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Haftungsausschluss

Diese Schrift wurde mit grof3er Sorgfalt zusammengestellt. Fehler lassen sich jedoch nicht immer vollstéandig
ausschliel3en. Baumer Germany GmbH & Co. KG tbernimmt daher keine Garantien irgendwelcher Art fir
die in dieser Schrift zusammengestellten Informationen. In keinem Fall haftet Baumer Germany GmbH & Co.
KG oder der Autor fir irgendwelche direkten oder indirekten Schaden, die aus der Anwendung dieser
Informationen folgen.

Wir freuen uns jederzeit Uber Anregungen, die der Verbesserung dieses Handbuchs dienen kénnen.

Eingetragene Warenzeichen

TwinCAT ist ein Markenname der Fa. BECKHOFF Industrie Elektronik. Solche und weitere Bezeichnungen,
die in diesem Dokument verwendet wurden und zugleich eingetragene Warenzeichen sind, wurden nicht
gesondert kenntlich gemacht. Aus dem Fehlen entsprechender Kennzeichnungen kann also nicht
geschlossen werden, dass die Bezeichnung ein freier Warenname ist oder ob Patente oder
Gebrauchsmusterschutz bestehen.
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1 Einleitung

1.1 Lieferumfang

Bitte prifen Sie vor der Inbetriebnahme die Vollstandigkeit der Lieferung.

Je nach Ausfiihrung und Bestellung kénnen zum Lieferumfang gehoéren:

e Basisgeber mit EtherCAT-Bushaube

e Beschreibungsdateien und Handbuch tber das Internet zum Download verfligbar unter
https://www.baumer.com/goto/qQzLW

1.2  Produktzuordnung

Wellen-Drehgeber

Produkt Produktfamilie
AMG 11 E13 AMG 11 - Singleturn 13Bit
AMG 11 E29 AMG 11 — Multiturn 29Bit

PMG10#-### ###EC.3000#.# | PMG 10 — Singleturn 13Bit
PMG10#-### ###EC.3600#.# | PMG 10 — Multiturn 29Bit

Hohlwellen-Drehgeber

Produkt Produktfamilie
HMG 11 E13 HMG 11 - Singleturn 13Bit
HMG 11 E29 HMG 11 — Multiturn 29Bit

HMG10#-### ###EC.3000#.# | HMG 10 — Singleturn 13Bit
HMG10#-### ###EC.3600#.# | HMG 10 — Multiturn 29Bit
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2 Sicherheits- und Betriebshinweise

Zuséatzliche Informationen

e Das Handbuch ist eine Ergadnzung zu bereits vorhandenen Dokumentationen (Kataloge, Datenblatter,
Montage- und Betriebshinweisen). Diese sind per Download unter https://www.baumer.com/goto/qQzLW
verfugbar.

e Das Handbuch muss unbedingt vor Inbetriebnahme gelesen werden.

BestimmungsgemalRer Gebrauch

e Der Drehgeber ist ein Prazisionsmessgerat. Er dient ausschlieflich zur Erfassung von Winkelpositionen
und Umdrehungen, der Aufbereitung und Bereitstellung der Messwerte als elektrische Ausgangssignale
fur die Folgeelektronik. Der Drehgeber darf ausschlie3lich zu diesem Zweck verwendet werden.

Inbetriebnahme
e Einbau und Montage des Drehgebers darf ausschlief3lich durch eine Elektrofachkraft erfolgen.
e Betriebsanleitung des Maschinenherstellers beachten.

Sicherheitshinweise

e Vor Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen tberprifen.

e Wenn Montage, elektrischer Anschluss oder sonstige Arbeiten am Drehgeber und an der Anlage nicht
fachgerecht ausgefiihrt werden, kann es zu Fehlfunktion oder Ausfall des Drehgebers fiihren.

e Eine Gefahrdung von Personen, eine Beschadigung der Anlage und eine Beschéadigung von
Betriebseinrichtungen durch den Ausfall oder Fehlfunktion des Drehgebers muss durch geeignete
Sicherheitsmassnahmen ausgeschlossen werden.

e Der Drehgeber darf nicht auRerhalb der Grenzwerte betrieben werden (siehe weitere Dokumentation)

Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise kann es zu Fehlfunktionen, Sach- und Personenschaden
kommen!

Transport und Lagerung
e Transport und Lagerung ausschlief3lich in Originalverpackung.
e Drehgeber nicht fallen lassen oder groReren Erschiitterungen aussetzen.

Montage

e Schlage oder Schocks auf Gehause und Welle vermeiden.
e Gehause nicht verspannen.

e Drehgeber nicht 6ffnen oder mechanisch verandern.

Welle, Kugellager, Glasscheibe oder elektronische Teile kénnen beschadigt werden. Die sichere Funktion ist
dann nicht mehr gewahrleistet.
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Elektrische Inbetriebnahme

Drehgeber elektrisch nicht verandern.

Keine Verdrahtungsarbeiten unter Spannung vornehmen.

Der elektrische Anschluss darf unter Spannung nicht aufgesteckt oder abgenommen werden.

Die gesamte Anlage EMV gerecht installieren. Einbauumgebung und Verkabelung beeinflussen die EMV
des Drehgebers. Drehgeber und Zuleitungen raumlich getrennt oder in groRem Abstand zu Leitungen
mit hohem Storpegel (Frequenzumrichter, Schitze, usw.) verlegen.

Bei Verbrauchern mit hohen Stérpegeln separate Spannungsversorgung fir den Drehgeber
bereitstellen.

Drehgebergehause und die Anschlusskabel vollstandig schirmen.

Drehgeber an Schutzerde (PE) anschlieRen. Geschirmte Kabel verwenden. Schirmgeflecht muss mit der
Kabelverschraubung oder Stecker verbunden sein. Anzustreben ist ein beidseitiger Anschluss an
Schutzerde (PE), Gehause Uber den mechanischen Anbau, Kabelschirm Uber die nachfolgenden
angeschlossenen Gerate. Bei Problemen mit Erdschleifen mindestens eine einseitige Erdung.

Bei Nichtbeachtung kann es zu Fehlfunktionen, Sach- und Personenschaden kommen!

Entsorgung

Drehgeberbestandteile nach landerspezifischen Vorschriften entsorgen.
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3 Betriebsparameter Drehgeber

Beschreibung der Betriebsparameter

Tabelle: Betriebsparameter Werkseinstellung bei Auslieferung

Passion for Sensors

Auflésung pro
Produkt Umdrehung Anzahl Umdrehungen Messbereich
0x6001 0x6502 0x6002

Dezimal Hex| Biff Dezimal Hex Bit Dezimal Hex Bit]
AMG 11 E13 8192 2000| 13 1 1 0 8192 2000 13
AMG 11 E29 8192 2000f 13 65536 10000 16| 536870912 20000000 29
HMG 11 E13 8192 2000f 13 1 1 0 8192 2000 13
HMG 11 E29 8192 2000| 13 65536 10000 16| 536870912 20000000 29
PMG 10 E13 8192 2000| 13 1 1 0 8192 2000, 13
PMG 10 E29 8192 2000f 13 65536 10000 16| 536870912 20000000 29
HMG 10 E13 8192 2000f 13 1 1 0 8192 2000 13
HMG 10 E29 8192 2000f 13 65536 10000 16| 536870912 20000000 29

Uber CoE kann eine Skalierungsfunktion aktiviert werden.
Dann kénnen anwenderseitige Einstellungen wie Auflosung, Gesamtmessbereich, Drehrichtung und

Preset vorgenommen werden.

