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Haftungsausschluss
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direkten oder indirekten Schaden, die aus der Anwendung dieser Informationen folgen.

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

Created by:
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entsprechenden Kennzeichnung bedeutet nicht notwendigerweise, dass die Namen/Bezeichnungen keine
eingetragenen Marken sind oder dass dafiir keine Patente und geschiitzte Geschmacksmuster bestehen.

Anderungshistorie )
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0002 02.20 1.0.2 div. Wichtige Anderungen:
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- 6.7.4 ("DC Mode (Synchronous with Sync0O
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- 6.8 ("Zykluszeit und unterstitzte
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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:

o EtherCAT-Drehgeber
e ESI-Datei und Handbuch (unter www.baumer.com verfuigbar)

1.2. Produktzuordnung

Produkt Produktfamilie Passender Eintrag im Hardware-Katalog
EAL580-xxx.xXEC.13160.x optisch - multiturn EAL580 MT encoder ST13 MT16, optical
EAL580-xxx.xXEC.18130.x optisch - multiturn EAL580 MT encoder ST18 MT13, optical
EAMS580-xxx.XXEC.14160.x magnetisch - multiturn EAM580 MT encoder ST14 MT16, magnetic

Erklarung
- Mit x” gekennzeichnete Stellen der Produktbezeichnung haben keinen Einfluss auf die Auswahl.
- ,MT” bedeutet “multiturn”.
- ,ST” bedeutet “singleturn”.
- ,9T13 MT16” bedeutet “13 Bit Singleturn-Auflésung, 16 Bit Multiturn-Auflésung”

ESI-Datei
Die ESI-Datei ist einheitlich fiir alle oben genannten Produkte. Fir weitere Informationen lesen Sie bitte
Kapitel ESI-Datei importieren (fur TwinCAT 2) bzw. ESI-Datei importieren (fir TwWinCAT 3).

Unterstitzte Standards und Protokolle
CANopen CiA 406 Version 4.0.2, 18.08.2016
EtherCAT Spezifikation ETG.1000 V1.03

Der Drehgeber hat bei der ETG den Konformitatstest mit dem Conformance Test Tool Version 2.1.0.0
bestanden.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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2. Sicherheits- und Betriebshinweise

Bestimmungsgemasser Gebrauch

o Der Drehgeber ist ein Prazisionsmessgerét, das der Erfassung von Positionen und/oder Geschwindig-
keiten 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
fur 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 Sicherheitsmassnahmen
ausgeschlossen werden.

Qualifikation des Personals

e Einbau und Montage des Drehgebers darf ausschliesslich durch eine Fachkraft fur Elektrik und
Feinmechanik erfolgen.

e Betriebsanleitung des Maschinenherstellers ist zu beachten.

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

Entsorgung
o Der Drehgeber enthélt elektronische Bauelemente und je nach Typ eine Batterie. Bei einer Entsorgung
mussen die ortlichen Umweltrichtlinien beachtet werden.

Montage

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

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

Elektrische Inbetriebnahme

e 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 grossem Abstand zu Leitungen
mit hohem Stdrpegel (Frequenzumrichter, Schitze usw.) verlegen.

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

e Drehgebergehduse und die Anschlusskabel vollstandig schirmen

e Drehgeber an Schutzerde (PE) anschliessen. Geschirmte Kabel, auch fir die Stromversorgung, verwen-
den. Schirmgeflecht muss mit der Kabelverschraubung oder Stecker verbunden sein. Anzustreben ist ein
beidseitiger Anschluss an Schutzerde (PE), Gehause Uber den mechanischen Anbau, Kabelschirm tber
die nachfolgenden angeschlossenen Geréte.

Zusétzliche Informationen
e Das Handbuch ist eine Ergéanzung zu weiteren Dokumentationen (z.B. Katalog, Datenblatt oder
Montageanleitung).

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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3. Inbetriebnahme

3.1. Mechanische Montage

Vollwellen-Drehgeber

e Drehgebergehause an den Befestigungsbohrungen flanschseitig mit drei Schrauben montieren.
Gewindedurchmesser und Gewindetiefe beachten.

o Alternativ kann der Drehgeber mit Befestigungsexzentern in jeder Winkelposition montiert werden, siehe
Zubehor.

e Antriebswelle und Drehgeberwelle tiber eine geeignete Kupplung verbinden. Die Wellenenden durfen
sich nicht bertihren. Die Kupplung muss Verschiebungen durch Temperatur und mechanisches Spiel aus-
gleichen. Zulassige axiale oder radiale Achsbelastung beachten. Geeignete Verbindungen siehe
Zubehor.

e Befestigungsschrauben fest anziehen.

Hohlwellen-Drehgeber

¢ Klemmringbefestigung
Vor Montage des Drehgebers den Klemmring vollsténdig 6ffnen. Drehgeber auf die Antriebswelle
aufstecken und den Klemmring fest anziehen.

e Justierteil mit Gummifederelement
Drehgeber Uber die Antriebswelle schieben und Zylinderstift in das kundenseitig montierte Justierteil
(mit Gummifederelement) einfiihren.

e Kupplungsfeder
Kupplungsfeder mit Schrauben an den Befestigungslochern des Drehgeber-Gehauses montieren.
Drehgeber tiber die Antriebswelle schieben und Kupplungsfeder an der Anlageflache befestigen.

3.2. Elektrischer Anschluss
3.2.1. Verkabelung
EtherCAT verwendet Fast Ethernet Kabel (100 Mbit/s, Cat. 5).

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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3.2.2. Anschluss
Im Drehgeber sind drei Flanschdosen M12 verbaut.

Passion for Sensors

Zwei M12-Flanschdosen (D-codiert, nach IEC 61076-2-101) werden fir den EtherCAT-Anschluss verwendet.

ECAT OUT

ERR LED

@

RUN LED

ECAT IN ECAT IN
port Link/Activity

Power

Link/Activity

ECAT OUT
port

¢ Nutzen Sie bitte fur die Spannungsversorgung ausschliesslich den M12-Anschluss mit A-Codierung.

¢ Verwenden Sie den D-kodierten M12-Stecker ,ECAT IN" nur zum Anschluss an das EtherCAT-
Netzwerksegment in direkter Nahe des EtherCAT Masters. Befinden sich keine weiteren EtherCAT
Slaves zwischen Drehgeber und EtherCAT Master, soll der EtherCAT Master direkt an Port ,ECAT IN*

(des Drehgebers) angeschlossen werden.

e Der D-kodierte M12-Stecker ,ECAT OUT" ist nur fir den Anschluss an nachfolgende, weiter entfernte

EtherCAT Slaves zu verwenden.

e Ein nicht-genutzter M12-Anschluss ist mit der mitgelieferten Schraubabdeckung zu verschliessen.

Der Drehgeber enthalt keine zu wartenden Teile. Weder Node ID noch Abschlusswiderstand missen
manuell eingestellt werden. Die fur den Geberzugriff notwendige Parametrierung erfolgt durch die

Konfigurationssoftware (z. B. TwinCAT).

Anschlussbelegung
Betriebsspannung

1 x Flanschdose M12 (Stift)
A-codiert

Pin | Belegung

UB / +Vs (10...30 VDC)
Nicht anschliessen
GND/OV

Nicht anschliessen

AWIN|F

EtherCAT (Datenleitung)

2 x Flanschdose M12 (Buchse)

D-codiert

Pin | Belegung
1 TxD+

2 RxD+

3 TxD-

4 RxD-

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL
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Das untenstehende Diagramm zeigt, wie ,EAXx580 EtherCAT"-Drehgeber und andere EtherCAT Slaves an
einen EtherCAT Master angeschlossen werden.

RJ45 M12 (ECAT IN)

EtherCAT Master EAX580 EtherCAT (Slave 1)

M12 (ECAT OUT)
|

M12 (ECAT IN)

EAx580 EtherCAT (Slave 2)

M12 (ECAT OUT)
|

RJ45 (ECAT IN)

weiterer
EtherCAT Slave

RJ45 (ECAT OUT)
|

Die passende Hardware fir einen EtherCAT Master kann z. B. ein Standard-PC mit einer Standard-
Netzwerkkarte oder eine speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) sein.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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3.2.3. Preset-Taste

Abhangig vom Typ des Drehgebers kann eine Schraubkappe in der Néhe der Anschliisse und LEDs
vorhanden sein. Nach Entfernen der Schraubkappe ist die Preset-Taste sichtbar.

| Preset-Taste

@

Ist der ,EAX580 EtherCAT“-Drehbeber im EtherCAT-Zustand ,,Operational” und mit einem EtherCAT Master
verbunden, kann mit Hilfe der Taste ein Preset-Vorgang ausgeldst werden. Weiterfihrende Informationen
hierzu finden Sie im Kapitel Preset-Vorgang mit Taste.

Wichtig:
Nach Verwendung des Preset-Tasters muss die Schraubkappe wieder eingeschraubt und mit einem
Drehmoment von 1,5 Nm festgezogen werden.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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4. Programmiersoftware (Beckhoff TwinCAT 2)

Passion for Sensors

Die folgenden Beispiele beziehen sich auf eine Beckhoff-SPS und die Programmiersoftware TwWinCAT 2.
Weitere Informationen zur Konfiguration des ,EAx580 EtherCAT“-Drehgebers mit TwinCAT 3 finden Sie im

Kapitel Programmiersoftware (Beckhoff TwWinCAT 3).

Naturlich kénnen Sie fiir den Drehgeber auch eine Programmiersoftware anderer Hersteller einsetzen. In

diesem Fall gehen Sie bitte analog zum Beispiel vor.

4.1. TwinCAT starten
Starten Sie TwinCAT z. B. vom Windows-Startmen( aus.

[T StartUp »
TuinCAT Syskem Control

ﬁ TwinCAT Event Configurakor
BE TwinCAT PLC Control

TwinCaT Systern Manager

i

4.2. Projekt anlegen
Klicken sie auf ,New” im Meni ,File”.

) T Unbenannt - TWinCAT System Manager

File Edit Actions V“iew Options Help

] e Chrl

Mew From Template. ..
= Cpen... Chrl+0

Setzen Sie TwinCAT in den ,Config Mode”.

A Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit | Actions Wiew ©Options Help

J [1 & &g Gensrate Mappings Chrl4+mM
=B sv: o Check Canfiguratian Ctrl4+H
BB nC ¥ Activate Configuration, .. Chrl+Shift-F4
B PGy SetjReset TwinCAT o Run Mode...  Ctr+F4
E|. IjC
.- | ﬂ SetfReset TwinCAT to Config Mode Shift-F4
il Bk Relnad Devices F4
=) Choose Target System... F&

Read Target Server Wersions, ..

Arccess Bus Coupler)IP Link Register., ..

Ipdate FirrnwareE2PROM L4
Export ®ML Description. ., ChrlH+-E
Impart ¥ML Descripkion, ., keI

Delete Unused Yariable Types. ..
Check Yariable Links

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL
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Bestatigen Sie folgende Meldung.

TwinCAT System Manager ﬂ

\:.:') Restart TwinCAT System in Config Mode

(0] 4 I Abbrechen |

4.3. EtherCAT-Netzwerk scannen

Bitte klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ,I/O Devices”. Danach klicken Sie bitte auf ,Scan Devices".
Bestétigen Sie mit OK, wenn folgende Meldung erscheint.

TwinCAT System Manager El

L] "-.,‘ HIMT: Mot all bypes of devices can be Found automaticalky

[ ]
Ik I Abbrechen |

Wabhlen Sie den gewilinschten Netzwerkadapter aus und bestatigen Sie mit OK.

3 new I/0 devices found

Ok

Il [LAM [TwinCAT -Intel PCI Ethermet Adapter [Gigabit] #]
[w]Device 4 [EtherCaAT]  [EtherCAT [TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter [Gigab] Cancel

Select All

IIhzelect Al

i b,

Bestétigen Sie die folgende Meldung.

TwinCAT System Man ]

:;:) Scan for boxes
Ja I Mein |

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Bestatigen Sie die folgende Meldung, indem Sie ,Yes* klicken.

TwinCAT System Manager

Mew device twpe found [Baumer EAxEE0 EtherCAT Encoder - 'Baumer E&x580 EtherCAT Encoder].
Yendorld Oxec ProductCode 04200 Revizionto 0x1

|lze available online description instead

[ Applyto &l Yes Mo |

Sie erhalten diese Meldung, da noch keine ,EtherCAT Slave Information(ESI)“-Datei an TwinCAT zur
Verfligung gestellt worden ist.

Bestétigen Sie die folgende Meldung mit ,Ja“.

TwinCAT System Ma |

:\?() Activabe Free Run
| Ja I Mein |

Das Ergebnis sehen Sie im folgenden Bild.

) T Unbenannt - TWinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help

DEwl &G 6 BRR s

- B S¥STEM - Configuration

B NC - Configuration

BB PLC - Configuration

=8 1/0 - Configuration

=B T/O Devices

== i 4 (EtherCaT)
-=¥= Device 4-Tmage
=¥ Device 4-Image-Info
-1 Inputs

- @] Outputs

-8 InfoData

Eﬂ---?jj Box 1 (Baumer EAxSS0 EtherCAT Encader)

- @ Mappings

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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4.4. ESI-Datei importieren

Ein EtherCAT Slave wird durch eine sog. ,EtherCAT Slave Information"(ESI)-Datei beschrieben. Das
Dateiformat ist XML (,Extensible Markup Language").

Die passende ESI-Datei firr einen ,EAx580 EtherCAT“-Drehgeber steht unter www.baumer.com zum
Download bereit.

Fur Drehgeber mit Firmware V1.0.0 und héher verwenden Sie bitte diese ESI-Datei:
e Baumer_EAx580 EtherCAT_Encoders_ ESI V102.xml

Die Version im Dateinamen zeigt die ESI-Dateiversion an und kann sich ohne Voranklindigung andern.

Um die ESI-Datei in TwinCAT zu laden, fihren Sie bitte die folgenden Schritte durch:

- Schliessen Sie TwinCAT.

- Ldéschen Sie die automatisch von TwinCAT generierte ESI-Datei ,,OnlineDescriptionCache000000EC.xml”
im ESI-Verzeichnis (z. B. C:\TwinCAT\lo\EtherCAT).

- Kopieren Sie die ESI-Datei des Drehgebers in das ESI-Verzeichnis (z. B. C:\TwinCAT\lo\EtherCAT).

Wiederholen Sie die in den vorherigen Kapiteln beschriebenen Schritte. Die ESI-Datei wurde nun in
TwinCAT importiert und steht fur die Konfiguration zur Verfiigung.

Der Drehgeber erscheint im TwinCAT System Manager als ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)"
wie folgt:

File Edit Actions Wiew Options  Help

|IDEe dE8E] =R w8 |k
- Bl S¥STEM - CanFiguration

o HE MC - Configuration

. PLC - Configuration
=8 110 - Configuration
=1-B 1/0 Devices
| == Device 4 (EtherCaT)
== Dievice 4-Image
-I- Device 4-Image-Info
= &1 Inputs
----- T FrmOState
----- %[ FrmOWcState
----- %1 Frrm0InputToggle
----- &1 SlaveCount
----- %[ Devstate
=- @] ourputs
----- | Frm0cCtrl
----- %) FrmDweCtrl
----- &/ Devihrl
-8 IrfoData
[F-4ad Box 1 (Baumner EAx580 EtherCAT Encoder)
= &1 TRDO 1 mapping parametsr
e gt Pasition value
H-§ Wostate
& InfoData
-5 Mappings

Hinweis:

Das Icon fir ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)” im obigen Screenshot wird angezeigt, wenn ein
,EAL580 EtherCAT“-Drehgeber an einem EtherCAT Master angeschlossen ist. Ist ein ,EAMS580 EtherCAT*-
Drehgeber am EtherCAT Master angeschlossen, wird er mit einem anderen Icon wie folgt angezeigt:

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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e Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wew Options Help

DEeEH|ZE| =22 @0 |
(- Efll s¥STEM - Configuration

BB nC - Configuration

! PLC - Configuration

E|! 10 - Configuration

Elﬁ 110 Devices

B ) Device

= [EtherCAT)
-I- Device 4-Image
-am Device 4-Image-Info
- &1 Inputs
----- %[ Frm0OState
----- &l FrmOWcState
----- %! Frrn0InputToggle
----- %l SlaveCount
----- %1 Devstate
- @] outputs
----- %] Frm0iCkrl
----- %] Fron0tWoChrl
----- @] DeviCkrl
B InfoData
[=- g Box 1 (Baumer EAxSE0 EtherCAT Encoder)
E%T TPD:D 1 mapping paramekter
‘i3l Position walue
0§ Wrstate
H-$ InfoDaka
i"ﬁ Mappings

Beachten Sie bitte die verschiedenen Icons und EtherCAT-Produktcodes der ,EAL580 EtherCAT*“- und
-EAM580 EtherCAT“-Drehgeber:
- ,EALS580 EtherCAT”-Drehgeber haben den EtherCAT-Produktcode 0x200 (dezimal: 512).

,EAM580 EtherCAT”-Drehgeber haben den EtherCAT-Produktcode 0x300 (decimal: 768).

Der EtherCAT-Produktcode 512 oder 768 ist unter dem Feld “EtherCAT” eines EtherCAT Slaves definiert. Sie
finden die Information neben dem Text “Product/Revision:”. Wenn Sie auf “Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT
Encoder)” klicken, erscheint Folgendes, wenn beispielsweise ein ,EAM580 EtherCAT“-Drehgeber
angeschlossen ist:

T4 Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Help

(DE@HE|E G &R R HD =R
- Bl S¥STEM - Configuration
| MC - Configuration

&%

General  EtherCAT |DE I

M PLC - Configuration
E|- 10 - Configuration Type: IBaumer
B /O Devices Product/Revisian: |
|-~ Device 4 (EtherCAT)
== Device 4-Image Auta Ine Addr ID
= Device 4-Image-Info EtherCaT Addr [ [T001
- @ Inputs
..... &t Frm0state Identification 4alus: ID
""" Of FrmDifcState Previous Port: IMaster

----- %1 FrmDInputToggle

----- &1 SlaveCount

----- 1 Devstate

= § outputs

----- &/ FrmoChl

----- & FrmOiwcChl

----- &| Devitrl

- § InfoData

=+ g Box 1 {Baumer EAxS80 EtherCAT Encoder)
EI%T TPDC 1 mapping parameter
4T Pasition value

@ Westate hittpe /v, Bavmer. com.
- § InfoData
i’ﬁ Mappings
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Den EtherCAT-Produktcode finden Sie auch im CoE-Objektverzeichnis des Gebers im Objekt 0x1018:02
(Subindex 2 des Index 0x1018).

Wenn Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)" klicken und das Feld ,CoE - Online" wahlen,
erhalten Sie bei einem ,EAM580 EtherCAT“-Drehgeber die folgende Ansicht.

oy Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Yew Options Help
DewH SR i =2RR A = as s da % ee|Bqlssue@®d?

