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1. Einleitung

1.1. Lieferumfang

Passion for Sensors

Bitte prufen Sie vor der Inbetriebnahme die Vollsténdigkeit der Lieferung.
Je nach Ausfiihrung und Bestellung kdnnen zum Lieferumfang gehéren:

e PROFINET-Drehgeber

e Handbuch (auch unter www.baumer.com verfugbar)

1.2. Produktzuordnung

Produkt

Produktfamilie

Passender Eintrag im Hardware-Katalog

EAL580-xxx.xxPT-13160.x
EAL580-xxx.xxPT-18130.x
EAM580-xxx.xxPT-14160.x

Optisch - Multiturn
Optisch - Multiturn

Magnetisch - Multiturn

EAL580 MT Geber ST13 MT16, optisch
EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch
EAM580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch

Mit “x” gekennzeichnete Stellen der Produktbezeichnung haben keinen Einfluss auf die Auswahl.

GSDML-Datei

Alle obengenannten Produkte sind in einer gemeinsamen GSDML-Datei zusammengefasst.
Bitte beachten Sie hierzu Abs. ,4.1 Import der GSDML Datei*.
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2. Sicherheits- und Betriebshinweise

Bestimmungsgemasser Gebrauch

o Der Drehgeber ist ein Prazisionsmessgerat, das der Erfassung von Positionen und/oder Geschwindig-
keiten dient. Er liefert Messwerte als elektronische Ausgangssignale fir das Folgegeréat. 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
« Der Drehgeber ist wartungsfrei und darf nicht getffnet beziehungsweise mechanisch oder elektrisch
verandert werden. Ein Offnen des Drehgebers kann zu Verletzungen fiihren.

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

Montage

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

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

Elektrische Inbetriebnahme

¢ Keine Verdrahtungsarbeiten unter Spannung vornehmen

e Den elektrischen Anschluss unter Spannung nicht aufstecken oder entfernen

e 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 Storpegel (Frequenzumrichter, Schitze usw.) verlegen.

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

e Drehgebergehause und die Anschlusskabel vollstéandig schirmen

e Drehgeber an Schutzerde (PE) anschliessen. Geschirmte Kabel, auch fur die Stromversorgung, verwen-
den. Schirmgeflecht muss mit der Kabelverschraubung oder Stecker verbunden sein. Anzustreben ist ein
beidseitiger Anschluss an Schutzerde (PE), 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_PROFINET_DE_202011_ MNL.( www.baumer.com
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3. Inbetriebnahme

3.1. Mechanische Montage
Wellen-Drehgeber

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

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

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

Befestigungsschrauben fest anziehen.

Hohlwellen-Drehgeber

Klemmringbefestigung

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

Justierteil mit Gummifederelement

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

Kupplungsfeder

Kupplungsfeder mit Schrauben an den Befestigungslochern des Drehgeber-Geh&auses montieren.
Drehgeber tiber die Antriebswelle schieben und Kupplungsfeder an der Anlageflache befestigen.

3.2. Elektrischer Anschluss
3.2.1. Verkabelung

Fir PROFINET wird ein Fast Ethernet Kabel verwendet (100 MBit, Cat 5). Es enthdlt vier Litzen AWG22 in
den Farben weiss, gelb, blau und orange.

PROFINET unterscheidet zwischen drei Kabeltypen:

Typ A fur Festverlegung
Typ B fur gelegentliche Bewegung oder bei Vibration (flexibel)
Typ C fur standige Bewegung (hochflexibel)
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3.2.2. Anschluss

Im Drehgeber sind drei Flanschdosen M12 verbaut.
Zwei Flanschdosen M12 (D-codiert, nach IEC 61076-2-101) dienen dem PROFINET-Anschluss.

Bus-Fehler

BE P2 Link /

Activity

Port 2

Power

Sammel-
Fehler SF

Port 1 P1 Link /
Activity

e Fur die Betriebsspannung ist ausschliesslich die A-codierte Flanschdose M12 zu verwenden.

e Fur die Busleitungen kénnen frei wahlbar die beiden D-codierten Flanschdosen M12 verwendet werden.
Im Rahmen einer Topologieplanung kann es nétig sein, die Zuordnung P1 / P2 korrekt zu beachten.

¢ Nicht benutzten Anschluss mit Schraubkappe (Transport- und Staubschutz) verschliessen.

Innerhalb des Drehgebers sind keine Einstellungen erforderlich. Insbesondere ist es bei PROFINET nicht
notwendig, wie bei Profibus eine Knotenadresse oder einen Abschlusswiderstand einzustellen. Alle
erforderlichen Einstellungen zur Adressierung werden uber das Projektierungstool vorgenommen (z. B.
Siemens® Step7® oder TIA® Portal).

Anschlussbelegung

Betriebsspannung PROFINET (Datenleitung)
3 4
€2
1 2 2 1
1 x Flanschdose M12 (Stift) 2 x Flanschdose M12 (Buchse)
A-codiert D-codiert
Pin | Belegung Pin | Belegung
1 UB (10...30 VDC) 1 TxD+
2 Nicht anschliessen 2 RxD+
3 GND 3 TxD-
4 Nicht anschliessen 4 RxD-
P
©
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3.2.3. Taster fur Preset / Reset

Je nach Ausfiihrung kann der Drehgeber auf der Seite der Anschliisse / LEDs mit einer Schraubkappe
versehen sein, unter der sich ein Taster befindet.

—__ Preset/ Reset

@ Taster

Je nach Betriebszustand hat der Taster eine unterschiedliche Funktion:

e Inden ersten 60 Sekunden nach dem Einschalten fuhrt der Drehgeber einen ,Factory Reset" aus.
o Bis Firmware-Version 1.2.x funktioniert dies nur, wenn der Geber keine Ethernet-Verbindung
hat.
oAb Firmware-Version 1.3.0 funktioniert dies mit und ohne Ethernet-Verbindung.

e Bei aktivem PROFINET-Betrieb fuhrt der Drehgeber einen Preset aus.

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

Details zur Funktionalitat: siehe Abschnitt 6.6.3 bzw. Abschnitt 4.9
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4. Projektierung (Siemens® Step7®)

Die Beispiele in diesem Abschnitt beziehen sich auf SIEMENS®-Steuerungen und die zugehdrige
Projektierungssoftware Step7®. Die Abbildungen in diesem Dokument entstanden mit Step7® V5.5 SP3.

Die Projektierung mit dem TIA Portal® ist in Abschnitt 5 beschrieben. Selbstverstandlich kann der Drehgeber
auch mit der Projektierungssoftware anderer Hersteller und mit deren Steuerungen projektiert werden. Die
Schritte sind dann sinngemass durchzufthren.

4.1. Import der GSDML Datei

Um den Drehgeber in die Projektierungssoftware einzubinden, muss zunéchst die GSDML-Datei importiert
werden. Das Dateiformat ist XML (,Extended Markup Language®). In Anlehnung an die GSD-Dateien des
Profibus ist jedoch die Bezeichnung ,GSDML* ublich.

Die GSDML-Datei kann unter www.baumer.com heruntergeladen werden.

Verwenden Sie diese GSDML-Datei:
e GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20170112.xml
far Drehgeber mit Firmware V1.2.2 oder héher

e GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20190715.xml
fur Drehgeber mit Firmware V1.3.0 oder hoher

Relevanter Unterschied der GSDML-Dateien:
Ab der GSDML-Datei «GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20190715.xml“ ist die Verwendung der
Funktionalitat ,Setzen des Presetwerts (PNU 65000) in den Baugruppenparametern® maglich.

Der Ausgabestand ist aus dem Datum am Ende des Dateinamens ersichtlich. Er ist hier nur beispielhaft
zu sehen. Das Datum ist im Format ,JJJUJMMTT* (J: Jahr, M: Monat, T: Tag) zu lesen. Im obigen Beispiel
ist das Datum 12.1.2017.

In der Step7®-Software wird der Import im Hardware-Fenster (HW Konfig) vorgenommen (,Extras — GSD-
Dateien installieren®). Bei dlteren STEP7®-Versionen kann es notwendig sein, zuvor das aktuelle Hardware-
Projekt zu schliessen (,Station - Schliessen®). Alle gewiinschten Anderungen an den Grundeinstellungen
werden im Rahmen der Parametrierung (s. u.) durchgefuhrt. Die GSDML-Datei selbst wird dabei nicht
modifiziert.

ﬂﬁ HW Konfig: Hardware konfigurieren
Station Zielsystem Ansicht Hilfe

~u

0= Einstellungen... Ctri+Alt+E

Katalogprofile bearbeiten
Katalog aktualisieren

HW-Updates installieren...
GSD-Dateien installieren...

Suche in Service & Support...

GSD-Datei fir I-Device erstellen...

Im folgenden Dialog wahlen Sie das Verzeichnis, in dem sich die zu installierende GSDML-Datei befindet.
Es ist sinnvoll (aber nicht notwendig), das Programm-Verzeichnis ,....\Siemens\Step7® \S7Tmp* zu
verwenden.

Die Datei wird angezeigt und kann nun markiert werden. Mit ,Schliessen“ wird der Vorgang abgeschlossen.
Im gleichen Verzeichnis befindet sich ebenfalls die zugehérige Bitmap-Datei, die im Projektierungstool den
Drehgeber als kleines Bild darstellt. Diese wird automatisch mit installiert.
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Der Drehgeber erscheint anschliessend rechts im Hardware-Katalog unter ,PROFINET 10“ — ,Weitere
Feldgerate — ,Encoders” — ,Baumer PROFINET Encoder” - “EAx PROFINET Drehgeber” — ,EAX580...°
(x je nach Drehgebertyp).

¥ PROFIBUS-DP
& PROFIBUS-PA
=% PROFINET 10
®- (1 Drives
- Gateway
@0 HMI
Qo
(1) Network Components
(1 Schaltgeréte
(1 Sensors
(1 Weitere FELDGERATE
=2 Encoders
(2 Baumer IVO PROFINET Encoder
=~ Baumer PROFINET Encoder
() Baumer PROFINET Drehgeber
= EAxPROFINET Drehgeber
=@ EAX580 Drehgeber
= [ EALS80 MT Geber ST13 MT16, optisch
Telegramm 81
Telegramm 82
Telegramm 83
Telegramm 860
Telegramm 870
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4.2. Einfligen des Drehgebers in den Bus

Ziehen Sie mit der Maus das Basismodul ,EAx580 Drehgeber” von rechts aus dem Hardwarekatalog auf die
Busschiene.

Anschliessend ziehen Sie mit der Maus eines der Drehgeber-Module (z. B. "EAL580 MT Geber ST13 MT16,
optisch™) von rechts aus dem Hardwarekatalog in das Modulfenster links unten im Hardwarefenster auf
Modul-Steckplatz 1.

Danach wahlen Sie das gewiinschte 1/O-Telegramm (z. B. Telegramm 860) aus und ziehen es ebenfalls in
das Modulfenster links unten im Hardwarefenster auf Submodul-Steckplatz 1.2.

&% HW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) - PROFINET_315F =Sl %"
n Station Bearbeiten Einfligen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe =& x
DS G B LR )= v
- alx
Suchen [ nﬂni
DO UR T
Profi:  [Stendard |
1 i Ps3072a -
2 W CPU 315F-2 PN/DP Ethemet(1) PROFINET-I0-System (100 @ % PROFIBUSDP -
X7 (@ meoP 3% PROFIBUS-PA
x2 PN-4O =¥ PROFINET 10
@-C2 Drives
X2PIR Port 1 i
XeP2R Port2 o)
3 -3
A DNexDC24V -2 Network Components
5 DO32xDC24V/0.5A -1 Schaltgeréte
6 SM 338 POS-INPUT @ £ Sensors
7 ALS &3 Weitere FELDGERATE
= = E &2 Encoders
- — - A 51 £ Baumer IVO PROFINET Encoder
by 5 (3 Baumer PROFINET Encoder
< - " =1 Baumer PROFINET Drehgeber
™ EAXPROFINET Drehgeber
MNF EAGE0 Drehgeber
| #| 1) easso - [] EALS80MT Geber ST13MT16, optisch
) Telegramm 81
Steckplatz | [} Baugruppe Bestellnummer E-Ad di Di Kommentar Telegramm 82
7 @ £AL5E0 2092+ Telegramm 83
57 Intertace 2047 —l 860
FIR RHE 1QTOOMERS Telegramm 870
s AT IO &[] EALSB0MT Geber ST18MT13, optisch
1 EAL580 MT Geber ST13 MT~__ |EAL580-xx1316xx Telegmmmgl
Telegramm 82
77 Hodlle Access Foint |2z Telegramm 83
12 Telegramm 660« 23 03 Telegramm 860
Telegramm 870
&[] EAMS80 MT Geber ST14 MT16, magnetisch
Telegramm 81
Telegramm 82
Telegramm 83
Telegramm 860
Telegramm 870 v

4.3. Vergabe des Geratenamens

Fir die Identifikation eines Geréts im Netzwerk sind die je Geréat weltweit eindeutige MAC-Adresse, die
festgelegte oder dynamisch vom Controller zugewiesene IP-Adresse und ein im PROFINET-Netzwerk
eindeutiger Geratename zustéandig. Alle drei Identifikationsmerkmale werden im Systemhochlauf verwendet.
Im Rahmen der Projektierung muss nur der Geratename festgelegt werden.

4.3.1. Projektierung des Geratenamens

Doppelklicken Sie im HW-Konfig-Fenster auf das Drehgebersymbol. Im Eigenschaften-Fenster kdnnen Sie
den Geratenamen eintragen, den das Gerat im Projekt tragen soll.

4.3.2. Automatische Namensvergabe

Der Geratename kann automatisch in den Drehgeber geschrieben werden. Im werksseitigen Zustand und
nach einem ,Factory Reset” ist der Geratename im Drehgeber leer.

Voraussetzungen fir die automatische Namensvergabe:
e Eine Topologieplanung wurde definiert.
e Der vorherige Geratename wurde geldscht (z. B. durch einen ,Factory Reset®).
e Die Option ,Geratetausch ohne Wechselmedium unterstiitzen® (siehe folgender Screenshot) ist
aktiviert.

