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Haftungsausschluss

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

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

Eingetragene Warenzeichen

RSLinx™ |, RSNetWorx™ und RSLogix5000™ sind eingetragene Warenzeichen der Firma Rockwell
Automation. Das EtherNet/IP Logo ist ein eingetragenes Warenzeichen der ODVA, Inc.. 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 prufen Sie vor der Inbetriebnahme die Vollstandigkeit der Lieferung.
Je nach Ausfiihrung und Bestellung kdnnen zum Lieferumfang gehéren:
Basisgeber mit Bushaube.

Passion for Sensors

Gerate-Beschreibungsdateien und Handbuch sind tber das Internet zum Download verfugbar auf
www.baumer.com.

1.2. Produktzuordnung

E.p Passender
i EDS-Datei Beschreibung | Eintrag im
Produkt Er%dukt- T
ode Katalog
HMG10 / PMG10 16 Bit MT +
Multiturn 30 Baumer_EIP_Encoder_ HMG10_PMG10_MT.eds 13 Bit ST GXMMW
HMGlO/PMGlO 31 Baumer_EIP_Encoder_ HMG10_PMG10_ST.eds |13 BitST GXAMW
Singleturn
Erlduterung:
MT Multiturn Drehgeber
ST Singleturn Drehgeber
16 Bit MT Max. 16 Bit Anzahl zahlbarer Umdrehungen, d.h. 26 Umdrehungen
13 Bit ST Max. 13 Bit physikalische Singleturn-Auflosung, d.h. 23 Schritte / Umdrehung
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2. Sicherheits- und Betriebshinweise

Bestimmungsgemaler Gebrauch

e Der Drehgeber ist ein Prazisionsmessgeréat, das der Erfassung von Positionen und/oder
Geschwindigkeiten dient. Er liefert Messwerte als elektronische Ausgangssignale fir das Folgegerat. Er
darf nur zu diesem Zweck verwendet werden. Sofern dieses Produkt nicht speziell gekennzeichnet ist,
darf es nicht fiir den Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung eingesetzt werden.

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

Wartung
« Der Drehgeber ist wartungsfrei und darf nicht gedffnet beziehungsweise mechanisch oder elektrisch
verandert werden. Ein Offnen des Drehgebers kann zu Verletzungen fuhren.

Entsorgung

e Der Drehgeber enthalt elektronische Bauelemente. Bei einer Entsorgung miissen die ortlichen
Umweltrichtlinien beachtet werden.

Montage

e Schlage oder Schocks auf Gehduse und Welle / Hohlwelle vermeiden.

« Vollwelle: Keine starre Verbindung von Drehgeberwelle und Antriebswelle vornehmen. Antriebs- und
Drehgeberwelle Gber eine geeignete Kupplung verbinden.

« Hohlwelle: Vor Montage des Drehgebers, Klemmring vollstandig 6ffnen. Fremdkdrper sind in
ausreichendem Abstand zur Statorkupplung zu halten. Die Statorkupplung darf auf3er an den
Befestigungspunkten des Drehgebers und der Maschine nicht anstehen.

« Gehause nicht verspannen.

« Drehgeber nicht 6ffnen oder mechanisch verédndern.

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

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

Elektrische Inbetriebnahme

¢ Drehgeber elektrisch nicht verandern.

¢ Keine Verdrahtungsarbeiten unter Spannung vornehmen

e Den elektrischen Anschluss unter Spannung nicht aufstecken oder entfernen

¢ 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 Stérpegel (Frequenzumrichter, Schiitze usw.) verlegen.

e Bei Verbrauchern mit hohen Stérpegeln separate Spannungsversorgung flr den Drehgeber bereitstellen

e Drehgebergehduse und die Anschlusskabel vollsténdig schirmen

o Drehgeber an Schutzerde (PE) anschliel3en. Geschirmte Kabel, auch fur die Stromversorgung, verwen-
den. Schirmgeflecht muss mit der Kabelverschraubung oder Stecker verbunden sein. Anzustreben ist ein
beidseitiger Anschluss an Schutzerde (PE), Geh&use tiber den mechanischen Anbau, Kabelschirm tber
die nachfolgenden angeschlossenen Geréte. Bei Problemen mit Erdschleifen mindestens eine einseitige
Erdung.

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

Zuséatzliche Informationen

¢ Das Handbuch ist eine Erganzung zu weiteren Dokumentationen (z.B. Katalog, Datenblatt oder
Montageanleitung).

¢ Die Anleitung muss unbedingt vor Inbetriebnahme gelesen werden.
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Sicherheitshinweise

e Vor Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen tberpriifen.

¢ 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 flhren.

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

e Drehgeber darf nicht auRerhalb der Grenzwerte betrieben werden (siehe weitere Dokumentationen).

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

Transport und Lagerung
e Transport und Lagerung ausschlief3lich in Originalverpackung.
e Drehgeber nicht fallen lassen oder grof3eren Erschitterungen aussetzen.
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3. Gerateprofil
3.1. Einfuhrung

EtherNet/IP nutzt als Applikationsschicht das Common Industrial Protokoll (CIP), welches durch die ODVA
offen gelegt wurde. Das CIP-Protokoll wird als ,gekapseltes” Protokoll im Datenteil von Standard-Ethernet
Frames Ubertragen. Je nach Aufgabe und Verbindungsart werden die Dateniibertragungsmechanismen
UDP/IP oder TCP/IP genutzt.

Ebenen nach
ISO/OSI

User
Device Profiles

Application
"> CIP
(Presentation)
(Session)
Transport
ControlNet ~ DeviceNet
Netwiork Transport Transport
. g
Bk ControlNet CAN Magliche
CTDMA CSMA/NBA zukunftige
—— . Altemativen:
< ; ik ~ ATM, USB,
Physical ControlNet DeviceNet

FireWire,
Phys. Layer  Phys. Layer

Bild 1: EtherNet/IP und CIP — Ebenen nach OSI Referenzmodell

CIP ist ein objektorientiertes Protokoll. Die Gerateeigenschaften werden durch Objekte (z.B.
Parameterobjekt), welche 1 oder mehrere Instanzen besitzen, beschrieben. Jede Instanz besitzt wiederum 1
oder mehrere Attribute. Attribute beschreiben einzelne Eigenschaften von Objekten (z.B. Parameterwert oder
Parametereinheit).

In Gerateprofilen ist durch die ODVA festgelegt, welche CIP-Objekte und -Attribute durch Gerate einer
bestimmten Gerateklasse unterstitzt werden miissen. Zusatzlich sind optionale und herstellerdefinierte
Objekte und Attribute méglich.

Baumer Drehgeber mit Baumer EtherNet/IP Bushaube unterstiitzen das Encoder Device Profil, Gerétetyp 22
hex gemaR ,Common Industrial Protocol Specification®, Volume 1 der ODVA, Edition 3.7, November 2009.

Die Dateniibertragung von CIP Nachrichten in EtherNet/IP Netzwerken erfolgt mittels impliziter und expliziter
Nachrichten.

Implizite Nachrichten sind typischerweise kleinere Datenpakete flr zeitkritische Datentbertragungen. Bei der
Ubertragung von I/O Daten handelt es sich um implizite Verbindungen, die in der Regel langfristigen Bestand
haben. I/O Daten werden mittels UDP Ubertragen und verwenden den Port 2222,

Nicht zeitkritische Nachrichten werden mittels expliziter Nachrichten tUbertragen. Explizite Nachrichten sind
beispielsweise Konfigurations- und Informationsdaten. Sie nutzen den TCP/IP Ubertragungsmechanismus.
Weitere Informationen zum Common Industrial Protocol (CIP) oder zu EtherNet/IP kénnen lGber die ODVA
bezogen werden (www.odva.org).
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3.2. Objekt Model

Das Objektmodell beschreibt die benutzten Objektklassen des Drehgebers und ihre Beziehungen
untereinander. Es ist im Gerateprofil 22Hex der ODVA fur Encoder Devices definiert und im nachfolgenden
Diagramm dargestellt. Objekte, welche von der Baumer Bushaube bereitgestellt werden, aber nur optionaler
Bestandteil des Gerateprofils sind, wurden im Bild grau hinterlegt.

Parameter Class

Position
Sensor Object

ldentity Object

Message
Router

Configuration

Assembly Class

.C

onnection Manager
or Connection Obje

MNetwork
Specific Link
Object(s)

CIP Network

Bild 2: Objektmodell des Encoder Device Profiles als Bestandteil der Baumer Bushaube

Nachfolgende Tabelle zeigt die Objektklassen und die Anzahl der Instanzen, die in jeder Klasse verflugbar
sind.

Objektklasse Anzahl der Instanzen
01h: Identity Objekt 1
02h: Message Router Objekt 1
04h: Assembly Objekt 6, vorhanden sind die Instanzen
1,2,3,100, 105, 110
06h: Connection Manager 1
Objekt
OFh: Parameter Objekt 14
23h: Position Sensor Objekt 1
F4h: Port Objekt 2
F5h: TCP/IP Interface Objekt 1
F6h: Ethernet Link Objekt 3

Tabelle 3: Verfugbare Objekte

Die Eigenschaften dieser Objekte sind in den nachfolgenden Abschnitten und / oder in der zugehérigen EDS
Datei beschrieben.
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3.3.

Baumer

Identity Objekt — 01lhex

Passion for Sensors

Das Identity Objekt ist gemall Common Industrial Protocol Specification realisiert. Die Revision des Objektes
ist 1. Der Klassencode ist 01h.

In Tabelle 4 sind die bereit gestellten Klassenattribute aufgefihrt. Klassenattribute werden tber die Instanz 0

adressiert.

Fir die Klassenattribute des Identity Objektes werden die Services

- 01h Get Attribute all

- OEh Get Attribute single

unterstitzt.
Attribut- | Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 lesen Revision UINT Revision des Objektes 1
2 lesen Max Instance UINT Hochste in dieser Klasse 1
vorhandene
Instanznummer
3 lesen Number of UINT Anzahl der vorhandenen 1
Instances Instanzen
4 lesen Optional attribute STRUCT of | Liste der untersttitzten
list optionalen Instanzattribute
number of attributes | UINT Anzahl der unterstiitzten 2
optionalen Instanzattribute
optional attributes ARRAY of Liste der optionalen 11,12
UINT Instanz-Attributenummern
6 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 7
Number Class Klassenattributes
Attributes
7 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 12
Number Instance Instanzattributes
Attributes
Tabelle 4: Klassenattribute des Identity Objektes
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Passion for Sensors

Die folgende Tabelle beinhaltet alle unterstiitzten Instanzattribute des Identity Objektes.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 lesen Vendor ID UINT Identifikation des Herstellers | 468 =
Baumer
Vendor ID
2 lesen Device Type UINT Identifikation des 34 = 22hex
Produkttyps (Gerateprofil)
3 lesen Product Code UINT Identifikation des
Teilproduktes eines
Herstellers
4 lesen Revision STRUCT of | Revision des Produktes
Major Revision USINT
Minor Revision USINT
5 lesen Status WORD Zusammengefasster
Geratestatus (siehe
Beschreibung unterhalb der
Tabelle
6 lesen Serial Number UDINT Seriennummer des Gerétes
7 lesen Produktname SHORT_ST | Lesbare Produkt
RING Identifikation
11 lesen / Active Language | STRUCT of | Aktuell vom Gerét basierend auf
schreiben unterstitzte Sprache ISO 639-2/T)
USINT Feld 1 des STRINGI Types | STRINGI
USINT Feld 2 des STRINGI Types | Datentyp
USINT Feld 3 des STRINGI Types
12 lesen Supported ARRAY of Liste der unterstitzten
Language List STRUCT of | Sprachen als Feld von
Einzelelementen wie in
Attribut 11 beschrieben
USINT Feld 1 des STRINGI Types
USINT Feld 2 des STRINGI Types
USINT Feld 3 des STRINGI Types
Tabelle 5: Identity Objekt, Instanzattribute
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Das Attribut Status (Attributhnummer 5) ist als Bitleiste definiert. Die einzelnen Bits haben die in Tabelle 6
beschriebene Bedeutung.

Bit(s) Name Bedeutung

0 Owned = 1: mindestens 1 Objekt des Gerates hat einen Besitzer.

Das Bit wird gesetzt, wenn mindestens eine Class 1 oder eine
Class 3 Verbindung im Zustand ,Established" ist.

Reserviert, Wert = 0

2 Configured = 1: mindestens ein Applikationsattribut wurde gegeniiber den
Default-Einstellungen verandert.

Das Bit wird gesetzt, wenn mindestens 1 schreibbares Attribut
des Position Sensor Objektes verandert wurde.

[

3 Reserviert, Wert = 0
4-7 Extended Device = 0000: Selbsttest
Status = 0001: Firmwareupdate ist aktiv

= 0010: Mindestens 1 I/O Verbindung ist im Zustand Fehler
(Timeout erkannt)

= 0011: Es befinden sich keine 1/0 Verbindungen im Zustand
,Established”. Das Bit bezieht sich auf Class 1
Verbindungen.

= 0100: Gespeicherte Konfiguration ist fehlerhaft.
Das Bit wird gesetzt, wenn Fehler beim Lesen der im
internen Flash gespeicherten Daten erkannt werden.

= 0101: Ein schwerwiegender Fehler wurde erkannt. Zusatzlich
ist das Bit 10 oder Bit 11 gesetzt

= 0110: Es befindet ist mindestens 1 1/0 Verbindung im
Zustand Run (Aktiv). Das Bit bezieht sich auf Class 1
Verbindungen.

= 0111: Es ist mindestens eine 1/O Verbindung im Zustand
.Established®, jedoch befinden sich alle Verbindungen
im Idle Mode. Die Anzeige dieses Zustandes wird nicht
unterstutzt.