Siehe Kapitel: SDO (Service Daten Objekte)

22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc

10/2022

7128

Baumer Germany GmbH & Co. KG



I Baumer

4 Daten des Drehgebers

4.1 PDO (Prozessdaten Objekt)

Der Drehgeber liefert ja nach Ausfihrung (Konfiguration) folgende Prozessdaten (Eingangsdaten)

Passion for Sensors

2 Byte Positionswert

XML Datei PDO Mapping Product Gultig fur Version
code

BAUMER Group absolute 10Byte PDO: (default) 20 ab V5.00
EtherCAT encoders.xml 4 Byte Positionswert

2 Byte Warnings

4 Byte System Time

oder

4Byte PDO: (konfigurierbar) 25

4 Byte Positionswert

2Byte PDO: (konfigurierbar) 30

10Byte PDO (Werkseinstellung)

Wert Datentyp Beschreibung

Positionswert UDINT Aktueller absoluter Positionswert des Drehgebers, Bereich siehe unter
.Betriebsparameter Drehgeber*

Warnings UINT Warnungen
Bit 2: 1 - Spannung Lithium Zelle nicht ausreichend
Bit 4: 1 > Drehgeber wurde zu weit in stromlosem Zustand bewegt
Bit 5: 1 > Konfiguration Sensor fehlerhaft

System Time UDINT Aktuelle Systemzeit, Aufldsung in ns

4Byte PDO

Wert Datentyp Beschreibung

Positionswert UDINT Aktueller absoluter Positionswert des Drehgebers, Bereich siehe unter
.Betriebsparameter Drehgeber*

2Byte PDO

Wert Datentyp Beschreibung

Positionswert UINT

Aktueller absoluter Positionswert des Drehgebers, Bereich siehe unter
.Betriebsparameter Drehgeber*

Mit der Ausfiihrung 4Byte PDO / 2Byte PDO sind schnellere Zykluszeiten zu realisieren.

Zykluszeiten bei entsprechender Konfiguration, siehe Kapitel Zykluszeiten
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4.2

SDO (Service Daten Objekte)

Passion for Sensors

Unter TwWinCAT kann unter CoE (CANopen over EtherCAT) - Online auf SDO-Objekte zugegriffen werden.

Da Gerate- und Applikationsprofile fur eine grofRe Vielfalt von CANopen-Geraten bereits existieren, kdnnen

diese auch in EtherCAT Slaves verwendet werden.

Der EtherCAT Drehgeber hat Teile des CANopen DS406 Encoder Gerateprofils implementiert

i Unbenannt - TwinCAT System Manager
Datei Akkionen  Ansicht  Optionen  Hilfe

D d S &

Eiearbeiten

Y mn v A B D

LS

o) 6% e &1 7

EEX

=B SYSTEM - Konfiguration
+ @ Echtzeit-Einstelungsn
=-[B% 7ustzliche Tasks

Allgemein | EtherCaT | DC

Frozessdaten | Startup | Cof - Online

Orline

Bereit

B encodar [T Auto Update Single Update [ Show Offine Data
 encoer i et
= & Eingange
T encoder_position Orline Data Module OD [AcE Port]: |0
‘l Ausgange
% Routing Einstellungen Index Hame Flags ‘et G
_91 TZOM Objects 1000 Device type RO 0000707196 [E5942)
. SPS - Konfiguration 10Mm Errar reqgister RO 000 [0)
= - E}& - Konfiguration 1008 Device name RO GBaAMYW_H
= BB Ejn Gerate 1009 Hardware version RO W200ET
== Gerdt 1 (EtherCAT) 1004, Software verzion RO a1
%= Gerdt 1-Prozessabbild 1mn SAVE Application Parameter R 000000000 [0)
'I' Gerit 1-Prozessabhild-Tnfo 1011 F!ESTDF!E Application Parameter R 000000000 [0
% @1 Eingange +- 10180 |dentity RO »d¢
5§ Ausginge +-1400:0 T=FDO-Map RO >3<
+- 10000 Sync manager bype RO >4«
#-§ InfoData +- 10120 RxPD0 assign RO v 1<
=4, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 10Byte) 10120 TwPO0 assian RO v 1<
= §f Inputs 10330 SM input parameter RO »32¢
&1 Position 2000 System Time ROP (0«7BB0FES0 (2072049296
T Warnings +- 20200 Diagriostic D ata RO »16 <
T System Time EO00 Operating parameters R 0=0000[0)
+ % WiSkake B0 kM eazuring units per revolution R 000040000 [262144)
+ % Infolraka B002 Total measuring range R 000040000 [262144)
—-g8 zuordrungen BO03 Preset value R 0=00000000 [0)
&8 encoder - Gerdt 1 (EtherCAT) 6004 Pozition value ROP 0x00008C09 (35343)
BRI M ax. Measuring units per revolution RO 000040000 [262144)
B502 Murnber of diztinguishable revalutions RO 000000000 [0)
BR0A “Warnings ROP 0w0000 [0) w
£ >
Mame Online Tvp Gréfe =pdre...  Einf... User.,. ™
&1 Position % 0x0001D06F (118895) UDINT 4.0 71.0 Eingang O
&1 warnings 00000 {0} LINT 2.0 75.0 Eingang 0
) System Time 0xE7A164ES (3886,  UDINT 4.0 770 Eingang O
T wistate 1] Bl 0.1 1822.3 Eingang O b
£ ?
Server (Pork) Timeskamp MMeldung ~
oTwinCF\T Syst,,, 23.02.2011 16022121 537 ms b

COM Server TcEventLogger wird gestartet!