Die automatische Namensvergabe wird ausgefiihrt, sobald der Drehgeber im Netzwerk an der projektierten
Stelle in Betrieb genommen wird.
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Eigenschaften - PN-IO (R0/S2.2) X
Medienredundanz I Uhrzeitsynchronisation I Optionen
Allgemein I Adressen | PROFINET lDevice |  Synchronisation
Kurzbezeichnung: PN-10
Geratename: PN-I0

[~ Geratenamen auf anderem Weg beziehen

[V Geratetausch ohne Wechselmedium unterstiitzen

— Schnittstelle

Typ: Ethernet

Geratenummer: 0

Adresse: 17217111

Vernetzt ja Eigenschaften...
Kommentar:

' Abbrechen Hiilfe

4.3.3. Manuelle Namensvergabe

Einen Suchlauf Uber das angeschlossene Netzwerk erreicht man tber die Menus ,Zielsystem® — ,Ethernet
Teilnehmer bearbeiten“ — ,Durchsuchen® — ,Starten®. Anschliessend werden die am Bus gefundenen
Teilnehmer angezeigt. Im Beispiel wird der Teilnehmer ,encoder01“ gefunden.

Netz durchsuchen - 2 Teilnehmer ﬂ

Starten | | IP-Adresse MAC-Adresse Geratetyp Name Subnetzmas...
Baumer VO | S

17217112 00-0E-CF-03-21-32 encoder0l

I 17217.111 00-1B-1B-18-90-17 $7-300 pn-io R

[v schnell suchen

Blinken MAC-Adresse: 00-0E-CF-03-21-32
Abbrechen | Hite |

Zur eindeutigen Erkennung des Gerats dient die MAC-Adresse. Mit dem Button ,Blinken® kann einer der
gefundenen Teilnehmer dazu gebracht werden, dass seine SF-LED blinkt, um ihn in der Anlage besser
identifizieren zu kdnnen.

Nach Doppelklick auf die gewlinschte Zeile (hier der Drehgeber ,encoder01) 6ffnet sich das Fenster
~Eigenschaften — Ethernet Teilnehmer*.

Geben Sie im Fenster ,Geratename” den gewiinschten Namen ein und klicken Sie anschliessend auf ,Name
zuweisen®. Der Geber wird anschliessend sofort unter diesem Namen im PROFINET-Netzwerk erkannt.
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11.20



Ba u m er Passion for Sensors

Ethernet-Teilnehmer bearbeiten L X

—Ethernet Teilnehmer
Online erreichbare Teilnehmer

MAC-Adresse: 00-0E-CF-03-21-32 Durchsuchen...

—IP-Konfiguration einstellen

® |P-Parameter verwenden

Netziibergang
IP-Adresse:
|1?2'1?'”'2 (® Keinen Router verwenden
Subnetzmaske: [255.255.255_0 " Router verwenden
172172.11.2
(" |P-Adresse von einem DHCP-Server heziehen
identifiziert liber
@ ClientlD (C MAC-Adresse (" Gerdtename
Client-D:
IP-Konfiguration zuweisen |
— Geratename vergehen-
Geratename: encoder01 Name zuweisen |
— Riicksetzen auf Werkseinstellungen -
Zuriicksetzen |

SchlieBen I Hilfe |

Hinweise:
- Eine Namensvergabe Uber die MPI-Schnittstelle ist nicht moglich.
- Wahrend individuelle Geratedaten (z. B. der Stationsname) geschrieben werden, darf die
Spannungsversorgung nicht abgeschaltet werden.
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4.4. Auswahl der Echtzeitklasse

Der Drehgeber unterstitzt die beiden PROFINET-Echtzeitklassen Real-Time (RT) und Isochrone Real-Time
(IRT) Class 3. Welche Echtzeitklasse Anwendung findet, hangt von der Applikation und vom verwendeten
Controller ab.

4.4.1. Domain Management
Das Domain Management beinhaltet die PROFINET-Buseigenschaften.

In der Step7®-Software gelangt man zum Domain-Management, indem man in der Hardware-Ansicht mit
einem Rechtsklick auf die PROFINET-Busschiene das Kontext-Men( aufruft.

Kopieren Ctri+C

Objekt einfligen...
PROFINET IO-System IP-Adressen bearbeiten... |
PROFINET IO Domain Management... < ;

PROFINET IO Topologie....
Baugruppe spezifizieren,

Loschen Del

Verschieben

Gehe zu 4
Objekteigenschaften... Alt+Return
Objekt 6ffnen mit. Ctrl+Alt+0
Asset-ID vergeben...

upport-Informationen

uch-Suche Ctrl+F6

Device Tool starten

In Fenster ,Domain Management® kann der Name der Sync Domain und der gewiinschte Sendetakt (nur in
Echtzeitklasse IRT Class 3) eingegeben werden. In Echtzeitklasse RT Class 1 geschieht dies Uber das
Eigenschaftenfenster des PROFINET-Ports der Steuerung (z. B. X2), siehe Abs. 5.4.2.2.

Der Sendetakt gilt fir den IO Controller und alle 10 Devices, die dieser Sync Domain angehéren, und ist mit
entscheidend fur die Performance des Gesamtsystems.
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Domain Management - Ethernet(1) 2

Sync-Domain MRP-Domainl

Sync-Domain

Sync-Domain: |syncdomain-default _vJ Neu I

Sendetakt [ms]: I _]

[~ Experten Modus aktivieren

Teilnehmer
Station / 10-System ] Subnetz ]
SIMATIC 300(1) / PROFINET-IO-System (100) 172.17.0.0/ 16
Station / Geratename I Synchronisationsrolle RT-Klasse IRT-Option Medienredunda...
SIMATIC 300(1) / (1) EAL580 nicht synchronisiert RT <
| SIMATIC 300(1) / PN-IO nicht synchronisiert RT.IRT hohe Flexibilitat, hohe Perfor... ---
Baugruppen

oK Abbrechen ] Hilfe ‘

4.4.2. Real-Time (RT) Class 1

Bei dieser Klasse ist eine typische Zykluszeit von 100 ms oder darunter moglich. Es kdnnen im Bussystem
Standard-Ethernet Komponenten eingesetzt werden.

Eine Topologieplanung kann (muss aber nicht) durchgefiihrt werden. Wenn sie durchgefihrt wird (z. B. um
die Funktionalitat ,Geratetausch ohne Wechselmedium® zu erhalten), ist die korrekte Zuordnung der Ports
P1/P2 am Drehgeber gemass Planung einzuhalten.

4.4.2.1. Vergabe der Adressen im Prozessabbild

Der Zugriff auf die Eingangs- und Ausgangsdaten des Drehgebers findet Gber Adressen im Prozessabbild
statt. Die Adressen und das Prozessabbild werden hier zugewiesen.

Gehen Sie in das Step7® HW-Konfig Fenster und klicken Sie das Drehgebersymbol an der Busschiene an,
so dass es markiert ist. Links unten im Modulfenster werden die einzelnen Drehgebermodule dargestellt. Mit
einem Doppelklick auf das Submodul in Steckplatz 1.2 (z. B. Telegramm 860) erreichen Sie das
Eigenschaften-Fenster mit dem Register ,Adressen®.

Tragen Sie die jeweiligen Anfangsadressen ein oder iibernehmen Sie die vorgeschlagene automatische
Einstellung. Es ist moglich, fur Ausgang und Eingang identische oder Uberlappende Adressen zu
verwenden. Achten Sie darauf, dass die Adressen innerhalb des zyklisch aktualisierten Prozessabbildes
liegen.

Das Prozessabbild ist dasjenige des zyklischen Hauptprogramms OB1 (nicht taktsynchron).
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Eigenschaften - Telegramm 860 é
Aligemein Adressen |
Eingange
Anfang: lZ Prozessabbild:
Ende: 9 OB1-PA %
Ausgange
Anfang: 0 Prozessabbild:
Ende: 3 OB1-PA :]'

Abbrechen I Hilfe ’

4.4.2.2. Einstellen der Synchronisation

Gehen Sie in das Step7® HW-Konfig Fenster und klicken Sie das Drehgebersymbol an der Busschiene an,
so dass es markiert ist. Links unten im Modulfenster werden die einzelnen Drehgebermodule dargestellt. Mit
einem Doppelklick auf das ,Interface“-Modul erreichen Sie das Eigenschaften-Fenster.

Das ,Synchronisation®-Tab zeigt die Zuordnung des Drehgebers zur Sync Domain. Die Betriebsart Real-
Time (RT) Class1 ist ,nicht synchronisiert®. Die Synchronisationsrolle ist entsprechend einzustellen.

Unter ,RT-Klasse” geschieht die Auswahl ,RT” (Class 1) oder ,IRT". In der Einstellung ,IRT“ ist als ,IRT
Option“ die ,hohe Performance* (IRT Class 3) fest vorgegeben. Die Einstellung muss in Ubereinstimmung
mit der Einstellung des Controllers geschehen.

Eigenschaften - PN-IO (R0/S2.2) o S
Medienredundanz ] Uhrzeitsynchronisation Optionen |
Allgemein I Adressen I PROFINET I-Device Synchronisation
Parameter Wert
ek | Konfiguratio
-[#] Synchronisationsrolle nicht synchronisiert
[£] Name der Sync-Domain syncdomain-default
=43 RT-Klasse RT;IRT
[Z] IRT Option -- -
Abbrechen J Hilfe ‘

Im Eigenschaften-Tab ,10-Zyklus® Iasst sich in der Rubrik ,Aktualisierungszeit® auswahlen, ob der Drehgeber
mit jedem Sendetakt seinen Positionswert aktualisieren und an den Controller Ubertragen soll. Nicht jede
Applikation bendtigt eine Aktualisierung mit dem eventuell hohen Sendetakt. Unter Umstdnden genuigt auch
eine Aktualisierung mit jedem 2., 4. oder 8. Sendetakt, was bei hoher Busauslastung Bandbreite sparen
kann. Welche Reduktionsfaktoren einstellbar sind, ist von der gewéhlten Echtzeit-Klasse und vom Sendetakt
abhangig und an den Auswahimdglichkeiten in der Drop-Down-Auswahl erkennbar.
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Eigenschaften - Interface (X1) ﬂ

Aligemein | Adressen | Synchronisation 10-Zyklus I

Aktualisierungszeit

Modus: ¥

Faktor Sendetakt [ms]
Aktualisierungszeit [ms]: |1‘000 LJ = |1 L] x [1.000

Ansprechiiberwachungszeit

Anzahl akzeptierter Aktualisierungszyklen mit fehlenden |0 Daten: 3 :I'
Ansprechiiberwachungszeit [ms]: ELLY
— Taktsynchronitat
I0-Device taktsynchron zuordnen: I lJ
Applikationszyklus [ps]: Baierzylusi;
Ti/To-Modus: l 1]

Zeit Ti (Prozesswerte einlesen) [us]: j
Tibin... Tikdax [Hs] :
. Raster Ti/To [ps]:
Zeit To (Prozesswerte ausgeben) [us]: ii
ToMin... Tokax [is] :

Abbrechen Hife

4.4.3. Isochrone Real-Time (IRT) Class 3

e Taktsynchrone Echtzeit mit Beriicksichtigung von Signallaufzeiten
e Typische Zykluszeit: 1 ms oder darunter

Eine Topologieplanung muss durchgefiihrt werden. Die korrekte Zuordnung der Ports P1/P2 am Drehgeber
gemass Planung ist einzuhalten.
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4.4.3.1. Vergabe der Adressen im Prozessabbild

Der Zugriff auf die Eingangs- und Ausgangsdaten des Drehgebers findet uber Adressen im Prozessabbild
statt. Die Adressen und das Prozessabbild werden hier zugewiesen.

Gehen Sie in das Step7® HW-Konfig Fenster und klicken Sie das Drehgebersymbol an der Busschiene an,
so dass es markiert ist. Links unten im Modulfenster werden die einzelnen Drehgebermodule dargestellt. Mit
einem Doppelklick auf das Submodul in Steckplatz 1.2 (z. B. Telegramm 83) erreichen Sie das
Eigenschaften-Fenster mit dem Register ,Adressen®.

Tragen Sie die jeweiligen Anfangsadressen ein oder tlbernehmen Sie die vorgeschlagene automatische
Einstellung. Es ist méglich, fur Ausgang und Eingang identische oder Uiberlappende Adressen zu
verwenden. Achten Sie darauf, dass die Adressen innerhalb des taktsynchronen zyklisch aktualisierten
Teilprozessabbildes liegen.

Das Prozessabbild ist das Teilprozessabbild (TPA) der taktsynchronen Systemfunktion (z. B. OB61).

Eigenschaften - Telegramm 83 ﬁ

Aligemein Adressen I

Eingange

Anfang: b6 Prozessabbild:
Ende: 41 TPA1 Y

Ausgange

Anfang: 0 Prozessabbild:
Ende: 3 Lz =]

Abbrechen Hilfe

4.4.3.2. Einstellen der Synchronisation

Gehen Sie in das Step7® HW-Konfig Fenster und klicken Sie das Drehgebersymbol an der Busschiene an,
so dass es markiert ist. Links unten im Modulfenster werden die einzelnen Drehgebermodule dargestellt. Mit
einem Doppelklick auf das ,Interface“-Modul erreichen Sie das Eigenschaften-Fenster.

Das ,Synchronisation“-Tab zeigt die Zuordnung des Drehgebers zur Sync Domain. Die Synchronisationsrolle
ist als ,Sync-Slave® einzustellen.

Unter ,RT-Klasse® ist die Auswahl ,IRT* einzustellen. Die ,IRT Option* ,hohe Performance® ist fest
vorgegeben.

Eigenschaften - Interface (X1) &

|
Aligemein | Adressen Synchronisation IIO-Zyk]us Medienredundanz

| Parameter Wert o R _
| = {3 Konfiguration |

[Z] Synchronisationsrolle | Sync-Slave

(€] Name der Sync-Domain ' syncdomain-default |

=43 RT-Klasse | IRT

| =] IRT Option hohe Performance
| = VP
|
I
| ‘ OK Abbrechen Hilfe
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Im Eigenschaften-Tab ,|O-Zyklus® ist nur die Option ,|1O-Device taktsynchron zuordnen® veranderbar.

Baumer

Hier muss die Zuordnung zum Taktsynchron-Baustein OB61 getroffen werden.

Eigenschaften - Interface (X1)
Allgemein | Adressen | Synchronisation 10-Zyklus IMedienredundanz
—Aktualisierungszeit—
Modus: Iﬁx:ener Faktor LI
Faktor Sendetakt [ms]
Aktualisierungszeit [ms]: 1.000 ~l =N ~| x [1000

Ansprechuberwachungszeit

Anzahl akzeptierter Aktualisierungszyklen mit fehlenden 10 Daten:

Ansprechuberwachungszeit [ms]:

o

— Taktsynchronitat
10-Device taktsynchron zuordnen: IOBG1 L]
Applikationszyklus [us]: Hnc. oo Eslenzyids f|is} pn oo
TifTo-Modus: >
Zeit Ti (Prozesswerte einlesen) [is]: I5oooqo :|
TiMin.. TiMax [i1s] 500.000 -
. Raster Ti/To [us]: L
Zeit To (Prozesswerte ausgeben) [jis]: 500.000 :|
Taktsynchrone Module / Submodule...
Abbrechen Hilfe

Passion for Sensors
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4.4.3.3. Zuordnen des 10 Systems zum Taktsynchronalarm

Gehen Sie in das Step7® HW-Konfig Fenster und doppelklicken Sie auf das CPU-Hauptmodul. Im
Eigenschaften-Fenster im Register , Taktsynchronalarme® wird der PROFINET-Strang ,10-System-Nr. 100¢
dem Taktsynchron-OB 61 zugeordnet.