Alle anderen Bitkombinationen sind fiir herstellerdefinierte

Informationen reserviert. Diese Bitkombinationen werden nicht

benutzt.
8 Minor Recoverable Das Gerat hat einen nicht schwerwiegenden behebbaren Fehler
Fault erkannt. Das Bit wird gesetzt wenn eine Class 1 I/O Verbindung
einen Timeout erkannt hat.
9 Minor Unrecoverable | Diese Fehlerkategorie wird vom Gerat nicht unterstitzt.
Fault
10 Major Recoverable Das Bit wird gesetzt, wenn
Fault - ein Fehler beim Lesen des internen Flash-Speichers
- ein unzulassiger Sprung des Positionswertes (Position Error)
erkannt wird.
11 Major Unrecoverable | Das Bit wird gesetzt, wenn beim Einschalten an der Bushaube
Fault kein angeschlossener Basisgeber erkannt wird.
12-15 Reserviert, Wert = 0

Tabelle 6: Status - Attributbeschreibung

Fur die Instanzattribute des Identity Objektes werden die Services

- 01h Get Attribute all

- 05h Reset Service
Es werden die Parameterwerte 0 und 1 unterstitzt. Beide Parameterwerte bewirken nach erfolgtem
Service ein Ricksetzen samtlicher Verbindungskonfigurationen. Ein Riicksetzen von Applikationspara-
metern auf Factory default Werte erfolgt nicht!

- OEh Get Attribute single

- 10h Set Attribute single

unterstutzt.
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3.4. Position Sensor Objekt — 23hex

Passion for Sensors

Das Position Sensor Objekt ist gemaR Common Industrial Protocol Specification realisiert. Die Revision des
Objektes ist 2. Der Klassencode ist 23h.

In Tabelle 7 sind die bereit gestellten Klassenattribute aufgefuhrt. Klassenattribute werden Uber die Instanz 0

adressiert.

Fir die Klassenattribute des Position Sensor Objektes werden die Services
- OEh Get Attribute single unterstitzt.

Attribut- Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 lesen Revision UINT Revision des Objektes 2
2 lesen Max Instance UINT Hochste in dieser Klasse 1
vorhandene
Instanznummer
3 lesen Number of UINT Anzahl der vorhandenen 1
Instances Instanzen
4 lesen Optional attribute STRUCT of | Liste der untersttitzten
list optionalen Instanzattribute
number of attributes | UINT Anzahl der unterstiitzten 18
optionalen Instanzattribute
optional attributes ARRAY of Liste der optionalen 1,2,11,
UINT Instanz-Attributen- 16, 17,
Nummern 19, 24,
42,43,
44,45,
46, 47,
48, 49,
51,100,
101
6 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 7
Number Class Klassenattributes
Attributes
7 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 101
Number Instance Instanzattributes
Attributes

Tabelle 7: Klassenattribute des Position Sensor Objektes
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Die folgende Tabelle beinhaltet alle unterstiitzten Instanzattribute des Position Sensor Objektes.
Die detaillierte Beschreibung einzelner Instanzattribute ist der Beschreibung nach der Tabelle zu entnehmen.

Attribut | Zugriff Name Daten- | Beschreibung Werte
-ID typ
1 lesen Number of Attributes USINT | Anzahl der unterstitzten 20
Attribute
2 lesen Attribute List Array Liste der unterstitzten 1,2,10, 11, 12,
of Attribute 16, 17, 19, 24,
USINT 42,43, 44, 45,
46, 47, 48, 49,
51,100,101
10 lesen Position Value Signed | DINT Aktueller Positionswert
11 lesen Position Sensor Type | UINT Spezifiziert den Gebertyp
12 lesen / Direction Counting BOOL | Definiert die Drehrichtung in CW =0
schreiben | Toggle welcher der Positionswert CCw =1
steigt.
16 lesen/ Measuring Units per UDINT | Anzahl der gewlinschten
schreiben | Span Schritte pro Umdrehung
17 lesen/ Total Measuring UDINT | Anzahl der gewiinschten
schreiben | Range in Measuring Schritte iber den gesamten
Units Messbereich
19 lesen / Preset Value DINT Positionswert wird auf den
schreiben Preset-Wert gesetzt
24 lesen Velocity Value DINT Aktueller Geschwindigkeits-
wert
42 lesen Physical Resolution UDINT | Anzahl der maximal
Span unterscheidbaren Schritte pro
Umdrehung
43 lesen Number of Spans UINT Maximale Anzahl der
Umdrehungen
44 lesen Alarms WORD | Zeigt ein erkanntes

Fehlverhalten an, welches zu
einem inkorrekten Positions-
wert fihren kann oder einen

Benutzereingriff erfordert

45 lesen Supported Alarms WORD | Information Gber unterstutzte
Alarme

46 lesen Alarm Flag BOOL | Zeigt an, ob ein Alarm
aufgetreten ist.

47 lesen Warnings WORD | Zeigt ggf. vorhandene
Warnungen an

48 lesen Supported Warnings WORD | Information Giber unterstlitzte
Warnungen

49 lesen Warning Flag BOOL | Zeigt an, ob eine Warnung
vorhanden ist

51 lesen Offset Value DINT Der Offset wird mit der

Presetfunktion gerechnet. Die
tatséchlich gemessene
Position wird um diesen Wert

verschoben.
100 lesen / Velocity Sample Rate | USINT | Velocity sample Rate in ms 1..255
schreiben
101 lesen/ Velocity Filter USINT | Anzahl Messungen zur 1..255
schreiben Berechnung des gleitenden

Durchschnitts

Tabelle 8: Position Sensor Objekt, Instanzattribute
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Position Value Signed — Attribut 10
Absolute Position des Gebers. Die Nullpunktkorrektur der Presetfunktion ist im angezeigten Wert
berlcksichtigt. Die Einheit des Positionswertes ist Inkremente bzw. Abtastschritte oder Counts.

Position Sensor Type — Attribut 11

Je nach verwendetem Basisgeber wird einer der folgenden werte angezeigt:
01 - Singleturn Absolut-Drehgeber

02 — Multiturn Absolut-Drehgeber

Direction Counting Toggle — Attribut 12

Verhalten der Positionsdaten in Abhangigkeit von der Drehrichtung des Drehgebers beim Drehen der Geber-
Welle mit Blick auf den Flansch.

Einstellung CW (,clockwise®) = Steigende Werte bei Drehung im Uhrzeigersinn

Einstellung CCW (,counterclockwise®) = Steigende Werte bei Drehung im Gegenuhrzeigersinn

Der Parameterwert wird bei Verdanderung nichtfliichtig gespeichert.

Measuring Units per Span — Attribut 16

Das Attribut definiert die Anzahl unterscheidbarer Schritte pro Umdrehung des Gebers. Der Wert ist eine
Angabe der gewiinschten Singleturn-Auflésung (,Schritte pro Umdrehung®, ,Measuring units per revolution®).
Zulassig sind Werte zwischen 1 und der Maximalauflésung des Drehgebers pro Umdrehung (Attribut 42).

Eine Umparametrierung kann zu einer Anderung des Attributs 17 auf die Werte der Gleichungen (1) oder (2)
fuhren, wenn der Wert des Attributes 17 kleiner als der minimale Wert oder grésser als der maximale Wert
ist.

Eine Umparametrierung 16scht den bisherigen Offset Value (Attribut 51), so dass der bisherige
Positionsbezug verloren geht. Der Parameterwert wird bei Veranderung nichtfliichtig gespeichert.

Total Measuring Range in Measuring Units — Attribut 17

Dieses Attribut definiert die Gesamtanzahl der unterscheidbaren Schritte Gber den gesamten Messbereich.
Der minimale Einstellungswert berechnet sich zu:

Minimaler Wert Attr. 17 = Eingestellter Wert Attr. 16 Q)

Der maximale Einstellungswert berechnet sich zu:
Maximaler Wert Attr. 17 = Eingestellter Wert Attr. 16 * Wert Attr. 43 2)

Wenn die Anzahl der Umdrehungen auf einen Wert ungleich 2" (1, 2, 4,...65536) programmiert ist, SO muss
nach Uberfahren des Gebernullpunktes im stromlosen Zustand, neu parametriert werden.
Die Anzahl der gezahlten Umdrehungen berechnet sich zu:

Anzahl der gezahlten Umdrehungen = Eingestellter Wert Attr. 17 / Eingestellter Wert Attr. 16 3)

Eine Umparametrierung 16scht den bisherigen Offset Value (Attribut 51), so dass der bisherige
Positionsbezug verloren geht. Der Parameterwert wird bei Veranderung nichtfliichtig gespeichert.

Preset Value — Attribut 19

Offset Value — Attribut 51

Die Presetfunktion unterstiitzt die Anpassung des Drehgebernullpunkts an den mechanischen Nullpunkt des
Systems. Bei einem ,Set Attribute® auf das Attribut 19 wird die aktuelle Position des Drehgebers auf den Preset-
Wert gesetzt. Der interne Offsetwert (Attribut 51) wird berechnet und im Drehgeber gespeichert.

Es gilt:

Preset Value (Attribut 19) = Position Value (Attribut 10) + Offset Value (Attribut 51) 4)

Achtung: Die Presetfunktion sollte nur im Stillstand des Drehgebers angewendet werden.
Ein Preset muss immer vorgenommen werden, nachdem folgende Attribute geéndert wurden:

e Measuring Units per Span — Attribut 16,

e Total Measuring Range in Measuring Units — Attribut 17
Beim Ausfuhren der Preset-Funktion wird intern ein Offsetwert (Attribut 51) berechnet und unmittelbar
nichtfliichtig im Flash-Speicher abgelegt, so dass der Geber nach dem Aus- und Wiedereinschalten wieder
die unveranderte Position hat. Das Flash ist typisch 100.000-mal wieder beschreibbar.
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Ein haufiges programm- oder ereignisgesteuertes Setzen des Presets kdnnte jedoch trotz der sehr hohen
Anzahl von mdglichen Schreibzyklen zum Erreichen dieser Lebensdauergrenze fiihren, so dass bei der
Auslegung der Steuerungssoftware in diesem Punkt eine gewisse Sorgfalt geboten ist.

Der Preset kann im Bereich zwischen 0 und einem Wert kleiner als der eingestellte Gesamtmessbereich
(Attribut 17) gewahlt werden.

Velocity Value — Attribut 24
Aktueller Geschwindigkeitswert des Gebers. Der Geschwindigkeitswert wird in der Einheit ,Gezahlte
Abtastschritte / Sekunde® ausgegeben.

Physical Resolution Span — Attribut 42
Uber dieses Attribut kann die physikalische Auflosung des Gebers als Abtastschritte pro Umdrehung
ausgelesen werden.

Number of Spans — Attribut 43
Maximale Anzahl unterscheidbarer Umdrehungen. Der physikalische Messbereich ergibt sich aus:
Physikalischer Messbereich = Attribut 42 (Physical Resolution Span) * Attribut 43 (Number of Spans) (5)

Alarms — Attribut 44

Supported Alarms — Attribut 45

Alarm Flag — Attribut 46

Attribut 44 liefert die Alarmmeldungen. Ein Alarm wird gesetzt, wenn der Drehgeber einen Zustand erkannt
hat, welcher zu einer falschen Drehgeberposition filhren kann. Sobald ein Alarmzustand erkannt wird, wird
das zugehorige Bit auf logisch High gesetzt. Der Alarm wird automatisch nach 5 Sekunden zuriickgesetzt.

Das Alarm Flag (Attribut 46) wird ebenfalls bei jedem Alarm gesetzt.

Folgende Alarme werden unterstitzt;

0001 - Bit0:  Position Error

0002 - Bit 1: Diagnostic Error

1000 - Bit 12: Unerlaubter Sprung im Positionswert erkannt. (Der Sprung zwischen 2 Positionswerten
entspricht einer unerlaubten Geschwindigkeit von mehr als 6200 Umdrehungen / Minute)

4000 - Bit 14: Flash Error (gespeicherte Daten konnten nicht gelesen werden)

8000 - Bit 15: Es wurde kein Drehgeber erkannt

Die Alarmmeldungen der Bits 12, 14 und 15 sind herstellerspezifisch definiert.

Warnings — Attribut 47

Supported Warnings — Attribut 48

Warning Flag — Attribut 49

Das Attribut 47 liefert Warnmeldungen. Warnungen werden vom Drehgeber gemeldet, wenn interne
Parameter des Drehgebers aulRerhalb der Toleranz sind. Im Gegensatz zu Alarmmeldungen weisen
Warnungen nicht auf eine falsche Position hin. Warnungen werden zuriickgesetzt, sobald der Parameter, der
auRRerhalb der Toleranz lag, wieder den korrekten Wert annimmt. Das Warn-Flag (Attribut 49) wird ebenfalls
bei jeder Warnung gesetzt.

Folgende Warnungen werden unterstiitzt:

2000 — Bit 13: Der Geber arbeitet mit den Default-Einstellungen. Im Flash wurden keine giltigen
Geberdaten gefunden.

Die Warnmeldung des Bits 13 ist herstellerspezifisch definiert.

Velocity Sample Rate — Attribut 100
Min Value: 1 Max Value: 255 Default Value: 1
Zeit in ms zwischen zwei Messungen (delta Steps und delta Time)

Velocity Filter — Attribut 101
Min Value: 1 Max Value: 255 Default Value: 1
Anzahl Messungen fur die Berechnung des gleitenden Durchschnitts

Baumer_BUDE_EtherNetIP_MA_DE_V02.docx 15/51 www.baumer.com
10/2022



Baumer Passion for Sensors

Das Position-Sensor-Objekt unterstiitzt folgende Instanz-Dienste:

Code Dienst Beschreibung
OEh Get_Attribute_Single | Liefert den Inhalt eines ausgewahlten Attributs
10h Set_Attribute_Single | Verandert den Wert eines ausgewahlten Attributs.
Ist der Wert speicherbar, so wird er im nichtfliichtigen
Speicher abgelegt.