Echtzeit 0%

Lokal {172.17.11.192.1.1)

Zu beachten ist, dass CoE Zugriffe (Mailbox-Kommunikation) die Produktion der Drehgeber-Eingangsdaten
fur die Zeit der Mailbox-Kommunikation kurz unterbrechen.
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Objektliste Detailbeschreibung der wichtigsten SDO Objekte
Objekt 0x1000 Device Type

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default Multiturn:  0x00020196h
Singleturn: 0x00010196h
EEPROM Nein
Beschreibung Information Uber Gerateprofil und Gerétetyp
Werte

Objekt 0x1008 Device Name

Sublndex 0

DatenTyp VISIBLE_STRING

Zugriff ReadOnly

Default Je nach angeschlossenem Basisgeber
"GXMMW_H","GXAMW_H*

EEPROM Nein

Beschreibung Geratebezeichnung in ASCII

Werte

Objekt 0x1009 Hardware Version

Sublndex 0

DatenTyp VISIBLE_STRING

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Hardware-Version in ASCII
Werte

Objekt 0x100A Hersteller Software Version

Sublndex 0

DatenTyp VISIBLE_STRING

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Software-Version in ASCII
Werte

Objekt 0x1010 SAVE Application Parameter
Uber das Objekt 0x1010 wird das Speichern der geratespezifischen Objekte (0x6000..0x6FFF) vom
RAM in den nichtfliichtigen Speicher (EEPROM) vorgenommen. Um ein unabsichtliches Speichern zu
verhindern, muss die Signatur ,save” auf das Objekt 0x1010 Subindex 0 geschrieben werden.

Signature MSB LSB
ISO 8859 e v a S character
0x65 0x76 0x61 0x73 | hex
1702257011 dez
22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc 10/28 Baumer Germany GmbH & Co. KG
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Objekt 0x1011 RESTORE Application Parameter
Uber das Objekt 0x1011 werden die geratespezifischen Objekte (0x6000..0x6FFF) im RAM und
EEPROM mit den ROM Default -Werten tiberschrieben. Um ein unabsichtliches Uberschreiben zu
verhindern, muss die Signatur ,load“ auf das Objekt 0x1011 Subindex O geschrieben werden.

Signature

ISO 8859

MSB LSB
d a o] |
0x64 0x61 Ox6F 0x6C
1684107116

Objekt 0x1018 Identity Object

Passion for Sensors

character
hex
dez

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 8
Zugriff ReadOnly
Default 4
EEPROM Nein
Beschreibung Grolter unterstiitzter Subindex
Werte 4 = GrolRter unterstitzter Sublndex
Sublndex 1
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default Ech
EEPROM Nein
Beschreibung Von CiA vergebene VendorID fiir Baumer IVO GmbH & Co. KG
Werte OxEC (im Internet unter www.can-cia.de)
Sublndex 2
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default 0X0A > GXMMW _H; 0x0B > GXAMW_H
EEPROM Nein
Beschreibung Product Code
Werte
Sublndex 3
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default
EEPROM Nein
Beschreibung Revision Nr.
Werte
Sublndex 4
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default
EEPROM Nein
Beschreibung Seriennummer
Werte
22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc 11/28 Baumer Germany GmbH & Co. KG
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Objekt Ox1A00 TxPDO1 Mapping

Passion for Sensors

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 8
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Nein

Beschreibung

GroRter unterstitzter Subindex

Werte

3

Sublndex 1

DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Nein
Beschreibung Positionswert
Werte 0x6004
Sublndex 2

DatenTyp Unsigned 16
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Nein
Beschreibung Warnungen
Werte 0x6505
Sublndex 3

DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Ja
Beschreibung Systemzeit
Werte 0x2000

22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc
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Objekt 0x1C33 SM (Sync Manager) Input Parameter SM3

S i O

Passion for Sensors

Unsigned 8 ReadOnly | SM Input Parameter GroRter unterstutzter Subindex 32
1 Unsigned 16 | ReadOnly | Sync Mode - 0x00 Free Run (nicht synchronisiert)
0x03 DC SYNC1, synchronisiert mit
SYNC1 Event
Unsigned 32 | ReadOnly | Cycle time Nanosekunden ns | SYNCO/SYNC1 Zykluszeit
Unsigned 32 | ReadOnly | Shift time Nanosekunden ns | Zeitvon SYNC1 bis zum latchen der
Eingangsdaten (Absolut-Position)
4 Unsigned 16 | ReadOnly | Sync modes - 0x0009
supported Free run unterstitzt
Synchronous unterstitzt
DC SYNC1
Dynamic Cycle times
5 Unsigned 32 | ReadOnly | Minimum cycle time Nanosekunden ns | Minimale Zykluszeit die vom Gerat
unterstitzt wird
6 Unsigned 32 | ReadOnly | Calc and copy time Nanosekunden ns | Zeit fir mathematische Berechnungen und
Kopieren von Prozessdaten vom lokalen
Speicher zum SyncManager
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Geratespezifische Objekte

Objekte in diesem Bereich sind nach Anderung zunachst fliichtig im RAM des Drehgebers abgespeichert
und missen zum nichtfliichtigen Datenerhalt Gber das Objekt SAVE Application Parameter (0x1010) im
EEProm abgespeichert werden.

Objekt 0x6000 Operating parameters

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 16
Zugriff ReadWrite
Default 0, Skalierung AUS, CW
EEPROM Ja
Beschreibung Betriebsparameter
Werte Bit O: Drehrichtung
ocw
1ccw

Eintrdge ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000)
wirksam.

Bit 2: Skalierungsfunktion EIN/AUS

0 Skalierung deaktiviert, Drehgeber liefert Rohdaten (ohne Offset)
1 Skalierung aktiviert, Drehgeber liefert skalierte, offset-behaftete Positionswerte 2

Beispiel: Wert 0x0004 -> Skalierung Ein, CW

Hier kann hier die Skalierungsfunktion aktiviert werden. Erst dann sind anwenderseitige Einstellungen wie
Auflésung, Gesamtmessbereich, Drehrichtung und Preset wirksam.

Siehe Kapitel Parametriervorgang

Zu beachten ist, dass bei aktivierter Skalierung die Eingangsdaten (TxPDO) wesentlich langsamer produziert
werden, da der Drehgeber zusatzliche Bearbeitungszeit fir die Skalierungsberechnungen bendétigt. Das
heil3t, die SPS Zykluszeiten fiir das Auslesen des Gebers missen héher angesetzt werden.

Siehe Kapitel Zykluszeiten

Objekt 0x6001 Measuring units per revolution (Auflésung pro Umdrehung)

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadWrite
Default 0x2000 = 8192 = 13Bit > GXxMW_H
0x1000 = 4096 = 12Bit > GCxMW_H
0x40000 = 262144 = 18Bit -> GBxMW_H, GDXxMW_H
EEPROM Ja
Beschreibung Anzahl Schritte pro Umdrehung frei wéhlbar.
Werte 1..n.. Max. Anzahl Schritte pro Umdrehung (0x6501)
Eintrdge ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000) wirksam.