=Bl 5¥STEM - Canfiguration

' MC - Configuration Generall EtherCaT | DC I Process Datal Startup  CoE - Online | Dnlinel
. B PLC - Configuration :
E|! 1/¢ - Configuration Update List I [ Auto Update W Single Lpdate [~ Show Offline Data

=B 10 Devices fdvanced.. | [ Obiects
=% Device 4 (EtherCAT)

=¥ Device 4-Image Sddibe Startup,.. I IDnIine Data todule OD [AoE Part): ID

== Device 4-Image-Infa

£ &1 Inputs Index | Name | Flags | Value
T FrmOState 1000 Device Type RO 000020196 [131478)
T FrmiwcState 1001 Enar Register RO 000 ()
T FrmOInputToggle 1008 Manufacturer Device Mane RO EAxBS0 EtherCAT Encoder
1009 M anufacturer Hardware Wersion RO 1

4] SlaveCount

- &T Devatats 1008, Manufacturer S oftware Wersion RO W1.0.0
H‘l Outputs +-1M0:0 Store Parameters RO >1¢
+-1011:0 Festore Parameters RO »14
&L FrmicCl 510180 Identity Object RO > 44
- @l Frml/chr 101201 Wendor 1D RO 0x000000E C (236]
@] Dot Product Code 0 000000300 [768)
E-§ InfoData 101303 Rewvigion Mumber RO 000000001 1]
(=l g Box 1 (Eaumer EAxS80 EtherCAT Encader ) 101804 Serial Number RO (00000023 [35)
E| %T TPDO 1 mapping parammeter +-1400:0 TPDO 1 mapping parameter RO 14
i e Position value +- 14010 TPDO 2 mapping parameter RO 24
v § WeState +- 14020 TPDO 3 mapping parameter RO » B¢
% InfoData +- 14030 TPDO 4 mapping parameter RO »1 <
-G8 Mappings +-1A04:0 TPDO & mapping parameter RO »B<

440 B T T R [alal .

Generell beziehen sich die Screenshots in diesem Handbuch auf ,EAL580 EtherCAT“-Drehgeber, andere
Gebertypen werden aber dhnlich gehandhabt.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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TwinCAT bietet einen sogenannten ,,Config Mode". In diesem Modus ist die Verarbeitung der Geberdaten in
Echtzeit durch TwWinCAT in der Regel nicht méglich. Standardmassig ist TwWinCAT auf ,Config Mode" mit
einer ,Free Run"-Zykluszeit des EtherCAT Masters von 4 ms voreingestellt.

Um die Zykluszeit des EtherCAT Masters im ,,Config Mode” zu prufen oder zu &ndern, gehen Sie bitte wie

folgt vor:
- Doppelklick auf ,Device 4 (EtherCAT)”

- Klick auf Feld ,Adapter” im sich 6ffnenden Menu

= Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Ackions ‘iew Options  Help

D&k = esns | =

ae « & &

RGN

- B SYSTEM - Configuration

BB nC - Configuration

B& PLC - Configuration

=i 1o - Configuration

E1- B8 1/0 Devices

|- =% Device 4 (EtherCAT)
-I- Device 4-Image
== Device 4-Image-Info
=& Inputs

----- %1 FrmOstate

----- T FrmOWeState

----- T FrmOInputToggle
----- 1 slaveCount

----- ] Devstate

=-§] outputs

----- @] Frn0Ckr]

----- ®] FrmOwcCkrl

----- &) Devitrl

H-§ InfoData

=4 Box 1 (Baumner EA=550 EtherCAT Encoder)
E%T TPD:C 1 mapping parameter
% Position value
§ Woskate

‘ InfoData

ﬁ'ﬁ Mappings

General Adapter | EtherCAT I Dnlinel CoE - Dnlinel

— {* Network Adapter
f* 05 [NDI5) " PCI

" DPRAM

Dregcription:

IEtherC.t’-‘-.T [TwinCAT-Intel PC Ethernet Adapter [Gigab

Drewvicee M arme:

I'\DEVIEE {544F47FA-DIEB-4595-8294-BE07CEC38E 71}

Seaich... I

Compatible Devices. .. I

Pl Bus/Slat; |
MAL Address: J00 01 05 13 26 8d
IP &ddiess: |0.0.0.0(0.0.0.0]

[~ Wirtual Device Mames

™ Promizcuous Mode [use with Netmonwireshark only)

— " &dapter Reference

Adaptern I

Freern Cpcle [mz]:

=

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL
02.20
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Um den aktuellen Positionswert des Drehgebers anzusehen, gehen Sie wie folgt vor:
- Doppelklick auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)"
- Doppelklick auf ,TPDO 1 mapping parameter”

- Klicken Sie auf ,Position value".
- Offnen Sie das Register ,Online".

- Drehen Sie manuell die Geberachse und beobachten Sie den Positionswert.

;T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Cptions Help

DEaEER] =00 a0 | =

e v H BB E|%| B Q[Eerde’ | &7 7

=B S¥STEM - Configuration

- FB M - Configuration

- §M PLC - Configuration

E|! I/ - Configuration

Elﬂ Ij0 Devices

] === Device 4 (EtherCAT)

== Device 4-Image

== Device 4-Image-Info

=& Inputs

----- &1 Frrn0State

----- &1 FrmWeState

----- &1 Frm0InpukToggle

----- &1 SlaveCount

----- &1 Devstate

=4l Outputs

----- @] Frm0cCk

----- &) Frm0wcchrl

----- @] Devitrl

H-§ InfoData

[El-4 Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)
EI %T TPD«2 1 mapping parameter
IO Position value
-8 wostate
-8 InfoData

@8 Mappings

Variable | Flags  Oniine |

Y alue: |D>:EIEIEI1 E733 (124509

Mew Yalue: Force. . I RHeleaze

Comment: =]

I

24803

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL
02.20
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4.6. Run Mode (Echtzeit)

Im sogenanntem ,Run Mode* kann der EtherCAT Master mit einer Zykluszeit von unter einer Millisekunde
arbeiten.

Gehen Sie wie folgt vor:

- Doppelklicken Sie auf ,SYSTEM — Configuration”.

- Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ,Additonal Tasks".
- Wahlen Sie ,Append Task".

- Bestatigen Sie die folgende Meldung mit OK.

Insert Task

M amne:

Comment; Cancel

il

Passen Sie ,Base Time" (,SYSTEM — Configuration” -> ,Real-Time Settings”) wie folgt auf 100
Mikrosekunden (als Beispiel) an:

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions “iew Options  Help

IDEwH &6 2R D = eaaydd e e
=B SYSTEM - Configuration : : —
- Real-Time Settings Settings | Online | Priorities |
=-[B¥ additional Tasks _
i El Task 2 Baze Time: 1 ms j
-=fm Task 2-Image CPU Limit (21 |21
..... %T Inputs . EDnaSLI.S
@l Outputs I | Fast Tick (3 333 s
----- B Route Settings Itterwal: 250 p=
-, TCOM Objects 200 ps
' M - Configuration B Letzine: Wa&%gé_
! PLiZ - Configuration Sbove [pe]; 833 2
EI' I} - Configuration 76.9 s
-8 10 Devices 1.4 ps
. 5= Device 4 (EtherCAT) ES-E ps
+ Device 4-Image S

Al psg

== Device 4-Image-Info

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL
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Doppelklicken Sie auf ,Task 2.
Setzen Sie ein Hakchen im Feld ,Auto start” unter ,Task”.

Andern Sie den Wert ,Cycle ticks" der Applikationstask z. B. auf ,5". Die Applikationstask wird mit einer
Zykluszeit von 500 ps ausgefuhrt (5 multipliziert mit 100 ys ,Base Time"). Ist eine Prozessdatenvariable
eines EtherCAT Slaves mit einer Variablen einer Applikationstask verknupft, sendet der EtherCAT Master
Frames zur Aktualisierung der Prozessdaten mit einer Aktualisierungsrate von 2 kHz (500 ps Zykluszeit).
Der folgende Screenshot zeigt ein Beispiel, bei dem der Parameter ,Base Time" auf 1 ms gesetzt worden ist.

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options  Help

T LCIEE R EEIEEYZ I L R EEE
=1 5YSTEM - Configuration _

- &k Real-Time Settings =k | Orline I
=-[BF additional Tasks
: =B Task2 Marne: ITask 2

== Task 2-Image — ¥ Auto start

o 1 Inputs [ &uto Frioity Management
e ‘l Cukputs o -
- ¥ Route Settings Fricrity: I-I =
LB TCOM Objects Cpcleticks  [§ = [5000  me

- HE MC - Configuration
PLiZ - Configurakion tart bk [modula): =
4 fig [ Start tick [modula) |n 3
=-H 110 - Configuration .

Eﬂ 1/ Devices I Separah-a input update i
| [5-5% Device 4 (EtherCAT) Fre ficks; 0 =

+ Device 4-Image . _

+ Device 4-Image-Info [ Wiarning by excesding

=T Inputs [T Meszage boy

i b gl Frm0State

Flgen Sie eine Eingangsvariable vom Typ UINT32 (Lange: 4 Bytes) ein. Klicken Sie dazu mit der rechten
Maustaste auf ,Inputs". Wahlen Sie ,Insert Variable...." und wahlen Sie ,UINT32". Bestatigen Sie mit OK.

Marne: I"»-"ar 27 Muiltiple: 1 :

Cancel |
Comment;
Start Addreszs: Byte; 0 = Eit: IEI 3:

—%ariable Type — Sart by
LINTEARR3 30 a " Narme
BYTE_ARRAY_0_2 an T o
FLOAT 4.0 " Size

(N | | T
IMNT32 40
LIMNT34RR4 40
UINT1BARRZ 40
BITARR 32 40
Moannr AN LI
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Um nun die Prozessdatenvariable des Baumer-Drehgebers mit einer Variable in ,Task 2” zu verlinken,
gehen Sie wie folgt vor. Doppelklicken Sie auf die angelegte Eingangsvariable und wahlen Sie ,Position
value” wie im Screenshot gezeigt:

Attach ¥ariable ¥ar 27 (Input) x|

/0 - Configuration — Show Wariables
=13 1/0 Devices % Unused
-4 Device 4 [EtherCAT] " Used and unused
El@,:? Box 1 [Baumer EAxXGR0 EtherCAT Encoder) [T Exclude dizabled
VIl Fosition value > B 39.0, LINT32 [4.0] ¥ Exclude other Devices

¥ Exclude same Image
[¥ Show Toalips

— Show Yariable Types
™ tatching Type
¥ tdatching Size
[ &l Types

[T Aray Mode

— Offsets

[T Continuous
[ Show Dialog

—Wariable Name

[ Hand aver
[ Take over

Cancel | Qk I

Bestatigen Sie mit OK.

Die Konfiguration muss noch durch einen Klick auf ,,Activate Configuration” im Menu ,Actions” wie folgt
aktiviert werden:

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit | Actions “iew Options  Help

J [ (& Eig Generate Mappings CErl+-M
= B 5 f Check Configuration Chrl+H
,eE An:ti'-.-'ate Configuration, .. Chrl+-Shift-F4
EE @; SetiReset TwinCAT ko Run Mode. ., Ctrl+-F4
i B

Bestatigen Sie folgende Meldung, wenn sie erscheint.

TwinCAT System Manager il

:{) Document is modified!

Generate mapping before activate configuration

| Ja I Mein | abbrechen |

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Bestatigen Sie folgende Meldung mit OK.

TwinCAT System Manager ﬂ
\i:) fickivate Configuration

[0ld Configurations will be owerwritten!)

Ik I Abbrechen |

Bestatigen Sie folgende Meldung mit OK.

TwinCAT S5ystem Manager El

\:...:) Restark TwinCAT System in Fun Mode

(a4 I abbrechen |

TwinCAT wird im ,Run Mode" gestartet. Um zu verifizieren, dass der EtherCAT Master mit der korrekten
Zykluszeit arbeitet, Uberprifen Sie Register ,Online" von "Device 4 (EtherCAT)". Bei einer konfigurierten
Zykluszeit von 500 pus sollte der Wert in ,Frames / sec” bei ca. 2000 liegen.

File Edit Actions Wiew Options Help
|0 L2k @ B2 Qe e’ | @ 7

= ﬂ SHSTEM - Configuration

- a. Real-Time Settings I— Generall Adapter | EtherCAT | Online | CaE - Orline |

i e[B1 0 Idle Task
IEH‘ Additional Tasks Mo | add_| Hame | State | crC |
=-[B1 Task 2 L= h 1001 Bowx 1 [Baumer EA4580 EtherCaT.. OP a

=$= Task 2-Image

‘l Qutpuks

X% Route Settings

g TCOM Objects

- §E MC - Configuration

- PLC - Configuration

= 1j0 - Configuration

-8 110 Devices

)= Device 4 (EtherCAT)
=¥ Device 4-Image
== Device 4-Image-Info
=& Inputs

& FrmiOState

i FrinDWeState
&1 Frm0InputTaggle

-4 SlaveCount &ctual State: IDF' Coirter |cyalic | | Queved |
- [ DevState : Send Frames 51758+ 107

=l Outputs Init I Pre-Op I Safe-DpI Op I Frames / zec 1999 + 0
o @), FrraQiCkr| Cllzar CFIC Clear F Lost Frames 0 + 0
- @], FrmDwcCtrl = I serTIames I Tx/Rx Emors 0 !
- dp], DewCtrl

H-§ InfoData

I'_—'Iq',‘l Box 1 (Baurmer EAxSS0 EtherCAT Encoder’

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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4.7. Prozessabbild des Drehgebers

Das Layout des zyklischen Prozessabbildes des Gebers wird durch ein sog. ,PDO Mapping“ definiert. PDO
steht fur ,Prozessdatenobjekt”. Mehrere PDO Mappings stehen zur Verfligung. Diese werden in den
Objekten 0x1A00 bis 0x1A06 beschrieben.

4.7.1. Werkseinstellungen

Beim Einschalten des Gebers ist das im Objekt 0x1A00 beschriebene PDO Mapping aktiv. Dieses PDO
Mapping enthalt das Objekt 0x6004 (Positionswert).

4.7.2. Inhalt des Prozessabbildes &ndern

Das PDO Mapping des Drehgebers kann wie folgt geandert werden:

- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”.

- Offnen Sie das Register ,Process Data”.

- Wahlen Sie eines der PDO Mappings im Feld unterhalb von ,PDO Assignment (0x1C13):” (deaktivieren
Sie vorher den Haken beim ,alten” bzw. zuletzt gewahlten PDO Mapping).

;T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help
IDEeH SR /RS Hd (Seavdedansadeqelasded?
Generall EtherEATI DC Process Data | Startupl CoE -Elnlinel Elnlinel

=Bl SvSTEM - Configuration
|-k Real-Time Settings
-[B If0 Idle Task

; B addtional Tasks Sync Manager: POO List:
: E| Task 2 Sk | Size | Type | Flags Index | Size | I ame
.I. Task 2-Image 1] 128 b0t 041400 40 TFDO 1 mapping parameter
E‘%T Inputs 1 128 tbxln 0x1401 a0 TPDO 2 mapping parameter
i ]::fPT Var 27 2 0 Outputs 0x1402 160 TFDO 3 mapping parameter
‘l i, 3 : Inputs 0:1403 40 TRDO 4 mapping parameter
LLpUts 01404 200 TFDO 5 mapping parameter

%% Route Settings 0x1405 10.0 TFDO 6 mapping parameter
£, TCOM Objects 0x1A06 20 TPDO ¥ mapping parameter
- NC - Configuration
[ PLC - Configuration
-8 10 - Configuration

L——_Iﬂ I/ Devices | ILI |
-]-=% Device 4 (EtherCAT) . . .
.k Device 4-Image PO Azsighmment (0x1C13); PDO Content [041400):
== Device 4+-Image-Info v] D400 Indes | SGiee | OHs | Name
- &1 Inputs [ 01407 [emcluded by 0x1400]) 0xE004:00 4.0 0o Paoszition value
-t Frm0State [ 01402 [excluded by Owx1400] 4.0
o iyT Frm0iwcState [ 01403 [ercluded by 0x1400)
- k3] Frm0InputToggle ] 01404 [excluded by Ox1A00)
- T SlaveCount [ 012405 [excluded by 0x1400]
- g DevState ] 01406 [excluded by Ox1400] N
[—:I‘l Outputs
- & Frm0Ctr| Dowrload————— IF'redefined PDO Assignment: [none)
o ] FrendtweCtrl " A
4] Devchrl Gl D fsiinai Load POO info from device
[ PDO Configuration - -
®-§ InfoData Sync Unit &ssighment...
[#-4s Bowx 1 (Baumer EAxS80 EtherCAT Encoder)
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Im TwinCAT ,Config Mode” wahlen Sie ,Set/Reset TwinCAT To Config Mode” wie folgt:

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit | Actions Wiew Options  Help

J [ (& Hig Generate Mappings Chrl+-M
= B v o Check Configuration ChHl+H
- =& g Activate Configuration. ., Chrl+Shifk-F4
g SetjReset TWiNCAT to Run Mode,..  Crrl+F4

e | SetfReset TwinCAT bo Config Mode. .. Shift-F4

Im TwinCAT ,Run Mode” wahlen Sie ,Set/Reset TwinCAT To Run Mode” wie folgt:

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit | Actions Wiew Options  Help

J [ (& Hig Generate Mappings Chrl+-M
= B v o Check Configuration ChHl+H
- =& g Activate Configuration. .. Chrl+Shifk-F4
m ‘thwr TWinCAT to Run Mode...  Ctrl+Fe

Passion for Sensors
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4.8. Lesen/Schreiben von CoE-Objekten

- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)“.
- Offnen Sie Register ,CoE — Online*.

Generall EtherCAT I oC I Process Datal Startup  Cok - Online | I:Inlinel

| Update List I [T AutoUpdate W Single Update [~ Show Offline Data
Advanced.. | [arObjects

Ald b Shartup,.. | IEInIine [rata Module 0D [Aok Part): IU

Index | MHame | Flagz | " ale
1000 Device Type RO 00020196 (121473)
1001 Error Register RO D00 [0]
1003 M arufacturer Device Mame RO EAxB20 EtherCAT Encoder
1009 M anufacturer Hardware Yersion RO 1
1008, M anufacturer Software Wersion RO W1.00

+-1010:0 Store Parameters RO »1¢

+-1011:0 Restore Parameters RO *1¢

+- 10180 |dentity Object RO b

+- 14000 TPDO 1 mapping parameter RO 1<

+-14A01:0 TPDO 2 mapping parameter RO r2

+-1A02:0 TPDO 3 mapping parameter RO *hg

+- 14030 TPDO 4 mapping parameter RO 14

+- 1A04:0 TPDO & mapping parameter RO B

+- 14050 TPDO E mapping parameter RO » 34

Ist das Hakchen im Kontrollfeld bei ,Auto Update“ anstelle von ,Single Update“ gesetzt, wird das CoE-
Objektverzeichnis zyklisch vom EtherCAT Master aktualisiert (gelesen).

Um ein Objekt in Register ,CoE — Online® zu schreiben, doppelklicken Sie auf die Zeile, die den Objektwert
enthalt.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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5. Programmiersoftware (Beckhoff TwinCAT 3)

Die folgenden Beispiele beziehen sich auf eine Beckhoff-SPS und die Programmiersoftware TwinCAT 3.
Weitere Informationen zur Konfiguration des ,EAx580 EtherCAT“-Drehgebers mit TwinCAT 3 finden Sie im

Kapitel Programmiersoftware (Beckhoff TWinCAT 2).

Naturlich kénnen Sie fiir den Drehgeber auch eine Programmiersoftware anderer Hersteller einsetzen. In

diesem Fall gehen Sie bitte analog zum Beispiel vor.

5.1. TwinCAT starten

Starten Sie TwinCAT 3 (,TwinCAT XAE (VS2010)”) z. B. vom Windows-Startmeni aus.