Tabelle 9: Position Sensor Objekt unterstiitzte Attribut- Services

Hinweis:
Attribute mit Zugriffsrecht ,,schreiben” werden bei giiltigem Schreibzugriff sofort nichtfliichtig
abgespeichert.

Produkt Auflésung in Anzahl Umdrehungen |Gesamtmesshbereich in Schritten
Schritte/Umdrehung (Number of Spans) (Total Measuring Range in
(Measuring Units per Span) Measuring Units)
Dezimal Hex|  Bit  Dezimal Hex|  Bit Dezimal Hex  Bit
giMngle?u/rEMGlo 8192 2000 13 1 1 0 8192 2000 13
hHAtAlﬁﬁ?répMGm 8192 2000 13 65536/ 10000 16 536870912 20000000 29

Tabelle 9a: Drehgeber Auflésungen Werkseinstellung

Produkt-Varianten der gleichen Produktfamilie haben identische Default-Einstellungen
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3.5. Assembly Objekt — 04hex

Passion for Sensors

Das Assembly Obijekt ist gemall Common Industrial Protocol Specification angelegt. Die Revision des
Objektes ist 2. Der Klassencode ist 04h.

In Tabelle 10 sind die bereit gestellten Klassenattribute aufgefihrt. Klassenattribute werden Uber die Instanz

0 adressiert.

Alle Instanzen des Assembly Objektes sind statische Instanzen. Dynamische Instanzen werden nicht

unterstitzt.

Auf die Klassenattribute des Assembly Objektes kann der Service
- OEh Get Attribute single

angewendet werden.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 lesen Revision UINT Revision des Objektes 2
2 lesen Max Instance UINT Hoéchste in dieser Klasse 110
vorhandene
Instanznummer
3 lesen Number of UINT Anzahl der vorhandenen 6
Instances Instanzen
4 lesen Optional attribute STRUCT of | Liste der untersttitzten
list optionalen Instanzattribute
number of attributes | UINT Anzahl der unterstitzten 1
optionalen Instanzattribute
optional attributes ARRAY of Liste der optionalen 4
UINT Instanz-Attributnummern
6 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 7
Number Class Klassenattributes
Attributes
7 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 4
Number Instance Instanzattributes
Attributes
Tabelle 10: Klassenattribute des Assembly Objektes
Die folgende Tabelle beinhaltet alle unterstiitzten Instanzattribute des Assembly Objektes.
Attribut- Zugriff Name | Datentyp Beschreibung Werte
ID
3 lesen Data ARRAY of BYTE [ Daten der Assembly Instanz
4 lesen Size UINT Anzah| Bytes in Attribut 3 Siehe Tabelle 13

Tabelle 11: Assembly Objekt, Instanzattribute

Auf die Instanzattribute des Assembly Objektes kann der Service
- OEh Get Attribute single

angewendet werden.

Baumer_BUDE_EtherNetIP_MA_DE_V02.docx

10/2022

17/51

www.baumer.com




Baumer Passion for Sensors

3.6. Assembly Instanzen

Der Drehgeber unterstitzt 6 /O Assembly Instanzen.
I/0 Assembly Instanzen werden auch Verbindungspunkte genannt. Es wird zwischen folgenden
Verbindungspunkttypen unterschieden:

- Originator -> Target (O->T). Diese Verbindungspunkte stellen aus Netzwerksicht fir den Encoder
Ausgangs Assembly Instanzen dar.

- Target -> Originator (T->0). Diese Verbindungspunkte stellen aus Netzwerksicht fiir den Encoder
Eingangs Assembly Instanzen dar. Diese Instanzen beinhalten z.B. den Positionswert des Gebers.

Fur das zyklische Lesen der Eingangsdaten des Drehgebers, kdnnen aus Sicht eines EtherNet/IP Scanners
folgende Verbindungstypen genutzt werden:

- Exclusiv Owner, verwendet den O->T Verbindungspunkt 100. (maximal 1 gleichzeitige
Verbindung ist erlaubt).

- Input Only, verwendet den O->T Verbindungspunkt 254.

- Listen Only, verwendet den O->T Verbindungspunkt 255.

Voraussetzung fiir den Aufbau von Listen Only Verbindungen ist, das bereits mindestens 1
Exclusiv Owner oder eine Input Only Verbindung zu dem gewtnschten T->O
Verbindungspunkt besteht.

Der Drehgeber unterstiitzt bis zu 128 gleichzeitige Verbindungen. Diese Verbindungen kénnen als Class 1
oder als Class 3 Verbindungen realisiert sein.

Hinweis
Zeitgleich kdnnen nur zu einer Eingang-Assembly Instanz Class 1 Verbindungen aufgebaut werden.

Gemal Encoder Device Profil werden die Assembly Instanzen 1, 2 und 3 fiir Eingangsdaten bereitgestellt.
AuRerdem koénnen auch die Eingangsdaten der hersteller-spezifischen Assembly Instanz 110 verwendet
werden.

Als Konfigurations-Assembly-Instanz ist die Objekt Instanz 105 definiert. Die Verwendung dieser Assembly-

Instanz beim Aufbau von Class 1 Verbindungen ist eine Mdglichkeit, den Drehgeber zu konfigurieren (siehe
dazu auch Abschnitt 8 Geratekonfiguration).

Die nachfolgende Tabelle fasst alle im Drehgeber definierten Assembly-Instanzen zusammen.

Instanz Typ Name Size /Byte
1 Eingang Position Value 4
2 Eingang Position Value & Warning Flag 5
3 Eingang Position Value & Velocity 8
110 Eingang Vendor spezifisch: Pos,Velocity,Warning,Alarm 9
100 Ausgang EIPScan 0
105 Konfiguration Configuration 10

Tabelle 12: Baumer Bushaube — Assembly Instanzen
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Die Datenformate der Assembly Instanzen sind in der nachfolgenden Tabelle dargestellt.

Instanz Byte | Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0
1 0 Position LSB
Position

Position
Position MSB
Position LSB

Position

Position
Position MSB

ARl WIN([RP|O]ITW|DN|EF

Warn | Alarm
Flag Flag

Position LSB
Position

Position
Position MSB
Velocity LSB

Velocity

Velocity
Velocity MSB

Positionswert LSB

Eingangs Assembly Instanzen

110

Positionswert

Positionswert
Positionswert MSB

Velocity LSB
Velocity

Velocity
Velocity MSB

OIN|oOo|O| b WINIPRP|IOIN|O|O| A W|DN]|FL]|O

Warn | Alarm
Flag Flag

Instanz Byte | Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0
105

o

Measuring Units per Span LSB

Measuring Units per Span

Measuring Units per Span

Measuring Units per Span MSB

Total Measuring Range LSB

Total Measuring Range

Total Measuring Range

Total Measuring Range MSB

Direction Counting Toggle

Konfigurations-Assembly Instanz

O[N] | W[N] P

reserved

Tabelle 13: Datenformat der Assembly Instanzen
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3.7. Parameter Objekt — OFhex

Passion for Sensors

Das Parameter Objekt ist gemaR CIP Specification implementiert. Die Revision des Objektes ist 1.

Der Klassencode ist OFh.

In Tabelle 14 sind die bereit gestellten Klassenattribute aufgefihrt. Klassenattribute werden Uber die Instanz

0 adressiert.

Auf die Klassenattribute des Parameter Objektes kann der Service
- OEh Get Attribute single

angewendet werden.

Attribut- Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 Lesen Revision UINT Revision des Objektes 1
2 Lesen Max Instance UINT Hochste in dieser Klasse 16
vorhandene
Instanznummer
3 lesen Number of UINT Anzahl der vorhandenen 16
Instances Instanzen
4 lesen Optional attribute STRUCT of | Liste der untersttitzten
list optionalen Instanzattribute
number of attributes | UINT Anzahl der unterstitzten 0
optionalen Instanzattribute
optional attributes ARRAY of Liste der optionalen 0
UINT Instanzattributenummern
8 lesen Parameter Class WORD Bitinformationen, welche 0x000B
Descriptor die Parameter beschreiben
9 lesen Configuration UINT Instanznummer der 105
Assembly Instance Konfigurations Assembly
Instanz

Tabelle 14: Klassenattribute des Parameter Objektes

Die Bitinformationen des Klassenattributs 8 Parameter Class Descriptor haben folgende Bedeutung:

Bit O:
Bit 1:

1 Fir jeden Parameter ist eine Instanz des Parameter Objekts vorhanden
1 Jede Parameter Instanz besitzt alle Attribute

Bit 2:= 0 Die Daten werden mit dem Schreiben bei fehlerfreier Riickmeldung sofort automatisch gespeichert
Bit 3: = 1 Alle Parameter werden nichtfliichtig gespeichert
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Die folgende Tabelle beinhaltet alle unterstiitzten Instanzattribute des Parameter Objektes.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 lesen / Parameter Value | Festgelegt Aktueller Wert des Parameters.
schreiben in den Das Attribut ist Read Only, wenn
Attributen 4, | das Bit 4 des Attributs 4 gesetzt
5und 6 ist.
2 lesen Link Path Size USINT Grol3e des Link Pfades (Attribut 3) | Byte-
anzahl
3 lesen Link Path Packed CIP Pfad zu Objekt, Instanz und
EPATH Attribut von dem der
Parameterwert empfangen wird
4 lesen Descriptor WORD Beschreibung der Eigenschaften
der Parameter Objekt Instanz
5 lesen Data Typ EPATH Datentyp Code
6 lesen Data Size USINT Byteanzahl des Parameterwertes
(Attribut 1)
7 lesen Parameter Name | SHORT ASCII String mit vorangestellter
String STRING Lange des Parameternamens
8 lesen Units String SHORT ASCII String mit vorangestellter
STRING Lange der Einheit des Parameters
(00 wenn der Parameterwert
keine Einheit hat)
9 lesen Help String SHORT ASCII String mit vorangestellter
STRING Lange der Hilfebeschreibung
10 lesen Minimum Value Festgelegt Der minimale Wert auf den der
in Attributen | Parameter gesetzt werden kann
4,5 und 6
11 lesen Maximum Value Festgelegt Der maximale Wert auf den der
in Attributen | Parameter gesetzt werden kann
4,5 und 6
12 lesen Default Value Festgelegt Default-Wert des Parameters,
in Attributen | wenn keine Veranderung
4,5 und 6 vorgenommen wurde
13 lesen Scaling Multiplier | UINT Wert fur Scaling Faktor 1
14 lesen Scaling Divisor UINT Divisor fur Scaling Berechnung 1
15 lesen Scaling Base UINT Basis fur Scaling Berechnung 1
16 lesen Scaling Offset INT Offset flr Scaling Formel 0
17 lesen Multiplier Link UINT Parameter Instanz des Multiplier 0
Wertes (0, wenn kein Parameter)
18 lesen Divisor Link UINT Parameter Instanz des Divisor 0
Wertes (0, wenn kein Parameter)
19 lesen Base Link UINT Parameter Instanz des Basis 0
Wertes (0, wenn kein Parameter)
20 lesen Offset Link UINT Parameter Instanz des Offset 0
Wertes (0, wenn kein Parameter)
21 lesen Decimal USINT Spezifiziert die Anzahl der 0
Precision Nachkomma-Stellen, wenn ein
Integer Wert in der verwendeten
Einheit mit Nachkommastellen
interpretiert werden soll.
Tabelle 15: Parameter Objekt, Instanzattribute
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Auf die Instanzattribute des Parameter Objektes kénnen die Services
- 01h Get Attribute all

- OEh Get Attribute single

- 10h Set Attribute single

angewendet werden.

Folgende Bits des Instanz Attributes 4, Deskriptor kdnnen in den Parameter Instanzen der Baumer Bushaube
gesetzt sein und haben folgende Bedeutung:

Bit 4: Der Parameterwert ist Read Only und kann nur gelesen werden.
Bit 5: Der Parameterwert wird in Echtzeit vom Gerét aktualisiert.

Hinweis

Schreibbare Parameterwerte sind nach erfolgreichem Schreibzugriff nichtfllichtig im Gerat
gespeichert. Das Schreiben des internen Flash erfolgt, wenn sich der neue Parameterwert vom
alten unterscheidet und vom System als gultig akzeptiert wird

Mittels der Scaling Attribute (Instanz Attribute 13 bis 16 und 21) kbnnen Integer Parameterwerte in anderen
Formaten dargestellt werden. Es gilt folgende Formel fir Berechnung des darzustellenden Wertes:

(Actual Value (Attr. 1) + Offset (Attr. 16) ) * Mult (Attr. 13) * Base (Attr. 15)
Darzustellender Wert = (6)
Div (Attl’. 14) *10 Precision (Attr. 21)

Hinweis

In der aktuellen Firmware werden vom Geber ausschlief3lich die default Einheiten (C = Count fur
Positionswerte und CPS = Counts per Seconds fur Geschwindigkeitswerte) unterstitzt.
Deshalb ergibt die Formel (6) stets: Darzustellender Wert = Actual Value (Attr. 1)

Parameter Instanzen beinhalten stets als Quelle Attribute von Instanzen anderer Objekte (Pfad siehe
Parameter Instanz Attribut 3). In Tabelle 16 sind die einzelnen Parameter Instanzen mit ihren Quellen und
wichtigen Eigenschaften benannt.