Beim Schreiben auf dieses Objekt wird generell ein zuvor gespeicherter Offset (0x6509) geldscht (Wert = 0).
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Objekt 0x6002 Total measuring range (Gesamtmessbereich)

Passion for Sensors

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadWrite

Default 0x20000000 = 536870912 = 29Bit 2> GXMMW_H
0x2000 = 8192 = 13Bit > GXAMW_H
0x10000000 = 268435456= 28Bit > GCMMW_H
0x1000 = 4096 = 12Bit > GCAMW_H
0x80000000 = 2147483648 = 31Bit 2 -> GBMMW_H
0x40000 = 262144 = 18Bit -> GBAMW_H

EEPROM Ja

Beschreibung

Gesamtmessbereich in Schritten frei wahlbar.

Daraus resultiert : Anzahl der Umdrehungen = Gesamtmessbereich / Aufldsung
Diese darf den Wert max. Umdrehungen (0x6502) nicht Uberschreiten, sonst ist der gewéahlte Wert

fir Gesamtmessbereich zu gross und wird zuriickgewiesen.

Werte

1..n.. max. Gesamtmessbereich in Schritte (0x 6502)

Eintrage ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000) wirksam.

2 Bei deaktivierter Skalierung 32 Bit

Beim Schreiben auf dieses Objekt wird generell ein zuvor gespeicherter Offset (0x6509) geldscht (Wert = 0)

Wichtiger Hinweis zum Betrieb von Multiturn-Drehgebern:
Dieser Drehgeber unterstiitzt bei Bedarf automatisch den ,Endlosbetrieb®.

Bei der Parametrierung muss deshalb nicht darauf geachtet werden, dass Gesamtmessbereich (Total
Measuring Range) und ,Schritte pro Umdrehung® (Measuring Units per Revolution) in einem bestimmten
Verhaltnis zueinander stehen.

Bei aktiviertem Endlosbetrieb kann der Drehgeber im stromlosen Zustand bis zu ¥4 seiner maximal
maoglichen Umdrehungen bewegt werden. Wird der Drehgeber im stromlosen Zustand mehr als ¥
seiner maximal mdglichen Umdrehungen bewegt, kann der Positionswert ungultig sein. Dies wird

durch eine Warnung angezeigt, der Drehgeber muss daraufhin neu referenziert werden.

Ohne Endlosbetrieb kann der Drehgeber auch im ausgeschalteten Zustand unbegrenzt verfahren werden.

Ob die Funktion des ,Endlosbetriebs” mit Ihrer Parametrierung genutzt wird, stellen Sie so fest:
Multiplizieren Sie die ,maximal mdéglichen Umdrehungen“ des Drehgebers (je nach Typ 16 Bit =
65536 oder 13 Bit = 8192) mit Ihren parametrierten ,Schritten pro Umdrehung®.

Dividieren Sie diesen Wert durch Ihren parametrierten Gesamtmessbereich.

Wenn bei dieser Division ein Rest (Nachkommastellen) verbleibt, dann wird der Endlosbetrieb

verwendet.
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Beispiel Parametrierung ohne Endlosbetrieb:

maximal mégliche Umdrehungen
Schritte pro Umdrehung:
Gesamtmessbereich
Berechnung:

Beispiel Parametrierung mit Endlosbetrieb:
maximal mégliche Umdrehungen
Schritte pro Umdrehung
Gesamtmessbereich
Berechnung:

Objekt 0x6003 Preset value (Preset Wert)

Passion for Sensors

65536 (16 Bit Multiturn)
3600
29.491.200 (8192 x 3600)

65536 x 3600 / 29.491.200 = 8 (kein Divisionsrest)

65536
3600
100.000
65536 x 3600 / 100.000 = 2359 Rest 29600

(16 Bit Multiturn)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadWrite
Default 0

EEPROM Ja

Beschreibung

Frei wéahlbarer Positionswert.
Bei diesem Vorgang wird ein Offset Wert berechnet und in Objekt 0x6509 abgespeichert.

Werte

0..aktueller Gesamtmessbereich (0x6002) -1
Eintrage ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000) wirksam.

Objekt 0x6004 Position value (Positionswert)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Wert der aktuellen Position in Schritten

Werte

0..aktueller Gesamtmessbereich (0x6002) -1

Objekt 0x6501 Max. Measuring units per revolution (max. Auflésung in Schritten)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default 0x2000 = 8192 = 13Bit 2> GXxMW_H
0x1000 = 4096 = 12Bit > GCxMW_H

0x40000 = 262144 = 18Bit

> GBXMW_H, GDXMW_H

EEPROM Nein

Beschreibung

Maximale Singleturn-Auflésung in Schritten

22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc
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Objekt 0x6502 Number of distinguishable revolutions (max. Anzahl Umdrehungen)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default 0x10000 = 65536= 16Bit

EEPROM Nein

Beschreibung Maximale Anzahl Umdrehungen

Werte Bei Singleturn Drehgebern =0, sonst je nach Basisgeber
Objekt 0x6505 Warnings (Warnungen)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 16

Zugriff ReadOnly

Default 0

EEPROM Nein

Beschreibung Warnungen

Werte Multiturn-Drehgeber

Bit 2: 1 = Spannung Lithium Zelle nicht ausreichend
Bit 4: 1 > Geber wurde zu weit in stromlosem Zustand bewegt
Bit 5: 1 - Konfiguration Sensor fehlerhaft

Objekt 0x6509 Offset

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default 0

EEPROM Ja

Beschreibung Wert wird beim Schreiben auf das Objekt Preset (0x 6003) berechnet
22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc 17/28 Baumer Germany GmbH & Co. KG
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4.3 Parametrierungsvorgang

Bei Kundenseitiger Anderung von Drehrichtung, Auflésung, Gesamtauflosung, Preset
ist wie folgt vorzugehen:

Objekt 0x6000 Operating parameters
Skalierung: EIN Bit2=1

Drehrichtuna: Bit 0 = 0 CW . 1=CCW

l

< Mutiturn

Objekt 0x6002 Total measuring range
(Gesamtmessbereich)

y

Objekt 0x6001 Measuring units per revolution
(Aufldsung pro Umdrehung)

y

Objekt 0x6003 Preset, N
Referenzierung

y

Speicherung
nichtfliichtig
L

Objekt 0x1010 SAVE
Wert :0x65766173

Ende

Beispiele: Aktivierung der Skalierung tiber Objekt 0x6000

Skalierung | Drehrichtung | Wert 0x6000 é:w = °|'|°°k""isﬁ = steigende Werte bei Drehung
er Welle im Uhrzeigersinn
AUS cw 0x0000 g
AUS CCW 0x0001 CCW = counterclockwise = steigende Werte bei
EIN CW 0x0004 Drehung der Welle im Gegenuhrzeigersinn
EIN CCW 0x0005 Bezug: Sicht auf Flansch
22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc 18/28 Baumer Germany GmbH & Co. KG
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4.4 Free Run Mode

Im "Free Run"- Modus wird der lokale Zyklus durch einen lokalen Timer-Interrupt des Application-Controllers
ausgeldst. Im "Free Run" -Modus arbeitet der lokale Zyklus unabhangig vom Kommunikationszyklus und
/oder vom Master-Zyklus. Der Drehgeber produziert die Prozessdaten asynchron zyklisch.

TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akkionen Ansicht  Optionen  Hilfe

D& e H & oe v A E BN @R BQeee€0 7
Bl 5YSTEM - Konfiguration " ; ; ~
! 5PS - Konfiguration Allgemein || EtherCAT | oc | Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Online =

= EiA - Konfiguration .
= B Efn Gerdte Betricbsart @l
[=}-=F Gerdt 1 (EtherCAT)
Gerdt 1-Prozessabbild l
=} Gerat 1-Prozessabbild-Info
@1 Eingange
$§!| Ausginge
§ InfoData
#, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 10Byte)
&1 Inputs
§ wostate
§ InfoData
B8 Zuordnungen

Enveiterte Einstellungen l

-8

o

Mame o] Tvp Grifie =Adre...  Einf... u

T Position UDINT 4.0 710 Eingang 0

GTWamings O o UINT 2.0 75.0 Eingang 0

1 System Time 0xSDABCAZC (1571539612) UDINT 4.0 770 Eingang 0

QTWcState a BOOL 0.1 1522.3 Eingang 0

istate 0x0008 (8) UmT 2.0 1548.0  Eingang 0

©1 adsaddr AC110BCO0Z0LEDO3 AMSADDRESS 8.0 1580.0 Eingang 0

< ' >

Server (Part) Timestamp Meldung o

OTmeAT Syst... 01.03.2011 11:458:30 804 ms COM Server TcEventLogger wird gestartet! o

OTwinCAT Syst,., 01,03,2011 11:45:30 679 ms TCRTIME Server wurde gestarket: TCRTIME, i
Bereit Lokal {172,17,11,192,1.1)

Aufzeichnung Eingangsdaten mit Wireshark auf Netzwerkebene

fle Edt View Go Captue Andyze Statistics Telephony Tooks  Help

Booes DaXRE ¢+ HTL|EF QD EBBE E

Fier: | |+ Expression.. Clear Apply
Ho. Time Saurce Destination Protocol | Info &
3670 3.652072 M5-MLE-PhysServer-27_ Beckhoff_0Ll:00:00 ECAT 3 cmds, 'LRD’ 10, ‘BRD': len 2
3671 3.654049 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_0l:00:00 ECAT 3 cmds, 'LrD' 10, 'BRD': len 2
3672 3.654060  MS-HLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 : len 2
3673 3.656037 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT E 2 len 2
3674 3.656044 M5-MLE-Physserver-27_ Beckhoff_0l:00:00 ECAT 3 @ len 2
3675 3.658036 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 :len 2
3676 3.658044 MS-NLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 @ len 2
3677 3.6560037 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT E : len 2
3678 3.650043 MI-HLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT ] : len 2
3679 3.662036 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 : len 2
3680 3.662043 M5-MLE-Physserver-27_ Beckhoff_0Ll:00:00 ECAT 3 @ len 2
3681 3.684038 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 :len 2
3682 3.664045 MS-NLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 cmds, 'LRD' o len 2
3683 3.666037 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT E : len 2
3684 3.666044 MI-HLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT ] : len 2
3685 3.688037 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 :len 2
3686 3.668043 M5-MLE-Physserver-27_ Beckhoff_0Ll:00:00 ECAT 3 @ len 2
3687 3.670036 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT E : len 2
3688 3.670043 MS-NLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 @ len 2
3689 3.672037 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT E 2 len 2
3660 3.672044 MZ-HLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT ] : len 2
3691 3.674037 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 :len 2
3.674044 M5-MLE-Physserver-27_ Beckhoff_0L1:00:00 ECAT 3 2
7 Intel sla: B EC
| I B
678037 Intelcor_1 4 Beckhoft_01: 0 3 10, 2
.678044 MS-MLB-Physserver-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 cmds, 10, 'BRD': len 2
- 680036 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 cmds, 10, 'BRD': len 2
LEBO043 M5-MLE-PhysServer-27_ Beckhoff_0Ll:00:00 ECAT 3 cmds, 10, ‘BRD': len 2
L6B2038 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_0l:00:00 ECAT 3 cmds, 10, 'BRD': len 2
682045 M3-HLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 ECAT 3 Cmds, : 10, 'BRD': len 2 =
684037 Intelcor lc:la:ed Beckhoff 01:00:00 ECAT 3 cmds. ‘LRD': 10. 'BRD': len 2 ¥

Frame 3694 (81 bytes on wire, 81 bytes captured)
Ethernet II, src: ms-nNLB-PhysServer-27_2l:lc:lated (02:1b:21:1c:la:zed), Dpst: Beckhoff_0l:00:00 (01:01:05:01:00:00)
EtherCAT frame header
EtherCAT datagram(s): 3 cmds, 'LRD': len 1, 'LRW': len 10, 'BRD': len 2
EthercaT datagram: cmd: ‘LRD' (10D, Len: 1, Addr 0x9000000, Cnt 1
= Ethercar datagram: cmd: "LRw' (123, Len: 10, addr Ox1000000, Cnt 1
Headler

0DBE B

working cnt: 1
EtherCAT datagram: cmd: 'BRD' (7), Len: 2, Adp Oxl, Ado Ox130, Cnt 1
Pad bytes: 0UL010510000040005059850E83000000

01 05 01 00 00 02 1b 21 1c la =4 88 a4 31 10
00 00 00 00 09 0L 84 01 00 0c f9 00
00 0

01 00 07 00 01 00
0l 01 05 10 00 00 40 85 de 83 00 00

() Data (ecat. data), 10 bytes Packets: 3745 Displayed: 3745 Marked: 0 Dropped: 0 Profile: Default
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45 Distributed Clocks Mode

Mit Distributed Clocks ist es mdglich, in allen Busteilnehmern die gleiche Uhrzeit zu haben.

Dazu kann der Drehgeber als Reference Clock konfiguriert werden.

Uber diese Reference-Clock kdnnen sich andere Teilnehmer und der Master synchronisieren.

Eine hochgenaue netzwerkweite Zeitbasis steht somit zur Verfligung.

Der Drehgeber produziert Prozessdaten synchron zu einem Sync Signal .

Der lokale Zyklus wird gestartet wenn der SYNCO/SYNC1 Event empfangen wird. Der Prozessdatenrahmen
muss im Slave komplett verarbeitet werden bevor der ndchste SYNCO/SYNC1 Event empfangen wird.