O TwinCAT }AE (S 2010) b

5.2. Projekt anlegen
Mendi: File -> New -> Project

Mews Project

Recent Templates [.NET Framework 4 = | Sort by: [Default

b | | Search Installed Templates 2 |

Installed Templates

I:i
. o TwinCAT #AE Praject (XML farmat)
Other Project Types

TuwinCAT Measurernent
TuwinCAT Project

Online Templates

Marme: TuwinCAT Projectl
Location: CAProjectsy
Solution name: TuwinCAT Projectl

Type: TwinCAT Project

TuinCAT XAE Systernbdanager
Configuration

TuvinCAT Project

- Browse...

Create directory for solution

Geben Sie den Projektnamen ein und bestatigen Sie mit OK.
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5.3. EtherCAT-Netzwerk scannen

Doppelklicken Sie auf ,I/0” und klicken Sie anschliessend mit der rechten Maustaste auf ,Devices®. Wahlen
Sie ,Scan”.

Solution Explorer »* 0 x
=
g Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)

4 [ TwinCAT Projectl
- svsTEM

(4 SAFETY
C++
4 o
ﬂ% Devices

mo Ma| ] Add MewTterr... Chrl + Shift +2

2] Add Existing Iern... Shift+Alt+28,

“%,  mCan

5 Paste Crl+4
Paste with Links

Sawe Childs in File

Dricken Sie OK, wenn folgende Meldung erscheint.

TurinCAT XAE [==3a]

l L HIMT: Mot all types of devices can be found autornatically

| QK | I Lbbrechen l

Waéhlen Sie den Netzwerk-Adapter und bestatigen Sie mit OK.

1 new IO devices found

[ Device 2 [EtherCAT]  [LAM-erbindung 2 [TwinCAT - ntel PCI Ethemet Adapte] g

Cancel

Select Al

Unzelect Al

E ihg

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Bestatigen Sie die folgende Meldung mit ,Ja“.

Tuvin CAT HAE &2

|0| Scan for boxes

| la | | Mein

Bestétigen Sie die folgende Meldung mit ,Yes*.

Tuin CAT HAE

Mew device type found [Baumer EAxBB0 EtherCAT Encoder - 'Baumer EAxBE0 EtherCAT Encoder'].
Wendorld Oxec ProductCode 0:200 RevisionMa 01

Usze available online description instead [YES] or try to load appropriate descriptions from the web

Apply to all | e | | Mo | | Online ES| Update [wWeb access required)... |

Sie erhalten diese Meldung, da noch keine ,EtherCAT Slave Information(ESI)“-Datei an TwinCAT zur
Verfluigung gestellt worden ist.

Bestatigen Sie die folgende Meldung mit ,Ja“.

Tuin CAT HAE £E

[0] Activate Free Run

| la | | Mein

Sie erhalten folgende Ansicht.

Solution Explorer

|
j Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
o [5 TwinCAT Projectl
. [ sYSTEM
MOTION
Lc
| SAFETY
C+
a 10
4 L Devices

4 |7 Device 2 (EtherCAT)
8 Image

8 Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Cutputs
. [H InfoData
> % Box 1 {Baurmer EAx580 EtherCAT Encoder)
ﬁ; Mappings

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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5.4. ESI-Datei importieren

Ein EtherCAT Slave wird durch eine sog. ,EtherCAT Slave Information"(ESI)-Datei beschrieben. Das
Dateiformat ist XML (,Extensible Markup Language").

Die passende ESI-Datei firr einen ,EAx580 EtherCAT“-Drehgeber steht unter www.baumer.com zum
Download bereit.

Fur Drehgeber mit Firmware V1.0.0 und héher verwenden Sie bitte diese ESI-Datei:
e Baumer_EAx580 EtherCAT_Encoders_ESI V102.xml

Die Version im Dateinamen zeigt die ESI-Dateiversion an und kann sich ohne Vorankiindigung &ndern.

Um die ESI-Datei in TWinCAT zu laden, fuhren Sie bitte die folgenden Schritte durch:

- Schliessen Sie TwinCAT.

- Ldéschen Sie die automatisch von TwinCAT generierte ESI-Datei ,,OnlineDescriptionCache000000EC.xm|”
im ESI-Verzeichnis (z. B. C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT).

- Kopieren Sie die ESI-Datei des Drehgebers in das ESI-Verzeichnis (z. B.
C:ATwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT).

Wiederholen Sie die in den vorherigen Kapiteln beschriebenen Schritte. Die ESI-Datei wurde nun in
TwinCAT importiert und steht fur die Konfiguration zur Verfiigung.
Der Drehgeber erscheint im TwinCAT System Manager als ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)"

wie folgt:
Solution Explorer * 1 %

=)
j Solution TuwinCAT Projectl’ (1 project)
4 [3] TwinCAT Projectl
o [ svsTEM
MOTION
B rLe
| SAFETY
C++
4 F1o
4 1% Devices
4 == Device 2 (EtherCAT)
+8 Tmage
B Image-Info
2 SyncUnits
4 Inputs
#1 Frmi3tate
#1 Frmidc State
#1 FrmillnputToggle
#1 SlaveCount
# DewState
a [ Outputs
B+ Frm0Ctrl
B+ Fremc Cel
B+ DewCtrl
. [H InfoData
4 |4s) Box 1 (Baumer E2x580 EtherCAT Encoder)
4 TPDO 1 mapping pararmeter
#1 Pasition value
. [ WieState
. [ InfoData
ﬁ’ Mappings

Hinweis:

Das Icon fir ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)“ im obigen Screenshot wird angezeigt, wenn ein
-,EAL580 EtherCAT“-Drehgeber an einem EtherCAT Master angeschlossen ist. Ist ein ,EAM580 EtherCAT*"-
Drehgeber am EtherCAT Master angeschlossen, wird er mit einem anderen Icon angezeigt. Ferner
unterscheiden sich ,EAL580 EtherCAT*“- und ,EAM580 EtherCAT“-Drehgeber in ihren Produktcodes. Weitere
Informationen finden Sie im Kapitel ESI-Datei importieren.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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5.5. Config Mode

TwinCAT bietet einen sogenannten ,,Config Mode". In diesem Modus ist die Verarbeitung der Geberdaten in
Echtzeit durch TwinCAT in der Regel nicht méglich. Standardmassig ist TWinCAT auf ,Config Mode" mit
einer ,Free Run"-Zykluszeit des EtherCAT Masters von 4 ms voreingestellt.

Um die Zykluszeit des EtherCAT Masters im ,,Config Mode” zu priifen oder zu édndern, gehen Sie bitte wie

folgt vor:
- Doppelklick auf ,Device 2 (EtherCAT)”
- Klick auf Feld ,Adapter” im sich 6ffnenden Men(

5 5 . . | General| Adapter | EtherCAT I Online | CoE - Dnline|
_z Solution TwinCAT Projectl’ {1 project)
4 j TuinCAT Projectl @ Metwaork Adapber
» | SvSTEM @ 05 [NDIS) © POl ) DPR&M
=] MOTION o
FLC Description: LAM-Yerbindung 2 [TwinCAT-Inkel PCI Ethemet Adapte
(| SAFETY Device Mame: \DEVICEVAB053448-CC7A-457F-9741-3F182CF 2861 3}
C++
.85
4 "L Devices MAL Address: 90 &2 ba 4d de d1 Compatible Devices...
— Device 2 (FtherCA
‘ o (EtherCAT) IP Address: 169.254.182.183 [255.255.0.0)
Irmage
=8 Image-Infa [T Promizcuous Mode [use with Wireshark only]
N .
> & Synclnits [T virtual Device Mames
4 Thputs
#l FronlState (7 Adapter Reference
#1 FrmW¢cState
#1 FremlInputToggle
#1 SlaveCount
%] DevState Freemn Cycle {ms): 4 z
4 [l Outputs
B Frrm0Ctrl
B FrmOviicCrl
B DewCirl Number Box Mame Address  Type In Size
> [ InfoData @1 Box 1 (Baumer EAx580 Et.. 1001 Baurner E&580 Bt 4.0
4 g Box 1 (Baurner E2:580 EtherCAT Encoder)
4 TPDO 1 mapping parameter
[} #1 Position value
- [ WeState
. [ InfoData
&’ Mappings
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Um den aktuellen Positionswert des Drehgebers anzusehen, gehen Sie wie folgt vor:
- Doppelklick auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)"

- Doppelklick auf ,TPDO 1 mapping parameter"

- Klicken Sie auf ,Position value".

- Offnen Sie das Register ,Online".

- Drehen Sie manuell die Geberachse und beobachten Sie den Positionswert.

en s - & xJrwincatprojectt > [
Yariable | Flags | Online

g Solution TwinCAT Project]’ (1 project)
4 ﬂ TuwinCAT Projectl Walue: 0x0007ESER [517094)

o 0| SYSTEM
'j New Value: Farce... Release

MOTION
@ PLC Carnmett: -
(] SAFETY
C++

4 F1o
4 "L Devices

4 == Device 2 (EtherCAT) 5
=8 Irnage

B mage-Info
. 2 SyncUnits e
4 Thputs
#1 FrrnlState
#1 Frrn0WycState
# FrmIhputToggle
#1 SlaveCount
#] Dewstate
4 [ Outputs
B Frrm0Ctrl
B Frrn 0V Ctrl
B DewCtrl
. [H InfoData
4 G Box 1(Baurner EA«580 EtherCAT Encoder)
4 TPDOQ 1 mapping pararmeter
#1 Position value L\\S‘
. [ W State
. [ InfaData
&’ Mappings
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5.6. Run Mode (Echtzeit)

Im sogenanntem ,Run Mode* kann der EtherCAT Master mit einer Zykluszeit von unter einer Millisekunde
arbeiten.

Gehen Sie wie folgt vor:

- Doppelklicken Sie auf ,SYSTEM"

- Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ,Tasks".

- Wabhlen Sie ,Add New Item...".

- Setzen Sie das Hakchen in Kontrollfeld ,With Image“ (Verzeichnisse fur Eingangs- und Ausgangsdaten
werden automatisch angelegt)

- Bestétigen Sie folgende Meldung mit OK.

Insert Task E

Mame:  Task2
Comment: | Cancel |

Solution Explorer
m Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 H_T"“'inCAT Prajectl Router Memary [kByte]: 2048 EI
4 [ SYSTEM
|§| License Available CPUs Mindows/Other. 1 ﬂ 1] ﬂ Fiead from Target ] [ Set on target
@ Real-Time
a B Tasks cPU RT-CPU | Base Time

“ E'Isz 0 [ Default
5% Image

Inputs
W Outputs
st= Routes
& TeCoM Objects
=] MOTION
o rLc
SAFETY
] ¢
4 [Fro
4 ¥ Devices
a4 =% Device 2 (EtherCAT)
35 Image
%% Image-Info Type Object RT-CPLI Base Time

- .
I & SyncUnits I rnew [ [ Paarie em vl

Settings | Online I Priorities I C+ Debugger|

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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Doppelklicken Sie auf ,Task 2.

Passion for Sensors

Andern Sie den Wert ,Cycle ticks" der Applikationstask z. B. auf ,5". Die Applikationstask wird mit einer
Zykluszeit von 500 us ausgefiihrt (5 multipliziert mit 100 us ,Base Time"). Ist eine Prozessdatenvariable
eines EtherCAT Slaves mit einer Variablen einer Applikationstask verkniipft, sendet der EtherCAT Master
Frames zur Aktualisierung der Prozessdaten mit einer Aktualisierungsrate von 2 kHz (500 ps Zykluszeit).

Solution Explarer

; Solution "TuwinCAT Projectl’ {1 project)
4 |3 TwinCAT Projectl
4 [ S¥STEM
f License
> @ Real-Time
4 B Tasks
a [E Task?
+8 Image
Inputs
B Outputs
=T= Routes
[&] TcCoM Objects
MOTION
PLC
(] SAFETY
E C++
4 [Fro

Y ot <

Task | Online I Farameter [Dnline]l

Mame: Task 2

At start
[ Awta Priarity Managemment

Priarity: 1 $
5 =

Start tick [modulo): 0

Cycle ticks: 0.500 s

a0

[7] Separate input update
0

[]warming by exceeding

tezzage bow

Al

i atchdog Cycles: 1]

Poit: am
Object 1d:  0x02010020
Options

[ Disable

[ Create symbals

Include external symbols

[ Extem sync
[]1/0 at task begin

Floating point exceptions

Fugen Sie eine Eingangsvariable vom Typ UINT32 (Lange: 4 Bytes) ein. Klicken Sie dazu mit der rechten
Maustaste auf ,Inputs" (unterhalb , Task 2% siehe Screenshot oben). Wahlen Sie ,Add New ltem“ und

-UDINT". Bestatigen Sie mit OK.

P

Insert Wariahle

General

MName: War 24

Start Addrezs: Bute:

Multiple:

R

[ 5 b 81

Data Tupe

FTCID

REAL
TCOM_STATE
TIME
TIME_OF_D&y
Tao

TeTracelevel

e T s

AMSMETID
ETHERMET_ADDRESS

o

»Size

Mame Space

LUDINT '

Al
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Um nun die Prozessdatenvariable des Baumer-Drehgebers mit einer Variable in ,Task 2” zu verlinken,
gehen Sie wie folgt vor. Doppelklicken Sie auf die angelegte Eingangsvariable (,Var 24“ im Beispiel oben)
und wahlen Sie ,Position value” wie im Screenshot gezeigt:

Attach Wariable WVar 24 {(Input)

. Devices
"o Dewice 2 [EtherCAT)
EI’;°§= Synclnitz
{oE- 2 < defaulty
EI’”% <unreferenced:
= e Bow 1 [Baumner EARBE0 EtherCAT Encoder)
L. Postion value > 1B 39.0, UDINT [4.0]

%) Objectld » IB1558.0, 0TCID [4.0]

Passion for Sensors

(=]

Show W ariables

@ Unused

) Uzed and unuzed

[] Exclude dizabled
Exclude other Devices
Exclude zame Image
Shaw Toaltips

[] Sort by Address

Show Wariable Types
[] M atching Type
Matching Size
[T &l Types

Array kode
Offzets

[] Continuous
[7] Show Dialog

Yarable Mame

Hand over
Take aver

Cancel ] [ ] 4

Bestatigen Sie mit OK.

Die Konfiguration muss noch durch einen Klick auf ,,Activate Configuration” im Menu ,TwinCAT* aktiviert

werden:

TwinCAT | PLC Tools Scope Window Help
*®  Generate Mappings

Activate Configuration

Bestatigen Sie folgende Meldung mit OK.

TuvinCAT XAE ==

b Activate Configuration
¥ (0ld Configurations will be cwernritten!)

OK | | Ahbbrechen

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL
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Bestatigen Sie folgende Meldung mit OK.

TuvinCAT XAE ==

I Restart TwinCAT Sypstern in Run Mode

OK | | abbrechen

TwinCAT wird im ,Run Mode" gestartet. Um zu verifizieren, dass der EtherCAT Master mit der korrekten
Zykluszeit arbeitet, Gberprifen Sie Register ,,Online” von ,Device 2 (EtherCAT)". Bei einer konfigurierten
Zykluszeit von 500 pus sollte der Wert in ,Frames / sec” bei ca. 2000 liegen.

Solution Explorer Ml TwinCAT Projectl ¢

| General I Adapter I EtherCAT | Online: | CoE - Online

_g Solution TwinCAT Projectl’ {1 project)

4 2 TwinCAT Projectl

4 [ SYSTEM
1 License

» @ Real-Time
a % Tasks

4 (B Task?

+a Irmage

Mo Addr - Mame State CRC
I 10071 Box 1 [Baumner EAx580 EtherCAT...  OF 0

4 Inputs
51 War 24
B Outputs
=T= Routes
[ TcCoM Objects
MOTION

PLC Actual State: aP Couriter Cyelic Queued

15| SAFETY [ Init | [PreOp | (Safep) [ Op | | SendFrames 17745 173
G+ [ Clear ORI ] [ Cloar Fi ] Frames / sec 2000 2
4 o =al — Lost Frames 0 0
2 L Devices T=/Fx Ermors i 0
a4 == Device 2 (EtherCAT)
+a Irmage

R
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5.7. Prozessabbild des Drehgebers

Das Layout des zyklischen Prozessabbildes des Gebers wird durch ein sog. ,PDO Mapping“ definiert. PDO
steht fur ,Prozessdatenobjekt”. Mehrere PDO Mappings stehen zur Verfligung. Diese werden in den
Objekten 0x1A00 bis 0x1A06 beschrieben.

5.7.1. Werkseinstellungen

Beim Einschalten des Gebers ist das im Objekt Ox1A00 beschriebene PDO Mapping aktiv. Dieses PDO
Mapping enthalt das Objekt 0x6004 (Positionswert).

5.7.2. Inhalt eines Prozessabbildes é&ndern

Das PDO Mapping des Drehgebers kann wie folgt geandert werden:

- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”.

- Offnen Sie das Register ,Process Data”.

- Wabhlen Sie eines der PDO Mappings im Feld unterhalb von ,PDO Assignment (0x1C13):” (deaktivieren
Sie vorher den Haken beim ,alten” bzw. zuletzt gewahlten PDO Mapping).

Solution Explorer M TuwinCAT Project] ¢

=

| General | EthercaT | DT | Process Data | Startup | CoE - Onfine | Online|

; Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 z TuinCAT Praojectl Sync Manager: PO List:
O SYSTEM
“ ':ﬂ 1 L SM Size Type Flags Index Size Mame
icense
» @ Real-Time 0 128 bbxOut 01400 4.0 TPDO 1 mappitg parameter
4 EI Tasks 1 128 bbeln 0=1401 a.0 TPDO 2 mapping parameter
p El Task 2 2 ] Outputs 01402 1E.0 TPDO 2 mapping parameter
sH Inputs 01403 4.0 TPDO 4 mapping parameter
Image 01404 20.0 TPDO 5 mapping parameter
4 nputs 01405 100 TPDO & mapping parameter
3 Mar 24 | il L Nl ANE 20 TR 7 manninn narsmabar
. t‘ Outputs PO Assignment 041 C13) PO Content (1 400]
outes
@ TcCOM Objects 031.&00 * Indes: Size Offs Mame
01407 [excluded by Dx1A00[ 2 .
[ = -
RAOTION [ 01402 [excluded by Dx‘lf-‘«DD'—l 0x5004:00 4.0 0.0 Pasition walue
PLC [ 01403 (exchuded by 01400 LU
L0 SRFETY [ 01404 [exciuded by 0x1400 ~
E C++
. E 10 Download Predefined PDO Assighment: [none)
4 ¥ Devices PO Assignment [Load PDO info from device
- i PDO Configuration
4 Device J (EtherCAT) [S_I,Jnc Unit Agsignment...
B foage

Im TwinCAT ,Config Mode” wahlen Sie ,Restart TwWinCAT (Config Mode)” wie folgt:

TwinCAT | PLC Tools Scope Window Help

*8  Generate Mappings

; 2. Activate Configuration
£ Restart TwinCAT System

B Restart TwinCAT (Config Mode)

Im TwinCAT ,Run Mode” wahlen Sie ,Activate Configuration” wie folgt:

TwinCAT | PLC Tools Scope Window Help
*®  Generate Mappings

iz, Activate Configuration

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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5.8. Lesen/Schreiben von CoE-Objekten

- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)“.
- Offnen Sie Register ,CoE — Online*.

| General | EtherCAT | nC | Frocess Data | Startup| CcE - Online ||:Ir‘||ine|

£ Update List ][] Auto Update Single Update [] Show Offline D ata
( Advanced... | AllObjects
Add to Startup... Online Data todule OO [Aok Port]: 0
Index M ame Flags W alue
1000 Device Type RO Q000200 96 (1371478)
1001 Error Reqizter RO =00 [10]
1008 Manufacturer Device Name RO EAx580 EtherCAT Encoder
1009 b anufacturer Hardware Wersion RO 1
1004 M anufacturer Software Yerzion RO
1010 Stare Parameters Fiaf (=00000000 [0
1011 Restore Parameters A (00000000 [0
+-1018:0 |dentity Object RO »d g
+-1400:0 TPDO 1 mapping parameter RO 1<
+1401:0 TPDO Z mapping parameter RO P2
+14A02:0 TPDO 3 mapping parameter RO AR
+- 14030 TPDO 4 mapping parameter RO 14
+-1404:0 TPDO & mapping parameter RO B¢
+-1A05:0 TPDO E mapping parameter RO 3¢

Ist das Hakchen im Kontrollfeld bei ,Auto Update“ anstelle von ,Single Update“ gesetzt, wird das CoE-
Objektverzeichnis zyklisch vom EtherCAT Master aktualisiert.