Die funktionale Bedeutung der Parameterwerte entspricht der funktionalen Beschreibung der jeweiligen
Instanz Attribute der Quell Objekte und ist in den zugehdrigen Abschnitten des Handbuches beschrieben.
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Para- Quell Quell Quell Parametername Minimaler Maximaler Default
meter Objekt Instanz Attribut Wert Wert Wert
Instanz
1 Position 1 12 DirCountToggle 0 1 0
Sensor Objekt
(23h)
2 Position 1 16 MeasUnitsPerSpan | 1 Siehe Siehe
Sensor Objekt Tabelle 9.a Tabelle 9.a
(23h)
3 Position 1 17 TotMeasRangeinUn | Siehe Siehe Siehe
Sensor Objekt Tabelle 9.a | Tabelle 9.a Tabelle 9.a
(23h)
4 Position 1 19 PresetValue 0 Kleiner als 0
Sensor Objekt der einge-
(23h) stellte Ge-
samtmess-
bereich (s.
Parameter
Instanz 3)
5 Position 1 10 PositionValue 0 Eingestellter | O
Sensor Objekt Gesamtmes
(23h) sbereich (s.
Para-meter
Instanz 3)
6 Position 1 42 PhysResolSpan Siehe Siehe Siehe
Sensor Objekt Tabelle 9.a | Tabelle 9.a Tabelle 9.a
(23h)
7 Position 1 43 NumberOfSpan Siehe Siehe Siehe
Sensor Objekt Tabelle 9.a | Tabelle 9.a Tabelle 9.a
(23h)
8 Position 1 46 AlarmFlag 0 1 0
Sensor Objekt
(23h)
9 Position 1 44 Alarms 0 D003hex 0
Sensor Objekt
(23h)
10 Position 1 45 SupportedAlarms D003hex D003hex D003hex
Sensor Objekt
(23h)
11 Position 1 49 WarningFlag 0 1 0
Sensor Objekt
(23h)
12 Position 1 47 Warnings 0 2010hex 0
Sensor Objekt
(23h)
13 Position 1 48 SupportedWarnings | 2010hex 2010hex 2010hex
Sensor Objekt
(23h)
14 Position 1 24 Velocity 0 FFFFFFFFh | O
Sensor Objekt ex
(23h)
15 Position 1 100 Velocity Sample 1 255 1
Sensor Objekt Rate
(23h)
16 Position 1 101 Velocity Filter 1 255 1
Sensor Objekt
(23h)

Tabelle 16 Parameter Objekt Instanzen - Eigenschaften
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4. EtherNet/IP spezifisch

4.1. Einfuhrung

Die Baumer Bushaube besitzt zwei physikalische Ethernet Ports P1 und P2 mit integrierter

Switchtechnologie.

e Objekte

Passion for Sensors

Beide physikalischen Ports verwenden eine gemeinsame MAC Adresse und eine gemeinsame IP Adresse.
Beide Ports unterstiitzen Autonegotiation und stellen den Duplex Mode und die Interface Geschwindigkeit

automatisch ein.

Bild 3 zeigt die in der Bushaube vorhanden EtherNet/IP spezifischen Objekte und ihre Beziehungen

zueinander.

TCP/TP
Interface
Obiect

Ethernet
Link Object

1

Ethernet
Link Object

2

P1

Ethemnet
Link Object

3

P2

Bild 3: Darstellung der vorhandenen EtherNet/IP spezifischen Objekte

Die Kommunikationsschnittstelle der Baumer Bushaube wird durch eine Instanz des TCP / IP Interface

Objektes und insgesamt 3 Instanzen des Ethernet Link Objektes beschrieben.

Die Beschreibung der beiden physikalischen Ethernet Ports P1 und P2 erfolgt Giber die Instanzen 2 und 3 des
Ethernet Link Objektes. Die Instanz 1 des Ethernet Link Objektes wird fiir die Beschreibung des internen

Gerateports des integrierten Switches

bendtigt.
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4.2. Ethernet Link Objekt — F6hex

Passion for Sensors

Das Ethernet Link Objekt ist gemal Common Industrial Protocol Specification angelegt. Die Revision des
Objektes ist 3. Der Klassencode ist F6h.

In Tabelle 17 sind die bereit gestellten Klassenattribute aufgefihrt. Klassenattribute werden Uber die Instanz

0 adressiert.

Auf die Klassenattribute des Ethernet Link Objektes kdnnen die Services
- 01h Get Attribute all
- OEh Get Attribute single
angewendet werden.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte
ID
1 lesen Revision UINT Revision des Objektes 3
2 lesen Max Instance UINT Hochste in dieser Klasse 3
vorhandene
Instanznummer
3 lesen Number of UINT Anzahl der vorhandenen 3
Instances Instanzen
4 lesen Optional attribute STRUCT of | Liste der untersttitzten
list optionalen Instanzattribute
number of attributes | UINT Anzahl der unterstiitzten 3
optionalen Instanzattribute
optional attributes ARRAY of Liste der optionalen 7,8,10
UINT Instanzattributenummern
6 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 7
Number Class Klassenattributes
Attributes
7 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 10
Number Instance Instanzattributes
Attributes

Tabelle 17: Klassenattribute des Ethernet Link Objektes

Instanzen des Ethernet Link Objektes

Instanz Beschreibung
1 intern

2 Port P1

3 Port P2

Tabelle 17.a: Instanzen des Ethernet Link Objektes
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Die folgende Tabelle beinhaltet alle unterstiitzten Instanzattribute des Ethernet Link Objektes.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp | Beschreibung Werte
ID
1 lesen Interface Speed UDINT Aktuelle Geschwindigkeit
der Schnittstelle
2 lesen Interface Flags DWORD | Interface Status Flags, siehe

auch nachfolgende
Beschreibung

3 lesen Physical Address ARRAY MAC Adresse
of 6
USINT
7 lesen Interface Type USINT Schnittstellentyp, siehe auch
nachfolgende Beschreibung
8 lesen Interface State USINT Allgemeiner Status der

Schnittstelle, siehe auch
nachfolgende Beschreibung
10 lesen Interface Label SHORT _ | Lesbare Identifikation der
STRING | Schnittstelle

Tabelle 18: Ethernet Link Objekt, Instanzattribute

Das Instanz Attribute 2 (Interface Flags) hat folgende Bedeutung:

Bit O: Link Status: =1 aktiver Link vorhanden
Bit 1: Half/Full Duplex: =0 half duplex
=1 full duplex
Bits 2-4: Status Negotiation: =0 Autonegotiation in Ausfihrung
=1 Fehler Autonegotiation und Geschwindigkeits-

erkennung. Es werden default Werte verwendet.

= 2 Fehler Autonegotiation, aber Geschwindigkeit
erkannt. Es wird der default Wert fur den
Duplex-Mode verwendet.

= 3 Autonegotiation erfolgreich beendet. Duplex Mode
und Geschwindigkeit erkannt.

= 4 Autonegotiation nicht beendet. Werte flir Speed
und Duplex Mode erzwungen.

Bit 5: Manual Settings required Reset: =0 Die Schnittstelle kann automatisch Anderungen
der Attribute des Ethernet Link Objektes Gibernehmen
und benotigt keinen Reset zur Aktivierung

Bit 6: Local Hardware Fault: = 0 kein Hardwarefehler erkannt

=1 Hardwarefehler erkannt
Bits 7-31: reserved

Der Interface Typ (Instanz Attribute 7) hat den Wert 1 fir interne Schnittstellen (entspricht der Instanz 1 der
Baumer Bushaube) oder den Wert 2 (Twisted pair Interface fir die Objekt Instanzen 2 und 3).

Das Interface State Attribute (Instanz Attribute 8) hat folgende Bedeutung:
0: Der Interface Status ist unbekannt

1. Das Interface ist bereit zum Senden und zum Empfangen von Daten
2: Das Interface ist ausgeschalten

3: Das Interface ist im Testmode

4-256: reserviert

Auf die Instanzattribute des Ethernet Link Objektes kdnnen die Services
- OEh Get Attribute single

- 01h Get Attribute all

angewendet werden.
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4.3. TCP/IP Interface Objekt — F5hex

Das TCP/IP Interface Objekt ist gemafd CIP Specification angelegt. Die Revision des Objektes ist 1.
Der Klassencode ist F5h.

In Tabelle 19 sind die bereit gestellten Klassenattribute aufgefihrt. Klassenattribute werden Uber die Instanz
0 adressiert.

Auf die Klassenattribute des TCP/IP Interface Objektes kdnnen die Services
- OEh Get Attribute single

- 01h Get Attribute all

angewendet werden.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp Beschreibung Werte

ID

1 lesen Revision UINT Revision des Objektes 1

2 lesen Max Instance UINT Hochste in dieser Klasse 1

vorhandene
Instanznummer

3 lesen Number of UINT Anzahl der vorhandenen 1
Instances Instanzen

4 lesen Optional attribute STRUCT of | Liste der untersttitzten
list optionalen Instanzattribute
Number of UINT Anzahl der unterstiitzten 2
attributes optionalen Instanzattribute
Optional attributes ARRAY of Liste der optionalen 8,9

UINT Instanz-Attributnummern

6 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 7
Number Class Klassenattributes
Attributes

7 lesen Maximum ID UINT Attributnummer des letzten | 9
Number Instance Instanzattributes
Attributes

Tabelle 19: Klassenattribute des TCP/IP Interface Objektes
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Die folgende Tabelle beinhaltet alle unterstiitzten Instanzattribute des TCP/IP Interface Objektes.

Attribut- | Zugriff Name Datentyp | Beschreibung Werte
ID
1 lesen Status DWORD | Interface Status,
siehe auch
nachfolgende
Beschreibung
2 lesen Configuration DWORD | Interface 14hex
Capability Eigenschaften,
siehe auch
nachfolgende
Beschreibung
3 lesen / Configuration DWORD | Interface Control
schreiben | Control Flags, siehe auch
nachfolgende
Beschreibung
4 lesen Physical Link Objekt | STRUCT | Pfad zum Pfad zum Ethernet
of physikalischen Link | Link Objekt,
Objekt Instanz 1
Path size UINT Grole des Pfades | 2
(Anzahl 16 bit
Words im Pfad)
Path Padded Pfad 20 F6 24 01
EPATH
5 lesen / Interface STRUCT | TCP/IP
schreiben | Configuration of Netzwerkkonfigurat
ion
IP Address UDINT IP Adresse des
Gerates
Network Mask UDINT Netzwerkmaske 0 = keine
des Gerates Netzwerkmaske
konfiguriert
Gateway Address UDINT Gateway Adresse | 0 = keine
des Gerates Gateway-Adresse
konfiguriert
Name Server UDINT Primérer Name 0 = kein primérer
Server des Nameserver
Gerates konfiguriert
Name Server 2 UDINT Sekundéarer Name | O = kein sekun-
Server des darer Nameserver
Gerates konfiguriert
Domain Name STRING | Default Domain ASCII Zeichen,
Name Maximale Lange =
48 Zeichen
Wird auf eine
gerade
Zeichenanzahl
gepadded
6 lesen / Host Name STRING | Host Name des ASCII Zeichen,
schreiben Gerates Maximale Lange =
64 Zeichen
Wird auf eine
gerade
Zeichenanzahl
gepadded
8 lesen / TTL Value USINT TTL (Time to live)
schreiben Wert fur EtherNet
/IP Multicast
Frames
Baumer_BUDE_EtherNetIP_MA_DE_V02.docx 28/51 www.baumer.com

10/2022




Baumer Passion for Sensors

Attribut- | Zugriff Name Datentyp | Beschreibung Werte
ID
9 lesen Mcast Config STRUCT | IP Multicast
of Address
Konfiguration
siehe auch

nachfolgende
Beschreibung
Alloc Control USINT Multicast address
allocation control
word, legt fest, wie
Adressen
zugewiesen
werden

reserved USINT ODVA, reserviert 0
fir eventuelle
zukiinftige
Erweiterungen
Num Mcast UINT Anzahl IP Multicast
Adressen, welche
fur EtherNet/IP
zugewiesen
werden

Mcast Start Addr UDINT Startadresse, ab
der die Multicast
Adressen
zugewiesen
werden. (Class D
Adresse)

Tabelle 20: TCP/IP Interface Objekt, Instanzattribute
Das Attribute 1 (Status) hat folgende Bedeutung:

Bits 0—3: Interface Configuration Status: =0: Das Attribute Interface Configuration (Attribute
5) wurde nicht konfiguriert.
=1: Das Attribute Interface Configuration (Attribute
5) enthalt gilltige Werte, bezogen von BOOTP,
DHCP oder aus dem internen Flash-Speicher.
=2: Das Attribute Interface Configuration (Attribute
5) enthalt glltige Werte, bezogen aus den
Hardwareeinstellungen (HEX-Drehschalter).
=3-15: reserved
Bit 4: Mcast Pending: =1: Dieses Bit wird gesetzt, wenn das Attribute TTL
Value (Attribute 8) oder das Attribute Mcast
Config (Attribute 9) geédndert wurde und wird
beim nachsten Start des Gerates geldscht. Die
vorgenommenen Konfigurationsanderungen
werden im Gerat gespeichert.
Bits 5 — 31: reserved

Das Attribute 2 (Configuration Capability) hat folgende Bedeutung:

Das Gerat gibt den Wert 14hex zuriick, das heif3t:

04 hex: Die Bushaube besitzt DHCP Client Funktionalitat und kann die Netzwerkkonfiguration tber
DHCP beziehen.

10 hex: Das Attribute Interface Configuration ist schreibbar.