Eigenschaften - CPU 315F-2 PN/DP - (R0/S2) X
Uhrzeital | Weckal |  Diagnose / Uhr | Schutz | Kommunikation | Web |
Aligemein | Anlauf Taktsynchronalarme | Zyklus | Taktmerker | Remanenz | Alame |

TeilprozeRabbild(er)
(28: 1.4) (Aufrufvon SFC126 / Veedgeringazet
Prioritat 10-System-Nr  SFC127 erforderlich)
0B61  [25 [100 ~| [ | 17.000 ps
[0 [~ = | | 0.000
F =E | | T
=l BE |

oK Abbrechen ] Hilfe |

Mit dem Button ,Details” gelangt man zu den Eigenschaften des Taktsynchron-OBs 61. Diesem wird das
Teilprozessabbild 1 zugeordnet. In diesem Fenster kann auch der Applikationszyklus eingestellt werden.

0B61 X
Applikation -
Prioritat: 25

| Faktor Datenzyklus [ps]
Applikationszyklus [us]: Iwuu.nnn = v |x ]wuu.nuu

| Verzogerungszeit [is]: 17.000 :| [v' Automatische Einstellung
Teilprozessabhild(er): [1]

Ti/To-Modus: ]auto matisch ZI

Zeit Ti (Prozesswert einlesen) [|s]: 0.000 :|

ZeitTo (Prozesswen aursgerbern)r [Hs]: 0.000 j

L=

Raster [ps]: I[ll]l]l]—

— Peripherie
10-System-Nr.: 100 -
Faktor Sendetakt [jis]

Datenzyklus [ps]: |1DUU.UUD = |1 L]x 1000.000

| Abbrechen | Hilfe ‘
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4.5. Topologieplanung

Fur den Betrieb mit IRT Class 3 und/oder fur die Systemeigenschaft ,Geratetausch ohne Wechselmedium®
muss eine Topologieplanung durchgefuhrt werden. Dem Projekt wird dabei die Verschaltung der einzelnen
Systemkomponenten sowie die beteiligten Leitungslangen bekannt gemacht. Auf diese Weise kénnen
Laufzeiten und Durchlaufzeiten durch die einzelnen Komponenten beriicksichtigt und so die Performance
optimiert werden.

In Step7® gelangt man zur Topologieplanung, indem man in der Hardware-Ansicht mit einem Rechtsklick auf
die PROFINET-Busschiene das Kontext-MenU aufruft.

Kopieren Ctrl+C
Einfugen Ctrl+V

Einfligen

gerat einflgen

Objekt einfligen...
PROFINET IO-System IP-Adressen bearbeiten...
PROFINET IO Domain Management...

PROFINET IO Topologie.... <

Baugruppe spezifizieren...

Loschen Del

Verschieben

Gehe zu »
Objekteigenschaften... Alt+Return
Objekt 6ffnen mit... Ctrl+Alt+0

Asset-ID vergeben...
Produktsupport-Informationen Ctrl+F2
FAQs Ctrl+F7

Handbuch-Suche Ctrl+F6

Device Tool starten

Die grafische Ansicht stellt die Verschaltung der Buskomponenten tbersichtlich dar. Die hier gewéhlte
Zuordnung zu den einzelnen Ports muss der realen Verschaltung entsprechen. Im nachstehenden Beispiel
fahrt Port 1 des Controllers zu Port 1 des Drehgebers. Das Programmiergerat (PG/PC) ist mit Port 2 des
Controllers verbunden. Nach Anklicken der Leitungen kénnen Leitungslangen eingegeben werden.

Im , Offline/Online Vergleich® ist die Messung der realen Verhaltnisse maoglich, um die Einstellungen ggf. zu
korrigieren.

- Topologie-Editor |

Tabellarische Ansicht Grafische Ansicht | OfflinefOnline Vergleich |

ALS80 IMATIC 300(1)
g_ .II PHIOCPU SISF-2P...
[" = o
T i

Miniaturansicht

Passive Komponenten

i+~ SCALANCE X100 -
Desktop-PC-(1) - SCALANCE W
+- medium converter |
L O - PC Modules T
| EE— - Standard IE
- SIMATIC HMI —

Bilder-Verschiebemodus deaktiviert

Cnline I Objekieigenschaften... ‘ Optionen... | Drucken... |
0K | Abbrechen | Hilfe

Baumer_EAx_PROFINET_DE_202011_MNL.docx 24/74 www.baumer.com
11.20



Baumer

4.6. Parametrierung

Passion for Sensors

Mit einem Doppelklick auf die Baugruppe in Steckplatz 1.1 6ffnet sich das Fenster ,Eigenschaften — Modul
Access Point* mit den Karteireitern ,Allgemein®, ,Adressen” und ,Parameter®. Unter dem Register ,Adressen”
kann die Diagnoseadresse des 10 Devices verandert oder der vorgeschlagene Default-Wert Glbernommen

werden.

Unter dem Register ,Parameter” sind die gewiinschten Einstellungen fiir den Drehgeber vorzunehmen.

Eigenschaften - Module Access Point

——

Aligemein I Adressen Parameter ]

Sles) Pars
=23 Drehzahl Parameter
-] Drehzahl Aktualisierungszeit [ms]

-3 Getriebe Parameter
[£] Getriebefaktor: Aktivierung
[#] Getriebefaktor: Zahler
[&] Getriebefaktor: Nenner
=+3 Drehgeber Parameter
-[#] Drehrichtung
[£] Drehgeber Klasse
-[€] Preset wirkt auf G1_XIST1
-[#] Skalierung
[ Alarm Channel Control (nur V3.1)
[#] Profil-Kompatibilitat
[#] Schritte pro Umdrehung
[£] Gesamtmessbereich
-[#] Max.Master Lifesign Fehler(nur V3.1)
[£] Drehzahl Skalierung

L[Z] Drehzahl Filtertiefe (Aktualisierungsz...

Im Uhrzeigersinn (CW)

Klasse 4

Ja

Ein

Nur Kommunikations-Alarme

Profil V4.1

8192

536870912

1

Umdrehungen pro Minute (upm)

Hilfe

4.6.1. Drehgeber-Klasse

In Drehgeber-Klasse 4 bestehen alle Einstellméglichkeiten der Drehgeber-Parameter.

In Drehgeber-Klasse 3 sind einige Einstellungen auf den Default-Wert festgelegt, unabhéngig von den

getroffenen Einstellungen:
e Eine Skalierung ist nicht moglich.

Drehrichtung ist immer ,cw*.
Ein Preset ist nicht méglich.

4.6.2. Profil-Kompatibilitat

Im Kompatibilitatsmodus nach Encoder-Profil V3.1

e Wird die Einstellung ,Max. Master Lifesign Fehler berticksichtigt
e Ist das CR-Bit im Status Word ZSW?2 der PROFIdrive Telegramme immer ,,0"

Schritte pro Umdrehung ist immer der Maximalwert des jeweiligen Drehgebers.
Gesamtmessbereich ist immer der Maximalwert des jeweiligen Drehgebers.

e Akzeptiert der Drehgeber ,Control Words* und ,Setpoints® unabhéngig vom CP-Bit im ,,Control Word*

STW2

e Wirkt sich ein Preset nur auf den Positionswert G1_XIST2 aus (nicht auf G1_XIST1)
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4.6.3. Schritte pro Umdrehung

Dieser Parameter dient der Angabe der gewunschten Singleturn-Aufldsung.
Diese Einstellung wird nur in Drehgeber-Klasse 4 beriicksichtigt.

Zulassig sind Werte zwischen 1 und der Maximalauflésung des Drehgebers. In der Parametriersoftware
werden die Grenzwerte in der Regel angezeigt.

Eine Umparametrierung l6scht die internen Positionsoffsets (siehe auch Abs. ,6.6 Preset-Funktion®), so dass
der bisherige Positionsbezug verloren geht.

4.6.4. Gesamtmessbereich

Dieser Parameter dient der Angabe des gewiinschten Gesamtmessbereiches (, Total measuring range®,
»TMR®).

Bei Singleturn-Drehgebern ist hier der gleiche Wert anzugeben wie bei ,Schritte pro Umdrehung®.

Zuléssig sind Werte zwischen 2 und dem Produkt aus eingestellter Auflésung und maximaler Anzahl
Umdrehungen des Drehgebers. Siehe auch Abs. ,4.6.17 Wichtiger Hinweis zum Betrieb von Multiturn-
Drehgebern®.

Hinweis:
Ab Firmware-Version 1.3.0 wird ein Alarm mit der Nummer 0x0224 gemeldet, wenn der Gesamtmessbereich
auf 1 gesetzt wird.

Eine Anderung des Gesamtmessbereiches loscht die internen Positionsoffsets, sodass der bisherige
Positionsbezug verloren geht (siehe auch Abs. ,6.6 Preset-Funktion®).

Diese Einstellung wird nur in Drehgeber-Klasse 4 beriicksichtigt (siehe auch Abs. ,4.6.1 Drehgeber-Klasse*).

4.6.5. Drehrichtung

Dieser Parameter definiert das Verhalten der Positionsdaten und Drehzahlwerte beim Drehen der Geber-
Welle mit Blick auf den Flansch.

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

Einstellung CCW (,counterclockwise®) => steigende Werte bei Drehung gegen den Uhrzeigersinn

Diese Einstellung wird nur in Drehgeber-Klasse 4 beriicksichtigt (siehe auch Abs. ,4.6.1 Drehgeber-Klasse*).

4.6.6. Drehzahl Skalierung

Beschreibung: siehe Abs. ,6.5.1 Geschwindigkeit: Messeinheit
Die Messeinheit fir die Geschwindigkeit wird in Parameter "Drehzahl Skalierung" der Baugruppenparameter
definiert.

Folgende Skalierungsoptionen stehen zur Auswabhl:
U/min“

4.6.7. Drehzahl Aktualisierungszeit
Beschreibung: siehe Abs. ,6.5.2 Geschwindigkeit: Aktualisierungszeit®

4.6.8. Drehzanhl Filtertiefe
Beschreibung: siehe Abs. ,6.5.3 Geschwindigkeit: Filtertiefe®

4.6.9. Skalierung

In Einstellung ,Skalierung ein“ werden die Einstellungen ,Schritte pro Umdrehung“ und
.Gesamtmessbereich® berlcksichtigt.

In Einstellung ,Skalierung aus” haben ,Schritte pro Umdrehung® und ,Gesamtmessbereich“ immer den
Maximalwert des Drehgebers.
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Diese Einstellung wird nur in Drehgeber-Klasse 4 beriicksichtigt. In Drehgeber-Klasse 3 ist die Einstellung
immer ,Skalierung aus”.

4.6.10. Preset wirkt auf G1_XIST1

In Einstellung ,ja“ wirkt sich ein Preset sowohl auf den Positionswert G1_XIST1 als auch auf den Positions-
wert G1_XIST2 aus. In Einstellung ,nein® wirkt sich ein Preset nur auf den Positionswert G1_XIST2 aus.

Bei Verwendung der Telegramme 860 und 870 ist diese Einstellung ohne Bedeutung.

4.6.11. Alarm Channel Control

Das Senden kanalspezifischer Diagnosealarme kann im Kompatibilititsmodus nach V3.1 unterdriickt
werden. Im Modus nach Profil V4.1 werden kanalspezifische Diagnosealarme immer gesendet.

4.6.12. Max. Master Lifesign Fehler

Kompatibilitdtsmodus nach Profil V3.1: )
Einstellung der Anzahl maximal tolerierter Fehler bei der Uberwachung des Master Lifesigns

Modus nach Profil V4.1:

Der Defaultwert fur die Anzahl der tolerierten Fehler ist ,1“ (,Factory Settings®). Jedoch kann die Einstellung
mit dem azyklischen PROFIdrive-Parameter 925 geandert werden. Die Einstellung ,Max. Master Lifesign
Fehler® in den ,Drehgeber-Parametern® ist unwirksam.

4.6.13. Getriebefaktor: Aktivierung

Bei aktiviertem Getriebefaktor wird der Geber auf der Primarseite (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
Sekundarseite des Getriebes.

n2 (z2)

Sekundarseite (Abtrieb)

Primérseite (Antrieb) Zahler

Nenner

Zahler  Drehzahl Antriebsseite (n2)  Zahnezahl Abtriebsseite (z1)
Nenner  Drehzahl Abtriebsseite (n1) ~ Zihnezahl Antriebsseite (z2)

Getriebefaktor i =
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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 Zahnezahl 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 Umdrehung = Gesamtmessbereich *

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

Der Z&hler 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 fur eine Umdrehung auf der sekundéren Getriebeseite. Daraus
ergeben sich als ,Schritte pro Umdrehung® fiir den Geber 10000 / 7,5 = 1333,3333.

Hinweis:

Eine Anderung der Aktivierung des Getriebefaktors (durch Parameter "Getriebefaktor: Aktivierung") loscht
die internen Preset-Offsetwerte (sofern vorhanden). Die aktuelle Position geht somit verloren (siehe auch
Abs. 6.6 Preset-Funktion®).

Die Getriebefaktor-Funktion wird auch als ,Zahler/Nenner-Skalierung® oder ,Rundachsfunktion® bezeichnet.

4.6.14. Getriebefaktor: Zahler
Dieser Parameter wird nur bei aktivierter Getriebefaktor-Funktion berlicksichtigt.

Bei Verwendung einer Getriebeuntersetzung (n2 < nl) ist der Zahler des Getriebefaktors grof3er als der
Nenner.

Hinweis:
Fur 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

4.6.15. Getriebefaktor: Nenner
Dieser Parameter wird nur bei aktivierter Getriebefaktor-Funktion berticksichtigt.

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

4.6.16. 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.

Schritte pro Umdrehung = Gesamtmessbereich * ZZET::

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
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4.6.17. Wichtiger Hinweis zum Betrieb von Multiturn-Drehgebern
,Endlosbetrieb® wird im Bedarfsfall automatisch unterstutzt.

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

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

Ob die Funktion des ,Endlosbetriebs mit Inrer Parametrierung genutzt wird, stellen Sie so fest:

e Multiplizieren Sie die ,maximal méglichen Umdrehungen® des Drehgebers (je hach Typ 16 Bit = 65536
oder 13 Bit = 8192) mit Ihren parametrierten ,Schritten pro Umdrehung®.

e Dividieren Sie diesen Wert durch lhren parametrierten Gesamtmessbereich.