Um ein Objekt in Register ,CoE — Online® zu schreiben, doppelklicken Sie auf die Zeile, die den Objektwert
enthalt.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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6. Zyklischer EtherCAT-Betrieb

6.1. SPS (EtherCAT Master)

Es gibt verschiedene EtherCAT Master von verschiedenen Herstellern. Ein EtherCAT Master kann als
Software realisiert sein, die auf einen Ethernet Controller zugreift. EtherCAT verwendet Standard-Ethernet-
Frames. Der EtherCAT Master sendet diese Ethernet-Frames in das Netzwerk. Die EtherCAT Slaves im
Netzwerk greifen ,on the fly“ auf diese Frames zu. Dies erfordert, dass EtherCAT Slaves echtzeitfahig sind.

6.2. Grundlagen

Fur den zyklischen Betrieb wird ein sog. zyklisches Prozessabbild, das Eingangs- und Ausgangsdaten
enthalt, verwendet. Der EtherCAT-Drehgeber EAx580 sendet nur zyklische Prozessdaten an den Master.
Vom Master zum EtherCAT-Geber werden keine zyklischen Prozessdaten Ubertragen.

EtherCAT Slaves arbeiten nach einer EtherCAT ,state machine®, die aus den folgenden Zusténden besteht:

Zustand Beschreibung

Initial Keine EtherCAT-Mailbox aktiv, keine zyklischen Prozessdaten
Pre-Operational EtherCAT-Mailbox aktiv, keine zyklischen Prozessdaten
Safe-Operational EtherCAT-Mailbox aktiv, nur zyklische Eingangsprozessdaten aktiv
Operational EtherCAT-Mailbox aktiv, zyklische Eingangs- und

Ausgangsprozessdaten aktiv

Bootstrap Fur die Firmware-Aktualisierung via FOE, keine zyklischen
Prozessdaten aktiv

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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6.3. Diagnose-LEDs

Passion for Sensars

Am Drehgebergeh&use sind verschiede LEDs angebracht. Diese haben folgende Bedeutungen.

ECAT IN © (ep Power |gp
Link / Activity

RUN

6.3.1. Link/Activity (L/A) LEDs

ECAT OUT
Link / Activity

ERR

Die beiden griinen LEDs signalisieren den Status der Ethernet Ports. Folgende Zustéande sind maglich:

LED-Verhalten Link
LED leuchtet grun ja
LED blinkt griin mit 10 Hz ja
LED aus nein

6.3.2. EtherCAT RUN LED

Aktiv Bedingung

nein Port offen

ja Port offen

nein Port geschlossen

Die grine RUN LED signalisiert den EtherCAT-spezifischen Betriebszustand des Gerats.

LED-Verhalten EtherCAT-

Betriebszustand
LED aus INITIALISATION
LED blinkt mit 2,5 Hz PRE-

OPERATIONAL
LED blinkt kurz auf (200 ms), es | SAFE-

folgt eine lange ,Aus-Phase” OPERATIONAL
(1000 ms)

LED an OPERATIONAL
LED blinkt mit 10 Hz BOOTSTRAP

Beschreibung
Drehgeber ist im Zustand INIT.

Drehgeber ist im Zustand
PRE-OPERATIONAL.
Drehgeber ist im Zustand
SAFE-OPERATIONAL.

Drehgeber ist im Zustand
OPERATIONAL.
Drehgeber ist im Zustand
BOOTSTRAP.

In diesem Zustand ist eine Aktualisierung der
Firmware (mit dem FoE-Protokoll) mdglich.
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6.3.3. EtherCAT ERR LED

Passion for Sensars

Die rote ERR LED signalisiert den EtherCAT-spezifischen Fehlerzustand des Gerats.

ERR Status
Kein Fehler

LED Verhalten

LED blinkt mit 2,5 Hz
Konfiguration
LED blinkt kurz auf (200 ms), es Lokaler Fehler
folgt eine lange ,,Aus-Phase” (1000
LED blinkt kurz hintereinander Process Data
zweimal auf (fur 200 ms).
Zwischen den beiden ,An-Phasen”
ist eine ,Aus-Phase”“ von 200 ms.
Nach dem zweiten Blinken folgt
eine lange ,Aus-Phase“ (1000

Beschreibung

Fehlerhafte Konfiguration

Aufgrund eines lokalen Fehlers (z. B.
Synchronisierungsfehler) hat der Geber ,von sich
aus” den EtherCAT-Betriebszustand geandert.
Ein ,application watchdog timeout” ist
aufgetreten.
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6.4. Mapping von Prozess-Daten-Objekten (PDOs)

Inhalt und Layout der an den EtherCAT Master gesendeten zyklischen Prozessdaten des EAx580-Gebers
kénnen angepasst werden. Die Prozessdaten des Geréts werden in Prozessdatenobjekten (PDOSs)
verwaltet. Es ist mdglich, festzulegen, welches PDO im zyklischen Prozessabbild enthalten sein soll
(genannt PDO Mapping). Das PDO Mapping wird tber das ,,CAN application protocol over EtherCAT" (CoE)
konfiguriert. Die Objekte 0x1A00 bis 0x1A06 des sog. ,,Objektverzeichnisses" werden dazu verwendet. Auf
dieses Objektverzeichnis wird Uber azyklische Nachrichten zugegriffen. Nahere Informationen hierzu finden
Sie im Kapitel Azyklischer EtherCAT-Betrieb.

Standardmafig wird das Objekt 0x6004 (skalierter Positionswert) in das zyklische Prozessabbild
eingeblendet (,gemappt®). Siehe Index 0x6004 (Positionswert) fir weitere Informationen.

Index 0x1A00 bis 0x1A06 (PDO Mapping)
Die Objekte 0x1A00 bis 0x1A06 enthalten die Beschreibungen der verschiedenen PDO Mappings.

General | EtherCaT | DC Process Data | Startup | CoE - Onling | Online

| IUpdate List | Auto Update  [¥] Single Update [ Show Offline Data
| Advanced. . [ &l Objects
Add to Startup... Online Data todule OO [4ok Port): 0
Index Hame Flagz " alue
=l 1A00:0 TPDO 1 mapping parameter RO 14
1400:00  Sublndes 001 RO (+E004:00, 32
=/ 1401:0 TPDO 2 mapping parameter RO rag
1401:001  Sublndex 001 RO 0E004:00, 32
1401:02  Sublndes 002 RO x2004:00, 32
=l 14A02:0 TPDO 3 mapping parameter RO R
1402001 Sublndes 001 RO % (+6004:00, 32
140202  Sublndes 002 RO +2004:00, 32
1402:03  Sublndes 003 RO 2000:00, 32
1402:04  Sublndex 004 RO (+E503:00, 16
1402:05  Sublndes 005 RO (+E505:00, 16
=/ 14030 TPDO 4 mapping parameter RO 1<
1403001 Sublndex 001 RO (xE00C:00, 32
=l 1404:0 TPDO & mapping parameter RO B
14a04:001  Sublndes 001 RO (+6004:00, 32
1404:02  Sublndes 002 RO +2004:00, 32
1404:03  Sublndes 003 RO 2000:00, 32
1404:04  Sublndex 004 RO (+E503:00, 16
1404:056  Sublndes 005 RO (+E505:00, 16
1404:06  Sublndex Q06 RO Ow2120:00, 32
=l 14050 TPDO E mapping parameter RO 3
1405001 Sublndex 001 RO (x6004:00, 32
140502 Sublndes 002 RO +6505:00, 16
1405:03  Sublndes 003 RO (+2000:00, 32
=l 1A06:0 TPDO ¥ mapping parameter RO 14
1406:001  Sublndes 001 RO (+20032:00, 16

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Prozessabbild des Drehgebers (TwinCAT 2) oder Prozessabbild
des Drehgebers (TwinCAT 3).
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Sie finden die Objekte 0x1A00 bis 0x1A06 auch im Register ,Process Data” unterhalb von ,PDO List".

POO List:

[nden Size M arne Flags Shd su

Ox1A00 4.0 TFDO 1 mapping parameter 3
1401 a.0 TFDO 2 mapping parameter
Ox1A02 16.0 TFDO 3 mapping parameter
1403 4.0 TPDO 4 mapping pararmeter
1404 200 TPDO & mapping parameter
D1 A05 10.0 TPDD & mapping parameter
01406 20 TFDO ¥ mapping parameter

o o o o o oo

POO Content [Ox1A00];

[nden Size Offz MHame Type Def&ﬁ} [Hex]

O=6004:00 4.0 0 Position value OIMT
410

Weiterfuhrende Informationen finden Sie in den folgenden Kapiteln:
Index 0x1A00 (TPDO 1 mapping)
Index 0x1A01 (TPDO 2 mapping)
Index 0x1A02 (TPDO 3 mapping)
Index 0x1A03 (TPDO 4 mapping)
Index 0x1A04 (TPDO 5 mapping)
Index 0x1AO05 (TPDO 6 mapping)
Index 0x1A06 (TPDO 7 mapping)
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6.5. Geschwindigkeit
Die Objekte 0x1A01, 0x1A02 und 0x1A04 enthalten die Geschwindigkeit und die Absolut-Position.

Es ist moglich, einen Filter (Mittelwertbildung) auf die Geschwindigkeitsberechnung anzuwenden. Zur
Einstellung des Filters sind die beiden Parameter "Aktualisierungszeit" und "Filtertiefe" vorgesehen. In den
Kapiteln Geschwindigkeit: Aktualisierungszeit und Geschwindigkeit: Filtertiefe sind Details dazu zu finden.

Bei Verwendung eines Getriebefaktors ist fur die Berechnung der Geschwindigkeit Folgendes zu beachten:
- Der Getriebefaktor wird im Geschwindigkeitswert nicht bertcksichtigt.
- Der Geschwindigkeitswert bezieht sich auf die Antriebsseite.

6.5.1. Geschwindigkeit: Messeinheit

Die Messeinheit fur die Geschwindigkeit wird mit Subindex 2 des CoE-Objekts Index 0x2002 (Konfiguration
Drehzahlfaktor) definiert.

Folgende Skalierungsoptionen stehen zur Auswahl:

- U/min Umdrehungen pro Minute

- Schritte/10ms Anzahl der Schritte (in der konfigurierten Singleturn-Auflésung) pro 10 ms

- Schritte/100ms Anzahl der Schritte (in der konfigurierten Singleturn-Auflésung) pro 100 ms
- Schritte/1000ms Anzahl der Schritte (in der konfigurierten Singleturn-Auflésung) pro Sekunde

Bei jeder Skalierungsoption wird der Messwert als ,signed integer” zur Verfigung gestellt. Positive Werte
geben die Drehrichtung bei steigenden Positionswerten an. Welche Drehrichtung ,positiv" ist, hangt von der
CW/CCW-Parametrierung ab. Weitere Informationen sind bei CoE-Objekt 0x6000 zu finden.

6.5.2. Geschwindigkeit: Aktualisierungszeit

Das Zeitfenster fur die Aktualisierung der Geschwindigkeit wird mit Subindex 3 des CoE-Objekts Index
0x2002 (Konfiguration Drehzahlfaktor) konfiguriert.

Eine kurze Aktualisierungszeit fuhrt zu einer dynamischeren Drehzahlausgabe, eine langere sorgt far
stabilere Werte. Die optimale Aktualisierungszeit hangt von den Anforderungen der Anwendung ab.

Die Aktualisierungszeit kann im Bereich von 1 Millisekunde bis 255 Millisekunden konfiguriert werden.

Die Aktualisierungszeit der Geschwindigkeit soll ein ganzzahliges Vielfaches der EtherCAT-Buszykluszeit
sein. AuRerdem ist zu beachten, dass die Aktualisierungszeit der Geschwindigkeit nicht kleiner als die
EtherCAT-Buszykluszeit sein soll. So wére z. B eine Aktualisierungszeit der Geschwindigkeit von 1 ms bei
einer EtherCAT-Buszykluszeit von 2 ms nicht zulassig.

6.5.3. Geschwindigkeit: Filtertiefe
Die Filtertiefe wird mit Subindex 4 von CoE-Objekt Index 0x2002 (Konfiguration Drehzahlfaktor) konfiguriert.

Eine flache Filtertiefe fuhrt zu einer dynamischeren Geschwindigkeitsausgabe. Eine grol3ere Filtertiefe sorgt
fur stabilere Werte. Die optimale Geschwindigkeitsfiltertiefe im Zusammenspiel mit der konfigurierten
Aktualisierungszeit der Geschwindigkeit hangt von den Anforderungen der Anwendung ab.

Die Filtertiefe kann im Bereich von 1 bis 255 konfiguriert werden.
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6.6. Preset-Vorgang

Ein Preset-Vorgang im Drehgeber wird durch Schreiben des Presetwerts in CoE-Objekt 0x6003 oder
manuell durch Driicken der Preset-Taste ausgeldst. Dabei wird der Positionswert des Gebers auf den
Presetwert gesetzt.

Zur optimalen mechanischen Ausrichtung empfehlen wir, den Presetwert bei Stillstand des
Drehgebers einzustellen.

Wichtig: Die gewtinschte Auflésung bzw. Code-Sequenz (CW/CCW) muss vor der Ausfilhrung des Preset-
Vorgangs parametriert werden.

Bei der Durchfuihrung eines Preset-Vorgangs wird ein interner Offset berechnet und im nicht-fliichtigen
Speicher abgelegt. Damit ist sichergestellt, dass sich der Geber nach einem Aus- und Einschalten auf einer
gleichen Position befindet. Auch wenn der nicht-flichtige Speicher mehr als 100000 Schreibzyklen erlaubt,
kdnnen haufige software- oder ereignisgesteuerte Preset-Vorgange diese Kapazitat ausschopfen. Dies sollte
bei der Konfiguration der SPS-Software beriicksichtigt werden.

Hinweis:

Jede Anderung des Gesamtmessbereichs, der Schritte pro Umdrehung oder eines Getriebefaktorparameters
wahrend einer Umparametrierung des Gebers |6scht den internen Preset-Offsetwert. In der Praxis hat dies
jedoch keine Auswirkungen, da in diesen Fallen die Positionsreferenz ohnehin verloren geht.

6.6.1. Preset-Vorgang mit CoE-Objekt 0x6003

Schreiben von CoE-Objekt 0x6003 I6st einen Preset-Vorgang aus. Die Beschreibung von CoE-Objekt
0x6003 enthalt weitere Informationen.

6.6.2. Preset-Vorgang mit Taste

Je nach Ausfuhrung des Gebers kann eine Schraubkappe in der Nahe der Steckverbinder und LEDs
vorhanden sein. Nach Entfernen der Schraubkappe ist die Preset-Taste sichtbar.

Wahrend der Geber mit einem EtherCAT Master verbunden ist, kann mit der Taste ein Preset ausgefihrt
werden. Dabei wird die Geberposition auf den Preset-Wert in CoE-Objekt 0x2005 gesetzt. Der enthaltene
Positionswert wird als absolut interpretiert. Ein relativer Preset ist mit Hilfe der Taste nicht mdglich.

Hinweis:

Es wird dringend empfohlen, vor der Berlihrung der Preset-Taste einen Potentialausgleich zwischen
Bediener und Drehgeber durchzufuhren (Beriihrung Drehgeber-Gehéuse), um die Gefahr einer
Beschadigung des Drehgebers durch elektrostatische Entladung (ESD) auszuschliel3en.

Fur die Durchfiihrung eines Preset-Vorgangs muss die Taste mindestens drei Sekunden und langstens funf
Sekunden lang gedrickt werden.
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6.7. Betriebsarten
6.7.1. Uberblick

Der Drehgeber unterstitzt die Betriebsarten ,Free Run”, ,Synchronous with SM3 Event” und ,DC Mode
(Synchronous with Sync0 Event)”. DC steht fur ,Distributed Clocks”. Nachstehende Tabelle bietet einen
Uberblick Uber die verschiedenen Betriebsarten.

Betriebsart Beschreibung Cycle time of Value of Selected operation
process data object mode in tab "DC"
update 0x1C33:01 (in TwinCAT 3)

Free Run Zyklische Prozessdaten 1 Millisekunde (fix) 0 DC nicht benutzt
werden bei einem lokalen
Timerereignis aktualisiert.
Das lokale Timerereignis
ist nicht zur Applikation
des EtherCAT Masters
synchronisiert.
Synchronous | Zyklische Prozessdaten Zykluszeit fur das 1 DC nicht benutzt
with SM3 werden bei einem SM3- Lesen der Daten
Event Ereignis aktualisiert. vom EtherCAT
Master aus dem
Das SM3-Ereignis tritt Drehgeber muss in
ein, wenn der EtherCAT Objekt 0x2201
Master die zyklischen (,Expected Cycle
Prozessdaten der Time For Position
Drehgebers liest. Update™)
geschrieben werden.
Der Schreibzugriff
auf das Objekt
0x2201 muss im
EtherCAT-Zustand
PRE-OPERATIONAL
erfolgen (bevor der
Geber in EtherCAT-
Zustand SAFE-
OPERATIONAL
versetzt wird).
DC Mode Zyklische Prozessdaten Sync0-Zykluszeit 2 DC Sync0 benutzt zur
(Synchronou | werden bei einem Sync0- | (konfiguriert durch Synchronisation
s with SyncO | Ereignis (basierend auf EtherCAT Master)
Event) der ,Distributed Clocks*-

Funktion) aktualisiert.
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6.7.2. Free Run

Waéhlen Sie ,DC unused" unter Register ,DC". In TwWinCAT 3 (als Beispiel) wird Register ,DC” nach Auswahl
des Drehgebers sichtbar.

TwincaT project1 < |

| General | EtherCAT | oC | Process Data | Startup | CoE - Online | Elnline|

Operation bode: [EDE unuzed v]

[ Advanced Settings... ]

Setzen Sie den Wert von Objekt 0x1C33:01 auf ,0".

=R 10330 Input Spnc kanager Parameter {
1C3301  Synchronization Type Fiaf Q=0000 (0]

Im TwinCAT ,Config Mode” wéahlen Sie ,Restart TwinCAT (Config Mode)” wie folgt:

TwinCAT [ PLC Taoaols  Scope W)

}5 Generate Mappings

2. Activate Configuration

t'.'!'!, Restart TuwinCAT Systern
E!, Restart TuwinCAT (Config hMode)

Im TwinCAT ,Run Mode” wahlen Sie ,Activate Configuration” wie folgt:

TweinCAT | PLC Tools  Scope Window  Help

"5 Generate Mappings

B Activate Configuration

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
02.20 47/121



Ba u m er Passion for Sensors

6.7.3. Synchronous with SM3 event

Waéhlen Sie ,DC unused" unter Register ,DC". In TwWinCAT 3 (als Beispiel) wird Register ,DC” nach Auswahl
des Drehgebers sichtbar.