Hinweis
Das Gerat besitzt keinen DNS Client und sendet den Host-Namen nicht im DHCP Request.
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Uber das Attribute 3 (Configuration Control) ist einstellbar, wie das Gerat die Initialeinstellung des Attributes
Interface Configuration (Attribute 5) bezieht. Eine Anderung des Attribute 3 (Configuration Control) ohne
Fehlermeldung wird sofort im gerateinternen Flash-Speicher abgelegt. Folgende Werte sind einstellbar:

0: Das Gerat liest seine Konfiguration aus dem internen Flash-Speicher oder
von Hardware-Drehschaltern
2: Das Gerat bezieht seine Konfiguration Gilber DHCP (default Einstellung).

Hinweis

Bei der Anderung des Attributwertes von 2 auf 0 wird die Einstellung der Interface Configuration
(Attribute 5) ebenfalls im internen Flash des Gerates gespeichert. Deshalb wird der Attributwert O
nur akzeptiert, wenn die Interface Configuration (Attribute 5) zu diesem Zeitpunkt glltige Werte
enthalt.

Der Wert von Alloc Control als Bestandteil von Mcast Config (Attribute 9) hat folgende Bedeutung:

0: Fur die Generierung der Multicast Adressen wird der spezifizierte Allocation-Algorithmus
verwendet. Wird dieser Wert geschrieben, so sind die Werte fir Num Mcast und Mcast Start Addr
des Attributes im set Aufruf mit 0 zu Ubergeben.

1. Die Multicast Adressen werden gemaR der Einstellung der Werte fir Num Mcast und Mcast Start
Addr des Attributes zugewiesen.

2: reserved

Auf die Instanzattribute TCP/IP Interface Objektes kdnnen die Services
- OEh Get Attribute single
- 01h Get Attribute all
- 10h Set Attribute single
- 02h Set Attribute all
angewendet werden.
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5. Inbetriebnahme

5.1. Elektrischer Anschluss

Zum elektrischen Anschluss Bushaube folgendermalf3en abziehen:
e Befestigungsschrauben der Bushaube Igsen

e Bushaube vorsichtig lockern und axial abziehen

5.1.1. Verkabelung
Fir EtherNet/IP wird Fast EtherNet Kabel verwendet (LOOMBIt, Cat 5). Es enthalt vier Litzen AW G22 in den
Farben weil3, gelb, blau und orange.
EtherNet/IP unterscheidet weiter zwischen drei Kabeltypen
e Typ A fur Festverlegung
e Typ B fiir gelegentliche Bewegung oder bei Vibration (flexibel)
e Typ C fur standige Bewegung (hochflexibel).

5.1.2. Anschluss Bushaube

In der Bushaube sind drei Stecker M12 verbaut.
Zwei Stecker M12 (D-codiert, nach IEC 61076-2-101) dienen dem EtherNet/IP-Anschluss.

|~ HEX- |_~ Duo-LED
Drehschalter Anzeige der
far 1P- O/ Betriebszustéande,
Adresse grin-rot
s @B Baumer

e on e !
EtherNet/IP- EI

LIA
E a Busaktivitat auf

@L O 0O Activity — LEDs
~~Port 1
| || ”,E \‘EBMH [Or 11110 Port 2
=

(grin) - Anzeige

Bild 4: Bushaube — Elektrische Anschliisse und LEDs

e Fur die Betriebsspannung ausschlieRlich den A-codierten Stecker M12 verwenden.
e Fur die Busleitungen kénnen frei wahlbar die beiden D-codierten Stecker M12 verwendet werden.
¢ Nicht benutzten Anschluss mit Schraubabdeckung verschlieBen (Lieferumfang).

Die IP-Adresse kann in der Bushaube mittels zwei HEX-Drehschaltern eingestellt werden (s. Kapitel 7).
Weitere Einstellungen sind nicht erforderlich.
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Anschlussbelegung

Betriebsspannung EtherNet/IP (Datenleitung)
3 4

()

1 2 2 o O 1

1 x Stecker M12 (Stift) 2 x Stecker M12 (Buchse)

A-codiert D-codiert

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-

Tabelle 21: Anschlussbelegung

Zusammenbau von Basisgeber und Bushaube:

e Bushaube vorsichtig auf den D-SUB Stecker vom Basisgeber aufstecken, dann erst tUber den
Dichtgummi driicken und nicht verkanten.

e Befestigungsschrauben gleichsinnig fest anziehen.

e Bushaube muss vollstandig am Geh&use des Basisgebers anliegen und fest mit ihm verschraubt sein

Drehgebergehause und Schirmgeflecht des Anschlusskabels sind nur dann optimal verbunden, wenn die
Bushaube vollstéandig auf dem Basisgeber aufliegt (Formschluss).

O Wurde die Bushaube vom Basis-Drehgeber getrennt, ist unbedingt zu beachten, dass nach dem
ersten Einschalten die Betriebsspannung fir mindestens 2 s stabil anliegt. Andernfalls kann es
zum Léschen der MAC ID und der Seriennummer kommen.
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5.2. Betriebs-Anzeige (mehrfarbige LED)
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In der Bushaube befindet sich eine DUO LED (grtin/rot) die nach Ethernet/IP Spezifikation die State Machine
des Position Sensor Objekts widerspiegelt und Informationen tiber den Zustand des Drehgebers liefert.

LED-Zustand Status

Beschreibung

Aus Nicht angeschlossen

Keine Spannungsversorgung

Gerat aktiv und online
Verbindungen bestehen nicht

Griin blinkend

Das Gerét arbeitet unter normalen Bedingungen und

ist online, es ist keine Verbindung zu einem Scanner

eingerichtet.

- Drehgeber ist vom Scanner noch nicht
konfiguriert worden

- Konfiguration nicht komplett oder fehlerhaft

Gerat ist aktiv und online
Verbindungen sind eingerichtet

Grin

Das Gerat arbeitet unter normalen Bedingungen und
ist online, Verbindungen im Zustand ,established*

Rot Kritischer Geratefehler oder
Kritischer Kommunikationsfehler

Das Gerat befindet sich in einem nicht behebbaren
Fehlerzustand

Rot blinkend Behebbarer Fehler

I/0 Verbindungen sind im Time-Out Status

2 Hz grun/rot Selbsttest

Gerat fuhrt unmittelbar nach der Zuschaltung der
Betriebsspannung einen Selbsttest durch.

Tabelle 22: LED Betriebs-Anzeige Zustande

5.3. Activity Anzeige (grine LEDSs)

In der Bushaube sind weiter zwei griine LEDs integriert, die Datenverkehr auf den beiden Ports P1 und P2
anzeigen. Bei gelegentlichem Datenverkehr (z.B. im Hochlauf) blinken die LEDs immer wieder auf, kdnnen
aber auch bei schnellem zyklischem Datenaustausch als stéandig eingeschaltet erscheinen.

Unmittelbar nach dem Zuschalten der Betriebsspannung fiihren beide LED’s einen Selbsttest mit einer

Frequenz von 2 Hz durch.
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6. IP Adresszuweisung

Zum Betrieb des EtherNet/IP Drehgebers ist es notwendig, dem Gerét eine IP-Adresse zuzuweisen. Diese
kann einmalig statisch vergeben werden oder nach jedem Einschalten des Gerats dynamisch neu vergeben
werden.

Bei Geraten mit zwei HEX-Drehschaltern wird die IP-Adresse nach folgender Vorgehensweise zugewiesen:

6.1. EtherNet/IP Bushaube mit HEX-Drehschalter: IP-Adress-Zuweisung im Hochlauf

é‘i 1 3 TCP/IP Interface Object \ HEX Drehschalter
Bits O - 3: Startup configuration

K075 1 (F075

0: Das Gerét liest seine Konfiguration aus dem Flash oder *16 5 -~ |5 \”J:i * 1
von den HEX Drehschaltern %5 g LCAU’ &}6 8 LO’%

2: Das Gerét bezieht seine Konfiguration tiber DHCP o
(Werkseinstellung) oder von den HEX Drehschaltern. Beispiel: nnn = B5,,, = 181,

Werkseinstellung (Konfiguration Giber

\_ % DHCP): 00,

A 4
F5 1 3 TCP/IP Interface
Object ==0

configuration control ==

HEX
Drehschalter ==
(0x00 || OXFF)

HEX
Drehschalter ==
(0x00 || OXFF)

IP-Adresse =
192.168.1.nnn

nnn= Wert von HEX

Drehschalter
y y
A 4 v
DHCP-Anfrage an DHCP Server
lese IP Adresse aus
Warten auf Adresszuweisung vom Flash
DHCP Server
\ 4
IP Adresse fertig
konfiguriert
Baumer_BUDE_EtherNetIP_MA_DE_V02.docx 34/51 www.baumer.com

10/2022



Baumer Passion for Sensors

6.2. IP Adresse mit BOOTP/DHCP ,,configuration tool“ zuweisen

Ab Werk arbeitet das Gerat im Mode ,,IP Adresse liber DHCP-Request“

Die IP Adresse muss von einem DHCP Server zugewiesen werden.

Dieser DHCP Server (Software) kann als frei erhéltliche Software von der Allen-Bradley Rockwell Website
bezogen werden.

www.ab.com/networks/ethernet/bootp.html

Der DHCP Server muss sich im gleichen Netz befinden wie der Drehgeber.

Unter Tools, Network Settings  Nach Installation meldet sich ein angeschlossener Ethernet/IP Drehgeber
entsprechende Einstellungen etwa wie folgt:

vornehmen
#% BOOTP/DHCP Server 2.3 - C:\Dokumente und EinstellungenladminpciEige ne Dateien)... E|E| E|
Network Settings El File Tools Help
Defaults Request History
Subnet Magk: | 2bh . 266 . 256 . O Clear Histary Add to Relation List
Gateway: | 172 . 17 . 11 . 20 [hrmincsec] | Type Ethernet Address [MAC) IP Aiddress Hostname ~
" 16:47.03 DHCP  O0:0E:CF:03:20:24 169.254.32.185
FineyDNS: | 0 . 0 . 0 .0 16:47:03 DHCP  00:0F:-CF-03:20:24
Secondary DNS: | 0 .0 .0 .0 16:47:00 DHCP  O0:0E:CF:03:20:24
16:46:57 DHCP  O0:0E:CF:03:20:24
Daomain Name: | 16:46:54 DHCP  O0:0E:CF:03:20:24
16:46:51 DHCP  O0:0E:CF:03:20:24
16:46:48 CHCP  O0:0E:CF:03:20:24 -
Relation List
Now | Dece | | | |
Ethernet Address [MAL] | Tupe | IF &ddress Hostname | Description
00:00:BC:3C:10:E7 DHCP  169.254.32180 PLC 1769_L32E
O0:0E: CF:03: 20: 24 DHCP  169.254.32.185 EIF encoder
MAC Adresse des Ethernet/IP . .
Drehgebers, siehe Etikett Vom DHCP Server wird diese
Bushaubengeh&use IP Adresse vergeben
Status Entries
Sent 169.264.32.185 to Ethernet address 00:0E:CF:03:20:24 2 of 258

Bild 5:DHCP Server Tool

Mit dem Button Disable BOOT/DHCP ( Antwort bei erfolgreicher Ausfilhrung: Command successful) kann
diese IP Adresse statisch vergeben werden, das heif3t, beim nachsten Aus/Einschalten wird keine
Anforderung an den DHCP Server mehr gesendet, der Drehgeber arbeitet fortan mit der zuvor vergebenen IP
Adresse im Mode ,,IP-Adresse aus internem Flash®.

Hinweis

Bitte notieren Sie sich die gednderte IP Adresse sorgfaltig auf dem vorgesehenen Feld des
Typenschild-Etiketts. (um spétere Probleme beim Betrieb in anderen Netzwerken zu vermeiden,
siehe auch Anhang FAQ's )

MACID: 00:06:BE:E1:00:09

Ser.Nr.  O0x2ACBA8C6 Beispiel: Etikett mit handschriftlich
Vendor ID: 0x1D4 eingetragener IP-Adresse
Rev.Nr.: 01.03

PAI2Z[1€P[ 4 [22]
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Uber das Instanz Attribut 3 des TCP/IP Objekt F5hexist der Mode der IP-Adressierung auslesbar

Class ID | Attribut- | Zugriff Name Datentyp | Beschreibung
ID
OxF5 3 lesen/ Configuration | DWORD | Bestimmt, wie das Gerét seine
schreiben | Attribute Initialkonfiguration nach dem
Einschalten erhéalt

Tabelle 23: Attribute 3 TCP/IP Objekt

Werte
0 = Interface Konfiguration aus nichtfliichtigem Speicher oder von Hardware (HEX-Drehschalter)
2 = Interface Konfiguration tber DHCP Server (Werkseinstellung)

6.3. RSLinx Classic Lite

RSLinx Classic Lite fur Rockwell Automation Netzwerke und Geréte ist eine Betriebs-Kommunikationslésung
fur eine Vielzahl von Rockwell Software und Allen-Bradley Anwendungen.

RSLinx Classic Lite verfugt Uber die Mindestfunktionalitat, die zur Unterstiitzung von RSLogix und
RSNetWorx erforderlich ist.

Diese Version ist nicht im Handel erhéltlich, ist jedoch im Lieferumfang von Produkten enthalten, die nur
direkten Zugang zu RSLinx Classic-Netzwerktreibern bendtigen.

RSLinx Classic Lite kann fur folgende Prozesse eingesetzt werden:

e Programmieren von Kontaktplanlogik mithilfe von RSLogix-Produkten.

e Netzwerk- und Geratekonfiguration und -Diagnose mithilfe von RSNetWorx.

e Konfiguration von Ethernet-Modulen bzw. -Geraten (z.B. 1756-ENET, 1756-DHRIO usw.).

e Durchsuchen von Netzwerken und Abfragen von Gerateinformationen (z.B. Firmware-Versionsnummer).