45.1

“Unbenannt - TwinCAT System Manager

Aktivierung Distributed Clocks unter TwinCAT

Passion for Sensors

EE&

Datel Bearbelten Aktionen Ansicht Optionen Hife
0w W B HD =/ BB R IERGELE
=Bl SVSTEM - Konfiguration S = A
B Echizelt-Enstelungsn Allgemein | EtherCaT | DC Prozessdaten | Startup | CoE - Onling | Online
= [B¥ zusatzliche Tasks
=-[1 encoder Betrizhsart: Distributed Clocks v
= encader —
597 Engénge Erwelee Enstelngen. .
& encoder_pasition
$! Ausgange
%% Routing Enstellungen
4, TCOM Objects
BA =5 - Korfiguration
= £/ - Konfiguration
(=B EfA Gerate
(=7 Gerat 1 (EtherCAT)
=} Gerat 1-Prozessabhild
=fa Gerat 1-Prozessabbid-Info
&' Eingéngs
! Ausgange
$ InfoData
ER §50x 1 (BAUMER EtherCAT
-4 Inputs v
&l Position < >
41 wiarnings ame riine e Grofs | sAdre.. Enf.
T System Time -
@ westets #1Postion ¥ Ox000D8375 (33653)  UDINT 40 710 Eingang
§ riovata Sl warnings 00000 (0) It 20 75.0 Eingang
%1 System Time OxOSCETFED (3741...  LIDINT 40 77.0 Eingang
R Zunrdnungen Sl Westate o BOCL 0.1 15223 Eingang
68 encoder - Gerdt 1 (EtherCAT) i state 0x0008 (8) LINT 2.0 1546.0  Eingang
o adsaddr AC1108CO02Z01.. AMSADDRESS 3.0 1550.0  Eingang
< >
Server (Port) Timestamp Meldung ~
@ TWinCAT Syst... 23.02.2011 16:22:21537 ms  COM Server TeEventLogger wird gestartet!
@ TWINCAT Syst... 23.02.2011 16:22:20 662 ms  TCRTIME Server wurds gestartet: TCRTIME. v
£ ¥
Bereilt Lokal (172.17.11.152.1.1)

Erweiterte Einstellungen

Zyklizcher Madus

[ Use as potential R eference Clock.

Betristsart: Distributed Clocks >3
Enable Sync Unit Zyklus (us] | 4000
SYMCO
Zykluszeit [us); Shift Zeit [ps):
O Sync Unit Zyklus User Defined 0
(® Arwenderdefirient +8YHCO Cycle
300 %0 w 0
[] Based on Input Reference
Enable SYNC 0 = 0
SYMC 1
© Syne Unit Zyklus Zykluszeit [Lg] 300
(® 5YNC 0 Zpklus w1 | ShiftZeit (us) 0
Enable SYNC 1

Beachte:
[ ]

Enable SYNCO und SYNC1.
Zykluszeitanderung nur unter SYNCO Einstellungen vornehmen.
SYNC1 Einstellungen nicht verandern.
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Abb. Lokaler Zyklus mit Synchronisation a

uf SYNCO/SYNC1

(I ]

Tek Stop | Hj

Sync 0 Event

1C33:3 Shift time time.

U

Sync 0 Event’

Sync 1 Event : : " 1C33:6 Calc and copy tint : Sync 1 Event -
: 1C33:5 Minir.num Cycle ti.r_n.e L +

| 2 st i £1033:2 Cycle time

O] 2.00V |Ch2[ 2.00V

H[40.0ps A Chz 1 1.60V,

Ch3| 5.00V Chd4| 3.00V

Passion for Sensors

Ch1 Periode
300.0Ms

8 Mar 2011

1|6.000 % 13:49:33
Zykluszeiten bei entsprechender Konfiguration, siehe Kapitel Zykluszeiten
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4.6 Netzwerkmanagement

Passion for Sensors

Unter Online kann im TwinCAT Systemmanager die State Machine des Drehgebers umgeschaltet werden

iy Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen  Hilfe
PEeH % B BD =S D B EEIERGELE:
=B SvSTEM - Konfiguration . . - “
@ Echtzeit-Einstellungen Allgemein | EtherCAT || DC Prozessdaten | Statup | CoE - Onling | Online
= % siti;:ZrTBSks Status Maschine
=} encoder_positioning-Prozessabbild Ilnit ] [Bootstrap ] : op
= § Eingénge ) [F'le-Dp ] [Safe-Dp ] Aktueller Status:
¢ encoder_position Angeforderter Status; |OP
& Ausginge [Dp ] [Fehler lgschen ]
X% Routing Einstellungen
£ TCOM Objects
BA =Ps - konfiguration L el )
=1 Efa - Korfiguration Port & Carrier / Open
=B EiA Gerate Port B: Mo Carrier / Cloged
== (Gerdt 1 (EtherCaT)
=f= Gerdt 1-Prozessabbild
=} Gerat 1-Prozessabbild-Info
@1 Eingange
[+ Ausgs
;l I;soiaantge File &ccess over EtherCAT
AUMER EtherCAT encoder 108
8T Inputs
$ wistate A
$§ InfoData < b
= ﬁs:l;;ncﬂ;i?j Gerat 1 (EtherCAT) Mame Crline Tvp Grife =hdre...  Einf..
&7 Pasition % DxD00DA427 (42023)  UDINT 4.0 39.0 Einganc
ST warnings 00000 {0y UINT 2.0 43.0 Einganc
OTSystem Time 0xE9E2202C (3923...  UDINT 4.0 45.0 Eirngang
ST westate 1] BOCL o1 15221 Eirngang
1 state %0008 (8} LINT 2.0 1548.0  Einganc
SQT Adsaddr AC110BCOOZ201.. AMSADDRESS 8.0 1550.0 Eirgan;
< 4
Server (Pork) Timestamp Meldung -~
OTwinCAT Sysk.., 23.02.2011 16:15:22 431 ms COM Server TcEventLogger wird gestartet!
OTwinCP.T Sysk.., 23.02,2011 16:15:22 103 ms TCRTIME Server wurde gestartet: TCRTIME, v
<
|| Eereit Lokal (172.17.11.192.1.1) o mEqugs
Init EtherCAT State Machine
'y
P Pl (B): (Bl): . i i i
L Ly Uber die EtherCAT State Machine (ESM) wird der
REVG e (sl) Bootstrap Zustand d_es EtherCA'I_'-Slfaves gesteuert. Je nach
| foptional) Zustand sind unterschiedliche Funktionen im EtherCAT-
(ol) Ps)| (sP) Slave zuganglich bzw. ausfiihrbar. Insbesondere
wahrend des Hochlaufs des Slaves miissen in jedem
(0P) Safe-Operational State spezifische Kommandos vom EtherCAT Master
o] 03] zum Gerat gesendet werden.
Es werden folgende Zustéande unterschieden:
o Init
Operational .
P e Pre-Operational
e Safe-Operational und
e Operational
e Boot (wird nicht unterstitzt)

Regularer Zustand eines jeden EtherCAT Slaves nach
dem Hochlauf ist der Status OP.

22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc
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Init

Nach dem Einschalten befindet sich der EtherCAT-Slave im Zustand Init. Dort ist weder Mailbox- noch
Prozessdatenkommunikation méglich. Der EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanéle 0 und 1
fur die Mailbox-Kommunikation.