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

Beispiel Parametrierung ohne Endlosbetrieb:

Maximal mégliche Umdrehungen: 65536 (16 Bit Multiturn)

Schritte pro Umdrehung: 3600

Gesamtmessbereich: 29491200

Berechnung: 65536 x 3600 / 29491200 = 8 (kein Divisionsrest)

Beispiel Parametrierung mit Endlosbetrieb:

Maximal mégliche Umdrehungen: 65536 (16 Bit Multiturn)

Schritte pro Umdrehung: 3600

Gesamtmessbereich: 100000

Berechnung: 65536 x 3600 / 100000 = 2359 Rest 29600
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4.7. Einbinden von Systemfunktionen zur Alarmbehandlung

Stellen Sie sicher, dass die fur eine Alarmbehandlung erforderlichen Systemkomponenten in das Projekt
eingebunden sind. Bei SIEMENS® Step7® Projekten sind dies insbesondere der OB82 (,Diagnosealarm-OB*,
"I/O Point Fault") und der OB86 (,Baugruppentragerausfall-OB*, "Loss Of Rack Fault"). Bei Fehlen dieser
Komponenten geht die Steuerung im Falle eines Alarms in den Betriebszustand ,STOP*.

4.7.1. Diagnosealarm-OB (OB82)
Der Drehgeber unterstitzt diese kanalspezifischen Diagnose-Alarme:

Alarm-Nr. | Alarmext

0x0102 Interner Frame-Fehler

0x0103 Interner CRC-Fehler

0x0104 Interner Frame-Fehler (extended)

0x0105 Interner CRC-Fehler (extended)

0x0106 Generischer Fehler in Positionserfassung

0x0107 Generische Warnung in Positionserfassung

0x0200 Positionsfehler

0x0201 Preset-Wert ausserhalb des giltigen Wertebereichs
0x0300 Das elektronische Typenschild konnte nicht gelesen werden. (*)
0x0320 Batteriespannung niedrig (*)

0x9000 Fehler des Master-Lebenszeichenzahlers

0x900A IR-LED-Lichtregelbereich ausgeschopft (*)

(*) Diese kanalspezifische Diagnose liegt im Ereignisfall bereits beim Hochfahren des Gebers vor.

Die nachfolgenden, weiteren Diagnose-Alarme beziehen sich auf Fehlparametrierungen.
Die kanalspezifische Diagnose durch Fehlparametrierungen liegt im Ereignisfall bereits bei Hochfahren des
Gebers vor. Uberwiegend werden Fehleingaben jedoch bereits durch das Projektierungstool verhindert.

Alarm-

Nummer Alarmtext

0x0220 Schritte pro Umdrehung ist Null.

0x0221 Gesamtmessbereich ist Null.

0x0222 Schritte pro Umdrehung zu hoch

0x0223 Gesamtmessbereich zu hoch

0x0224 Gesamtmessbereich ungliltig

0x0225 Drehrichtung ungiiltig

0x0240 Drehzahl-Skalierung ist ausserhalb des giiltigen Bereichs.

0x0241 Drehzahl-Aktualisierungszeit ist Null oder kleiner als die Aktualisierungszeit
des Drehgebers.

0x0242 Drehzahl-Filtertiefe ist Null.

0x0260 Getriebefaktor: Wert fiir Aktivierung ist aul3erhalb des giiltigen Bereichs.

0x0261 Getriebefaktor: Zahler ist auBerhalb des giiltigen Bereichs.

0x0262 Getriebefaktor: Nenner ist au3erhalb des giltigen Bereichs.

0x0263 Getriebefaktor: Unzuldssige Kombination aus Zahler, Nenner und
Gesamtmessbereich (nur méglich falls Nenner > Z&hler) (*)

*)

Zulassige Kombinationen aus Zahler, Nenner und Gesamtmessbereich errechnen sich aus
nachstehender Formel. Der Wert fur ,Schritte pro Umdrehung“ darf — je nach Drehgebertyp — nicht
Uberschritten werden.

Schritte pro Umdrehung = Gesamtmessbereich * Nenner

Zahler
EAL580 MT Geber ST13 MT16, optisch: Schritte pro Umdrehung <= 65536
EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch: Schritte pro Umdrehung <= 524288

EAM580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch: Schritte pro Umdrehung <= 65536
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4.7.2. Baugruppentragerausfall-OB

Der Baugruppentragerausfall-OB (OB86) wird ausgeldst, wenn der Drehgeber nach dem Hochfahren am
Bus verfugbar ist (als ,gehendes Ereignis“) oder wenn er nicht mehr am Bus verfugbar ist, weil er z. B.
ausgeschaltet oder vom Bus getrennt wurde (als ,kommendes Ereignis®).

4.8. Ubersetzen und Laden der Hard- und Softwarekonfiguration

Nach vollstandiger Zusammenstellung des Hardware-Projektes und Eingabe aller Parametrierungen muss
das Projekt kompiliert (,Ubersetzt“) und in die Steuerung tUbertragen werden.

4.9. Werksseitige Einstellungen wiederherstellen / Factory Setup

4.9.1. Factory Setup Uber das Projektierungstool

Die werksseitigen Einstellungen des Drehgebers kdnnen mit Hilfe des Projektierungstools wiederhergestellt
werden. Die Vorbereitung dazu ist in Abs. ,4.3 Vergabe des Geratenamens*® beschrieben. Im zweiten
Screenshot des Abschnitts muss jedoch der Button ,Werksseitige Einstellungen wiederherstellen —
Zurucksetzen* angeklickt werden. Nach dem Factory Setup ist ein Aus- und Wiedereinschalten des Gebers
erforderlich.

Alle kundenseitigen Einstellungen einschliesslich des Geratenamens und der IP-Adresse werden geldscht.
Durch das Nullen interner Offsets geht auch der bisherige Positionsbezug verloren.
Unverandert bleiben nur die MAC-ID und die Seriennummer des Gerates.

Hinweis:

Da der Geratename geldscht wird, versucht die Steuerung maglicherweise unmittelbar danach den
projektierten Geratenamen erneut zu vergeben. Falls dies nicht erwinscht ist, muss vorher die automatische
Namensvergabe im Projekt (,Geratetausch ohne Wechselmedium unterstiitzen®) ausgeschaltet werden.

4.9.2. Parameter Uber den optionalen Taster rlicksetzen
Die Beschreibung befindet sich in Abschnitt 0.
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5. Projektierung (Siemens® TIA Portal®)

Die nachfolgenden Beispiele beziehen sich auf SIEMENS®-Steuerungen und die zugehdrige
Projektierungssoftware TIA Portal®. Viele Abbildungen in diesem Abschnitt entstanden mit TIA Portal® V13
SP1 und einer CPU 1518.

Selbstverstandlich kann der Drehgeber auch unter der Projektierungssoftware anderer Hersteller und mit
deren Steuerungen projektiert werden. Die Schritte sind dann sinngemass durchzufiihren.

5.1. Import der GSDML-Datei

Um den Drehgeber in die Projektierungssoftware einzubinden, muss zunéchst die GSDML-Datei importiert
werden. Das Dateiformat ist XML (,Extended Markup Language®). In Anlehnung an die GSD-Dateien des
Profibus ist jedoch die Bezeichnung ,GSDML" ublich.

Die GSDML-Datei kann unter www.baumer.com heruntergeladen werden.

Verwenden Sie diese GSDML-Datei:
e GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20170112.xml
fur Drehgeber mit Firmware V1.2.2 oder héher

e GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20190715.xml
fur Drehgeber mit Firmware V1.3.0 oder hoher

Relevanter Unterschied der GSDML-Dateien:
Ab der GSDML-Datei «GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20190715.xml“ ist die Verwendung der
Funktionalitat ,Setzen des Presetwerts (PNU 65000) in den Baugruppenparametern® maoglich.

Der Ausgabestand ist aus dem Datum am Ende des Dateinamens ersichtlich. Er ist hier nur beispielhaft
zu sehen. Das Datum ist im Format ,JJJUJMMTT* (J: Jahr, M: Monat, T: Tag) zu lesen. Im obigen Beispiel
ist das Datum 12.1.2017.

Im TIA Portal® wird der Import der GSDML-Datei in der Projektansicht vorgenommen (,Extras —
Geratebeschreibungsdateien (GSD) verwalten®).

TIA Siemens - Ci\Users\rth\Documents\Automatisierung\TIA_1 51 8_F_AL580_RT\TIA_1 51'8_F_AL580_RT

Vi3

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online | Extras |Werkzeuge Fenster Hilfe
3F [% H Projektspeichem &) ¥ =] 5] X ® Y Einstellungen llj‘
Support Packages

WI Geratebeschreibungsdateien (GSD) verwalten

) Automation License Manager starten

[#| Referenztext anzeigen
LLl Globale Bibliotheken

v ] TIA_1518_EALS580_RT

Im folgenden Dialog wéhlen Sie das Verzeichnis, in dem sich die zu installierende GSDML-Datei befindet. Im
gleichen Verzeichnis sollte sich ebenfalls die zugehdrige Bitmap-Datei befinden, die im Projektierungstool
den Drehgeber als kleines Bild darstellt.

Die Datei wird angezeigt und kann nun markiert werden. Mit ,Installieren® wird der Vorgang abgeschlossen.
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Der Hardware-Katalog wird (iber die Geratekonfiguration / Geratesicht gedéffnet.

Gerdte
FOQ

v [ TIA_1518_EAL580_RT
B Neues Gerat hinzufigen
o Gerite & Netze
~ [/ PLC_1 [CPU 15184 PN/DP]
ﬂf Geratekonfiguration
%/ Online & Diagnose
» [ Programmbausteine

Der Drehgeber erscheint nun im Hardware-Katalog unter ,PROFINET 10* — ,Weitere Feldgerate® —
.Encoders” — Baumer - ,Baumer PROFINET Encoder” — ,Kopfmodul* — ,EAx PROFINET Drehgeber*.
Module ,EAX580...“. Submodule (Telegramme) werden separat dargestellt.

Optionen

v I Katalog

| |
[ Filter

» [i§ Netzkomponenten
» [ Erfassen & Uberwachen
» [l Dezentrale Peripherie
» [ Feldgerate
~ (1§ Weitere Feldgerate
» [l Weitere Ethermet-Gerate
~ [/ PROFINET 10
» (g Drives
~ [ Encoders
~ [ Baumer
~ [ Baumer PROFINET Encoder
~ [ Kopfmodul
~ [ EAx PROFINET Drehgeber
Il EAx580 Drehgeber
~ [ Modul
[l EALS80 MT Geber ST13 MT16, optisch
[. EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch
Il EAMS580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch
~ [ Submodule
Il Telegramm 81
[l Telegramm 82
Il Telegramm 83
[l Telegramm 860
Il Telegramm 870

=

f

v | Information

Gerat:

EAL580 MT GeberST13
MT16, optisch

Artikel-Nr.:  [EAL580x1316xx |

Version: [ [+]

Beschreibung:

Absoluter PROFINETHO Drehgeber,
Realtime (RT) Class1, Isochrone Realtime
(IRT) Class3, azyklische Kemmunikation
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5.2. Einfugen des Drehgebers ins Netzwerk

Der Hardware-Katalog wird Uiber die Geratekonfiguration / Geratesicht geotffnet.

Gerdte

5 QO

~ ] TIA_1518_EAL580_RT
&' Neues Gerat hinzufigen
oy Gerdte & Netze
Y [E PLC_1 [CPU 15184 PN/DP]
1Y Geratekonfiguration
%! Online & Diagnose
» [ Programmbausteine

Passion for Sensors

In der Topologiesicht ist zundchst die SPS sichtbar. Der Hardware-Katalog rechts zeigt nur das Kopfmodul
des Drehgebers (Module und Submodule sind nicht sichtbar).

TIA_1518_EALS80_RT *» Gerdte & Netze

- | Topologiesicht |& Netzsicht [IY Geratesicht || Optionen
e H e -4 | Topologieiibersicht |
A1 & porverscholiung SR Offfine/Online-Vergleich &3 %S¢ v | Katalog
= Y{ Gerst/Port Steckplotz | Partner-Station
prout ¥ 571500/ET200MP-Station_1 @ Filter
CPU 1518-4... Y Rca 1 » [ Controller
¥ PROFINET-Schnittstelle_11 X1 » [ HMI
Port_1 e » [ PC-Systeme
Port 2 1xie2 » [l Antriebe & Starter
~ PROFINET-Schnittstelle_z 1)2 » [ Netzkomponenten
ks Port_1 1X2P » [ Erfassen & Uberwachen
& ~ PROFINET-Schnittstelle G 1)G » [ Dezentrale Peripherie
* Port.1 130 ~ |3 Weitere Feldgerate
» 1 Weitere Ethemet-Gerate
~ [ PROFINET 10
» (g Drives
~ [l Encoders
v _@ Baumer
~ [ Baumer PROFINET Encoder
~ g Kopfmodul
v} ~ [} EAX PROFINET Drehgeber
<Ta 51 oom O — _ 5 [l EAX580 Drehgeber

Ziehen Sie mit der Maus das Kopfmodul ,EAx580 Drehgeber” aus dem Hardwarekatalog rechts neben die
Steuerung. Anschliessend ziehen Sie ebenfalls mit der Maus eine Verbindung zwischen dem gewiinschten

Port der SPS und dem Port des Drehgebers.

TIA_1518_EAL580_RT » Gerdte & Netze

{E‘ Topologiesicht Hﬁm Netzsicht "ﬁf Geratesicht [ Optionen
[ REEROR ) = Topologieiibersicht
(2] = Portverschaltung| | 8B Offlinelonline-Vergleich & % v | Katalog
’; 2| GeratiPort Steckplatz | Partner-Station | |
PLC1 80 = v 571500/ET200MP-Station_1 & Filter
CPU1518-4... EAX580 Dre... -
e . PLC1 - 1 » [ Controller
= ¥ PROFINET-Schnittstelle_11 X1 » [ HMI

Port_1 1X1P1 GSD-Geraet 1) (1§ PC-Systeme
Por2 X2 » [l Antriebe & Starter

) ¥ PROFINET-Schnittstelle_Z 1X2 » Eﬂ Netzkomponenten

! Port 1 - X2 R » (i@ Erfassen & Uberwachen

B ¥ PROFINET-Schnittstelle G 1X3 » (il Dezentrale Peripherie

k Port_1 18P ~ (5 Weitere Feldgerate

¥ GSD-Geraet 1 » [ Weitere Ethernet-Geréte
v EAXS80 o ~ [ PROFINET IO
¥ Interface oxi » (i Drives
RJ45 10100 MBitls 0 X1 P1 S71500/ET20. ~ [ Encoders
RJ45 10/100 MBit/ls_1 0 X1 P2 & Q’. Baumer
~ (@l Baumer PROFINET Encoder
~ [ Kopfmodul
o ~ [ EAX PROFINET Drehgeber
<] i - 2 & ol m B o [l EAx580 Drehgeber
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Nach dem Wechsel in die ,Netzsicht” ist erkennbar, dass der Drehgeber bisher ,nicht zugeordnet® (nicht mit
dem Bussystem verbunden) ist.