TwincaT project1 < |

| General | EtherCAT | oC | Process Data | Startup | CoE - Online | Elnline|

Operation bode: [EDE unuzed v]

[ Advanced Settings... ]

Setzen Sie den Wert von Objekt 0x1C33:01 auf ,1".

=% 1C33:0 [nput Sync kManager Parameter ?
1C33:M  Senchronization Type Fa D=0007 1]

Die Zykluszeit fur das Lesen von Drehgeberdaten durch den EtherCAT Master muss in das Objekt 0x2201
(,Expected Cycle Time For Position Update™) geschrieben werden. Der Schreibzugriff auf Objekt 0x2201
muss im EtherCAT-Zustand PRE-OPERATIONAL erfolgen (bevor der Drehgeber in den EtherCAT-Zustand
SAFE-OPERATIONAL versetzt wird).

Der Wert von Objekt 0x2201 hat die Einheit Nanosekunden. Betragt die erwartete Zykluszeit des EtherCAT
Masters beispielsweise 1 Millisekunde, muss der Wert ,1000000“ in das Objekt 0x2201 geschrieben werden.

Im TwinCAT ,Config Mode” wéahlen Sie ,Restart TwinCAT (Config Mode)” wie folgt:

TwinCAT [ PLC Taoaols  Scope W)
}5 Generate Mappings

£ Activate Configuration

T Restart TwinCAT Systern
EY  Restart TwinCAT (Config Maode)

Im TwinCAT ,Run Mode” wahlen Sie “Activate Configuration” wie folgt:

TweinCAT | PLC Tools  Scope Window  Help

"5 Generate Mappings

£ Activate Configuration
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6.7.4. DC Mode (Synchronous with SyncO Event)

Wabhlen Sie ,DC SyncO0 for synchronization" unter Register ,DC". In TwinCAT 3 (als Beispiel) wird Register
,DC” nach Auswahl des Drehgebers sichtbar.

TwncaT preecel >

| General | EtherCAT | oC | Frocess Data | Startup | CoE - Online I I:Inlinel

Operation Mode: [EDE Suncl for synchromzation v]

[ Advanced Sethings. .. ]

Im TwinCAT ,Config Mode” wahlen Sie ,Restart TwinCAT (Config Mode)” wie folgt:

TwinCAT | PLE Tools  Scope i)

B Generate fappings

g Activate Configuration

T Restart TuinCAT System
EY  Restart TwinCAT (Config MMaode)

Im TwinCAT ,Run Mode” wahlen Sie “Activate Configuration” wie folgt:

TwinCAT | PLC Tools  Scope Window  Help

*B Generate fappings

f:  Activate Configuration

Der Drehgeber setzt automatisch den Wert von Objekt 0x1C33:01 auf ,2”.

[nput Sync M anager Parameter

Synchronization Type R 0=0002 [2]

Hinweis

Wenn der Drehgeber in der Betriebsart ,DC Sync0” mit einer hoheren EtherCAT-Zykluszeit als 16 ms (z. B.
32 ms) betrieben werden soll, muss der Wert von CoE-Objekt 0x2002:03 (,Speed Filter Update Time In
Milliseconds”) entsprechend auch erhéht werden. Der Wert von CoE-Objekt 0x2002:03 muss mindestens so
grofl3 sein wie die konfigurierte EtherCAT-Zykluszeit. Wenn dies nicht der Fall ist, ist es moglich, dass der
Drehgeber den , AL status code” 0x0036 (“"invalid SYNCO cycle time") meldet.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL

www.baumer.com
02.20 49/121



Mikrosekunden

Mikrosekunden
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6.8. Zykluszeit und unterstiitzte Funktionen
Abhéngig von der konfigurierten EtherCAT-Zykluszeit werden die folgenden PDO Mappings unterstitzt.

Konfiguriertes
PDO Mapping

0x1A03

0x1A00
0x1A01
0x1A02
0x1A04
0x1A05
0x1A06

0x1A00
0x1A01
Ox1A02
0x1A03
0x1A04
0x1A05
0x1A06

Ubertragene zyklische
Prozessdaten

Positionsrohdaten

skalierter Positionswert und
Drehzahlwert sind konstant
auf 0 (auch wenn die Welle
des Drehgebers bewegt wird)

keine Einschrankungen

Passion for Sensars

Geschwindigkeits-
Uberwachung
deaktiviert

deaktiviert

aktiviert

Diese Tabelle gilt nicht fur die Betriebsart ,Free Run® des Drehgebers. Die Zykluszeit ist in der Betriebsart
.Free Run" auf 1 Millisekunde eingestellt (fest).
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7. Azyklischer EtherCAT-Betrieb

Zyklische und azyklische Datenkommunikation finden parallel und unabhéngig voneinander statt. Azyklische
Parameter werden in Standard-Parameter, hersteller-spezifische Parameter und profilspezifische Parameter
unterteilt (entsprechend CiA-Profil 406).

7.1. CANopen over EtherCAT (CoE)

Fur den azyklischen Datenaustausch verwendet EtherCAT das Protokoll ,CAN application protocol over
EtherCAT” (CoE). Wie in der ,CANopen-Welt* werden Daten in Objekten und Sub-Objekten verwaltet. Der
Zugriff erfolgt Uiber Index und Subindex.

7.2. CiA 406 (Drehgeberprofil)
Der Drehgeber wurde gemass Profil 406 der CAN in Automation (CiA) in der Version 4.0.2 entwickelt.
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7.3. Standard-CoE-Objekte (Index 0x1000 bis Ox1FFF)

7.3.1. Ubersicht

Passion for Sensars

Objekt  Name Typ Zugriff  Werkseinstellung »PDO
Mappable”
0x1000  Device Type UNSIGNED32 ro 0x00020196 nein
0x1001 | Error Register UNSIGNEDS8 ro 0 nein
0x1008 | Device Name VISIBLE_STRING ro ,EAX580 EtherCAT nein
Encoder"
0x1009 ' Manufacturer Hardware VISIBLE_STRING ro nein
Version
0x100A ' Manufacturer Software VISIBLE_STRING | ro nein
Version
0x1010 @ Save Parameters
0x01 Save all parameters UNSIGNED32 rw 0x00000001 nein
0x1011 Restore Parameters nein
0x01 Restore all parameters UNSIGNED32 rw 0x00000001 nein
0x1018 | Identity Object nein
0x01 Vendor ID UNSIGNED32 ro 0x000000EC nein
0x02 Product Code UNSIGNED32 ro 0x00000200 nein
(fur ,EAL580 EtherCAT*-
Geréte)
0x00000300
(fur ,EAMS580
EtherCAT“-Gerate)
0x03 Revision Number UNSIGNED32 ro 0x00000001 nein
0x04 Serial Number UNSIGNED32 ro nein
0x1A00 ' TPDO 1 mapping
0x01 Sublindex 001 UNSIGNED32 ro 0x60040020 nein
0x1A01 ' TPDO 2 mapping
0x01 Sublndex 001 UNSIGNED32 ro 0x60040020 nein
0x02 Sublndex 002 UNSIGNED32 ro 0x20040020 nein
0x1A02 ' TPDO 3 mapping
0x01 Sublindex 001 UNSIGNED32 ro 0x60040020 nein
0x02 Sublndex 002 UNSIGNED32 ro 0x20040020 nein
0x03 Sublndex 003 UNSIGNED32 ro 0x20000020 nein
0x04 Sublindex 004 UNSIGNED32 ro 0x65030010 nein
0x05 Sublindex 005 UNSIGNED32 ro 0x65050010 nein
0x1A03 ' TPDO 4 mapping
Sublndex 001 UNSIGNED32 ro 0x600C0020 nein
0x1A04 ' TPDO 5 mapping
0x01 Sublindex 001 UNSIGNED32 ro 0x60040020 nein
0x02 Sublndex 002 UNSIGNED32 ro 0x20040020 nein
0x03 Sublndex 003 UNSIGNED32 ro 0x20000020 nein
0x04 Sublindex 004 UNSIGNED32 ro 0x65030010 nein
0x05 Sublndex 005 UNSIGNED32 ro 0x65050010 nein
0x06 Sublndex 006 UNSIGNED32 ro 0x21200020 nein
0x1A05 ' TPDO 6 mapping
0x01 Sublindex 001 UNSIGNED32 ro 0x60040020 nein
0x02 Sublindex 002 UNSIGNED32 ro 0x65050010 nein
0x03 Sublindex 003 UNSIGNED32 ro 0x20000020 nein
0x1A06 ' TPDO 7 mapping
0x01 Sublindex 001 UNSIGNED32 ro 0x20030010 nein
0x1C00 ' Sync Manager
Communication Types
0x01 UNSIGNEDS8 ro 0x00000001 nein
0x02 UNSIGNEDS8 ro 0x00000002 nein
0x03 UNSIGNEDS8 ro 0x00000003 nein
0x04 UNSIGNEDS8 ro 0x00000004 nein
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0x1C12

0x00
0x1C13

0x01
0x1C33

0x01
0x02
0x04
0x05

0x06
0xoC

Baumer

Name

Sync Manager 2 PDO

Assignment

Sync Manager 3 PDO

Assignment

Input Sync Manager
Parameter

Synchronization Type

Cycle Time

Synchronization Types

supported

Minimum Cycle Time

Calc and Copy Time

"Cycle Time Too Small"

counter

Typ

UNSIGNEDS8

UNSIGNEDS8

UNSIGNED16
UNSIGNED32

UNSIGNED16

UNSIGNEDS32

UNSIGNED32
UNSIGNED16

Zugriff

ro

ro

ro

ro
ro

Werkseinstellung

0x1A00

0

1000000
(entspricht einer
Millisekunde)
0x00000007

62500
(entspricht 62,5
Mikrosekunden)

0

Passion for Sensars

PDO
Mapping
nein

nein

nein

nein
nein

nein

nein

nein
nein
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7.3.2. Index 0x1000 (Device Type)

Passion for Sensars

Dieses Objekt enthélt Informationen tber Geréateprofil und Drehgebertyp. Der Wert ist auf 0x00020196
gesetzt. Die unteren 16 Bits enthalten die Nummer des CiA-Geréateprofils. 0x196 entspricht 406 (dezimal),
die CiA-Profilnummer ist also 406. Bits 16 bis 23 enthalten den Drehgebertyp geméss CiA-Profil 406. Der
Wert ,2" bedeutet ,Multiturn-Absolutdrehgeber".

Attribut
Name
Objektcode
Datentyp
Zugriff

PDO Mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

7.3.3. Index 0x1001 (Error Register)

Wert

Device Type
VAR
UNSIGNED32
ro

nein

Bit 0-15: Nummer Geréteprofil
Bit 16-31: Zusatzinformation geméss dem verwendeten
Geréteprofil

0x00020196

Dieses Objekt enthélt den Fehlerstatus des Drehgebers. Wie unten beschrieben wird nur Bit 0 unterstutzt.

Attribut
Name
Objektcode
Datentyp
Zugriff

PDO Mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Wert

Error Register
VAR
UNSIGNEDS8
ro

no

Bit 0: Generischer Fehler

Bit 1: Stromfehler (nicht unterstitzt)

Bit 2: Spannungsfehler (nicht unterstitzt)

Bit 3: Temperaturfehler (nicht unterstitzt)

Bit 4: Kommunikationsfehler (nicht unterstutzt)

Bit 5: Gerateprofil-spezifischer Fehler (nicht unterstutzt)
Bit 6: Reserviert

Bit 7: Hersteller-spezifischer Fehler (nicht unterstitzt)
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7.3.4. Index 0x1008 (Device Name)

Passion for Sensars

Dieses Objekt enthélt den Gebernamen als String.

Attribut
Name
Objektcode
Datentyp
Zugriff

PDO Mapping

Werkseinstellung

Wert

Manufacturer Device Name
VAR

VISIBLE_STRING

ro

nein

,EAX580 EtherCAT Encoder"

7.3.5. Index 0x1009 (Manufacturer Hardware Version)
Dieses Objekt enthélt die Hardware-Version des Drehgebers als String.

Attribut
Name
Objektcode
Datentyp
Zugriff

PDO Mapping

Werkseinstellung

Wert

Manufacturer Hardware Version
VAR

VISIBLE_STRING

ro

nein

7.3.6. Index 0x100A (Manufacturer Software version)
Dieses Objekt enthélt die Software-Version des Drehgebers als String.

Attribut
Name
Objektcode
Datentyp
Zugriff

PDO Mapping

Wert

Manufacturer Software Version
VAR

VISIBLE_STRING

ro

nein
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7.3.7. Index 0x1010 (Save Parameters)
Dieses Objekt speichert die Geber-Parametrierung im nicht-flichtigen Speicher.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x1010

Name Store Parameters
Objektcode RECORD

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

PDO mapping no

Wertebereich UNSIGNEDS8

Werkseinstellung 1

Attribut Wert

Subindex 0x01

Description Save all parameters

Zugriff rw

PDO mapping nein

Wertebereich UNSIGNED32
Lesen:

Nur Wert 0x00000001 zulassig.

Gemass CiA 301 V4.2.0 (von 2011) Kap. 7.5.2.13 steht
0x00000001 fur:

- Bit ,cmd" (bit 0): Wert 1 = ,CANopen device saves
parameters on command”,

- Bit ,auto" (bit 1): Wert 0 = ,CANopen device does not
save parameters autonomously"

Schreiben:

Zum Ausldsen der Speicherung muss 0x65766173
geschrieben werden (bedeutet ,save" im ASCII-Code).
Nur Wert 0x65766173 ist zulassig. Alle anderen Werte
[6sen den SDO abort code 0x08000022 (,Data cannot
be transferred or stored to the application because of
the present device state") aus.

Kann das Gerat den Speicherbefehl wegen eines
Hardwarefehlers nicht ausfuihren, wird der SDO abort
code 0x06060000 ausgegeben.

Werkseinstellung 0x00000001
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Folgendes ist fiir den ,,EAx580 EtherCAT"-Drehgeber realisiert:

Wird der Wert 0x65766173 (bedeutet ,save" im ASCII-Code) in Subindex 1 des CoE-Objekts 0x1010
geschrieben, werden die Werte folgender CoE-Objekte nicht-flichtig gespeichert:
- 0x2001:01 ("Gear Factor Mode Control")

- 0x2001:02 ("Numerator", auch "Nominator" genannt)

- 0x2001:03 ("Denominator”, auch "Divisor" genannt)

- 0x2002:02 ("Speed Measuring Unit")

- 0x2002:03 ("Speed Filter Update Time In Milliseconds")

- 0x2002:04 ("Speed Filter Depth™)

- 0x2005 ("Button Preset Value")

- 0x6000 ("Operating parameters")

- 0x6001 ("Measuring units per revolution™)

- 0x6002 ("Total measuring range in measuring units")
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7.3.8. Index 0x1011 (Restore Parameters)
Dieses Objekt setzt den Geber auf die Werkseinstellungen zuriick.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x1011

Name Restore Parameters
Objektcode RECORD

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

PDO mapping nein

Wertebereich UNSIGNEDS

Werkseinstellung 1

Attribut Wert

Subindex 0x01

Description Restore all parameters

Zugriff rw

PDO mapping nein

Wertebereich UNSIGNED32
Lesen:

Nur Wert 0x00000001 ist zulassig.

Gemass CiA 301 V4.2.0 (von 2011) Kap. 7.5.2.14
bedeutet 0x00000001:

- Bit ,cmd" (bit 0): Wert 1 = ,CANopen device restores
parameters,

Schreiben:

Um das Rucksetzen auf Werkseinstellungen
auszufuhren, muss der Wert 0x64616F6C (bedeutet
.l0ad" im ASCII-Code) geschrieben werden.

Alle anderen Werte lI6sen den SDO abort code
0x08000022 (,Data cannot be transferred or stored to
the application because of the present device state.")
aus.

Werkseinstellung 0x00000001
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Folgendes ist fur den ,,EAx580 EtherCAT"-Drehgeber realisiert:

Wird der Wert 0x64616F6C (bedeutet ,load" im ASCII-Code) in Subindex 1 des CoE-Objekts 0x1011
geschrieben, wird der ,Wunsch, nach dem néchsten Einschalten Defaultwerte wiederherzustellen" im
nichtfliichtigen Speicher vorgemerkt. Beim nachsten Einschalten werden die Default-Parameter in folgende
CoE-Objekte geschrieben:

- 0x2001:01 ("Gear Factor Mode Control")

- 0x2001:02 ("Numerator", auch "Nominator" genannt)

- 0x2001:03 ("Denominator”, auch "Divisor" genannt)

- 0x2002:02 ("Speed Measuring Unit")

- 0x2002:03 ("Speed Filter Update Time In Milliseconds")

- 0x2002:04 ("Speed Filter Depth")

- 0x2005 ("Button Preset Value")

- 0x6000 ("Operating parameters")

- 0x6001 ("Measuring units per revolution™)

- 0x6002 ("Total measuring range in measuring units")

- 0x6509 ("Offset value™)

Hinweis:
Der Preset-Offset (Objekt 0x6509) wird auf 0 gesetzt, wenn die Defaultwerte wiederhergestellt werden.
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7.3.9. Index 0x1018 (Identity Object)

Passion for Sensars

Dieses Objekt enthélt Basisinformationen zur Identifikation des Drehgebers. Vendor ID, Produktcode und
Revisionsnummer werden von EtherCAT Mastern haufig zur Identifizierung eines EtherCAT Slaves beim

,Scannen“ des Netzwerks verwendet.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Description
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Description
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Wert

0x1018
Identity Object
RECORD

Wert

0x00

ro

nein
UNSIGNEDS8
4

Wert

0x01

Vendor ID

ro

Nein
UNSIGNED32
0x000000EC

Wert

0x02

Product Code
ro

nein

UNSIGNED32
0x200 fur ,EAL580 EtherCAT“-Gerate
0x300 fur ,EAM580 EtherCAT“-Gerate

0x00000200
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Attribut Wert

Subindex 0x03

Description Revision Number

Zugriff ro

PDO mapping nein

Wertebereich UNSIGNED32

Werkseinstellung 0x00000001

Attribut Wert

Subindex 0x04

Description Serial Number

Zugriff ro

PDO mapping nein

Wertebereich UNSIGNED32
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com

02.20 61/121



Ba umer Passion for Sensors

7.3.10. Index 0x1A00 (TPDO 1 mapping)
Dieses Objekt beschreibt den Inhalt von ,transmit PDO 1.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x1A00

Name TPDO 1 mapping parameter
Objektcode ARRAY

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Access ro

Default value 0x01

Data type UNSIGNEDS

Attribut Wert

Subindex 0x01

Access ro

Default value 0x60040020

Data type UNSIGNED32
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In TwinCAT 3 kénnen Sie den Inhalt von TPDO 1 wie folgt aufrufen:
- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”

- Offnen Sie “Process Data”

- Wabhlen Sie TPDO 1 in Sektion “PDO List:”

- Sektion ,PDO Content (0x1A00):” zeigt den Inhalt

FDO List:
| e Size M ame Flags Sk 5U
<1400 TPDO 1 mapping parameter F I
1401 a.0 TPDO 2 mapping parameter F 1]
1402 16.0 TPDO 3 mapping parameter F 1]
O=1403 4.0 TPDO 4 mapping parameter F 1]
1404 200 TPDO & mapping parameter F 1]
1405 10.0 TPDO E mapping parameter F 1]
1408 2.0 TPDO 7 mapping parameter F 1]

PDO Content (D] A00);
Index Size (ffz M arne Type Default [hex)
O«E004:00 4.0 0.0 Fozition walue DINT