Pre-Operational (Pre-Op)

Beim Ubergang von Init nach Pre-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Mailbox korrekt initialisiert wurde.
Im Zustand Pre-Op ist Mailbox-Kommunikation aber keine Prozessdaten-Kommunikation méglich. Der
EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanéle fiir Prozessdaten (ab Sync-Manager-Kanal 2), die
FMMU-Kanale und falls der Slave ein konfigurierbares Mapping unterstiitzt das PDO-Mapping oder das
Sync-Manager-PDO-Assignment. Weiterhin werden in diesem Zustand die Einstellungen fur die
Prozessdateniibertragung sowie ggf. noch klemmenspezifische Parameter libertragen, die von den
Defaulteinstellungen abweichen.

Safe-Operational (Safe-Op)

Beim Ubergang von Pre-Op nach Safe-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Sync-Manager-Kanale fiir die
Prozessdatenkommunikation sowie ggf. ob die Einstellungen fiir die Distributed-Clocks korrekt sind. Bevor er
den Zustandswechsel quittiert, kopiert der EtherCAT-Slave aktuelle Inputdaten in die entsprechenden DP-
RAM-Bereiche des EtherCAT-Slave-Controllers (ESC).

Im Zustand Safe-Op ist Mailbox- und Prozessdaten-Kommunikation méglich, allerdings halt der Slave seine
Ausgange (beim Drehgeber nicht relevant) im sicheren Zustand. Die Inputdaten werden aber zyklisch
aktualisiert.

Operational (Op)
Im Zustand Op ist Prozessdaten- und Mailbox-Kommunikation mdglich.

Die Inputdaten werden zyklisch aktualisiert

Boot (fur Firmware-Update) wird nicht untersttitzt.
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5 Anschlussbelegung und Inbetriebnahme

5.1 Elektrischer Anschluss

Anschluss — M12-Stecker

Anleitung des Steckverbinderlieferanten beachten.

- Steckverbinder auf Gerate-Stecker leicht andriicken.

- Steckverbinder vorsichtig drehen bis der Codiersteg in die Codiernut der Steckerbuchse einrastet.
- Buchseneinsatz vollstéandig einfuhren.

- Uberwurfmutter bis zum Anschlag anziehen.

5.1.1 Inbetriebnahme unter TwinCAT Systemmanager
Die mitgelieferte XML Datei muss in das entsprechende Verzeichnis kopiert werden:

[ ]
.ATWIiNnCAT\Io\EtherCAT
e Start TWinCAT Systemmanager
e Danach in untenstehender Reihenfolge vorgehen

+r Unbenannt - TwinCAT System Manager
@ Datei  Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen  HilFe

NEeH M =y HE BEDRE D [2Q 0| &2

Bl 5vSTEM - Korfiguration Nummer | Gerat Tvp
B srs - konfiguration
= £ - Konfiguration

&8 Zuordnungan

EBereit Lokal (172.17.11.192.1.1)  [fstaglijel§lste

E3

TwinCAT System Manager

! E HIMWELS: Es kiinnen nicht alle Geratetypen automatisch erkannt werden
.

4 oK Abbrechen

EeratT [EtheiCAT] [Dualpart 1 (Intel() PRO/000 MT Dual Port Server Adapter - B 0K
G TT=(5)
‘f/ Mach neuen Boxen suchen
\&
22A1_BUDE_Handbuch_EtherCAT_DE.doc 24/28 Baumer Germany GmbH & Co. KG

10/2022



Baumer

Danach sollten sich EtherCAT Geréate etwa wie hier melden!

. Unbenannt - TwinCAT System Manager

Passion for Sensors

5.1.2 Anschlussbelegung
Bushaube EtherCAT

Status-Anzeige

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht  Optionen  Hilfe
" E—— - - T =y o [an —n
DEw - 4 B B B eeavdd o |®% 2Q 8" &1 7
SYSTEM - Korfiguration ~
5P - KonfigUration Allgemein | EtherCAT | DL Prozessdaten | Startup || CoE - Online || Online
= E/A - Konfiguration
gm Ef4 Gerdte Ty BAUMER EtherCAT encoder 10Byte
== Gerdt 1 (EtherCAT) Product/Revision:  |20/5
=f= Gerat 1-Prozessabhild
=f= Gerat 1-Prozessabbild-Info Auto Ihe Adr o
%T Eingange EtherCAT &dr [ Erweiterte Einstellungen...
‘l Ausgange .
% InfoData ‘Yarganger Part:
=) ¥, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 10Byke)
= %T Inputs A
&1 Pasition < S
&t Warnings
<t System Time Mame Online Tvp Gréfe =Adre...  Ein)
% \WeState &7 Position 0x00005169 (20921)  UDINT 4.0 39.0 Eing
§ InfoData GTWarnings 030000 {0} UINT 2.0 43.0 Eing
&8 7ucrdrungen &7 System Time 0x6772F0A0 (1735, UDINT 4.0 45.0 Eing ¥
< >
Server (Pork) Timestamp Ieldung ~
OTwinCP.T Sysk... 23.02,2011 16:32:149 241 ms COM Server TcEventLogger wird gestartet! e
4 ¥
Bereit Lokal (172.17.11.192.1,1)
—_—

Status display
= o | DUO-LED
Link/Activity
—  Anzeige/display
£ O O & LED
Power OUT IN
4 3 1 x M12-Stecker (Stift), A-codiert 3 - 4 2 x M12-Stecker (Buchse), D-codiert
€3 £
Pin | Belegung Pin Belegung
1 UB (10...30 VDC) 1 TxD+
2 N.C. 2 RxD+
3 GND 3 TxD-
4 N.C. 4 RxD-
25/28 Baumer Germany GmbH & Co. KG
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5.2 Anzeigeelemente

521

Status Anzeige

Passion for Sensors

In der Bushaube befindet sich eine DUO LED (griin/rot) die nach EtherCAT Indicator Specification V0.91

arbeitet.