TIA 1518 EAL580_RT » Gerite & Netze

a7
Fx Vernetzen 1§ Verbindungen |HMkverbindunc [»] & P Qs =
PLC 1 EAX580 o
CPU1518-4... EAX580 Dre...

Nicl10-Controller auswahlen
PLC_1.PROFINET-Schnittstelle_1

Anklicken der Schrift ,nicht zugeordnet” 6ffnet die verfligbaren Controller-Verbindungen. Nach Anklicken der

Verbindung (in diesem Beispiel ,PLC_1.PROFINET-Schnittstelle_1“) verbindet sich der Drehgeber mit der
SPS.

TIA 1518_EAL580 _RT » Gerate & Netze

| Topologiesicht [ Netzsicht |[IY Gerites

gen [HMEVerbindung = ¥ BEH Qs = Netziibersicht | Verbindungen |

2 10-System: PLC_1.PROFINET I0-System (100) |~ 92 Lokaler Verbindungsname | Lokaler Enc

pe Vernetzen Lg‘__?

W]

PLC 1 EAX580 i
CPU1518-4... EAX580 Dre... E/
PLC_1 5

Fomcacmcmcmon{ PLC_1.PROFINET 10-...  mmm——

Nach dem Wechsel in die ,Geratesicht” Iasst sich links oben der Drehgeber ,EAx580“ auswahlen.

Im Hardware-Katalog erscheint das bereits projektierte Kopfmodul und zunéchst die verfiigbaren Module
(unterschiedliche Drehgebertypen).

TIA_1518_EALS580_RT » PLC 1 [CPU 15184 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PROFINET I0-System (100): PN/IE_ 1 » EAX580

) |‘r5’ Topologiesicht [lﬁn Netzsicht "ﬂi Gerétesicht l Optionen
dt [EAxsso 7] BB (el Qs = | | Gerateiibersicht |
[& 2| . |Baugruppe Baugr... | Steck... |E-Adresse || Y | Katalog
= > EAX580 0 0 [
S » Interface 0 oxi [ Filter
,‘33’ o 1 (1 Kopfmodul
& » [l EAX PROFINET Drehgeber
~ [ Modul
[I EAL580 MT Geber ST13 MT16, optisch
— Il EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch
|

ll EAMS580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch

L}

Ziehen Sie aus dem HW-Katalog das passende Modul (Ihren Drehgeber, z. B. "EAL580 MT Geber ST13
MT16, optisch") nach links auf Steckplatz 1 unterhalb von ,Interface”.
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Geratelibersicht

ﬂ ... Baugruppe Baugr... | Steck.. |E-Adresse M J Kamk’g
v EAX580 0 0 \
» Interface 0 oxi [ Filter
o -l
~ [l EAX PROFINET Drehgeber
[l £Ax580 Drehgeber
~ [ Modul

[l EALS80 MT Geber ST13 MT16, optisch
[l EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch
Il EAMS580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch

R R

Danach werden die Submodule des Drehgebers sichtbar.

Gerateiibersicht

ﬂ ...  Baugruppe Baugr... Steck.. |E-Adresse Vi | KataloQ
v EAX580 0 0 |
» Interface 0 oxi [ Filter
~ EAL580 MT Geber ST13 MT16, opti 0 1

~ (3 Kopfmodul

Module Access Point 0 11 ~ [l EAx PROFINET Drehgeber
9 12 Il EAx580 Drehgeber
v [ Modul

i IEAL580 MT Geber ST13 MT16, optisch]

u EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch

l] EAMS580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch
~ [ Submodule

Il Telegramm 81

Il Telegramm 82

[l Telegramm 83

Il Telegramm 860

Il Telegramm 870

| vam | am

Ziehen Sie aus dem HW-Katalog das gewiinschte Submodul (Telegramm) nach links auf Steckplatz 1.2 (in
diesem Beispiel das Telegramm 860).

Gerdtelibersicht

¥ . Baugruppe Baugr... |Steck.. |E-Adresse M I Katalog
v EAX580 0 0
» Interface 0 0x1 [ Filter
~ EAL580 MT Geber ST13 MT16, opti 0 1 o Eﬂ Kopfmodul
Module Access Point 0 ki) ~ (i EAX PROFINET Drehgeber
Tel 860 0 12107 [l EAX580 Drehgeber
~ [ Modul

m EAL580 MT Geber ST13 MT16, optisch

[l EAL580 MT Geber ST18 MT13, optisch

[. EAM580 MT Geber ST14 MT16, magnetisch
~ (@ Submodule

Il Telegramm 81

Il Telegramm 82

Il Telegramm 83

[l Telegramm 860

Il Telegramm 870

B ]
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5.3. Vergabe des Geratenamens

Fir die Identifikation eines Geréts im Netzwerk sind die je Geréat weltweit eindeutige MAC-Adresse, die
festgelegte oder dynamisch vom 10 Controller zugewiesene IP-Adresse und ein im PROFINET-Netzwerk
eindeutiger Geratename zusténdig. Alle drei Identifikationsmerkmale werden im Systemhochlauf verwendet.
Im Rahmen der Projektierung muss nur der Geratename festgelegt werden.

5.3.1. Vergabe des Gerdtenamens im Projekt

Doppelklicken Sie in der Geréatelibersicht auf den bisherigen Namen des Kopfmoduls und tragen Sie hier
den gewlinschten Geratenamen ein. Der Default-Eintrag lautet ,EAx580“. Gross- und Kleinschreibung
werden im System nicht beriicksichtigt.

J Geratelibersicht |
ﬁ’ ... Baugruppe Bau
¥ EAx580 0
» Interface 0
¥ EAL580 MT Geber ST13 MT16, opti O
Module Access Point 0
Telegramm 860 0

5.3.2. Automatische Namensvergabe

Der Geratename kann automatisch in den Drehgeber geschrieben werden. Im werksseitigen Zustand und
nach einem ,Factory Reset” ist der Geratename im Drehgeber leer.

Voraussetzungen fir die automatische Namensvergabe:

o Eine Topologieplanung wurde definiert.

¢ Der vorherige Geratename wurde geldscht (z. B. durch einen ,Factory Reset®) oder die Option
,Uberschreiben der Geratenamen aller zugeordneten 10-Devices erlauben“ (siehe folgender Screenshot)
ist aktiviert.

e Die Option ,Geratetausch ohne Wechselmedium ermdglichen® (siehe folgender Screenshot) ist aktiviert.

Die automatische Namensvergabe wird ausgefuhrt, sobald der Drehgeber im Netzwerk an der projektierten
Stelle in Betrieb genommen wird.

E

JAIIgemein | 10-variablen | Systemkonstanten | Texte

» Allgemein (A S— .
= s .
~ PROFINET-Schnittstelle [X1] SCURINIERCT oI
Allgemein
Ethernet-Adressen [") Bei kKommunikationsfehlem Anwenderprogramm aufrufen
:hrz'exgsy i e [V Geratetausch ohne Wechselmedium ermaglichen
etriebsart i i ;
~ Erweiterte Optionen [V Uberschreiben der Geratenamen aller zugeordneten I0-Devices erlauben
Schnittsteflen-Optionen; [ IEC V2.2 LLDP Modus verwenden
Medienredundanz = Sende Keep Alives fiir S
» Echtzeit-Einstellungen Verbindungen |30 5
» Port[X1P1R] h
» Port [X1 P2 R] i
Zugriff auf den Webserver >
HW-Kennung

» PROFINET-Schnittstelle [X2]
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5.3.3. Manuelle Namensvergabe

Gehen Sie in die Geratesicht des Drehgebers. Sie erreichen sie liber Topologiesicht oder Netzsicht durch
Anklicken des Drehgebersymbols und anschliessenden Wechsel in die Geratesicht.

Im Kontextment unter dem Drehgebersymbol (rechte Maustaste) erscheint der Punkt ,Geratename
zuweisen®.

Es ist darauf zu achten, dass die PG/PC-Schnittstelle richtig eingestellt ist.
Mit dem Button ,LED Blinken* kann der Drehgeber seine SF-LED blinken lassen, um ihn in der Anlage
besser identifizieren zu kénnen. Dies prift auch, ob eine Netzwerkverbindung besteht.

Konfiquriertes PROFINET-
PROFINET-Gerdtename: | eax580 [+
Gerdtetyp: lEAxSSO Drehgeber ‘
Online-Zuaana
Typ der PGIPC-Schnittstelle: | PriE [+]
PGIPC-Schnittstelle: im Intel(R} Ethernet Connection 1218-LIM !V\ @ [E
gﬁ’ Geriatefilter
[W) Nur Gerate gleichen Typs anzeigen
[) Nur falsch parametrierte Gerate anzeigen
[} Nur Gerate ohne Namen anzeigen
Erreichbare Teilnehmer im Netzwerk:
IP-Adresse IMAC-Adresse Gerat PROFINET-Geratename Status
192.168.0.1 00-0E-CF-12-34-5 Encoder eax580 ° OK
[<] I 2]
| Liste aktualisieren | | Name zuweizen |
Online-Statusinformation:
©  Suche abgeschlossen. 1 von 2 Geraten wurden herausgefiltert.
€] B
[....SchieBen 1

Alternativ erreicht man die manuelle Namensvergabe unter dem Kontext-Menupunkt ,Online & Diagnose®.
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TIA_1518_EAL580_RT » PLC_ 1[CPU

8-4 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PH

¢ [EAxS80 ) & & (& s =
&
&5/
—
L Gerat tauscnen
Geratenamen auf Micro Memory Card schreiben
X Ausschneiden Strg+X
= Strg+C
Strg+V |
X Léschen Entf ||
& Gehe zur Topologiesicht 1
gy Gehe zur Netzsicht
Ubersetzen »
Ladenin Gerét »
& Online verbinden Strg+K.
w’?" e-Verbindung trenne Strg+M
'] Online & Diagnose Strg+D
1" Geratename zuweisen
id Eigenschaften Alt+Eingabe
[ Beschriftungsstreifen fir Module exportieren...
<[] [>][100% B —— W

Passion for Sensors

TIA_1518_EAL580 RT » PLC 1[CPU 1518-4 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PROFINET I0-System (100): PN/IE_1 » EAx580

~ Diagnose
Allgemein
Diagnosestatus
~ PROFINET-Schnittstelle
10-Controller
w Ethernet-Adresse
Netzwerkverbindung
IP-Parameter
Ports
Kommunikationsdiagnose
PROFINET IO-Diagnose
~ Domain
Sync-Domain
MRP-Domain
~ Funktionen
IP-Adresse zuweisen
Name zuweisen
Ricksetzen auf Werkseinstellungen

5 e

Name zuweisen

Konfiquriertes PROFINET-

PROFINET-Ger3 | eax580 [~]
Geratetyp: [ EAX580 Drehgeber ]
Online-Zuaana
Typ der PGIPC-Schnittstelle:  [9_Puile [+]
PGIPC-Schnittstell ﬁ Intel(R) Ethernet Connection 1218-LM [+] © |§
Geratefilter

[C) Nur Gerate gleichen Typs anzeigen
[] Nur falsch parametrierte Gerate anzeigen

[] Nur Gerate ohne Namen anzeigen

Erreichbare Teilnehmer im Netzwerk:

IP-Adresse MAC-Adresse Gerat PROFINET-Geratename Status
192.168.0.1  00-0E-CF-12-34-5 Encoder  eax580 @ oK
192.168.0.2  28-63-36-8E-FE-F 57-1500 plc_1.profinet-schnitt..£3  Geratetyp ist unterschiedlich
ol 5]
[T LED blinken | Liste aktualisi | [ Name zuweisen
[+]
< il m

Hinweise:

- Eine Namensvergabe tber die MPI-Schnittstelle ist nicht moglich.
- Wahrend individuelle Geratedaten (z. B. der Stationsname) geschrieben werden, darf die
Spannungsversorgung nicht abgeschaltet werden.
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5.4. Auswahl der Echtzeitklasse

Der Drehgeber unterstitzt die beiden PROFINET-Echtzeitklassen Real-Time (RT) und Isochrone Real-Time
(IRT) Class 3. Welche Echtzeitklasse Anwendung findet, hangt von der Applikation und von der verwendeten
SPS ab.

5.4.1. Domain Management
Das Domain Management beinhaltet die PROFINET-Buseigenschaften.

Im TIA Portal® gelangt man zum Domain Management, indem man in der Netzsicht das I/O System
(hier: ,PN/IE_1%) anklickt.

TIA_1518_EAL580_RT *» Gerdte & Netze

L-;"’ Topologiesicht ”5,% Netzsicht |[IY Gerdtesicht

gN Veretzen 1 i [BMEVerbindung [] & S Qe = J Netziibersicht H Verbindungen H E/A-Kommunikation " VPN \
2 Y2 Gerat Typ Adresse im Subn.. | Subnetz
= ¥ S71500/ET200MP-Station_1 571500/ET200MP-Stati
pLC 1 EAXS80 S ~ PLC_1 CPU 1518-4 PNIDP [=]
CPU1518-4... EAX580 Dre... %’ » PROFINET-Schnittstell. PROFINET-Schnittstelle  192.168.0.2 PNIIE_1
- PLC_1 . i » PROFINET-Schnittstell. PROFINET-Schnittstelle 192.168.1.3 nicht vernetzt
L » PROFINET-Schnittstell. PROFINET-Schnittstelle . 192.168.4.1 nicht vernetzt
l ‘ X DP-Schnittstelle_1 DP-Schnittstelle 2 nicht vemetzt
¥ GSD-Geraet_1 GSD-Geraet
¥ EAX580 EAX580 Drehgeber
~ Interface EAX580 192.168.0.1 PNNIE_1
RJ45 10100 MBit/s RJ45 10/100 MBitls
- RJ45 101100 MBit!.. RI45 10/100 MBits
[v
(<[] [5>] [100% ] —s— 4\ [¢] i ] [>]

|2, Eigenschaften |} info )| %) Diagnose |

_J Allgemein H 10-Variablen ” Systemkonstanten “ Texte
Allgemein [
~ Domain-Management
~ Sync-Domains
» Sync-Domain_1 Sync-Domain: | Sync-Domain_1
» MRP-Domains
Ubersicht Taktsynchronisation

[w]>]

> Sync-Domain_1

Konvertierter Name: | sync: inxb19998
Sendetakt | 0.500 ~| ms
Default-Domain: (V]

> > Teilnehmer

10-System
i
£ 10-System Sync-Master
i PLC_1.PROFINET I0-System (100) PLC_1
10-Gerdte
10-Geratename RT-Klasse Synchronisationsrolle
PLC_1.PROFINET-Sc. Ef Sync-Master r']
EAX580 RT Unsynchronisiert

Unter ,Sync-Domain_1“ I1asst sich der gewiinschte Sendetakt einstellen.
Der Sendetakt gilt fur den IO Controller und alle 10 Devices, die dieser Sync Domain angehéren.

