IN/3OUT | 000000111111 0111 | O3F7 247
Lokalbus K1 1IN 0000 0001 0110 0110 | 0166 102
Lokalbus K2 2IN 0000 0010 0110 0110 | 0266 102
Lokalbus K3 2IN/2OUT | 0000001001100111 | 0267 103
Lokalbus K4 3IN/30OUT | 000000111101 0111 | 03D7 215
7.3. Schicht 7

Der Parameter-Kanal wird entsprechend dem Sensor/Aktor-Server-Kommunikationsprofil genutzt.
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