4.0
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com

02.20 63/121



Ba umer Passion for Sensors

7.3.11. Index 0x1A01 (TPDO 2 mapping)
Dieses Objekt beschreibt den Inhalt von ,transmit PDO 2.

Object description:

Attribut Wert
Index 0x1A01
Name TPDO 2 mapping parameter
Objektcode ARRAY

Entry description:
Attribut Wert
Subindex 0x00
Access ro
Werkseinstellung 0x02
Datentyp UNSIGNEDS
Attribut Wert
Subindex 0x01
Zugriff ro
Werkseinstellung 0x60040020
Datentyp UNSIGNED32
Attribut Wert
Subindex 0x02
Zugrif ro
Werkseinstellung 0x20040020
Datentyp UNSIGNED32
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In TwinCAT 3 kénnen Sie den Inhalt von TPDO 2 wie folgt aufrufen:
- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”

Baumer

- Offnen Sie ,Process Data”

- Wahlen Sie TPDO 2 in Sektion “PDO List:”
- Sektion ,PDO Content (0x1A01):” zeigt den Inhalt

FPOO List:
| e Size M amne Flags Sk su
Ox1A00 4.1 TFDO 1 mapping parameter F 3 1]
1401 TPDO 2 mapping parameter F 1]
Ox1A02 16.0 TFPDO 3 mapping parameter F 1]
Ox1A03 4.1 TPDO 4 mapping parameter F 1]
1404 20.0 TPDO & mapping parameter F 1]
1405 10.0 TPDO E mapping parameter F 1]
1406 2.0 TPDO ¥ mapping parameter F 1]
PDO Content [0x1A07]:
Index Size Offz Hame Type Default [hex)
O«E004:00 4.0 nao Fozition walue LDIMT
O=2004:00 4.0 4.0 Speed value 4 bytes DIMT
a0

Passion for Sensors
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7.3.12. Index 0x1A02 (TPDO 3 mapping)

Dieses Objekt beschreibt den Inhalt von ,transmit PDO 3.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex
Access
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Wert
0x1A02

TPDO 3 mapping parameter

ARRAY

Wert

0x00

ro

0x05
UNSIGNEDS8

Wert

0x01

ro
0x60040020
UNSIGNED32

Wert

0x02

ro
0x20040020
UNSIGNED32

Wert

0x03

ro
0x20000020
UNSIGNED32

Passion for Sensars
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Attribut Wert
Subindex 0x04

Zugriff ro
Werkseinstellung 0x65030010
Datentyp UNSIGNED32
Attribut Wert
Subindex 0x05

Zugriff ro
Werkseinstellung 0x65050010
Datentyp UNSIGNED32

In TwinCAT 3 kdénnen Sie den Inhalt von TPDO 3 wie folgt aufrufen:
- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”

- Offnen Sie ,Process Data”

- Wahlen Sie TPDO 3 in Sektion ,PDO List:”

- Sektion ,PDO Content (0x1A02):” zeigt den Inhalt

POO List:
Index Size Mame Flagz S S
1400 41 TPDO 1 mapping parameter F 3 1]
1401 a.0 TPDO 2 mapping parameter F 1]
41402 TFDO 3 mapping parameter F 1]
1403 40 TPDO 4 mapping parameter F 1]
w404 20.0 TPDO 5 mapping parameter F 1]
A5 10.0 TPDO & mapping parameter F 1]
1406 2.0 TPDO ¥ mapping parameter F 1]
FOO Content [0=1A02):
Index Size Qffs Mame Type D efault [hex)
O«E004:00 4.0 0o Fozition walue LDIMT
«2004:00 4.0 4.0 Speed walue 4 bytes DIMT
Q«2000:00 4.0 a.0 System Time LOIMT
0650200 20 120 Alarmz JIMT
O=6505:00 2.0 14.0 W arnings INT
16.0
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7.3.13. Index 0x1A03 (TPDO 4 mapping)
Dieses Objekt beschreibt den Inhalt von ,transmit PDO 4.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x1A03

Name TPDO 4 mapping parameter
Objektcode ARRAY

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

Werkseinstellung 0x01

Datentyp UNSIGNEDS

Attribut Wert

Subindex 0x01

Zugriff ro

Werkseinstellung 0x600C0020

Datentyp UNSIGNED32
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In TwinCAT 3 kénnen Sie den Inhalt von TPDO 4 wie folgt aufrufen:
- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”

- Offnen Sie ,Process Data”

- Wabhlen Sie TPDO 4 in Sektion ,PDO List:”

- Sektion ,PDO Content (0x1A03):” zeigt den Inhalt

FDO List;
Index Size M ame Flags Shd S
01400 4.0 TPDO 1 mapping parameter F 3 1
<1401 a.0 TPDO 2 mapping parameter F I}
01402 16.0 TPDO 3 mapping parameter F I}
01403 TPDO 4 mapping pararmeter F ]
01404 200 TPDO & mapping parameter F I}
01405 10.0 TPDO E mapping parameter F I}
01406 20 TPDO 7 mapping parameter F n

FDO Content [0x1A03]);
Index Size Offz Marme Type Default [hex)
0=600C:00 4.0 0.0 Fozition raw value DINT

40
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7.3.14. Index 0x1A04 (TPDO 5 mapping)

Dieses Objekt beschreibt den Inhalt von ,transmit PDO 5.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Wert
0x1A04

TPDO 5 mapping parameter

ARRAY

Wert

0x00

ro

0x06
UNSIGNEDS8

Wert

0x01

ro
0x60040020
UNSIGNED32

Wert

0x02

ro
0x20040020
UNSIGNED32

Wert

0x03

ro
0x20000020
UNSIGNED32

Passion for Sensars
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Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Wert

0x04

ro
0x65030010
UNSIGNED32

Wert

0x05

ro
0x65050010
UNSIGNED32

Wert

0x06

ro
0x21200020
UNSIGNED32

Passion for Sensars
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In TwinCAT 3 kénnen Sie den Inhalt von TPDO 5 wie folgt aufrufen:

- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”

- Offnen Sie ,Process Data”

- Wahlen Sie TPDO 5 in Sektion ,PDO List:”
- Sektion ,PDO Content (0x1A04):” zeigt den Inhalt

FDO List:
| e Size M ame Flags Shd 5U
1400 4.0 TPDO 1 mapping parameter F 3 1]
O=1401 a.0 TPDO 2 mapping parameter F 1]
1402 16.0 TPDO 3 mapping parameter F 1]
01403 4.0 TPDO 4 mapping parameter F 1]
Q1404 20.0 TPDO & mapping paramneter F 1]
O=1A05 10.0 TPDO E mapping parameter F 1]
1406 2.0 TPDO ¥ mapping parameter F 1]
FPDO Content [0 A04];
Inides Size (ffz M ame Type Drefault [hex)
OxE004:00 4.0 0.0 Fosition walue DINT
O=2004:00 4.0 4.0 Speed value 4 bptez DIMT
0=2000:00 4.0 a.0 Sypstem Time OIMT
OxeR03:00 2.0 12.0 Alarmz UINT
O=E505:00 2.0 14.0 W arnings IMT
D«2120:00 4.0 16.0 Senzor Temperature DIMT
200

Passion for Sensors
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7.3.15. Index 0x1A05 (TPDO 6 mapping)

This object describes the content of ,transmit PDO 6”.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribue
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Zugriff
Werkseinstellung

Datentyp

Wert
0x1A05

TPDO 6 mapping parameter

ARRAY

Wert

0x00

ro

0x03
UNSIGNEDS8

Wert

0x01

ro
0x60040020
UNSIGNED32

Wert

0x02

ro
0x65050010
UNSIGNED32

Wert

0x03

ro
0x20000020
UNSIGNED32

Passion for Sensars
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In TwinCAT 3 kénnen Sie den Inhalt von TPDO 6 wie folgt aufrufen:
- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”
- Offnen Sie ,Process Data”
- Wabhlen Sie TPDO 6 in Sektion ,PDO List:”
- Sektion ,PDO Content (0x1A05):” zeigt den Inhalt

DO List:
Index Size Mame Flagz Sh sU
1400 4.0 TPDO 1 mapping parameter F 3 0
11407 8.0 TPDO 2 mapping parameter F 0
1402 16.0 TPDO 3 mapping parameter F ]
D1 403 4.0 TPOO 4 mapping parameter F ]
D1 404 200 TPDO & mapping parameter F 1]
D] A0S 10.0 TRDO & mapping parameter F 1]
1406 2.0 TPDO ¥ mapping parameter F ]

PO Content [Q«1A05):
Index Size Offz M ame Type Default [hex]
0«E004:00 4.0 0.0 Pozition walue DIMT
I=6505:00 20 4.0 W arnings IMT
Ox2000:.00 4.0 E.0 Syztem Time DINT

100
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7.3.16. Index 0x1A06 (TPDO 7 mapping)
Dieses Objekt beschreibt den Inhalt von ,transmit PDO 7*.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x1A06

Name TPDO 7 mapping parameter
Objektcode ARRAY

Entry description:

Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff ro
Werkseinstellung 0x01
Datentyp UNSIGNEDS
Attribut Wert
Subindex 0x01
Zugriff ro
Werkseinstellung 0x20030010
Datentyp UNSIGNED32
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In TwinCAT 3 kénnen Sie den Inhalt von TPDO 7 wie folgt aufrufen:
- Klicken Sie auf ,Box 1 (Baumer EAx580 EtherCAT Encoder)”
- Offnen Sie ,Process Data”
- Wabhlen Sie TPDOY in Sektion ,PDO List:”
- Sektion ,PDO Content (0x1A06):” zeigt den Inhalt

FOO List:
Index Size M arme Flags Sh S
O=1400 4.0 TPDO 1 mapping parameter F 3 I}
1401 a.0 TPDO 2 mapping parameter F I}
01402 16.0 TPDO 3 mapping parameter F I}
01403 4.0 TPDO 4 mapping parameter F I}
01404 20.0 TPDO & mapping parameter F n
01405 10.0 TPDO E mapping parameter F N
01406 TPDO 7 mapping parameter F i

PDO Cantent [0 ADS]:

Index Size (ffz Mame Type Default [hex)
0200300 2.0 0.0 Position walue 2 bytes IMT
20
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7.3.17. Index 0x1CO0O0 (Sync Manager Communication Types)

Passion for Sensars

Hier handelt es sich um ein Standard-EtherCAT-Objekt. Es liefert dem Benutzer Informationen tber die

Anzahl der verfugbaren EtherCAT-,Sync Manager” sowie deren Verwendung.

Hintergrund:

Ein EtherCAT-,Sync Manager” verwaltet einen bestimmten Speicherbereich in einem EtherCAT Slave
Controller (,der fur die Echtzeit verantwortliche Baustein"). In der Regel verwendet ein EtherCAT Slave vier
»-Sync Manager“: zwei fir azyklische EtherCAT-Mailboxdaten und zwei fiir zyklische EtherCAT-
Prozessdaten. Fir jeden der genannten Zwecke werden zwei ,Sync Manager“ benétigt, weil ein ,Sync

Manager* fir jede Richtung (Master zu Slave / Slave zu Master) gebraucht wird.

Dieses Objekt hat nicht direkt mit den Betriebsarten (,Free Run", ,SM3 sync." and ,DC SYNCO0") zu tun. Es
informiert den Benutzer lediglich Gber die Anzahl der verfiigbaren EtherCAT-,Sync Manager® und deren

Verwendung.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Wert
0x1CO00

Sync Manager Communication Types

ARRAY

Wert

0x00

ro

No
UNSIGNEDS8
0x04

Wert

0x01

ro

No
UNSIGNEDS8
0x01

Hinweis:

Gemass ETG.1000.6 V1.03 (Tabelle 75) steht Ox01 fur

»,mailbox receive (master to slave)".
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Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Access
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Passion for Sensars

Wert

0x02

ro

No
UNSIGNEDS8
0x02

Hinweis:
Gemass ETG.1000.6 V1.03 (Tabelle 75) steht 0x02 flir
,mailbox send (slave to master)“.

Wert

0x03

ro

No
UNSIGNEDS8
0x03

Hinweis:
Gemass ETG.1000.6 V1.03 (Tabelle 75) steht 0x03 fur
,process data output".

Wert

0x04

ro

No
UNSIGNEDS8
0x04

Hinweis:
Gemass ETG.1000.6 V1.03 (Tabelle 75) steht 0x04 fur
.process data input (slave to master)".
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Passion for Sensars

7.3.18. Index 0x1C12 (Sync Manager 2 PDO Assignment)
Dieses Objekt konfiguriert das Layout der zyklischen EtherCAT-Prozessdaten, die vom Master zum Slave

gesendet werden.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Wert

0x1C12

Sync Manager 2 PDO Assignment
ARRAY

Wert

0x00

rw (nur im Zustand ,Pre-Operational)
nein

UNSIGNEDS8

0

Weitere Eintrage werden nicht unterstiitzt, da der ,EAx580 EtherCAT“-Drehgeber keine Ubertragung von
zyklischen Prozessdaten in Richtung vom Master zum Drehgeber unterstiitzt.
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7.3.19. Index 0x1C13 (Sync Manager 3 PDO Assignment).

Dieses Objekt konfiguriert das Layout der zyklischen EtherCAT-Prozessdaten, die vom Slave an den Master
gesendet werden. Das Objekt 0x1C13 enthélt die aktuell aktive PDO-Zuordnung.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Wert

0x1C13

Sync Manager 3 PDO Assignment
ARRAY

Wert

0x00

rw (nur im Zustand ,Pre-Operational)
nein

UNSIGNEDS8

1

Wert
0x01
rw (nur im Zustand ,Pre-Operational®)
nein

ein Wert von :
- Ox1A00
- 0x1A01
- 0x1A02
- 0Ox1A03
- 0x1A04
- 0x1A05
- 0x1A06

0x1A00
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7.3.20. Index 0x1C33 (Input Sync Manager Parameter)
Dieses Objekt beschreibt und konfiguriert die Einstellungen fir den ,input sync manager (SM3)*“.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Wert
0x1C33
Input Sync Manager Parameter

RECORD

Wert

0x00

ro

no

0x0C
UNSIGNEDS8

Wert

0x01

Synchronization Type
rw

nein

0x0000: Betriebsart ,Free Run"
0x0001: Betriebsart ,SM3 sync."
0x0002: Betriebsart ,DC Sync0"

Mdoglicher SDO abort code:
0x06090030 (,range of parameter exceeded") fir alle
Werte > 0x02

0x00
UNSIGNED16
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Attribut
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Attribute
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Beschreibung

Zugriff

PDO mapping
Wertebereich
Werkseinstellung

Datentyp

Passion for Sensars

Wert

0x02

Cycle Time

ro

nein

Zykluszeit in Nanosekunden

- in Betriebsart ,Free Run": Zeit zwischen zwei Timer-
Ereignissen in Nanosekunden

- in Betriebsart ,SM3 sync.": Mindestzeit zwischen
zwei SM3-Ereignissen in Nanosekunden (62500 ns)

- in Betriebsart ,DC Sync0": ,SyncO cycle time" in
Nanosekunden (Zeit in den Registern 0x9A0 bis
0x9A3 des EtherCAT Slave Controllers)

1000000 (entspricht 1 ms)
UNSIGNED32

Value

0x04

Synchronization Types supported
ro

nein

Bit 0: ,Free Run" unterstitzt
Bit 1: ,SM3 sync." unterstitzt
Bit 2 ,DC Sync0" unterstiitzt

0x07
UNSIGNED16

Wert
0x05

Minimum Cycle Time

(min. vom Slave unterstiitzte Zykluszeit in
Nanosekunden)

ro

nein

62500

62500
UNSIGNED32
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Attribut Wert

Subindex 0x06

Beschreibung Calc and Copy Time

Zugriff ro

PDO mapping nein

Datentyp UNSIGNED32

Attribut Wert

Subindex 0xoC

Beschreibung ,Cycle Time Too Small" counter

Zugriff ro

PDO mapping nein

Datentyp UNSIGNED16
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com

02.20 83/121



Baumer

7.4. Hersteller-spezifische CoE-Objekte (Index 0x2000 bis Ox5FFF)

7.4.1. Ubersicht

Passion for Sensars

Objekt  Name Typ Zugriff  Werkseinstellung ”PDO
Mappable”
0x2000 @ System Time UNSIGNED32 ro ja
0x2001 @ Gear Factor Configuration
0x01 Gear Factor Mode Control UNSIGNED16 rw 1 nein
0x02 Numerator UNSIGNED32 rw Siehe Kapitel fiir nein
Objekt 0x2001
0x03 Denominator UNSIGNED32 rw Siehe Kapitel fiir nein
Objekt 0x2001
0x2002 @ Speed Calculation
Configuration
0x01 Operation Control UNSIGNEDS8 rw 0x01 nein
0x02 Speed Measuring Unit UNSIGNEDS rw 0x03 nein
0x03 Speed Filter Update Time In | UNSIGNEDS8 rw 0x10 nein
Milliseconds
0x04 Speed Filter Depth UNSIGNEDS8 rw 0x05 nein
0x2003  Position value 2 bytes UNSIGNED16 ro ja
0x2004  Speed value 4 bytes INTEGER32 ro ja
0x2005 | Button Preset Value UNSIGNED32 rw 0 nein
0x2120 @ Sensor Temperature INTEGER32 ro ja
0x2122 | Order ID VISIBLE_STRING | ro nein
0x2201  Expected Cycle Time For UNSIGNED32 w 1000000 nein
Position Update (entspricht 1 ms)
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7.4.2. Index 0x2000 (System Time)
Dieses Objekt enhélt einen Zeitstempel der Abtastung der Positionsdaten.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x2000

Name System Time

Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

PDO mapping TPDO

Wertebereich UNSIGNED32

Werkseinstellungen keine
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Passion for Sensars

7.4.3. Index 0x2001 (Gear Factor Configuration)
Dieses Objekt konfiguriert den Getriebefaktor, der den (skalierten) Positionswert beeinflusst.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode
Entry descriptions:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Werkseinstellung

Attribut
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Wert
0x2001
Gear Factor Configuration

RECORD

Wert
0x00
const
nein

0x03

Wert

0x01

Gear Factor Mode Control
rw

nein

0x0000:
Getriebefaktor-Funktion nicht aktiv

Die Parameter Zahler (0x2001:02) und Nenner
(0x2001:03) werden ignoriert.

0x0001.:

Getriebefaktor-Funktion aktiv

Die Parameter Zahler (0x2001:02) und

Nenner (0x2001:03) werden angewendet.

Alle anderen Werte sind nicht zulassig.

0x0000
UNSIGNED16
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Attribut
Subindex

Beschreibung

Zugriff
PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex

Beschreibung

Passion for Sensars

Wert
0x02

Numerator (auch ,Nominator" genannt)
= Dbedeutet ,Zahler"

rw
nein

1..8192 (Variante ,MT16ST13")
1..4096 (Variante ,MT16ST14")
1..16384 (Variante ,MT13ST18")

Alle anderen Werte sind nicht zuléssig.