6.4. RSWho

RSWho ist das Hauptfenster von RSLinx Classic Lite und &hnelt in der grafischen Anzeige
von Netzwerken und Geraten dem Windows-Explorer.
Der linke Fensterbereich von RSWho ist die Verzeichnissteuerung, die Netzwerke und Gerate anzeigt.

In diesem Beispiel wird der zuvor mit dem DHCP Server konfigurierte Drehgeber im Netz mit Angabe der IP-
Adresse dargestellt.

< RSLinx Classic Lite - [RSWho - 1] =3
=5 File WYiew Communications Station DDEfOPC  Security ‘Window Help - 8 x

= 5@
v Autabrowse I:I ﬂ_ =

= @, witarkstation, PCDEYVILOZL Address Device Type | Online Marme Stakus
+-@ Linx Gateways, Ethernet ﬂ oo
—-&z BE_ETHIP-1, Ethernet ® o1
- W@ 169,254,32.180, 1763-L32E Ethernet Port, 1769-L32E Ethernet Port ﬂ 03

- m Backplane, CompactLogix System
+ ﬂ 00, CompactLogix Processar, EIP_Metwark_local

¥ 01, 1765-L3ZE Ethernet Port

+ ﬂ 03, Local 1769 Bus Adapter, WALTES/A
Q 169,254,352, 185, GAMM, GaMM

Browsing - node 3 found

CompactLogix Processor EIP_Metwork_local — Active
1765-L3ZE Ethernet Park
Local 1769 Bus Adapter WALTESA Active

Far Help, press F1 UM 03/30/10 | 04:51 PM

Bild 6:Ansicht unter RSLinx Classic Lite
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7. Geratekonfiguration
7.1. Einfuhrung

Prinzipiell ist der Drehgeber mit den werkseitig voreingestellten Parametern betriebsbereit. Trotzdem wird
nach dem Einstellen der IP Adresse, wie in Abschnitt 7 beschrieben, die Anpassung der Geberkonfiguration
an die jeweilige Anwendung notwendig sein.

Zu den einzustellenden Gebereigenschaften gehdren:

- Drehrichtung bzw. Definition der Z&hlrichtung

- Messbereich innerhalb einer Umdrehung

- Gesamtmessbereich des Gebers

- Abgleich des Geberkoordinatensystems mit dem Koordinatensystem der Applikation (Preset-Wert)

Alle genannten Eigenschaften werden sofort nach einer fehlerfreien Ubertragung nichtfliichtig im Gerét
gespeichert. Der Speichervorgang wird jedoch nur bei einer Veranderung eines Wertes ausgelost. Die
wiederholte Ubertragung gleicher Werte 16st keinen erneuten Speichervorgang aus.

Fur die Geratekonfiguration stehen 3 voneinander unabhangige und gleichberechtigte Mechanismen zur
Verfiigung, die verwendet werden kdnnen aber jeder fiir sich betrachtet nicht verwendet werden mussen. Die
Kombination mehrerer Mechanismen kann sinnvoll und notwendig sein (Bitte nachfolgenden Hinweis zum
Setzen des Preset-Wertes beachten).

In den ndchsten 3 Abschnitten werden Beispiele zur Geberkonfiguration fir jeden Mechanismus beschrieben.

Hinweis

Der Abgleich der Koordinatensysteme Uber den Preset-Wert ist nicht mit der Konfigurations-
Assembly Instanz mdglich, weil das Senden der Konfigurations-Assembly Instanz mit den Forward
Open Frames beim Kommunikationsaufbau erfolgt.

Das Setzen des Positionswertes ist Giblicherweise nicht an den Zeitpunkt des Aufbaus einer
zyklischen Verbindung gekoppelt.

Der Preset-Wert kann aber z.B. unter Verwendung des Parameter Objektes eingestellt werden,
wahrend alle anderen Einstellungen Uber die Konfigurations-Assembly Instanz vorgenommen
werden.

7.2. Verwendung des Parameter Objektes

Bei der Verwendung des Parameterobjektes (Klassencode OFhex) erfolgt die Konfiguration Uber den Set
Attribut Single Service des Instanzattributes 1 (Parameter Value).

Zur Uberpriifung des gewiinschten Einstellwertes kann vorab der zulassige Einstellbereich des Parameters
durch Lesen des Minimalwertes (Instanzattribut 10) und des Maximalwertes (Instanzattribut 11) ermittelt
werden.

Da sich die Einstellgrenzen des Gesamtmessbereichs des Gebers zu einem bestimmten Zeitpunkt aus dem
aktuell eingestellten Messbereich innerhalb einer Umdrehung berechnen, sollte der Messbereich innerhalb
einer Umdrehung vor dem Gesamtmessbereich des Gebers eingestellt werden. Bild 7 zeigt den
schematischen Ablauf der Geberkonfiguration unter Verwendung des Parameter Objekts.

Werden ungultige Einstellwerte geschrieben (z.B. Einstellwert aul3erhalb des Einstellbereiches des
Parameters), weist der Geber den Wert mit einer Fehlermeldung ab (siehe Bild 8, Status = 0x03hex).

Bei fehlerfreier Ausfiihrung des Set Attribute Singe Service wird der Status 0x00 hex zuriickgegeben.
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Schritt 1
Einstellen des Messbereichs innerhalb einer Umdrehung
Objectcode = 0x0Fhex
Instanz =2

Attributnummer = 1
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Encoder: CIP Success

Schritt 2
Einstellen des Gesamtmessbereichs des Gebers
Objectcode = OxOFhex
Instanz =3

Attributhummer = 1

Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Encoder: CIP Success

Schritt 3
Einstellen der Definition der Zahlrichtung
Objectcode = 0x0Fhex
Instanz =1

Attributnummer = 1
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Encoder: CIP Success

Geber wird auf die Presetposition gestellt

Hinweis: Der Preset-Wert sollte im Stillstand gesetzt werden!

Schritt 4
Einstellen des Preset-Wertes (Abgleich der Koordinatensysteme)
Objectcode = OxOFhex
Instanz =4

Attributnummer = 1
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Anderenfalls kénnen Ungenauigkeiten auftreten!
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RI=EY
File Edit Wew Go Capture Analyze  Statistics  Help
= G lEExZE A 0T L|EE QD DT %|E
Eilker: | T  Expression... Clear Apply
Mo, - | Time: | Source | Destination | Protocal | Info =
1 9. 000000 152.168.0.3 152.168.0.5 CIP set Attribute Single
2 0.002643 192.168.0.5 152.168.0.3 CIP SuCcass
3 0.262956 1592.168.0.3 1592.168.0.5 TP 15923 » 44818 [ACK] Seq=53 Ack=4!
4 59736273 192.168.0.5 192.168.0.3 ENIFP unregister session (Rsp), Sessit
5 0.000433 1592.1688.0.3 1592.168.0.5 TP 1923 » 44818 [FIN, ACK] Seq=53
6 0.000352 1592.168.0.5 15%2.168.0.3 TR 44818 > 1923 [FIN, ACK] Seg=69 ,
7 0.000010 1592.168.0.3 1592.168.0.5 TCP 1923 » 44818 [ACk] Seq=5%4 Ack=7
8 0.001513 152.168.0.5 152.168.0.3 TP 44818 = 1923 [ack] Seq=70 Acks=5:
G 595.927684 D-Link_1b:81:3e Broadcast ARP who has 192.168.0.57 7Tell 192.:
10 0. 000420 10:22:35:44:86:77 D-Link_1h:81:3e ARP 152.168.0.5 s at 10:22:33:44:6¢
11 0. 000005 192.168.0.3 152.168.0.5 TCP 1942 » 44818 [SYN] Seq=0 win=83
12 0.001539 1592.168.0.5 152.168.0.3 TCP 44818 = 1942 [3¥N, ACK] Seq=0 A
0. 000012 192, 0.3 152.168.0.5 TCP 1942 > 44818 [ack] Seg=l Ack=1 \
0. 001677 192, 0.3 1592.168.0.5 ENIP Register Session (Req), Session
0.002653 192. L0.5 192.168.0.3 ENIFP register sSession (Rsp), Session —
0 152 0.3 152,168, 0.5 CIP set Attribute Single
17 0. 1 6. 0. 152.1 E Invalid parametar .
Q 1592.168.0.3 1592.168.0.5 TCP 15842 » 44818 [ACK] Seq=8l Ack=7
54, 873003 192.168.0.5 192.168.0.3 ENIP unregister Session (Rsp), Sessih:J
| | i
Total Length: 54 B

Identification: oxoofe (2460
B Flags: Ox00
Fragment offset: 0
Time to Tiwe: 255
Protocol: TCP (0x0&6)
# Header checksum: 0x3955 [correct]
source: 192.168.0.5 (192.168.0.5)
pestination: 192.168.0.3 (192.168.0.3)
® Transmission Control Protocol, Src Port: 44818 (44818), Dst Port: 1842 (19420, seq: 29, ack: 81, Len:
# Ethermet,/IP (Industrial Protocol), sSession: 0x01323F62, send RR Data
= Common Industrial Protocol
® Service: set Attribute single (Response)
B Status: Invalid parameter walue
zeneral status: Invalid parameter walue (0x03)
Additional status size: 0 Cword)

L=l

el | 2l
0000 00 50 ba 1b 81 3e 10 22 33 44 66 77 08 00 45 00 e T
0010 00 54 o0 8 00 00 FF 06 39 55 <0 a8 00 05 <0 ag T SU......
0020 00 03 af 12 OF 96 00 18 ef bd dc 40 10 87 50 18  ........ B8P,
0030 of bo ab 5d 00 00 &F 00 14 00 62 3f 32 01 00 00 PR s T < R

0040 00 00 ¢0 a8 00 03 bd 01 00 00 00 00 00 00 00 00  ovrrerer vevrnnn.
0050 00 00 00 04 02 00 00 00 00 00 b2 00 04 00 90 00  vvuvever vevernns
0060 EE 00 . B

Bild 8: Aufzeichnung eines fehlerhaften Set Attribute Single Services

Aus der Sicht des Gebers muss die Konfiguration der Einstellwerte (Schritte 1 — 4 in Bild 7) nur einmalig
durchgefiihrt werden.

Aus Sicht der Applikation kann es aber auch sinnvoll sein, z.B. die Schritte 1 — 3 nach jedem Einschalten des
Gebers auszufihren.

Das Parameterobjekt bietet auch die Mdglichkeit Textstrings fur den Parameternamen, die Einheit des
Parameters und einen Hilfetext gemaf’ ,Common Industrial Protocol Specification® aus dem Geber
auszulesen. Als Sprache wird Englisch unterstitzt.
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7.3. Verwendung der Konfigurations Assembly-Instanz 105

Bei der Verwendung der Konfigurations Assembly-Instanz 105 erfolgt die Konfiguration des Gebers mit der
Ubertragung im Forward Open Frame beim Verbindungsaufbau (siehe Bild 9).

7 {Untitled) - Wireshark 10 x|
File Edit Wiew Go Capture Analyze  Statistics  Help
B e el [ BEEX2EE| A+« *+T L | BEQQAQAl #M0Mx| B
Filcer: | ¥  Expression... Clear Apply
Mo, - | Time | Source | Destination | Protacal | Infa 5‘
1 0. 000000 D-Link_1lb:81l:3e Broadcast ARP who has 192.168.0.57 Tell 1892.:
2 0.000463 10:22:33:44:00:77 D-Link_1lb:81l:3e ARP 192.168.0.5 9= at 10:22:33:44:4
3 0.000005 1592.168.0.3 1592.168.0.5 TCP 1992 = 44518 [3vN] Seq=0 win=65!
4 0.001295 152.168.0.5 152.168.0.3 TCP 44818 » 1992 [5vN, ACK] Seq=0 A
5 0.000015 1592.168.0.3 152.168.0.5 TCP 1992 > 44818 [ACK] Seg=l Ack=1
6 0.001%20 152.168.0.3 152.168.0.5 ENIP Register Session (Req), Session
7 0.002051 192.168.0.5 0.3 ENIP register Session (Rsp), Session
8 0.001855 1 a8. 0.3 0.5 FOrwar:c
O 0.003670 192.168.0.5 0.3 CIP SUCCess
10 0. 000980 1%2.168.0.5 1.133 ENIP Connection: I0=0x01CBS4EB3, SEGQ:
11 0. 000019 1582.165.0.3 .22 TEMP w3 Membership Report  Join gro
12 0.001101 152.168.0.5 L1.133 ENIP Connection: ID=0x01C854B3, SEQ:
13 0.001969 192.168.0.5 1.133 ENIP Connection: ID=0x01CB54E3, SEQ:
14 0. 002007 152.168.0.5 1.133 ENIP Connection: ID=0x01CB54EB3, SEGQ:
15 0.001992 192.168.0.5 1.133 ENIF Connection: ID=0x01C55483, SEQ:
16 0.002027 152.168.0.5 1.133 ENIP Connection: ID=0x01C854B3, SEQ:
17 0.001978 192.168.0.5 1.133 ENIP Connection: ID=0x01CB54E3, SEQ:
18 0. 002002 152.168.0.5 1.133 ENIP Connection: ID=0x01C85483, SEQ:
19 0.001996 192.168.0.5 . L1.133 ENIF Connection: ID=0x01CE5483, SEQ::J
| | i
Reserved Data =

O-»T RPI: 1000ms (0x000F42407
H 0->T Metwork Connection Parameters: 0x4502
T-»0 RPI: 2ms (0x000007D00
H T-=2 Metwork Connection Parameters: OxZB0E
® Transport Type/Trigger: Ox0l
Connection Path size: 15 (words)
B Connection Path: [Key], Assembly Object, Instance: 0x69, Connection Point: Ox84, Connection Point:

H Electronic Key Segment (0x347: vendorID: Ox0000, DewTyp: 0x0000, 0.0
B 8-Bit Logical Class Segment (0x20)
# &-Bit Logical Instance Segment (0x2470
H 8-Bit Logical Connection Point Segment (0x2C0
H 8-Bit Logical Connection Point Segment (Ox2C0
B simple Data Segment (0x80)
Data size: § (words)
Data: Ox2000 Ox0000 0x0000 0x2000 0x0000 ¥
al | ol

0000
0010
0020
Q030
0040
0050
0060
0070
0080
lel=le]
00a0

Bild 9: Konfigurations Assembly Instanz 105 im Forward Open Frame

Da zu jedem Zeitpunkt nur eine Exclusiv Owner Verbindung von der Bushaube akzeptiert wird (siehe auch
Abschnitt 4.6), kann z.B. dieser Verbindungstyp genutzt werden, um die Konfigurations-Assembly Instanz zu
Ubertragen.