Unter ,|O-Geréate" ist die Synchronisationsrolle der SPS als ,Sync-Master” (IRT) oder ,unsynchronisiert* (RT)
sowie die Echtzeitklasse des Drehgebers auswahlbar.

5.4.2. Real-Time (RT) Class 1

Bei dieser Klasse geht es um Echtzeit mit einer typischen Zykluszeit von 100 ms oder darunter. Es kdnnen
im Bussystem Standard-Ethernet Komponenten eingesetzt werden.

Eine Topologieplanung kann (muss aber nicht) durchgefiihrt werden. Wenn sie durchgefuhrt wird (z. B. um
die Funktionalitat ,Geratetausch ohne Wechselmedium® zu erhalten), ist die korrekte Zuordnung der Ports
P1/P2 am Drehgeber geméss Planung einzuhalten.
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5.4.2.1. Vergabe der Adressen im Prozessabbild

Der Zugriff auf die Eingangs- und Ausgangsdaten des Drehgebers findet uber Adressen im Prozessabbild
statt. Die Adressen und das Prozessabbild werden hier zugewiesen.

Markieren Sie in der Geratesicht des Drehgebers das projektierte Telegramm. Mit einem Klick links unten im
Modulfenster auf ,E/A-Adressen” 6ffnet sich das entsprechende Eingabefenster.

Tragen Sie die jeweiligen Anfangsadressen ein oder tbernehmen Sie die vorgeschlagene automatische
Einstellung. Es ist méglich, fir Ausgang und Eingang identische oder Uiberlappende Adressen zu
verwenden. Achten Sie darauf, dass die Adressen innerhalb des zyklisch aktualisierten Prozessabbildes
liegen.

Das Prozessabbild ist hier dasjenige des zyklischen Hauptprogramms OB1 (nicht taktsynchron). Die im Bild
gezeigte ,Automatische Aktualisierung“ Uiberlasst dem System die richtige Einstellung. Es ist aber auch eine
manuelle Eingabe mdglich.

TIA_1518_EAL580 _RT » PLC 1[CPU 15184 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PROFINET I0-System (100): PN/IE_1 » EAx580

|5‘" Topologiesicht Hjﬁ Netzsicht Hﬁf Gerétesicht ||

dt [EAcso =R Pl ok % | [ Gerateubersicht
~ 3
& 2] S
o = ¥4 ... | Baugruppe Baugr... Steck.. |E-Adresse A-Adr...
b =| v EAX580 0 0
» Interface () oxi
— ~ EAL580 MT Geber ST13 MT16,0 0 1
-— Module Access Point 0 11
e ‘ Tel 860 [ 12 0.7 0.3
ol
<[ w ] [>] [100% o —8— | (<] [T = B

|6 Eigenschaften  [*}info )| %l Diagnose

J Allgemein H 10-Variablen H Systemkonstanten H Texte ‘
v Allgemein 1

Kataloginformation E/A-Ad)

Eingange Eingangsadressen

E/A-Adressen

HW-Kennung Anfangsadresse: |0 ]
7 |
[] Taktsynchroner Betrieb

o i in: [ (& he Akt ™
[ Automatische Aktualisier
Ausgangsadressen

. |
e

[ Taktsynchroner Betrieb

Organisati in: [— (» he Ak

ische Aktualisi

5.4.2.2. Einstellen der Aktualisierungszeit

Wenn in der obigen Abbildung die Check-Boxen ,Taktsynchroner Betrieb” frei bleiben, arbeitet der
Drehgeber in der Betriebsart ,RT*.

In der ,Geratesicht — Geratelbersicht -> Interface” I8sst sich unter ,Aktualisierungszeit* auswahlen, ob der
Drehgeber mit jedem Sendetakt seinen Positionswert aktualisieren und an den Controller Gibertragen soll.
Nicht jede Applikation bendtigt eine Aktualisierung mit dem eventuell hohen Sendetakt. Unter Umstanden
genugt auch eine Aktualisierung mit jedem 2., 4. oder 8. Sendetakt, was bei hoher Busauslastung
Bandbreite sparen kann. Welche Reduktionsfaktoren einstellbar sind, ist von der gewéhlten Echtzeit-Klasse
und vom Sendetakt abhéangig und an den Auswahlmdglichkeiten in der Drop-Down-Auswahl erkennbar.
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... 1518 _EAL580_RT » PLC 1 [CPU 15184 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PROFINET IO-System (100): PN/IE_1 » EAx580

Passion for Sensors

- 0 mX

|# Topologiesicht & Netzsicht [[Y Gerétesicht ||
& [EAsso ) B ®(gH Qs = Geritelibersicht
~
= ¥? .. Baugruppe Baugr... |Steck... |E-Adresse A-Adres... ...
E v EAX580 0 0
‘)‘bo » Interface 0 0xi
& ~ EAL580 MT Geber 5T13 MT10 1
Module Access Point 0 11
Telegramm 860 0 12 0..7 0.3
— 5
- 4
£ :
[¥|
[ <[] [>] [100% bl ——§— @ [<] I \ B

J Allgemein H 10-Variablen H Systemkonstanten H Texte |

|@ Eigenschaften | % info jJ"ﬂ Diagnose |

Allgemein
Ethemet-Adressen
¥ Erweiterte Optionen
Schnittstellen-Optionen
Medienredundanz
Taktsynchronisation
w Echtzeit-Einstellungen
10-Zyklus
Synchronisation
» RJ45 101100 MBitls [X1 P1R]
» RJ45 10/100 MBit/s [X1 P2 R]
HW-Kennung

T

>

10-Zyklus

Aktualisierungszeit

(O Automatisch \ | ms
(@ Einstellbar | _'7_\, ms
[ Aktualisierungszeit bei Anderung des Sendetaks < EE1 1 H——
4.000

Ansprechiiberwachungszeit 8.000

Akzeptierte Aktualisierungs-

zyklen ohne I0-Daten: [3 [~]
Ansprechiiberwachungszeit: |1.500 | ms

5.4.3. Isochrone Real-Time (IRT) Class 3

e Typische Zykluszeit: 1 ms oder darunter

Taktsynchrone Echtzeit mit Beruicksichtigung von Signallaufzeiten

Eine Topologieplanung muss durchgefuhrt werden. Die korrekte Zuordnung der Ports P1/P2 am Drehgeber
gemass Planung ist einzuhalten.
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5.4.3.1. Vergabe der Adressen im Prozessabbild

Der Zugriff auf die Eingangs- und Ausgangsdaten des Drehgebers findet uber Adressen im Prozessabbild
statt. Die Adressen und das Prozessabbild werden hier zugewiesen.

Markieren Sie in der Geratesicht des Drehgebers das projektierte Telegramm. Mit einem Klick links unten im
Modulfenster auf ,E/A-Adressen” 6ffnet sich das entsprechende Eingabefenster.

Tragen Sie die jeweiligen Anfangsadressen ein oder tbernehmen Sie die vorgeschlagene automatische
Einstellung. Es ist méglich, fir Ausgang und Eingang identische oder liberlappende Adressen zu
verwenden. Achten Sie darauf, dass die Adressen innerhalb des zyklisch aktualisierten Prozessabbildes
liegen.

Das Prozessabbild ist hier das Teilprozessabbild (TPA) der taktsynchronen Systemfunktion ,Synchronous

Cycle“. Diese muss zuvor in das Projekt importiert worden sein, damit sie zur Auswahl steht
(Projektnavigation -> PLC -> Programmbausteine).

E/A-Adressen

Eingangsadressen

Anfangsadresse: |0
Endadresse: |7
(¥ Taktsynchroner Betrieb

Organisationsbaustein: | Synchronous Cycle

Prozessabbild: |TPA 1
Ausgangsadressen

Anfangsadresse: |0
Endadresse: :737
[™ Taktsynchroner Betrieb

Organisationsbaustein: :};nchrcncus Cycle
Prozessabbild: |TPA 1

5.4.3.2. Einstellen der Aktualisierungszeit

Wenn in der obigen Abbildung die Check-Boxen ,Taktsynchroner Betrieb“ markiert sind, arbeitet der
Drehgeber in der Betriebsart ,IRT — hohe Performance®.

Das Einstellen der Aktualisierungszeit entspricht ansonsten der Vorgehensweise aus Abs. ,5.4.2.2 Einstellen
der Aktualisierungszeit®.

5.4.3.3. Projektierung des Drehgebers als Technologieobjekt

Der Drehgeber kann im TIA Portal® auch als Technologieobjekt konfiguriert werden. Die Einstellungen
entsprechen im Wesentlichen denjenigen, wie sie fur den ,IRT Class 3“ Betrieb vorzunehmen sind (siehe
dieser Abschnitt 5.4.3). Voraussetzung ist jedoch die Verwendung eines der PROFIdrive-Telegramme 81
oder 83. Unterschiede gibt es auch in der Auswahl des TPA.

Das Prozessabbild ist hier das Teilprozessabbild (TPA) der taktsynchronen Systemfunktion ,MC-Servo“
(OB91). Diese muss zuvor in das Projekt importiert worden sein, damit sie zur Auswahl steht
(Projektnavigation -> PLC -> Programmbausteine). In den Eigenschaften des Programmbausteins muss die
Zuordnung zum taktsynchronen I/O-System erfolgen und die Timing-Eigenschaften lassen sich dort
auswahlen.

Fligen Sie dem Projekt zunachst das Technologieobjekt ,External Encoder” hinzu. Die in den folgenden
Screenshots gewahlten Parametrierungen sind beispielhaft zu sehen und sind ggf. applikationsbezogen
anzupassen.
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Neues Objekt hinzufigen
v | ] TIA_1518_EAL580_RT
B Neues Gerét hinzufigen Name:
ﬁ Gerite & Netze lExternaIEncoder_1 \
~ [ PLC_1 [CPU 15184 PN/DP]
1Y Geratekonfiguration Name Version  Typ:
%) Online & Diagnose ﬁ ~ ["] Motion Control NUMRER [5 =
» [l Programmbausteine ~ [7] 57-1500 Motion Control V2.0 S : =
~ [ Technologieobjekte ) 4 TO_SpeedAxis V2.0 O manuell
& Neues Objekt Rinzufiigen Motion Control 4 TO_PositioningAxis V2.0 @® automatisch
» Externe Quellen - 4 TO_ExternalEncoder V2.0 A
pe 2 = Beschreibung:
» _a PLC-Variablen 4% TO_SynchronousAxis V2.0
» @ S k Das Technologiecbjekt "Externer Geber®
\ PLC-Datentypen (TO_ExternalEncoder) nimmt die Ist-
4 Beobachtungs- und Forcetabellen Positionen eines extern angesteuerten
» [ Online-Sicherungen PID Control Antriebs auf. Die ermittelten Ist-Positionen
RS S kénnen im Anwenderprogramm
» % Traces —
~ - ausgewertet werden.
Programminformationen T
Gerate-Proxy-Daten +1
4 PLC-Meldungen
] Textlisten Zahlen und
» [ Lokale Baugruppen Messen
» [ Dezentrale Peripherie
» (4§ Gemeinsame Daten
» 5] Dokumentationseinstellungen
» [@ Sprachen & Ressourcen
» [ Online-Zugénge
» [ Card Reader/UsB-Speicher [<] m I[2]
> [Weitere Informationen
v | Detailansicht [¥) Neu hinzufagen und 6ffnen [0k [ Abbrechen |

In den Eigenschaften des Technologieobjektes wird der PROFIdrive-Drehgeber ausgewahlt.

TIA_1518_EALS80_RT » PLC 1[CPU 15184 PN/DP] » Technologieobjekte » ExternalEncoder_1 [DB5]

| Funktionssicht | Parametersicht || Optionen
EA[=F= =
Grundparameter v
p . 9 Geber Sucher
~ Hardware-Schnittstelle (%]
Geber [¥]
Datenaustausch (/) [
~ Enweiterte Parameter (V] e
Mechanik (/] )
Referenzieren (/] PLC G
Datenaustausch m SHEhEH
N Geberkopplung wahlen:
il O Geber am Technologiemodul (TM) / an CPU 1500C
»
F @ PROFIdrive-Geber am PROFINET/PROFIBUS ‘
\
Auswahl Geber ‘
Geber: | .. quration —T—
~ [ PLC_1 [CPU1518-4 PNIDP] ‘ i
- i’ﬂ PROFINET IO-System -N ——— P
[ C A5 80 HAE — OeiateD
AR ‘M EALS80 MT GeberST13 . Telegramm..
»
[ Zeige alle Module v (x|
T 7

Das Fenster ,Datenaustausch® enthalt den Telegrammtyp, die Singleturn-Auflésung, die Gesamtanzahl der
Umdrehungen sowie die Anzahl der Bits in beiden Positionswerten des Telegramms.
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Funktionssicht Parametersicht
= [Blm & =]

Grundparameter (/] e e
v Hardware-Schnittstelle & aiEtaatbe
Geber (/]
o
v Erweiterte Parameter Q
Mechanik °
Referenzieren (/] PLC
Geber
Datenaustausch
I
4 Datenaustausch Geber
Gebertelegramm: | Telegramm 81 [+] [IY Gerdtekonfiguration
Gebertyp: | Rotatorisch absolut [+]
Inkremente pro Umdrehung: | 8192 |
Anzahl Umdrehungen: | 65536 |
Feinauflésung
Bits im inkr. Istwert (Gx_XIST1): |0 bit |
Bits im abs. Istwert (Gx XIST2): |0 bit |
D Geberrichtung invertieren

In den Eigenschaften der taktsynchronen Systemfunktion ,MC-Servo® (OB91) muss die Zuordnung zum
taktsynchronen I/O-System erfolgen. Dort lassen sich auch die Timing-Eigenschaften definieren.

| el Eigenschaften  [?i}info 1|2 Diagnose |

Allgemein

Aligemein Il ;
Information Zykluszeit
Zeitstempel
Ubersetzung O zyklisch
e Applikationszyklus (ms) | |
Attribute h .
Zykitszeit (® Synchron zum Bus
Dezentrale Peripherie: | PROFINET I0-System (100) 1-}
Sendetakt (ms) |o,5 ]
b Faktor: (1 [~]
i Applikationszyklus (ms) [0.5 ]
b

Im Eigenschaften-Fenster des Drehgebers ist als Prozessabbild das Teilprozessabbild (TPA) der
taktsynchronen Systemfunktion ,MC-Servo® anzugeben.
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| Gerateibersicht

¥ EAX580

» Interface (
¥ EAL580 MT Geber ST13 MT1
Module

Telegramm 81 [Module]
Allgemein

~ Aligemein
Kataloginformation
Eingénge
HW-Kennung
= et B —
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5.5. Topologieplanung

Fur den Betrieb mit IRT Class 3 und/oder fiir die Systemeigenschaft ,Geratetausch ohne Wechselmedium®
ist eine Topologieplanung Voraussetzung. Dem Projekt werden dabei die Verschaltung der einzelnen
Systemkomponenten sowie die beteiligten Leitungslangen bekannt gemacht. Auf diese Weise kann das
System Laufzeiten und Durchlaufzeiten durch die einzelnen Komponenten berticksichtigen und so die
Performance optimieren.