8192 (Variante ,MT16ST13")
4096 (Variante ,MT16ST14")
16384 (Variante ,MT13ST18")

UNSIGNED32

Wert
0x03

Denominator (auch "Divisor" genannt)
= bedeutet ,Nenner"

Zugriff rw

PDO mapping nein

Wertebereich 1..65535 (Varianten ,MT16ST13", ,MT16ST14"
»,MT13ST18")
Alle anderen Werte sind nicht zulassig

Werkseinstellung 1 (Varianten ,MT16ST13", ,MT16ST14" und
»,MT13ST18")

Datentyp UNSIGNED32

Maoglicher SDO abort code fiir Subindex 1:
0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > 1

Mogliche SDO abort codes fur Subindex 2:

- 0x06090030 (,range of parameter exceeded") wenn Kombination der Parameter Zahler, Nenner und
Gesamtmessbereich den 32-Bit-Bereich des Positionswert Uiberschreitet

- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > oberer Grenzwert (varianten-spezifisch,
z. B. 8192 fir ,MT16ST13")

- 0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert < 1

Mogliche SDO abort codes fur Subindex 3:

- 0x06090030 (,range of parameter exceeded") wenn Kombination der Parameter Zahler, Nenner und
Gesamtmessbereich den 32-Bit-Bereich des Positionswert Uiberschreitet

- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > 65535

- 0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert < 1
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7.4.4. Index 0x2002 (Speed Calculation Configuration)
Dieses Objekt konfiguriert die Berechnung des Drehzahlwerts.

Object description:

Attribut
Index
Name

Objektcode

Entry descriptions:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Attribut
Subindex

Beschreibung

Zugriff
PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Wert
0x2002
Speed Calculation Configuration

RECORD

Wert
0x00
const
nein
0x04
0x04

Wert
0x01

Operation Control
rw
nein

0x00..0x01

Passion for Sensars

0x00: nicht aktiv (Drehzahl wird nicht berechnet)

0x01: aktiv (Drehzahl wird berechnet)

0x01
UNSIGNEDS
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Attribut
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich
Werkseinstellung

Datentyp

Attribut
Subindex
Beschreibung
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich
Werkseinstellung

Datentyp

Passion for Sensars

Wert

0x02

Speed Measuring Unit
rw

nein

0x00..0x03

0x00: Schritte/1000 ms

0x01: Schritte/100 ms

0x02: Schritte/10 ms

0x03: Umdrehungen pro Minute (U/min)

0x03
UNSIGNEDS

Wert

0x03

Speed Filter Update Time In Milliseconds
rw

nein

0x01 bis OXFF

0x10 (16 ms)

UNSIGNEDS8

Wert

0x04

Speed Filter Depth
rw

nein

0x01 bis OxFF
0x05
UNSIGNEDS8
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Mdogliche SDO abort codes fur Subindex 1:

- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > 1

- 0x08000022 (,Data cannot be transferred or stored to the application because of the present device state.")
wenn konfiguierte EtherCAT Zykluszeit weniger als 100 ms betragt

Moglicher SDO abort code fiir Subindex 2:
0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > 3

Moglicher SDO abort code fiir Subindex 3:
0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert < 1

Mdoglicher SDO abort code fur Subindex 4:
0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert < 1

7.4.5. Index 0x2003 (Position value 2 bytes)

Dieses Objektenthalt den skalierten Positionswert bei aktivierter Skalierungsfunktion. Wenn die
Skalierungsfunktion nicht aktiv ist, enthalt dieses Objekt den Rohpositionswert. Um die Skalierungsfunktion
zu aktivieren oder deaktiveren, muss Bit 2 in Objekt 0x6000 gesetzt oder zurlickgesetzt werden.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x2003

Name Position value 2 bytes
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16

Entry description:

Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff ro
PDO mapping TPDO
Werkseinstellung keine
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7.4.6. Index 0x2004 (Speed value 4 bytes)

Dieses Objekt enthélt den Drehzahlwert. Mapping in ein PDO ist moglich.

Hinweis:

Arbeitet der Drehgeber in der Betriebsart ,Synchronous with SM3 Event", muss das Objekt 0x2201 korrekt
gesetzt sein, um das Auslesen eines giiltigen Drehzahlwertes in Objekt 0x2004 zu ermdglichen.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x2004

Name Speed value 4 bytes
Objektcode VAR

Datentyp SIGNED32

Entry description:

Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff ro
PDO mapping TPDO
Werkseinstellung Keine
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7.4.7. Index 0x2005 (Preset-Wert fur Preset mit Taste)
Dieses Objekt enthélt den Preset-Wert, der bei einem manuellen Preset-Vorgang mit Taste verwendet wird.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x2005

Name Button Preset Value
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Entry description:

Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff rw

PDO mapping nein
Wertebereich 0to TMR-1

TMR: total measuring range (Inhalt von CoE-Objekt
0x6002)

Werkseinstellung 0x00000000

Moglicher SDO abort code:

0x08000022 (,Data cannot be transferred or stored to the application because of the present device state.”)
wenn die Berechnung des Positionswertes deaktiviert ist
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7.4.8. Index 0x2120 (Sensor Temperature)
Dieses Objekt enthélt die vorzeichenbehaftete Sensortemperatur in Grad Celsius.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x2120

Name Sensor Temperature
Objektcode VAR

Datentyp SIGNED32

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

PDO mapping TPDO

Wertebereich -128 bis 127 Grad Celsius
Werkseinstellung keine

7.4.9. Index 0x2122 (Order ID)
Dieses Objekt enthélt die Order-ID des Drehgebers als String.

Attribut
Name
Objektcode
Datentyp
Zugriff

PDO Mapping

Wert

Order ID

VAR
VISIBLE_STRING[32]
ro

nein
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7.4.10. Index 0x2201 (Expected Cycle Time For Position Update)

Dieses Objekt enthélt die fir das Lesen der Positionswerte erwartete Zykluszeit (in Nanosekunden).

Es sind nur Werte zuléssig, die ohne Rest durch 1000 teilbar sind. Wert 62500 ist die einzige Ausnahme.
Wenn 62500 (62,5 ps) in das CoE-Objekt 0x2201 geschrieben wird, wird der Wert des CoE-Objektes 0x2201
auf 62000 (62 ps) gesetzt.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x2201

Name Expected Cycle Time For Position Update
Objektcode VAR

Datentype UNSIGNED32

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff rw

PDO mapping nein

Wertebereich 62500 (62,5 us) bis 255000000 (255 ms)
Werkseinstellung 1000000

Moégliche SDO abort codes:

- 0x06090030 (,range of parameter exceeded") wenn Wert nicht ohne Rest durch 1000 teilbar ist
(Ausnahme: 62500 fir ,62,5 us")

- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert héher als 255000000 (255 ms) ist
- 0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert niedriger als 62500 (62,5 us) ist

Der Wert ist abhéngig von der Betriebsart. Diese wird in Subindex 1 von CoE-Objekt 0x1C33 definiert.
Folgende Betriebsarten sind mdglich:

- Free Run

- SM3 sync.

- DC SyncO

Free Run
Objekt 0x2201 ist fest eingestellt auf 1000000 (1 ms). Dieser Wert wird von der Firmware ohne
Bedienereingriff in das Objekt geschrieben.

SM3 sync.
Die erwartete Zeit zwischen zwei SM3-Ereignissen in Nanosekunden muss in das Objekt geschrieben

werden.

DC Sync0
Wahrend der Drehgeber vom Zustand Pre-Operational zu Safe-Operational wechselt, wird die konfigurierte

»oyncO cycle time" in Nanosekunden direkt von der Firmware aus den Registern 0x9A0 bis 0x9A3 des
EtherCAT Slave Controllers ausgelesen. Der gelesene Wert wird direkt in Objekt 0x2201 geschrieben.

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
02.20 94/121



Baumer

ACHTUNG (in allen Betriebsarten)

Passion for Sensars

Wird der Wert in Objekt 0x2201 geandert, hat dies einen Einfluss auf die Zeitbasis zur Berechnung der
Drehzahl, Drehzahliiberwachung, etc. Dies kann zu verfalschten Ergebnissen flihren!

Die Zykluszeit in Objekt 0x2201 dient als Zeitbasis zur Drehzahlberechnung. Ein Schreibzugriff auf Objekt
0x2201 erfolgt in TWinCAT beispielsweise unter dem Register ,Startup”. SDO-Downloads wahrend des
Ubergangs von Pre-Operaitonal zu Safe-Operational kdnnen unter dem Register ,Startup” definiert werden.

Zwei SDO-Downloads kdnnen definiert werden, um das Gerat in die Betriebsart ,SM3 sync." mit einer
definierten Zykluszeit zu versetzen. Wenn das Gerat in ,SM3 sync." mit einer Zykluszeit von 2 ms laufen soll,
muss Folgendes getan werden:

- SDO-Download fiir Objekt 0x1C33:01 mit Wert 0x0001 hinzufiigen

- SDO-Download fiir Objekt 0x2201 mit Wert 2000000 (entspricht 2 ms) hinzufiigen

7.5. Profil-spezifische CoE-Objekte (Index 0x6000 bis OxFFFF)

7.5.1. Ubersicht

Objekt

0x650B

Name

Operating parameters
Measuring units per revolution
Total measuring range in
measuring units

Preset value

Position value

Position raw value
Operating status
Single-turn resolution
Number of distinguishable
revolutions

Alarms

Supported alarms
Warnings

Supported warnings

Profile and software version
Operating time

Offset value

Module identification

Serial number

Typ

UNSIGNED16
UNSIGNED32
UNSIGNED32

UNSIGNED32
UNSIGNED32
UNSIGNED32
UNSIGNED16
UNSIGNED32
UNSIGNED32

UNSIGNED16
UNSIGNED16
UNSIGNED16
UNSIGNED16

UNSIGNED32
UNSIGNED32
INTEGER32

INTEGER32
UNSIGNED32

Zugriff

ro
w
w

w
ro
ro
ro
ro
ro

ro
ro
ro
ro

ro
ro
ro

ro

Werkseinstellung

0x0004

0x00000000

0x0000

0xF003

0x0000

0xD013

(fur ,EAL580
EtherCAT"-Geréate)

OxFO011

(fur ,EAM580
EtherCAT“-Gerate)
0x01000400

0x00000000

»,PDO
Mappable”
nein

nein

nein

nein
ja
ja
nein
nein
nein

nein
nein
nein
nein

nein
nein
nein
nein

nein

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL

02.20

95/121

www.baumer.com



Baumer

7.5.2. Index 0x6000 (Operating parameters)
Dieses Objekt definiert Code-Sequenz und Skalierung.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode
Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Wert

0x6000

Operating parameters
VAR

UNSIGNED16

Wert

0x00

rw

nein

Siehe untenstehende Tabelle

Siehe untenstehende Tabelle

Passion for Sensars
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Feld Bit Werte- Werks Beschreibung
bereich einstellung
cs: Code Sequence 0O Obisl O Bit nicht gesetzt = aufsteigende Werte bei
Drehung im Uhrzeigersinn (mit Blick auf das
Wellenende).

Bit gesetzt = aufsteigende Werte bei Drehung
gegen den Uhrzeigersinn (mit Blick auf das

Wellenende)
cdc: Commissioning 1 0 Nicht unterstitzt
diagnostic
control
sfc: Scaling function 2 Obisl 1 Bit nicht gesetzt = Skalierungsfunktion ftr
control Positionswert ist deaktiviert
Bit ist gesetzt = Skalierungsfunktion fur
Positionswert ist aktiviert
md: Measuring 3 0 Nicht unterstitzt
direction
hsfc: High resolution 4 0 Nicht unterstitzt
scaling
function control
reserved 5 0 Reserviert
bis
11
mspl to msp4: 12 0 Nicht unterstutzt

Manufacturer-specific = bis
operating parameter | 15
lto4
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7.5.3. Index 0x6001 (Measuring units per revolution)
Dieses Objekt enthélt die gewtinschte Singleturn-Aufldsung in Schritten im Bereich von 1 bis zur maximalen

Geberauflésung.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode
Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Mogliche SDO abort codes:

Wert

0x6001

Measuring units per revolution
VAR

UNSIGNED32

Wert
0x00
rw
nein

1..8192 (Variante ,MT16ST13")
1..16384 (Variante ,MT16ST14")
1..262144 (Variante ,MT13ST18")

Alle anderen Werte sind nicht zulassig.

8192 (Variante ,MT16ST13")
16384 (Variante ,MT16ST14")
262144 (Variante ,MT13ST18")

- 0x06090030 (,range of parameter exceeded”) wenn Parameter nicht zum Wert in CoE-Objekt 0x6002 passt
- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > Gerate-spezifischer Maximalauflésung

(z. B. 8192 fir Variante ,MT16ST13")

- 0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert < 1
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7.5.4. Index 0x6002 (Total measuring range in measuring units)
Dieses Objekt enthélt den parametrierten Gesamtmessbereich.

Object description:

Passion for Sensars

Attribute Value

Index 0x6002

Name Total measuring range in measuring units

Objektcode VAR

Data type UNSIGNED32

Entry description:

Attribute Value

Subindex 0x00

Access rw

PDO mapping no

Value range 2..536870912 (Variante ,MT16ST13")
2..1073741824 (Variante ,MT16ST14")
2..2147483648 (Variante ,MT13ST18")

Default value 536870912 (Variante ,MT16ST13")

1073741824 (Variante ,MT16ST14")
2147483648 (Variante ,MT13ST18")

Mogliche SDO abort codes:

- 0x06090030 (,range of parameter exceeded") wenn Parameter nicht zum Wert in CoE-Objekt 0x6001 passt
- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Wert > Gerate-spezifischer Maximalauflosung

(z. B. 536870912 fur Variante ,MT16ST13")

- 0x06090032 (,value of parameter written too low") wenn Wert < 1
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7.5.5. Index 0x6003 (Preset value)

Dieses Objekt enthélt den gewiinschten absoluten Preset-Wert. Schreiben dieses Objekts fuhrt einen Preset
Vorgang aus. Das bedeutet, dass der Geber sofort auf den im Objekt 0x6003 angegebenen absoluten
Positionswert gesetzt wird. Intern wird vom Geber ein Preset-Offset berechnet und im nicht-flichtigen
Speicher abgelegt (kein Speicherbefehl tiber CoE-Objekt 0x1010 erforderlich).

Object description:

Attribut Wert

Index 0x6003

Name Preset value
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Entry description:

Attribute Value
Subindex 0x00
Zugriff rw
PDO mapping nein
Werkseinstellung 0

Possible SDO Abort Codes:

- 0x06090031 (,value of parameter written too high") wenn Preset-Wert ausserhalb des Wertebereiches liegt
- 0x08000022 (,Data cannot be transferred or stored to the application because of the present device state.")
wenn die Berechnung des Positionswertes deaktiviert ist (z. B. bei einer EtherCAT-Zykluszeit unter 100 ps)

Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
02.20 100/121



Ba umer Passion for Sensors

7.5.6. Index 0x6004 (Position value)

Dieses Objekt enthélt den skalierten Positionswert, sofern die Skalierungsfunktion aktiviert wurde. Bei
deaktivierter Skalierungsfunktion enthélt dieses Objekt den Positionsrohwert. Um die Skalierungsfunktion zu
aktivieren bzw. zu deaktiveren muss Bit 2 in Objekt 0x6000 gesetzt bzw. zuriickgesetzt werden.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x6004

Name Position value
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Entry description:

Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff ro
PDO mapping TPDO
Werkseinstellung keine

7.5.7. Index 0x600C (Position raw value)
Dieses Objekt enthélt den Positionsrohwert (ohne Skalierung).

Object description:

Attribut Wert

Index 0x600C

Name Position raw value
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Entry description:

Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff ro
PDO mapping TPDO
Werkseinstellung keine
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7.5.8.
Dieses Objekt enthélt den Betriebszustand des Drehgebers, wie er in Objekt 0x6000 konfiguriert ist.

Baumer

Index 0x6500 (Operating status)

Object description:

Attribut

Index

Name

Objektcode

Datentyp

Entry description:

Attribut

Subindex

Zugriff

PDO mapping

Wertebereich

Werkseinstellung

Wert

0x6500
Operating status
VAR
UNSIGNED16

Wert
0x00
ro
nein

siehe Index 0x6000 (Operating parameters)

Passion for Sensars

siehe Index 0x6000 (Operating parameters)
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7.5.9. Index 0x6501 (Singleturn resolution)

Dieses Objekt enthélt die maximale Singleturn-Aufldsung in Schritten.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode

Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Werkseinstellung

Wert

0x6501

Singleturn resolution
VAR

UNSIGNED32

Wert
0x00
const
nein

8192 = 0x2000 (Variante ,MT16ST13")
16384 = 0x4000 (Variante ,MT16ST14")
262144 = 0x40000 (Variante ,MT13ST18")

Passion for Sensars
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7.5.10. Index 0x6502 (Number of distinguishable revolutions)
Dieses Objekt enthélt die maximale Anzahl der vom Geber unterscheidbaren Umdrehungen.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode

Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Werkseinstellung

Wert

0x6502

Number of distinguishable revolutions
VAR

UNSIGNED32

Wert
0x00
const
nein

65536 = 0x10000 (Variante ,MT16ST13")
65536 = 0x10000 (Variante ,MT16ST14")
8192 = 0x2000 (Variante ,MT13ST18")

Passion for Sensars
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7.5.11. Index 0x6503 (Alarms)
Dieses Objekt enthélt die Alarmbits des Drehgebers.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x6503

Name Alarms
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

PDO mapping TPDO

Wertebereich Siehe untenstehende Tabelle
Werkseinstellung Alle Bits auf 0

Bit Beschreibung

0 pe: position error

1 cde: commissioning diagnostic state
2..11 reserviert

12 msal: manufacturer-specific alarm 1
13 msaz2: manufacturer-specific alarm 2
14 msa3: manufacturer-specific alarm 3

15 msa4: manufacturer-specific alarm 4
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7.5.12. Index 0x6504 (Supported alarms)

Dieses Objekt beschreibt die vom Geber unterstiitzten Alarme.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode

Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Bit Beschreibung
0 pe: position error
1 cde: commissioning diagnostic state

2..11 reserved

12 msal: manufacturer-specific alarm 1
13 msa2: manufacturer-specific alarm 1
14 msa3: manufacturer-specific alarm 1
15 msa4: manufacturer-specific alarm 4

Wert

0x6504
Supported alarms
VAR
UNSIGNED16

Wert

0x00

ro

nein

Siehe untenstehende Tabelle

0xFO03

Unterstitzt
ja
ja
ja
ja
ja

ja

Weitere Informationen kdnnen unter Mapping Tabelle gefunden werden.

Passion for Sensars
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7.5.13. Index 0x6505 (Warnings)
Dieses Objekt enthélt die Warnbits des Drehgebers.