Der Datenaufbau der Assembly-Instanz 105 ist in Tabelle 13 dargestellt. Die Daten werden nacheinander von
der Bushaube in folgender Reihenfolge tibernommen:

1. Einstellen des Messbereichs innerhalb einer Umdrehung ( Measuring Units per Span)
2. Einstellen des Gesamtmessbereichs des Gebers (Total Measuring Range in Measuring Units)
3. Einstellen der Definition der Zahlrichtung (Direction Counting Toggle)
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Die Ubernahme der Konfigurationsdaten erfolgt gerateintern ber das Parameterobjekt. Damit ist
sichergestellt, dass die Ubernahme der Konfigurationswerte nach den gleichen Uberprifungen wie bei der
direkten Nutzung des Parameterobjektes (siehe Abschnitt 8.2) erfolgt.

Wird in den Daten der Konfigurations Assembly Instanz ein Fehler festgestellt, kommt kein
Verbindungsaufbau zu Stande. Die Verbindung wird seitens des Gebers mit einem Connection failure Frame
abgewiesen (siehe Bild 10, Status = 0x01, Additional Staus = 0x0118).

Tl (Untitled) - Wireshark =101 %]

File Edit Miew Go Capture Analvze  Statistics  Help

s 3 - Tt ] -
e IEEXX2E8| A+« +TFL|(|BE| QAQa b dMB x| 8
Eilter: | *  Expression... Clear Apply ‘
Mo, - | Time | SioUrce | Destination | Praotocol | Infa :I
1 0.000000 152.168.0.3 152.168.0.5 CIF Forward Open
2 j 0 L 0.3 j 68, 0.3 Connection Taillure
3 0. 152.168.0.3 L0005 TCP 1952 > 44818 [ACK] Seq=113 Ack=
4 1.880832 1592.168.0.3 L0005 CIF Forward Open
5 0.002827 192.168.0.5 L0003 CIP Connection fajilure
6 0.128005 152.168.0.3 L0005 TCP 1992 > 44818 [ACK] Seq=225 Ack=
‘ >
Source: 192.168.0.5 (192.168.0.5) :J

pestination: 1%92.168.0.3 (192.168.0.3)
® Transmission Control Protocol, Sr< Port: 44818 (44818), Dst Port: 1992 (19920, sSeq: 1, Ack: 113, Len:
# Ethernet/IP (Industrial Protocol), Session: Ox01543AA7, Send RR Data
= <ommon Industrial Protocol
# service: Forward open (Response)
E Status: Connection failure, Extended: 0Ox0118
General status: Connection failure (Ox0L1)
Additional status size: 1 Cword)
additional status: O0x0118
= Command specific data
Connection Serial Mumber: Ox4A88
wvendor ID: Pyramid Solutions, Inc. (0x00aa)
originator Serial Mumber: 0x12345678
Remaining Path Size: 15
Reserved: 0x00

KNl

1| | i
0000 00 50 ba 1b 81 3e 10 22 33 44 66 77 08 00 45 00 WPu..>. 0 3D0TW..E.
0010 00 60 0l 00 00 00 ff 06 39 3f C0 a8 00 05 <0 as R [ I
0020 00 03 af 12 07 <8 00 1b 30 40 ac d7 78 cC 5018 ........ 0|, . x.P.
0030 0 c2 68 fa 00 00 6F 00 20 00 a7 3a 54 01 00 00 P o TRV R I

0040 00 00 <O a8 00 03 c0 01 00 00 00 Q0 00 00 00 00 ...oviivie vneanaas
0050 00 00 00 04 02 00 00 00 00 00 b2 00 10 00 d4 00 ..ociviie vinnenns
0060 01 01 fEERNEl S8 4a aa 00 FB 56 34 12 of 00 M. . P L ¥ S

Bild 10: Connection failure Frame wegen fehlerhaftem Wert in der Assembly Instanz 105

Hinweis

Auch bei fehlerhaften Daten in der Assembly Instanz 105 kann ein Teil der Konfigurationsdaten
wirksam geworden sein!

Wurde zum Beispiel ein falscher Wert fir Zahlrichtung geschrieben, die Werte fir die Einstellung
des Messbereichs innerhalb einer Umdrehung und fiir die Einstellung des Gesamtmessbereichs
des Gebers sind aber giiltige Werte, so wurden diese beiden Werte bereits vom Geber
Ubernommen, bevor die Verbindung abgewiesen wurde.
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Bei der Einstellung des Preset-Wertes (Abgleich der Koordinatensysteme) ist zu beachten, dass der Preset-
Wert mit jeder Anderung der Einstellung des Messbereichs innerhalb einer Umdrehung oder der Einstellung
des Gesamtmessbereichs des Gebers neu vorgenommen werden muss (siehe Abschnitt 4.4).

Deshalb sollte bei der Verwendung der Assembly Instanz 105 zur Geberkonfiguration sichergestellt werden,
dass vor der erstmaligen Einstellung des Preset-Wertes (Abgleich der Koordinatensysteme) mindestens
einmal die Assembly Instanz 105 fehlerfrei Gibertragen wurde.

Aus der Sicht des Gebers gilt auch fiir die Nutzung der Konfigurations Assembly Instanz, dass die
Konfiguration des Gebers nur einmalig tbertragen werden muss.
Aus Sicht der Applikation wird eine Ubertragung mindestens mit jeder Exclusiv Owner Verbindung erfolgen.

7.4. Direkte Verwendung des Position Sensor Objektes

Die Vorgehensweise bei der direkten Verwendung des Position Sensor Objektes zur Konfiguration des
Gebers unterscheidet sich nur unwesentlich von der Verwendung des Parameterobjektes (siehe Abschnitt
8.2).

Die Konfiguration erfolgt Uber den Set Attribut Single Service des jeweiligen Instanzattributes des Position
Sensor Objektes (23hex).

Das direkte Beschreiben des Position Sensor Objektes verwendet die gleichen Kontrollfunktionen zur
Datenlberprifung wie das Parameter Objekt.

Werden ungiiltige Einstellwerte geschrieben (z.B. Einstellwert auRerhalb des Einstellbereiches des
Attributes), weist der Geber den Wert mit einer Fehlermeldung ab. (siehe auch Bild 8, Status = 0x03hex).

Bei fehlerfreier Ausfiihrung des Set Attribute Singe Service wird der Status 0x00 hex zuriickgegeben.

Aus der Sicht des Gebers muss die Konfiguration der Einstellwerte (Schritte 1-4 in Bild 11) nur einmalig

durchgefiihrt werden.
Aus Sicht der Applikation kann es aber auch sinnvoll sein, z.B. die Schritte 1-3 nach jedem Einschalten des

Gebers auszufiihren.
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Schritt 1
Einstellen des Messbereichs innerhalb einer Umdrehung
Objectcode = 0x23hex
Instanz =1
Attributnummer = 16
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Encoder: CIP Success

Schritt 2
Einstellen des Gesamtmessbereichs des Gebers
Objectcode = 0x23hex
Instanz =1

Attributnummer = 17
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Encoder: CIP Success

Schritt 3
Einstellen der Definition der Zahlrichtung
Objectcode = 0x23hex
Instanz =1
Attributnummer = 12
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Encoder: CIP Success

Geber wird auf die Presetposition gestellt

Schritt 4
Einstellen des Preset-Wertes (Abgleich der Koordinatensysteme)
Objectcode = 0x23hex
Instanz =1

Attributnummer = 19
Service: CIP Set Attribute Single = 0x10hex

Hinweis: Der Preset-Wert sollte im Stillstand gesetzt werden!
Andernfalls kénnen Ungenauigkeiten auftreten!

Bild 11 Geber Konfiguration mit dem Position Sensor Objekt
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8. RSLogix5000 Beispiel Projekt
8.1. Eingangsdaten einlesen
e Neues Projekt unter RSLogix5000 anlegen

e New Module auswahlen
e ETHERNET MODULE Generic Ethernet auswéahlen

RSLogix 5000 - EtherNetlP_Network [1769-1 32E]

File Edit Yiew Search Logic Communications Tools ‘Wwindow  Help

AR EE] =] Elslel [ vEl alo]
Offline . T RUN T Path: I<n0ne> vlﬂ|

Mo Forces (3 I~ ok ‘
No Edits a ,Eﬁj;T 71 e sy sy sy (evey (P e e | N

Select Module

=-£5] Contraller EtherMetIP_Metwork.

Contraller Tags hodule |Descripti0n |Vend0r |

- 1 7EE-EMZDMN A 1788 Ethernet ko DeviceMet Linking Device Allen-Bradley -~

3 Controller Fault Handler - 1 7aE-EMBT/A 1756 10/100 Mbps Ethernet Bridge, Twisted-Pair Media  Allen-Bradley B
{3 Pawer-Up Handler - 1788-EWEB/4 1785 10/100 Mbps Ethernet Bridge wiEnhanced Web Serv.. Allen-Bradley
[‘]a Tasks o 1794-AENTIA 1794 10/100 Mbps Ethernet Adapter, Twisted-Pair Media  Allen-Bradley
E% MainTask 1 74-RENT)E 1794 10/100 Mhps Ethernet Adapter, Twisked-Pair Media  Allen-Bradiey

i C;; MainPragrarn - DrivelogixS730 Eth... 10100 Mbps Ethernet Port on DrivelogixS730 Allen-Bradley -
‘27 Unscheduled Programs -~ ETHERMET-BRIDGE  Generic EtherMetiIP CIP Bridge Allen-Bradiey
=125 Mation Groups DULE Generic Ethernet Module Allzn-Eradl=y
LEE Ungrouped Axes - EtherMetfIP SoftLogix5800 EtherMet/IP Allen-Bradley

- [(3 add-on Instructions - PH-PSSCEMAA Ethernet Adapter, Twisted-Pair Media Parker Hannifin Corp.
[=]- Drives

&3 Data Types 150 5MC Flex-E 150 SMC Flex via 20-COMM-E Allen-Eradiey

i@, User-Defined

E@, Shi i+ 150-5MCDialogPlus. . SMC Dialog Plus Smart Mokor Controller via 1203-EN1 allen-Eradley _I b
tings . | | S
Eﬂ, Add-on-Defined
Ly Predefined Find.. | AddFavaite |
----- [ Module-Defined .
[ Trends By Categary ByVendar | Favaites |

=43 1 Canfiguratian
Em Backplane, CompactLogix: Syskem
E{I 1769-L32E EtherhetIP_Metwork

(S 31765-L32E Ethernet Port lesacus. L1
g Ethernet | ﬂ Mew Module..
£ CompactBus Local
& cut Chrl+x
Copy Chrl+iC
B Fasts Chrl+y
Delete Del

Cross Reference Chrl+E

Description Properties Alt+Enter

Create a module

Bild 12: Generic Ethernet Module
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8.1.1. Generic Ethernet Module konfigurieren

Assembly Instance auswahlen (siehe Kapitel E/A Assembly-Instanzen)

B Module Properties: LocalENB (ETHERMET-MODULE 1.1)

Genersl l Cannection | Madule Infa |
Tupe: ETHERMET-MODULE Generic Ethernat Module
Wendor, Allen-Bradley
Parent; LocalEME
Mame: |Encoder_EIF‘ Connection Parameters
Azzembly -
Descrption:  |Fthemnet IP Absolute Encoder Instance: e
Input: 1 1 1 [32+it)
Cutput: 100
Comm Eaormat: | J . . - .
= Configuration: |1 o = [8-bit)
Address ¢ Host Mame =
* |P Address: | 169 . 254 . 32 . 185
" Host Mame: |
Status: Offline 0K | Cancel | | Help

Bild 13: Konfiguration Assembly Instanzen

Requested Packet Intervall auswahlen

B Module Properties: LocalENB (ETHERNET-MODULE 1.1)

General Connection ] tlodule Info]

Bequested Packet Interval (RPI): 1EI.DE|: mg [1.0-3200.0 ms)
[ Inhibit M adule

[~ Major Fault On Contraller IF Connection Fails Wwhile in Bun Maode

Fodule Fault

Ok | Cancel Help

Statusz: Offline

Bild 14: Zykluszeit Eingangsdaten definieren

Min. Zykluszeit: 2 ms
Max. Zykluszeit: 3200ms
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Mit Click auf Symbol 5] Netzwerk Pfad auswahlen

Go Online
Mit Download Ubertragung zur SPS starten und mit RUN Start des SPS Programms

RSLogix 5000 - EtherNetlP_Network [1769-L32E]*

File Edit Wiew Search Logic Communications Tools window  Help

Bl d & |52 o] - SR [ (vE ol
Offline 0. F RUN perend] - [ B |- |

Mo Forces b, PDK
No Edits . A Hle ] A O] ] N

f I 1 | >|\ Favorites £ Add-On A Alarms A Bit A TimeriCourter £ |

=3 Controller EtherMetP_Hetwork it Who Active
i Controller Tags
-3 Controller Fault Handler ¥ Autobrovwse | Refresh I