Im TIA Portal® ist die Topologieplanung in die Topologiesicht integriert.
Das nachfolgende Bild (Topologiesicht / Topologietbersicht) stellt ein Projekt ohne Topologieplanung dar.

Die SPS (links) und der Drehgeber sind in der Topologiesicht nicht verbunden. Die tabellarische Ansicht
rechts zeigt keine Partnerdaten.

TIA_1518_EAL580 _RT » Gerdte & Netze

\E Topologiesicht hgjﬁ Netzsicht [@ Gerdtesicht 1
B Qs = Topologieiibersicht
Li = Portv R offlinelOnline-Vergleich % 4
2| Gerati Port Steckplatz | Partner-Station Partner-Gerat | Partner-Sch...
pLC 1 " ; EAX580 . = = i71500!ET200MPeraﬂon_1
CPU1518-4... EAX580 Dre... h‘/ ‘ R 1
PLC 1 o L ¥ PROFINET-Schnittstelle_1 1x1
= J - Port_1 1X1P1
Port_2 1X1P2
¥ PROFINET-Schnittstelle_2 12
Port_1 1X2P1
~ PROFINET-Schnittstelle GBIT_3 1)3
Port_1 1X3P1
¥ GSD-Geraet_1
L ~ EAX580 0
« ¥ Interface 0x1
I RJ45 10/100 MBit/s 0X1P1
k RJ45 10/100 MBitls_1 0X1P2

Die Topologieplanung erfolgt durch Ziehen einer Verbindung zwischen den gewiinschten Ports der
Teilnehmer mit der Maus.

PLC 1 EAX580
CPU1518-4... EAX580 Dre... 5
e 4

Anschliessend ist auch der tabellarische Teil der Topologiesicht ausgefillt. Die Daten kénnen noch nach
individuellen Anforderungen angepasst werden.

Topologieiibersicht
_1.5 Portverschaltung QE Offline/Online-Vergleich o B
¢ GeratiPort Steckplatz | Partner-Station Partner-Gerat | Partner-Schnittstelle Partnerport Leitungsdaten
~ S71500/ET200MP-Station_1
v PLC_1 1
¥ PROFINET-Schnittstelle_1 1x1
Port_1 1X1P beliebiger Partner ---
Port_2 1X1P2 GSD-Geraet_1 EAX580 Interface RJ45 101100 MBitls < 100 m (0,6 ps)
~ PROFINET-Schnittstelle_2 1X2
Port_1 1X2P1 beliebiger Partner
~ PROFINET-Schnittstelle GBIT_3 1X3
Port_1 1X3P1 beliebiger Partner
¥ GSD-Geraet_1
| v EAX580 0
1 v Interface 0x1
5 RJ45 101100 MBit/s 0XiP1 S71500/ET200MP-Station_1 PLC_1 PROFINET-Schnittstelle_1  Port_2 <100 m (0,6 ps)
K RJ45 101100 MBit/s_1 0X1P2 beliebiger Partner ===
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5.6. Parametrierung

In Geratesicht — Geratetbersicht - Module Access Point - ,Baugruppenparameter” sind die gewlinschten
Parametrierungen fiir den Drehgeber vorzunehmen.

TIA 1518_EAL580 _RT » PLC 1[CPU 15184 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PROFINET I0-System (100): PN/IE_1 » EAL580

|E’ Topologiesicht ||5§n Netzsicht HT]T Geratesicht L

d¢ [eaLss0 [ @l # (&l @s S | [ gerateiibersicht
& ES :
V}‘? = ¥¢ .. Baugruppe Baugruppentrager Steckplatz E-Adresse A-Adresse Typ
% = ~ EALS80 0 0 EAXS80 ..
b » Interface 0 0x1 EAX580
— i ¥ EAL580 MT Encoder ST13 MT16, optical_1 0 1 EAL580 ...
- 1 Module Access Point 0 11 Medule ...
- Telegram 860 0 12 0..7 0..3 Telegra...
v
=
im [5] [100% el —¢— & <] i ] >

| e Eigenschaften ||"_i-".|nfo iJ“&J Diagnose I

| Aligemein | I10-variablen | Systemkonstanten | Texte |

~ Allgemein Baugruppenparameter E‘
Kataloginf i
sl Drehzahl Parameter
Baugruppenparameter
HW-Kennung

Drehzahl Aktualisierungszeit
[ms]:

(o]

Drehzahl Filtertieft
(Aktualisierungszeiten):

Getriebe Parameter

Getriebefaktor: Aktivierung: | Aus &2

iebefaktor: Zahler: [1 J

= hafal

or: Nenner: |1 J

Drehgeber Parameter

Drehrichtung: | Im Uhrzeigersinn (CW) |
DrehgeberKlasse: |Klasse 4 [~

|

|

Preset wirkt auf G1_XIST1: [Ja

Skalierung: | Ein

Alarm Channel Control (nur
V3.1): | Nur Kommunikations-Alarme

&
Profil-Kompatibilitat: | Profil v4.1 [+]
Schritte pro Umdrehung: (8192

Gesamtmessbereich: (536870912

Max.Master Lifesign Fehler(nur
v3.1): U1
Drehzahi Skalierung: | Umdrehungen pro Minute (upm) [~

Die Erlauterungen zu allen Baugruppenparametern befinden sich in den Abschnitten 4.6.1 bis 4.6.17 der
Step7®-Projektierung und sind ohne Einschrankung auch hier im TIA Portal® gliltig.
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5.7. Einbinden von Systemfunktionen und Alarmbehandlung

Stellen Sie sicher, dass die fur eine Alarmbehandlung erforderlichen Systemkomponenten in das Projekt
eingebunden sind. Dies sind insbesondere der OB82 (,Diagnosealarm-OB*, "I/O Point Fault") und der OB86
(,Baugruppentragerausfall-OB*, "Loss Of Rack Fault"). Beim Fehlen dieser Komponenten geht die
Steuerung im Falle eines Alarms in den Betriebszustand ,STOP*.

Projektnavigation o 4

Gerdte
%0 ©

v ] TIA_1518_EAL580_RT [a
& Neues Gerat hinzufiigen
557] Gerdte & Netze
~ (@ PLC_1 [CPU 15184 PN/DP]
Y Geratekonfiguration
%/ Online & Diagnose
~ gl Programmbausteine
B Neuen Baustein hinzufigen
3 Diagnostic error interrupt [OB82]
4 Main [0B1]
4 Rack or station failure [0B86]
4 Startup [0B100]

([}

y X

a

5.7.1. Diaghosealarm-OB (OB82)

Die unterstltzten kanalspezifischen Diagnose-Alarme sind in Abs. ,4.7.1 Diagnosealarm-OB (OB82)“ im
entsprechenden Step7®-Abschnitt aufgefihrt.

5.7.2. Baugruppentragerausfall-OB (OB86)

Der Baugruppentragerausfall-OB (OB86) wird ausgeldst, wenn der Drehgeber nach dem Hochfahren am
Bus verfligbar ist (als ,gehendes Ereignis“) oder wenn er nicht mehr am Bus verflgbar ist, weil er z. B.
ausgeschaltet oder vom Bus getrennt wurde (als ,kommendes Ereignis®).

5.8. Ubersetzen und Laden der Hard- und Softwarekonfiguration

Nach vollstandiger Zusammenstellung des Hardware-Projektes und Eingabe aller Parametrierungen muss
das Projekt kompiliert (,Ubersetzt“) und in die Steuerung tUbertragen werden.

5.9. Werksseitige Einstellungen wiederherstellen / ,,Factory Setup*“

5.9.1. Factory Setup Uber das Projektierungstool

Die werksseitigen Einstellungen des Drehgebers kénnen mit Hilfe des Projektierungstools wiederhergestelit
werden.

Man erreicht das ,Zurlicksetzen auf werksseitige Einstellungen® in der Geratesicht unter dem Kontext-
Menupunkt ,Online & Diagnose®.
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TIA_1518_EAL580_RT » PLC_1[CPU 15184 PN/DP] » Dezentrale Peripherie » PH

&+ [EAxs80 v B R s =
[A]
& =
&
—
Geratenamen auf Micro Memory Card schreiben
X Ausschneiden Strg+X
Z5) Kopieren Strg+C
(72 Einfugen Strg+V |
X Léschen Entf ||
=2 1
& Gehe zur Topologiesicht I
gy Gehe zur Netzsicht
Ubersetzen »
Ladenin Gerét »
& Online verbinden Strg+K.
=~ t M
'] Online & Diagnose Strg+D
1" Geratename zuweisen
g Eigenschaften Alt+Eingabe
[=» Beschriftungsstreifen fir Module exportieren...
<[ [>[[100% B —%v— 4

~ Diagnose
Allgemein
Diagnosestatus
» PROFINET-Schnittstelle

Riicksetzen auf Werkseinstellungen

~ Funktionen MAC-Adresse: 00 -OE -CF -12 -34 -56
IP-Adresse guweisen IP-Adresse:  192.168.0 .1
Name zuweisen PROFINET-Gera l[eass0 |

Ricksetzen auf Werkseinstellunge

[ Ricksetzen |

Tar

Mit ,Ricksetzen“ werden kundenseitige Einstellungen einschliesslich des Gerdtenamens und der IP-Adresse
geldscht. Unverandert bleiben die MAC-ID und die Seriennummer des Gerates. Nach dem ,Factory Setup®
ist ein Aus- und Wiedereinschalten des Gebers erforderlich.

Hinweis 1: Die Funktion ,Factory Setup® erfolgt Gber das IP-Protokoll, d.h. der Geber muss Uber eine giltige
IP-Adresse verfligen und diese muss dem TIA Portal® bekannt sein. Wenn MAC-ID und IP-Adresse im
obigen Fenster grau und als Nullen dargestellt werden, gehen Sie bitte in der Hauptmenuzeile der
Projektsicht auf ,online verbinden®.

Hinweis 2: Da der Geratename geltéscht wird, versucht die Steuerung méglicherweise unmittelbar danach,
den projektierten Geratenamen erneut zu vergeben. Falls dies nicht erwiinscht ist, ist vorher die
automatische Namensvergabe im Projekt (,Geratetausch ohne Wechselmedium unterstitzen®)
auszuschalten.
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5.9.2. Parameter Uber den optionalen Taster ricksetzen

Je nach Ausfiihrung kann der Drehgeber auf der Seite der Anschlisse und LEDs mit einer Schraubkappe
versehen sein, unter der sich ein Taster befindet.

Ein Drehgeber mit Taster ist in Abschnitt 3.2.3 abgebildet.

Innerhalb der ersten 60 Sekunden nach dem Einschalten des Drehgebers setzt ein Betatigen der Taste die
folgenden Einstellungen zuriick:
e Alle IP-Einstellungen (IP-Adresse, Subnetzmaske, Standard-Gateway) werden auf den Wert 0.0.0.0
gesetzt.
e Der Stationsname (,device name*) wird auf einen Leerstring gesetzt.

Fir Firmware-Version 1.2.x ist zu beachten:
= Das Ricksetzen der IP-Einstellungen und des Stationsnamens erfolgt nur, wenn der Drehgeber
keine Ethernet-Verbindung hat.

Ab Firmware-Version 1.3.0 ist zu beachten:
= Das Riicksetzen der IP-Einstellungen und des Stationsnamens erfolgt unabhéngig davon, ob der
Drehgeber eine Ethernet-Verbindung hat oder nicht.
= Zusatzlich zum Ricksetzen der IP-Einstellungen und des Stationsnamens werden folgende Aktionen

durchgefihrt:

o Ricksetzen folgender Drehgeber-Parameter auf folgende Werte:
Parameter Wert
Skalierung an
Drehrichtung cw

Defaultwert
Defaultwert

Schritte pro Umdrehung
Gesamtmessbereich

,2Drehzahl Skalierung* rpm
,Drehzahl Aktualisierungszeit* 16 ms
,Drehzahl Filtertiefe" 1
,Getriebefaktor: Aktivierung® aus
,Getriebefaktor: Zahler” Defaultwert
,Getriebefaktor: Nenner* 1
Gewilnschter Presetwert (siehe PNU 65000) 0

o Ricksetzen des internen Preset-Offsets auf 0
o Neustart (,software reset”) des Drehgebers

Hinweis:

Vor einer Betatigung des Tasters ist zwischen Bediener und Drehgeber ein Potentialausgleich herzustellen
(Gebergehause berlhren), um eine Beschadigung des Gebers durch elektrostatische Entladung (ESD)
auszuschliessen.

Fiur Firmware-Version 1.2.X ist zu beachten:
- Zum Ausfihren eines Reset muss die Taste innerhalb von 60 Sekunden nach dem Einschalten des
Gebers fiir mindestens drei Sekunden, jedoch langstens fir finf Sekunden gedriickt werden.
- Nach dem Reset ist ein Aus- und Wiedereinschalten des Gebers erforderlich.

Ab Firmware-Version 1.3.0 ist zu beachten:

- Zum Ausfiihren eines Reset muss die Taste innerhalb von 60 Sekunden nach dem Einschalten des
Gebers gedrickt werden (LEDs blinken rot). Die Taste muss los gelassen werden, wenn der
Zustand der LEDs von ,rot blinkend® auf ,griin blinkend* wechselt.

- Nach dem Reset ist kein Aus- und Wiedereinschalten des Gebers erforderlich. Der Geber fiihrt
selbststandig einen Neustart durch.