Object description:

Attribut Wert

Index 0x6505

Name Warnings
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16

Entry description:

Attribut Wert

Subindex 0x00

Zugriff ro

PDO mapping TPDO

Wertebereich Siehe untenstehende Tabelle
Werkseinstellung Alle Bits auf 0

Bit Beschreibung

0 fe: frequency exceeded

1 Icr: light control reserve

2.3 not supported

4 bc: battery charge
5 not supported
6 not supported

7..11 reserved

12 msw1: manufacturer-specific warning 1
13 msw2: manufacturer-specific warning 2
14 msw3: manufacturer-specific warning 3
15 msw4: manufacturer-specific warning 4
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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7.5.14. Index 0x6506 (Supported warnings)

Passion for Sensars

Dieses Objekt beschreibt die vom Geber unterstiitzten Warnungen.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode

Datentyp
Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping
Wertebereich

Werkseinstellung

Bit Beschreibung

0 fe: frequency exceeded

1 Icr: light control reserve

2.3 Nicht unterstitzt

4 bc: battery charge

5 Nicht unterstitzt

6 Nicht unterstitzt

7..11 reserviert

12 msw1: manufacturer-specific warning 1
13 msw2: manufacturer-specific warning 2
14 msw3: manufacturer-specific warning 3
15 msw4: manufacturer-specific warning 4

Wert

0x6506

Supported warnings
VAR

UNSIGNED16

Wert

0x00

const

nein

Siehe untentstehende Tabelle

0xDO013 fiir EAL-Geréte
OxFO011 fur EAM-Geréate

Unterstutzt
ja
ja

ja

ja
ja
ja

ja

Weitere Informationen kdnnen unter Mapping Tabelle gefunden werden.
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7.5.15. Index 0x6507 (Profile and software version)
Dieses Objekt enthélt die Profil- und Software-Version des Drehgebers.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode

Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Werkseinstellung

Wert

0x6507

Profile and software version
VAR

UNSIGNED32

Wert

0x00

const

nein
0x01000400

Bedeutung von ,,0x01000400":
- Software-Version ist 1.0
- Profil-Version ist 4.0 (im CiA-Profil 406)

Passion for Sensars
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7.5.16. Index 0x6508 (Operating time)

Passion for Sensars

Dieses Objekt enthélt die Betriebsstunden des Drehgebers als ein Vielfaches von 6 Minuten.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode

Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Wert

0x6508
Operating time
VAR
UNSIGNED32

Wert
0x00
ro

nein
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7.5.17. Index 0x6509 (Offset value)

Passion for Sensars

Dieses Objekt enthélt den Preset-Offset des Drehgebers. Der Wert dieses Objekts wird berechnet, wenn in
Objekt 0x6003 geschrieben wird oder ein manueller Preset-Vorgang durch die Taste ausgeldst wird.

Object description:

Attribue
Index
Name
Objektcode
Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Wert
0x6509
Offset value
VAR
INTEGER32

Wert
0x00
ro

nein
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7.5.18. Index 0x650A (Modul identification)
Dieses Objekt enthélt einen konstanten hersteller-spezifischen Offsetwert.

Object description:

Attribut Wert
Index Ox650A
Name Module identification
Objektcode ARRAY
Entry description:
Attribut Wert
Subindex 0x00
Zugriff const
PDO mapping nein
Wertebereich 0x01
Attribut Wert
Subindex 0x01
Description Manufacturer offset value
Zugriff ro
PDO mapping nein
Wertebereich INTEGER32
Werkseinstellung 0
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7.5.19. Index 0x650B (Serial number)

Passion for Sensars

Dieses Objekt enthélt die Seriennummer des Drehgebers und ist intern mit Subindex 4 von Objekt 0x1018

vebunden.

Object description:

Attribut
Index
Name
Objektcode
Datentyp

Entry description:

Attribut
Subindex
Zugriff

PDO mapping

Wert

0x650B

Serial number
VAR
UNSIGNED32

Wert
0x00
const

nein
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7.6. Parametrierung
7.6.1. Messeinheiten pro Umdrehung
Die zuléssigen Werte flr die Messeinheiten liegen im Bereich von 1 bis zur maximalen Geberauflésung.

Weiterfithrende Informationen finden sich unter Index 0x6001 (Measuring units per revolution).

7.6.2. Gesamtmessbereich

Die zulassigen Werte liegen im Bereich von 2 bis zum Produkt von programmierter Auflésung multipliziert mit
der maximalen Anzahl an Umdrehungen, die der Geber unterstutzt.

Weiterfihrende Informationen finden sich unter Index 0x6002 (Total measuring range in measuring units).

7.6.3. Code-Sequenz

Das Verhalten der Positionsdaten in Drehrichtung der Welle bei Blick auf den Flansch:
CW (,clockwise®) = aufsteigende Werte bei Umdrehung im Uhrzeigersinn
CCW (,counter-clockwise®) = aufsteigende Werte bei Drehung gegen den Uhrzeigersinn

Weiterfihrende Informationen finden sich unter Index 0x6000 (Operating parameters).

7.6.4. Skalierungsfunktion

Bei aktivierter Skalierungsfunktion werden die Einstellungen von ,Schritte pro Umdrehung” und
»,Gesamtmessbereich” berucksichtigt.

Weiterfiihrende Informationen finden sich unter in Index 0x6000 (Operating parameters).

7.6.5. Messeinheit Drehzahl
Siehe Geschwindigkeit: Messeinheit.

7.6.6. Aktualisierungszeit Drehzahl
Siehe Geschwindigkeit: Aktualisierungszeit.

7.6.7. Filtertiefe Drehzahl
Siehe Geschwindigkeit: Filtertiefe.
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7.6.8. Getriebefaktor: Aktivierung

Bei aktivem Getriebefaktor wird der Geber auf der Priméarseite (Antrieb) des Getriebes montiert, gibt aber
Positionsdaten aus, als sei er auf der Sekundarseite (Abtrieb) des Getriebes montiert. Der Parameter
"Gesamtmessbereich" definiert immer die Anzahl der erforderlichen Schritte fiir eine Umdrehung auf der
Sekundérseite des Getriebes.

n2 (z2)

Primarseite (Antrieb)
Nenner

Sekundarseite (Abtrieb)
Zahler

Zéhler _ Drehzahl Antriebsseite (n2) _ Zéhnezahl Abtriebsseite (z1)
Nenner  Drehzahl Abtriebsseite (n1) " Zahnezahl Antriebsseite (z2)

Getriebefaktor i =

Die Werte fir Zahler und Nenner des Getriebefaktors ergeben sich direkt aus den Zahnezahlen. Im obigen
Beispiel ist die Zahnezahl auf der Abtriebsseite 75. Auf der Antriebsseite ist die Z&dhnezahl 10.

Der Parameter ,Schritte pro Umdrehung" wird nicht in der Getriebefaktor-Funktion eingestellt, sondern ergibt
sich aus Gesamtmessbereich, Zahler und Nenner.

Nenner
Zihler

Schritte pro Umdrehumg = Gesamtmessbereich *

Beispiel:
Der Getriebefaktor soll 75:10 (also 7,5) betragen.
Die Aufldsung auf der Sekundarseite des Getriebes soll ,1 Umdrehung = 10000 Schritte* betragen.

Der Zahler ist 75 und der Nenner ist 10. Fir Zahler und Nenner sind nur ganzzahlige Werte
zulassig. Der Gesamtmessbereich ist 10000.

Der Geber dreht 7,5 Umdrehungen fiir eine Umdrehung auf der sekundaren Getriebeseite. Daraus
ergeben sich als ,Schritte pro Umdrehung" fur den Geber 10000 / 7,5 = 1333,3333.

Hinweis:
Eine Anderung von CoE-Objekt 0x2001:01 I6scht die internen Offsetwerte (sofern vorhanden). Die aktuelle
Position geht somit verloren (siehe auch Preset-Vorganag).

Die Getriebefaktor-Funktion wird auch als ,Zahler/Nenner-Skalierung” oder ,Rundachsfunktion” bezeichnet.
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7.6.9. Getriebefaktor: Zahler
Dieser Parameter wird nur bei aktivierter Getriebefaktor-Funktion berticksichtigt.

Bei Verwendung einer Getriebeuntersetzung (n2 < nl) ist der Zéhler des Getriebefaktors groRRer als der
Nenner.

Hinweis:
Fir den Zahler gelten folgende Einschrankungen:

EAL580 MT Drehgeber ST13 MT16, optisch: Zahler <= 8192
EAL580 MT Drehgeber ST18 MT13, optisch: Zahler <= 4096
EAM580 MT Drehgeber ST14 MT16, magnetisch: Zahler <= 16384

7.6.10. Getriebefaktor: Nenner
Dieser Parameter wird nur bei aktivierter Getriebefaktor-Funktion bertcksichtigt.

Bei einer Getriebelbersetzung (n2 > nl) ist der Nenner grosser als der Zahler.

7.6.11. Getriebefaktor: Parametrierung

Zulassige Kombinationen von Zahler, Nenner und Gesamtmessbereich ergeben sich aus der unten
stehenden Formel. Der Parameter ,Schritte pro Umdrehung®“ darf nicht die zulassigen Maximalwerte des
Gebers Ubersteigen. Diese sind je nach Gebertyp unterschiedlich.

Nenner

Schritte pro Umdrehung = Gesamtmessbereich *

Zéhler
EAL580 MT Drehgeber ST13 MT16, optisch: Schritte pro Umdrehung <= 65536
EAL580 MT Drehgeber ST18 MT13, optisch: Schritte pro Umdrehung <= 524288
EAM580 MT Drehgeber ST14 MT16, magnetisch: Schritte pro Umdrehung <= 65536
Baumer_EAx_EtherCAT_DE_MNL www.baumer.com
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7.6.12. Wichtiger Hinweis fur Multiturn-Betrieb des Drehgebers
~Endlosbetrieb* wird im Bedarfsfall automatisch unterstitzt.

Somit mussen die Geberparameter ,Gesamtmessbereich" und ,Schritte pro Umdrehung" in keinem
bestimmten Verhéaltnis zueinander stehen.

Im Endlosbetrieb darf sich die Geberwelle im stromlosen Zustand maximal ¥4 der Anzahl der maximal
mdglichen Umdrehungen drehen. Bei einem Geber mit max. 65536 (2'6) Umdrehungen (entspricht 16
»Multiturn-Bits") wéaren dies 16384 (214) Umdrehungen. Bei einem Geber mit 13 ,Multiturn-Bits“ waren dies
entsprechend 2048 (211) Umdrehungen. Sollte diese Anzahl der Umdrehungen Uberschritten werden, muss
der Geber nach jedem Wiedereinschalten referenziert werden (Preset-Vorgang durchfuhren). Ist kein
Endlosbetrieb aktiviert, darf sich die Geberwelle im stromlosen Zustand (ohne Auswirkung auf den
Positionswert) beliebig oft drehen.

So stellt man fest, ob bei gegebenen Parametern der ,Endlosbetrieb” aktiv ist:

e Multiplizieren Sie die maximal moglichen Umdrehungen (Typ-abhéngig: z. B. ist der Wert 65536 fir eine
Auflésung von 16 Bit und 8192 fiir eine Auflésung von 13 Bit) mit dem Parameter ,Schritte pro
Umdrehung®

e Teilen Sie diesen Wert durch den Wert ,Gesamtmessbereich®

e Bleibt ein Rest nach der Division, ist der Endlosbetrieb aktiv.

Beispiel fur eine Parametrierung OHNE Endlosbetrieb:

Max. mogliche Anzahl Umdrehungen: 65536 (16 Bit Multiturn)

Schritte pro Umdrehung: 3600

Gesamtmessbereich: 29491200

Rechnung: 65536 x 3600 / 29491200 = 8 (kein Rest)
Beispiel fur eine Parametrierung MIT Endlosbetrieb:

Max. mdgliche Anzahl Umdrehungen: 65536 (16 Bit Multiturn)

Schritte pro Umdrehung: 3600

Gesamtmessbereich: 100000

Rechnung: 65536 x 3600 / 100000 = 2359 (Rest 29600)

7.6.13. Preset
Siehe Preset-Vorgang.

7.6.14. Reihenfolge der Parametrierung

Bitte gehen Sie in der folgenden Reihenfolge vor:
- Schreiben von CoE-Objekt Index 0x6000 (Operating parameters)
- Schreiben von CoE-Objekt Index 0x6002 (Total measuring range in measuring units)
- Schreiben von CoE-Objekt Index 0x6001 (Measuring units per revolution)
- Schreiben von CoE-Objekt Index 0x6003 (Preset value)
- Schreiben von CoE-Objekt Index 0x1010 (Save Parameters)

Es ist wichtig, Objekt Index 0x1010 (Save Parameters) zu schreiben. Dabei muss der Wert 0x65766173
(bedeutet ,save" im ASCII-Code) in Subindex 1 von Objekt 0x1010 geschrieben werden.
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7.7. Fehlerbehandlung

7.7.1. CoE Emergency Messages
CoE Emergency Messages kénnen wie Alarmmeldungen angesehen werden, die von einem EtherCAT

Slave im Falle eines ,Alarmereignisses” gesendet werden. Der EtherCAT Slave sendet die Alarmmeldung
ohne vorherige Aufforderung durch den EtherCAT Master. Eine CoE Emergency Message ist also keine
Antwort auf eine Anfrage eines EtherCAT Masters. CoE Emergency Messages haben folgendes Format:
Variable Typ Beschreibung
error code UINT16 Fehlercode geméass IEC 61158 Part 2-6 Type 12 (oder ETG 1000.6)
error register UINT8 Fehlerregister geméass IEC 61158 Part 2-6 Type 12 (oder ETG 1000.6)

diagnostic data  UINT8[5]  Diagnosedaten
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Passion for Sensars

7.7.2. Mapping Tabelle

Die nachstehende Tabelle beschreibt die Reaktion des Drehgebers auf bestimmte Diagnose-Ereignisse in
den CoE-Objekten 0x1001, 0x6503 und 0x6505. Ferner werden die CoE Emergency Messages auf
bestimmte Diagnose-Ereignisse aufgelistet.

Diagnose- Bit(s) in Bit(s) in CoE Emergency Message Wert von
Ereignis CoE- CoE-Objekt | Inhalt CoE-Objekt
Objekt 0x6503 0x1001
0x6505 gesetzt
gesetzt
temperature sensor | 15 - - unverandert
communication
light control reserve | 1 Ound 12 Fehlercode: OxFF02 Bit 0 gesetzt
error Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 02]
internal CRC error | - Ound 13 Fehlercode: 0xFF04, Bit O gesetzt
Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 04]
internal frame error | - Ound 14 Fehlercode: OxFFO05, Bit O gesetzt
Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 05]
speed violation 0 0 Fehlercode: 0xFFO06, Bit O gesetzt
Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 06]
electronic device - 1und 15 Fehlercode: OxXFF07, Bit 0 gesetzt
label (EDL) error Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 07]
operation hours 14 - - unverandert
counter error
encoder runtime - 15 Fehlercode: OxFFOC, Bit 0 gesetzt
data error Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 0C]
parameter data - 15 Fehlercode: OxFFOE, Bit O gesetzt
error Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 OE]
low battery voltage | 4 - Fehlercode: OxFF10, Bit O gesetzt
Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 10]
magnetic sampling | - O und 12 Fehlercode: OxFF11, Bit O gesetzt
error Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 11]
magnetic sampling | 13 - Fehlercode: OxFF12, Bit O gesetzt
warning Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 12]
position 12 - - unverandert
measurement
trigger error
internal group CRC | - 1und 15 Fehlercode: OxFF14, Bit O gesetzt
check error Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 14]
internal label error - 1und 15 Fehlercode: OXFF19, Bit 0 gesetzt
Diagnosedaten: 0x[00 00 00 01 19]
CRC error of SlI - 15 Fehlercode: OxFFFO, Bit 0 gesetzt

data

Diagnosedaten: 0x[00 00 00 02 00]

Diagnose-Ereignis (mit CoE Emergency Message) tritt auf
Der Drehgeber EAx580 sendet eine CoE Emergency Message mit obigem Inhalt an den EtherCAT Master.
Bit 0 des CoE-Objekts 0x1001 (Fehlerregister) ist gesetzt.

Diagnose-Ereignis (mit CoE Emergency Message) verschwindet

Der Drehgeber EAX580 sendet eine CoE Emergency Message mit obigem Inhalt an den EtherCAT Master.
Der Inhalt entspricht der obigen Tabelle, der Wert der Variablen ,Fehlercode" betragt jedoch 0x0000. Die
Diagnosedaten enthalten den ,Code" des verschwundenen Diagnose-Ereignisses.

Sobald alle Fehler, die auf Bit 0 von CoE-Objekt 0x1001 (Fehlerregister) wirken, nicht mehr anliegen, wird Bit
0 von CoE-Objekt 0x1001 auf O gesetzt.
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7.7.3. SDO abort codes

Die nachfolgenden (anwendungspezifischen) SDO abort codes kénnen auftreten, wenn ein EtherCAT
Master auf CoE-Objekte zugreift (lesend oder schreibend).

SDO Abort Code Beschreibung

0x06090030 »Value range of parameter exceeded”

0x06090031 ,Value of parameter written too high”

0x06090032 ,Value of parameter written too low”

0x08000022 E)I?:;z nctagg\(/)itc ges :;?(;?ferred or stored to the application because of the
0x06060000 ,Hardware error”

7.7.4. Drehzahliberwachung

Neben der Aktivierung der Drehzahliberwachungsfunktion in Abhangigkeit zur konfigurierten EtherCAT-
Zykluszeit (siehe Kapitel 6.8 Zykluszeit und unterstitzte Funktionen) wird die Drehzahliberwachung je nach
Betriebsart und EtherCAT-Zustand aktiviert oder deaktiviert. Die folgende Tabelle zeigt das Verhalten.

EtherCAT- Initial Pre- Safe- Operational Bootstrap
Zustande Operational Operational

Betriebsart

.Free Run" deaktiviert deaktiviert aktiviert aktiviert deaktiviert

~SM3 sync." deaktiviert deaktiviert aktiviert aktiviert deaktiviert

,DC Sync0" deaktiviert deaktiviert deaktiviert aktiviert deaktiviert
7.8. FoE

Der EtherCAT-Drehgeber EAx580 unterstitzt das Protokoll ,File over EtherCAT" (FoE). Mit diesem Protokoll
kann die Firmware des EAx580 aktualisiert werden.
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8. Fehlerbehebung — Frequently Asked Questions — FAQ

8.1. FAQ: Projekt-Arbeit
8.1.1. Wo erhalte ich ein Handbuch zum Drehgeber?

Das Handbuch steht unter www.baumer.com zum Download bereit (Freeware ,Adobe Reader®"
erforderlich). Stellen Sie sicher, dass das Handbuch das richtige fur Ihren Geber ist, indem Sie die Tabelle
am Anfang des Handbuchs tberprifen. Den Gebertyp finden Sie auf dem Typenschild (z. B. EAL580-
XXX.XXEC-13160.x).

Sollte sich der gesuchte Drehgeber nicht auf der Liste befinden, wenden Sie sich bitte an das Baumer-Team.

8.1.2. Wo bebekomme ich die gultige ESI-Datei?

Die ESI-Datei steht zum Download unter www.baumer.com bereit. Um die passende ESI-Datei fir lhren
Geber zu finden, lesen Sie bitte die Tabelle am Anfang des Handbuchs. Den Gebertyp finden Sie auf dem
Typenschild (z. B. EAL580-xxx.xXEC-13160.x).

Sollte sich der gesuchte Drehgeber nicht auf der Liste befinden, wenden Sie sich bitte an das Baumer-Team.

8.2. FAQ: Betrieb
8.2.1. Was bedeuten die LEDs am Drehgeber?

Am Drehgeber sind mehrere LEDs integriert. Diese zeigen den Betriebszustand des Gebers an. Die beiden
Link/Activity-LEDs visualisieren die Drehgeberaktivat auf der Busleitung (Datenkommunikation an jedem der
beiden Ethernet-Ports). Bei der Inbetriebnahme und im Fehlerfall liefern die LEDs erste Informationen tiber

den Systemzustand. Weitere Details zum jeweiligen Status finden Sie im Kapitel Diagnose-LEDS.

8.2.2. Wie wird die Aufldsung programmiert?

Im Projekt wird die Geberauflésung in Schritten pro Umdrehung ("Maf3einheiten pro Umdrehung") durch
entsprechende Parametrierung programmiert. Dies erfolgt in der Regel Uber das Software-Tool der SPS

(z. B. TwWinCAT). Die Geberauflésung kann in einzelnen Schritten im Bereich zwischen maximaler Auflésung
(Encoder-spezifisch, z. B. 8192 flir EAL580-xxx.XxXEC-13160.x) und der minimalen Auflésung von einem
Schritt pro Umdrehung programmiert werden.
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