-[23 Power-Up Handler - -
-5 Tasks EQ ‘Workstation, PCDEVILOZ1 Go Online I

[#-Z5 Linx Gateways, Ethernet

=8 MainTask. :
AB_ETHIP-1, Eth 4 Upload...
[#-CF MairPragram -Bs AB , Etherned Up |

" [23 Unscheduled Programs E|f- 169.254,32,180, 1769-L32E Ethernet Port, 1769-L32E Ethernet Po
? . = Backplane, CompactLogix Systerm Download |

(=145 Mation Groups

H 00, CompactLogix P , EIP_Metwark_loca
- [23 Ungrouped Axes E Ul 1?6-L32E Etherngt Por - Update Firmware... |
----- 3 add-0n Instructions H 5
=15 Data Types ﬂ 03, Local 1769 Bus Adapter, YAL7E9/A Close
: P 169.254.32,185, GHMM, GXMM L= |

L3 User-Defined
L strings Help |

L add-on-Defined

: L predsfined
- Ch Module-Defined
----- [E3 Trends
=153 10 Configuration £ il N
= D Barkplane, Compactiogix System Path: AB_ETHIP-14169.254 32 1 80\B ackplanehD Set Project Path |

Path in Praject: <nones
E’ ;%SQ-I';SZE Ethernet Pork LocalENE Clear Project Path
. [-zZ% Ethernet |

¥ 1769-L32E Ethernet Port LocalENE
8] ETHERMET-MODILE Encoder_EIP

----- 0 CompactBus Laocal

£ i}

%

Ready

Bild 15: Netzwerk-Pfad auswahlen

Drehgeber Position (Eingangsdaten) mit Monitor Tags beobachten

¢ RSLoghc 5000 - EtherMetlP_Metwork [1769-L32E]*
Ele Edt Wew Search Logic Communications Took Wndow  Help

B/w|dl &) |s(e] || =] gzl @l alel
Rem Run M ¥ FunMods W B Pt [AB_ETHIP-1'159. 254,52 180\Backplare® =] ]|
Mo Foreas p_| M Cortales DK [ 1
= [T Bathecy 0% | ;
Mo Edis = o ok 4 et [ bt | o | | e ﬂ
ll ] I Favorites foRa0n J Flms X ER g Teertouner L
o= '.'—_'lca;-ndar EthertietIP_Network, : =
8 Coniroler Tags
g [ corvrolor Fauk Handier Scope: | [ EthetledP_fet v | Shov. | Showsd
e I;;L:'WUD Handler Hame & |y *#[Foice =[Gty |DalaTpe =
T g {-_E‘ ki Task + Encodei_EIP-C [ { S A AEETHERME
1+ [TR MsinPragram — Encodei_EIP Lawok| Lanu}) AEETHERME
5 Unscheduied Progeams = Ereode_EIPLDs fansb| [=ne}|Decma |DINTO
5+ Hotion Groups + Ercodai_EIPLDaA0] 202916558 Decinal | DINT
B 5 Ungrouped Sxes : : :
Bild 16: Monitor Tags Positionsdaten
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8.2. Explicit Messaging , SPS Beispielprogramm Set Preset

Hier: Set Attribute Single auf Klasse 0x23, Instanz 1, Attribut 0x13

[El MainProgram - MainRoutine [’._|[’E|rz|
~
SET Attribute Single to encoder position class 0x23
Mzg_activate _SET A WS
14 1 F Message HEM ——
Mezzage Contral Mzg SET_23_10_Meaz_Units | ... | CDMN—
—ER 33—
ZET Attribute Single to encoder position class 0x23
Mzg_activate _SET.2 WS
15 JE Mezsage HCER ——
eszage Control Mag_SET_23_11_Total_Meas_Range | ... —DM3—
—ER—
FRESET =
Mzo_activate SET.3 =G
16 — I Mezzage I EM —
Mezzage Contral hzg_ SET_23_13_Preset_Value | ... || DMN»—
—ER—
REZET Device
Mzg_activate_SET 4 e
17 JE Mezzane HCER ——
Mezzage Control May_REZET_23 | ... | HDNI—
—ER—
b
l MainRowutine I‘ c j

Bild 17: Ladder logic Darstellung

8.2.1. Program Tags anlegen
Msg_activate_ SET zum Aktivieren des Presets-Befehls anlegen

# Program Tags - MainProgram

Scope; |Eﬂ,MainF‘ngram j Shaw... Show Al

| M armne o |.-’-'-.Iias Foar | Bage Tag| Data Type -
| Msg_activate_GET DINT
| |+ -Msg_activate_SET | DINT

2 | .
4| » [\ Monitor Tags A Edit Tags / 4| L'J

Bild 18: Struktur Msg_activate SET
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8.2.2. Controller Tags anlegen

1. Tag vom Typ MESSAGE fiir den Preset Setzbefehl
2. Tag vom Typ DINT fiir die Eingabe des gewiinschten Wertes

# Controller Tags - EIP_Metwork_local{controller)

Scope: | @ EIF'_Netwcurk_Icuj Show... Show Al
Mame o |.-’-'-.Iias Far | Base Tagl Data Type | Style j
- |[HMsg GET_23 11_Total Meaz_FRange MESSAGE
- |[HMsg GET_23_13_Preset_Value MESSAGE
| |[+Msg GET_23_24 Phyps_Resolution MESSAGE
| |[HMsg GET_23 ZB_Mumer_of_Spans MESSAGE
- |[HMsg GET_23_2C Alams MESSAGE
- |[HMsg GET_23 2E_Alarm_Flag MESSAGE
| |HMeg GET_23 31_Waming_Flag MESSAGE
|*Meg GET_23 33_0ffset_Value MESSAGE
- |[HMsg GET_70_02_MAC_ID MESSAGE
- |[+Msg GET_70_03_Senial Mo MESSAGE
- |[HMsg GET_universal MESSAGE
- |[+/Msg RESET_Z23 MESSAGE
- |[HMsg SET_Z3 0OC_Direction MESSAGE
- |[HMseg SET_23 10 Meas Units MESSAGE
- |[+Mseg SET_23 11_Total_Meas Range MESSAGE
| +H-Meg SET_23 13 Preset Yalue MESSAGE
- |[+Mseg SET_70_02_MAC_ID MESSAGE
- |[HMsg SET_70 03 Serial Mo MESSAGE
- |HFPOS_23_0A_Current_Poszition DIMT Hex
| |[H-PDS_23_0B_Position_Sensor_Type IMNT Hex
- |[H-POS_23_0C_Direction_Counting_Toggle DINT Hex
| |FH-PDS_23_10_meas_units DIMT Hex
| |HPOS_Z3_11_Total Measunng_range DINT Hex
| +-PO5_ 23 13 Preset Walue DIMT Hex
- |[H-PDS_23_2A_Phypsical_Resolution_Span DINT Hex
| HFPO5_23_2B_Mumber_of_Spans DIMT Hex
- |H-PDS_23_2C_Alarrs IMNT Hex
- |[H-POS_23_2E_Alarms_Flag INT Hex
|[+-PD5_235_31_“aring_Flag IMNT Hex
- |[H-PDS_23_33 DOffset_Value DINT Hex
VAL get_amay SIMT[10] Hex
| AL MAC D SIMNT[E] Hex b
- |HVAL Serial Mo DIMT Hex -
4| » [\ Monitor Tags A Edit Tags / 4| | _r|_‘

Bild 19: Controller Tags
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8.2.3. Konfiguration der Message Tag

Passion for Sensors

Message Configuration - Msg SET_23 13 Preset_Value

Configuration l I:l:ummuni-:atil:un] Tag l

Ihstance: (1 Attribute: 13 [Hex]

MHew Tag...

Meszage Type: CIF Genenc
?ewice |Set.-“.‘-.ttril:uuteSingIe ﬂ Source Element: F'EIS_23_13_F'reset_ﬂ
ype:

Source Length: 4 3: [Eytesz)
Service .
Coder 110 [Hes) Dlass 23 [Hesl  poggination POS_23_13_Presel_ v |

i) Enable <2 Enable Waiting 2 Start 2 Done Daone Length: 0
23 Errar Code: Extended Ermor Code: [ Timed Out &
Error Path:
Error Test:

k. | Ahbbrechen

Hilfe

Bild 20: Set Attribute Single Message Configuration

Nach Download und Run des SPS Programms kann jetzt mit der Tastenkombination STRG-T der Preset

Befehl ausgefuhrt werden.

PRESET
Mzg_activate_SET.3 MSG
Message —(EN
Message Control Msg_SET_23_13_Preset_Value ... (DN>—
—(ER—

Bild 21: Aktivieren des Preset Befehls

Dabei wird die aktuelle Position des Drehgebers auf den Preset-Wert gesetzt.
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Passion for Sensors

9. Verwendete Abkiirzungen und Begriffe

ARRAY

Attr.

BOOL

BYTE

CIP

DINT

DWORD

EMV

ERTEC

h

hex

I/O

P

OSI Referenzmodell
ODVA

Packed EPATH
PE
SHORT_STRING
STRING
STRINGI
STRUCT

TCP

UDINT

UDP

UINT

USINT

WORD

10. FAQ's

Feld-Datentyp

Attribut

Datentyp welcher nur die Werte WAHR oder FALSCH annehmen kann
Datentyp — 8 bit

Common Industrial Protocol

Signed 32-bit integer value

Bit Feld — 32 bits

Elektromagnetische-Vertraglichkeit

Enhanced Real-Time Ethernet Controller

Abkurzung fur hexadezimale Darstellung

Abkurzung fur hexadezimale Darstellung

Input / Output oder Eingang / Ausgang

Internet Protokoll im Zusammenhang mit EtherNet/IP aber Industrial Protocol
Open Systems Interconnection Reference Model

Open Device-Net Vendor Association

Datentyp — CIP Pfad Segmente

Potential Erde

Character string (1 byte per character, 1 byte length indicator) — Datentyp
Datentyp -.Character String (1 byte per character)

Internationaler Charakterstring

Struktur — Datentyp

Transmission Control Protocol

Unsigned 32-bit integer value

User Datagram Protocol

Unsigned 16-bit integer value

Unsigned 8-bit integer value

Bit Feld — 16 bits

10.1. Gerét nicht ansprechbar / IP Adresse unbekannt

Das Gerat arbeitet im Mode ,IP-Adresse aus internem Flash®
IP Adresse ist im Flash gespeichert aber nicht bekannt.
Geber wird unter RSLinx nicht angezeigt. (Geréat antwortet nicht auf PING Kommando)

Abhilfe:

e Gerat spannungsfrei schalten.

e Basisgeber vorsichtig von Bushaube lésen.

¢ Bushaube (ohne Basisgeber) einschalten, Betriebs-Anzeige Duo- LED leuchtet rot.

e Jetzt arbeitet die Bushaube im Mode ,IP Adresse tUber DHCP-Request".

e NIC (Netzwerkkarte) auf ,dynamic“ (DHCP enable) konfigurieren.

e Bushaube und NIC am BOOTP/DHCP Server betreiben.

e |P Adressen fir NIC und Bushaube in gleichem Netz vergeben.

e Bushaube ist jetzt unter RSLinx als Teilnehmer sichtbar (Devicename: ERR_ siehe Bild Unten).
e Bushaube wie unter 7.2 beschrieben adressieren.

e Button ,Enable DHCP* betatigen.

e Gerat muss sich danach mit ,Command successful® melden.

e Bushaube spannungsfrei schalten.

e Basisgeber montieren.

e Nach Power On arbeitet das Gerat wieder im Mode ,IP Adresse Gber DHCP-Request®.
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IP Adressierung bei Betrieb ,Bushaube ohne Basisgeber‘ an RSlinx und BOOTP/DHCP Server

3% File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help

B

¥ futobrowse Rk |

Erowsing - node 172.123.22 44 found

-}, Workstation, INEDEVILO0OL
ﬁ Linx Gateways, Ethernet @
-2 1770-KFD-1, DeviceNet 1721232244
B AB_ETHIP-1, Ethernet ERR_

g% 172123.22.44, GXMM, ERR_

[NUM |

For Help, press F1 [02/23/16 [08:42.2AM 4

File Tools Help

r~ Request Histar
Clear Histary | Add to Relation List

(heminsec) | Type | EthenetAddiess (MAC) | IF Addiess | Hostname -
2329 DHCP  Ad4E31-35EDC4 m
82321 DHCP  FO-IF AF-3B:EF 41 b
82318 DHCP  FO-1F AF-38:EF 41

81655 DHCP  A44E3135EDC4 l
816:47 DHCP  FO-1F AF-38:EF 41

8:16:44 DHEP  FO:1F-AF:38:6F 41

816:41 DHEP  FO:1F-AF:38:6F 41 1721232233 L

- Rielation List

New | Delote | Enble BOOTP | Enable DHCP | Disable BOOTP/DHCP |

Ethenet Address (MAC) | Type | IP Address [ Hostname | Description

00:06:BE:E1:.0&:8C DHCF  172123.22.44

FO0:1F:4F-3B:6F:41 DHCF  172123.22.33

atu Entri
|7Unahle to service DHCP request from A4:4E:31:35.ED:C4. ‘ [2 of 256 ‘

|

Bei Geraten mit Drehschaltern:

e Basisgeber vorsichtig von Bushaube losen
e Drehschalter auf Einstellung ungleich 00, z.B. 22
e Gerat arbeitet jetzt im Mode ,|P-Adresse von HEX-Drehschalter”
¢ In diesem Beispiel kann der Geber unter der Adresse 192.168.1.22 angesprochen werden
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