DUO-LED grin RUN Status

RUN State Status Beschreibung Kategorie
Off INIT The device is in state INIT Mandatory
Blinking PRE-OPERATIONAL The device is in state PRE-OPERATIONAL Mandatory
Single Flash SAFE-OPERATIONAL The device is in state SAFE-OPERATIONAL Mandatory
On OPERATIONAL The device is in state OPERATIONAL Mandatory
The device is booting and has not yet entered the INIT
Flickering INITIALISATION or state, or the device is in state BOOTSTRAP.Firmware Optional
BOOTSTRAP o
download operation in progress
Double Flash Reserved Reserved for future use reserved
Triple Flash Reserved Reserved for future use reserved
Quadruple Reserved Reserved for future use reserved
DUO-LED rot ERR Status
ERR State Fehler Beschreibung Beispiel Kategorie
The EtherCAT
Off No error communication O.f the Mandatory
device is in working
condition
Error was detected. INIT
state reached, but .
Flickering Booting Error Parameter "Change" in the f\:ﬂhecksum Error in Flash Optional
: 4 emory.
AL status register is set to
0x01:change error
State change commanded
Blinking Invalid Configuration | General Configuration Error | by master is impossible due | Mandatory
to register or object settings.
Slave device application
has changed the EtherCAT Svnchronisation E
. Unsolicited State state autonomously: ynchronisation Error,
Single Flash " - device enters Safe- Mandatory
Change Parameter "Change" in the . .
. 4 Operational automatically.
AL status register is set to
0x01:change/error.
Double Elash A_ppllcatlon Watchdog An application watchdog S_ync Manager Watchdog Mandatory
Timeout timeout has occurred. timeout
Triple Flash Reserved Reserved for future use Reserved
Quadruple Flash | Reserved Reserved for future use Reserved
on PDI Watchdog A PDI Watchdog timeout Application controller is not Obtional
Timeout has occurred responding any more P
5.2.2 Link/Activity Anzeige

Jeweils eine griine LED fur Ein- und Ausgang

Link Activity State of Link/Activity indicator
Yes No On

Yes Yes Flickering

No Not applicable Off

Hinweis: alle LED’s sind aus, wenn der Drehgeber an Betriebsspannung liegt, aber noch keine Ethernet-
Verbindung besteht.
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5.3 Zykluszeiten

Die Zykluszeiten ergeben sich aus folgenden Einstellungen
e Basisgeber - Typ
e Skalierung Ein/Aus (0x6000 Bit 22)
e Konfiguration 10 Byte PDO/ 4 Byte PDO/ 2Byte PDO

Skalierung EIN: 0x6000 22 =1; Skalierung AUS: 0x6000 22 =0;

Passion for Sensors

Tabelle Zykluszeiten Alle Angaben Time in ns
10 Byte PDO (Werkseinstellung)
0x1C33:3 0x1C33:5 0x1C33:6
Shift time Minimum Cycle time calc and copy time Basisgeber
Skalierung AUS Skalierung EIN Skalierung AUS Skalierung EIN Device name
21300 214500 419500 188700 393700 GCAM
41800 234000 413000 185200 364200 GCMM
25000 217000 419000 183000 385000 GXAM
41000 233000 410000 183000 360000 GXMM
33600 228000 416000 185400 373400 GBAM
50600 245000 423000 185400 363400 GBMM
4 Byte PDO
0x1C33:3 0x1C33:5 0x1C33:6
Shift time Minimum Cycle time calc and copy time Basisgeber
Skalierung AUS Skalierung EIN Skalierung AUS Skalierung EIN Device name
21300 74500 279500 48700 253700 GCAM
41800 92000 271000 43200 222200 GCMM
25000 76000 278000 42000 244000 GXAM
41000 92000 269000 42000 219000 GXMM
33600 86000 274000 43400 231400 GBAM
50600 104000 282000 44400 222400 GBMM
2 Byte PDO
0x1C33:3 0x1C33:5 0x1C33:6
Shift time Minimum Cycle time calc and copy time Basisgeber
Skalierung AUS Skalierung EIN Skalierung AUS Skalierung EIN Device name
21300 62500 267500 36700 241700 GCAM
41800 85000 264000 36200 215200 GCMM
25000 68000 270000 34000 236000 GXAM
41000 84000 261000 34000 211000 GXMM
33600 78000 266000 35400 223400 GBAM
50600 96000 274000 36400 214400 GBMM

Hinweis: Bei Einstellung 2 Byte PDO sind die Eingangsdaten unabhangig von der méglichen Drehgeber-

Gesamtauflésung auf 2 Byte begrenzt.
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5.4 Konfiguration 10 Byte PDO/ 4 Byte PDO / 2 Byte PDO mit TwinCAT

Der Drehgeber ist werksseitig auf 10 Byte PDO eingestellt.
Optional kann der Drehgeber auf 4 Byte PDO oder 2 Byte PDO oder umgestellt werden.
Dadurch kénnen bei Bedarf kiirzere Zykluszeiten erreicht werden. (siehe Kapitel Zykluszeiten)

Beispiel: Konfiguration von 10 Byte PDO (Werkseinstellung) auf 4 Byte PDO

“/Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Optionen  Hilfe
Dew®d B = e FEBEE e 2QE @D
Bl =STEM - Konfiguration - - - ~
B8 <75 - Konfiguration Allgemein | Adapter | EtherCAT || Online || CoE - Oriine =
= - Ef& - Konfiguration
=B E/a Gerite MName: 2
e _FCerdt 1 (EkherCAT) Ty Rechte Maustaste
== Gerdt 1-Prozessabbild EEProm Update
== Gerat 1-Prozessabbild-Info K.ommentar: Konfiguration wéahlen
& Eingénge =11 Baumer
§! Ausgange =4, Encoder |
. InfoDaka &, BAUMER EtherCaT encoder 10Byte [20/5)
¥ R EALMER EtherCAT encoder 4Byte [25 /5
& Dg;uim;: (BAUMER EtherCAT encoder 10Byte) &, BAUMER EtherCAT encoder 2Byte 130 /5]
=] q oK
Warten bis EEprom-Schreibvorgang beendet
Gerat Aus-Einschalten //(4«
5 2
Mummer BW Adresse  Twp
#1 Bok T{BAUMER EtherCAT... 1001 BAUMER. EtherCAT encoder 10Byvte
< [EI)E ' >
IBereit Lokal (172.17.11.192.1.1) Free Run

Aus/Einschalten, Datei neu, Suchen nach Geraten mit F5

i Unbenannt - TwinCAT System Manager,

Datei EBearbeiten Aktionen  Apsicht  Optionen  Hilfe
4 = k"] = T =N _\ T a W
Dewd Sk B Eaavdd R N®e 2Q 8 we @0 7
B 5vSTEM - Konfiguration F— - - »
BR srs - Korfiguration gEmEIN |.-’-‘«da|:-tel EtherCAT | Onling | Cok - Online
= - Ej# - Konfiguration -
=B EJA Gerite MName: |Gerat'| [EtherCAT) | Id: |'| |
== Gerit IIFEthEr’CF\T) . Typ: |EthelD’-\T |
=}= Gerdt 1-Prozessabbild
=}= Gerat 1-Prozessabbild-Info K.ommentar:
%T Eingange
‘l Ausgange -
§ InfoData
&, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 4Byte)
& Zuordrungen
[ Disabled Symbole erzeugen [
b
Tummer Boxbezeichnung Adresse Tvp Eing.
#,1 Box 1 (BAUMER EtherCAT,.. 1001 BAIUMER EtherCAT encoder 4Bvte 4.0
< ' >
IBereit Lokal {172,17.11.192,1.1) Free Run
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