Hinweis:
Der Reset mit Hilfe der Taste ist nicht deckungsgleich mit dem ,Factory Setup”“ nach PROFINET-Vorgaben
Uber das DCP-Protokoll (siehe Abs. 5.9.1 ,Factory Setup iber das Projektierungstool®).
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6. PROFINET-Betrieb

6.1. Steuerung (IO Controller)

Nach Anschliessen des Drehgebers und Starten des IO Controllers (i. A. der SPS) lauft PROFINET
selbststandig hoch und durchlauft eine umfangreiche Prozedur, in dessen Verlauf die IP-Vergabe an das 10
Device sowie der Aufbau einer Kommunikations- und Applikationsbeziehung erfolgt.

6.2. Betriebsanzeige (LEDs)

Im Drehgeber sind vier Duo-LEDs integriert, die den Betriebszustand des Drehgebers anzeigen. Wenn der
Drehgeber mit Spannung versorgt wird, leuchten die LEDs immer in einem der nachstehenden
Betriebszustande:

L/A1 SF BF Status
L/A2
aus aus rot Der Geber wird mit Spannung versorgt. Es besteht jedoch kein
PROFINET-Link.
grin/gelb aus rot blinkend | Der Geber wird mit Spannung versorgt. Er ist mit dem Netzwerk
pulsend verbunden, jedoch nicht am Bus aktiv.
grin/gelb aus aus Der Geber ist mit dem Netzwerk verbunden und es besteht aktiver
pulsend Datenaustausch mit dem Controller.
grun/gelb rot aus Der Geber ist mit dem Netzwerk verbunden. Es besteht aktiver
pulsend Datenaustausch mit dem Controller, jedoch ist ein Fehler
aufgetreten.
grin/gelb rot Der Geber ist mit dem Netzwerk verbunden. Es besteht aktiver
pulsend blinkend Datenaustausch mit dem Controller.
Die (PROFINET-)Funktion ,DCP Signal“ wird ausgefihrt.
Dies bedeutet, dass der Drehgeber aufgefordert wird, die SF-LED in
einem definierten Takt (nach PROFINET-Spezifikation) blinken zu
lassen, damit man erkennt, wo der Drehgeber sich befindet.

P1 Link / Activity

SF/

| __—— P2Link / Activity

Nach dem Einschalten des Drehgebers leuchtet die BF-LED zunachst kurz rot, bis der Link zum PROFINET
10 Controller (SPS) zustande gekommen ist. Wahrend des anschliessenden Verbindungsaufbaus blinkt die
BF-LED rot.

Nach erfolgreicher Konfigurierung und Parametrierung des Drehgebers (geschieht automatisch) wird der
zyklische Datenverkehr aufgenommen. Die BF-LED erlischt, die Link-/Activity-LED(s) pulsen griin/gelb. Die
Positionsdaten werden nun zyklisch zum IO Controller tUbertragen.

Bei Auftreten eines Positionssprungs sowie bei einer Drehzahl von mehr als ca. 6400 rpm leuchtet die SF-
LED rot. Die SF-LED bleibt solange rot, solange der Fehler vorhanden ist.

Wenn ein Preset-Wert an den Drehgeber tbertragen wird, der ausserhalb des parametrierten
Gesamtmessbereiches liegt, leuchtet die SF-LED rot. Dieser Zustand dauert an, bis der Drehgeber einen
glltigen Preset-Wert erhélt.

Im Falle einer unzuléssigen Parametrierung durch den IO Controller leuchtet die SF-LED rot. Dieser Fall
kann eintreten, wenn wahrend der Projektierung unzuléssige Parameter eingegeben wurden. Viele mégliche
Fehleingaben fangt die GSDML-Datei bereits ab, vollstandig ist dies jedoch nicht méglich.
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6.3. Link/Activity (L/A) LEDs

Der Drehgeber hat zwei Duo-LEDs, die den Betriebszustand der Ethernet-Ports anzeigen. Die folgende
Tabelle zeigt die verschiedenen mdglichen Zustande der L/A-LEDs an.

LED Farbe Zustand Beschreibung
Link Grin An Das Gerét ist mit
(Port 1 und 2) Ethernet verbunden.
Grin Aus Das Geréat hat keine
Ethernet-Verbindung.
Activity Rot Blinkend (last-abhangig) | Das Geréat
(Port 1 und 2) sendet/empfangt
Ethernet-Pakete.
Rot Aus Das Gerét
sendet/empféangt keine
Ethernet-Pakete.

Wenn der Geber mit dem Ethernet verbunden ist und Ethernet-Pakete sendet/empfangt, leuchtet die
entsprechende L/A-LED grin/rot.
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6.4. Eingangs- und Ausgangsdaten
6.4.1. Telegramm 870: 32 Bit /O

Passion for Sensors

Der Drehgeber Gbertragt zyklisch, konsistent und rechtsbiindig 4 Byte Eingangsdaten und 4 Byte

Ausgangsdaten.

Ausgangsdaten (Presetwert)

Die Ausgangsdaten werden verwendet, um den Drehgeber auf einen bestimmten Positionswert innerhalb

des parametrierten Gesamtmessbereiches zu setzen.

aif [ [T T T T ITTTT T T T I TTTITITT T[]

[0

Preset

Presetwert (rechtsbiindig), Bit 31 startet Preset-Vorgang.

Bit 31: Preset-Bit (Preset wird ausgeldst, wenn der Wert von 0 auf 1 wechselt)

Eingangsdaten (Positionswert)

7Y N N Y I A A A

Position

Geberposition (rechtsbiindig)

6.4.2. Telegramm 100: 32 Bit /0O + 16 Bit Drehzahl
Die Ausgangsdaten sind gleich wie bei Telegramm 870.

Eingangsdaten (Positionswert und 16 Bit Drehzahl)

5 N O I A A B I A e

e Geberposition (rechtsbiindig)

sl [ [ [T [ [TTTTT[]]o

Drehzahl als 2er-Komplementwert (16 Bit)

Drehzahl

6.4.3. Telegramm 101: 32 Bit |

Dieses Telegramm enthalt nur Eingangsdaten. Es ist ein optimiertes Telegramm, das bei einer minimalen
Zykluszeit von 500 Mikrosekunden tbertragen werden kann. Das Telegramm enthélt die Rohposition (ohne

Skalierung und Preset-Funktionalitat).

Eingangsdaten (Positionswert)

iion P L T T T TTTTTTTTTTTITITTTITTTITITTTITTTTo
Position Geberposition (rechtsbiindig)
6.4.4. Telegramm 860: 32 Bit I/0O + 32 Bit Drehzahl
Die Ausgangsdaten sind gleich wie bei Telegramm 870.
Eingangsdaten (Positionswert und 32 Bit Drehzahl)
" sof [ [P PP TP PP T TP PP T I PP T T IPPTT I T Jo
Position Geberposition (rechtsbiindig)
sof [ [T PP TP TT PP P T PP P T I PP T[] ] Jo
BlElzal Drehzahl als 2er-Komplementwert (32 Bit)
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6.4.5. PROFIdrive-Telegramm 81

Ausgangsdaten
STW2 15 [ 14 [ 13 [ 12 [ 11 [ 10 | 9 8 | 7 6 5 | 4 | 3|2 1] 0
Master Sign-of-Life 0 CP 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
15 14 13121110 9[8[ 7 |6 [5[4]3[2]1]0
GLSTWL FSEA[PS [TAR| PR |[REL| 0 | 0 | 0 | 0 | 0 |0 | 0| 0] 0|00

e CP: Control by PLC

e SEA: Sensor Error Acknowledge

e PS: Parking Sensor

¢ TAR: Transfer Absolut Request

¢ PR: Preset absolut (,Request set/shift of home position®)
e REL: Preset relativ (,Home position mode*)

Eingangsdaten

2SW2 15|14_|13 |.12 11 | 10 | 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Slave Sign-of-Life 0 0O | CR| O 0 0 0 0 0 0 0 0
GLZSWL |s¢ [pea AR | PA [EAIF| 0 | 0 | 0 | 0| o | o | oo 0| ol0
GLXsTt g 1 (‘leblerp|c>si'1ion| (relchtlsb[!md!g)lnit|/ othelPrlese|t-O|ﬁse!t T —
G1XIST2 2L LI |Gelbelrpolsiticlm (lreclhtsLUr!digl) olier|Felhlerlme|ldu|ng| Lo

¢ CR: Control by PLC (,Control Requested")
e SE: Sensor Error

e PSA: Parking Sensor Active

e TAA: Transfer Absolute Acknowledge

e PA: Preset Acknowledge

e EAIP: Error Acknowledgment In Process

6.4.6. PROFIdrive-Telegramm 82

Ausgangsdaten: wie in Telegramm 81
Eingangsdaten: wie in Telegramm 81, jedoch zusatzlich Drehzahlwert NIST_A (16 Bit)

Eingangsdaten

— 15|14_|13 |_12 11 [ 10| 9 8 | 7 6 5 | 4| 3] 2 1] o0
Slave Sign-of-Life 0 0 CR 0 0 0 0 0 0 0 0 0
GLZSWL |sp [pea AR | PA [EAI| 0 | 0 |0 |0 | o | oo oo 0l0
croteT al | Ll L] laekl)errljos!tioL (r(lechltsb|i]nclig)|mit|/oh|nelPrelset|-Of|fse|t -
e al | Ll L] |Gelbelrpolsititl)n (lreclhtsLUrldigl) oc|ier|FeLlelme|Idu|ng| -
NIST_A 15| Dlrehlzahll alls ZLr-Il(oerklemlntvlver'l[ (l|6 Blit) | °
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6.4.7. PROFIdrive-Telegramm 83

Ausgangsdaten: wie in Telegramm 81
Eingangsdaten: wie in Telegramm 81, jedoch zusatzlich Drehzahlwert NIST_B (32 Bit)

Eingangsdaten

Passion for Sensors

7SW2 15|14_|13 |_12 11 | 10 | 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Slave Sign-of-Life 0 0 CR 0 0 0 0 0 0 0 0 0

GLZSWL o2 pea AR P [EAI| 0 | 0 |0 |0 | o |0 | oo o 0l0
GLXISTL — l;el:|>erp|>os!tior|1 (rLch|tsb|'un(lig)|mit|/oh|ne |Pre|set|-0f|fse|t LT
G1.XIST2 — |G(lbe!’po|siti(|m (|rec|hts|bUr!dig|) 0(|ier|Fe|hIelme|Idu|ng T
SIS ., —_— |D|reh|zah|l al|s 2|er-}|<on|1plt|em(l,ntv|veri (3|2 B|it)| L f

6.4.8. Control Word STW2

STW2

15 [ 14 [ 13 [ 12 [ 11

Master Sign-of-Life 0

10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
CP| O 0 0 0 0 0

Bit

Name

Funktion

CP

Control by PLC

Der 10 Controller setzt dieses Bit, sobald er gultige
Control Words und Setpoints sendet. Gemass Encoder-
Profil 4.1 akzeptiert der Drehgeber Control Words und
Setpoints nur bei gesetztem CP-Bit.

Im Kompatibilitatsmodus nach Profil V3.1 akzeptiert der
Drehgeber Control Words und Setpoints unabhéngig
vom CP-Bit.

Statusinformationen und aktuelle Werte gibt der Encoder
immer unabhangig vom CP-Bit aus.

Master Sign-of-Life

Der Drehgeber wertet das Master-Lifesign (MLS) aus,
sobald es einen Wert ungleich 0 annimmt.

Sobald das Master-Lifesign einen Wert ungleich 0

beinhaltet,

e beginnt der Geber mit der Ausgabe des Slave-
Lifesigns (siehe ZSW?2),

e beginnt der Geber mit der Uberwachung der
Kontinuitat des MLS. Bei gestorter Kontinuitat wird der
Fehler OXOF02 ausgegeben und das SE-Bit gesetzt.

Die Uberwachung des MLS geschieht unabhéngig vom
Status des CP-Bits.
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6.4.9. Control Word G1_STW1

Passion for Sensors

15 [14 [13 |12 (11 (10| 9 [ 8 [ 7 |6 [ 5[4 [ 3[2]1]0
GLSTWL "SEA Ps [TAR| PR [REL| 0 | 0 | 0 |0 |0 |0l 0 0 0 0o
Bit Name Funktion
REL Preset Relative Wenn gesetzt, fuhrt der Drehgeber bei gesetztem PR-Bit

einen relativen Preset durch.

PR Preset Request Wenn gesetzt, fuhrt der Drehgeber einen Preset-
Vorgang aus.

TAR Transfer Absolut Wenn gesetzt, fordert der IO Controller den Geber dazu

Request auf, in G1_XIST2 giiltige Positionsdaten zu tbertragen.
Siehe auch TAA-Bitin G1 ZSW1.

PS Parking Sensor Die Steuerung kann mit diesem Bit den Drehgeber
inaktiv setzen (,parken®). Wenn der Drehgeber geparkt
ist,
¢ setzt der Drehgeber das Bit PSA (Parking Sensor

Active) in G1_ZSW1 und
e werden keine neuen Fehler mehr ausgegeben.
SEA Sensor Error Der IO Controller fordert das Riicksetzen von
Acknowledge Fehlermeldungen an. Der Drehgeber wertet das Signal
statisch aus (keine Flankenerkennung).

Priorisierung der Bits

Prioritat Bit

1 PS Das PS-Bit hat die héchste Prioritét.

2 SEA Das SEA-BiIt hat die zweithdchste Prioritat (nur wenn ein
Fehlerzustand vorliegt).

3 PR Das PR-Bit hat die dritthdchste Prioritat.

4 TAR Das TAR-Bit hat die niedrigste Prioritat.

6.4.10. Status Word ZSW?2

P 15 | 14 [ 13 |12 [ 11 [ 10| 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Slave Sign-of-Life 0 0 CR| O 0 0 0 0 0 0 0 0
Bit Name Funktion
CR Control Requested | “Control by PLC requested”

Das Bit ist im Modus nach Profil V4.1 immer gesetzt,
solange kein Parametrierfehler vorliegt.

Im Kompatibilititsmodus nach Profil V3.1 bleibt das Bit
auf 0.

Slave Sign-of-Life

Das Slave Sign-of-Life (SLS) hat zunéchst den Wert 0.
Sobald das Master-Lifesign einen Wert ungleich 0
beinhaltet, beginnt der Geber mit dessen Uberwachung
sowie mit der Ausgabe des Slave-Lifesigns (siehe auch
STW?2). Der Wert 0 wird danach im SLS nicht wieder
angenommen.

Ausnahme:
Wenn das MLS nicht wie erwartet inkrementiert wird,
nimmt das SLS den Wert 0 an (Fehlerfall).
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6.4.11. Status Word G1_ZSW1

Passion for Sensors

15 [14 [13 |12 (11 (10| 9 [ 8 [ 7 |6 [ 5[4 [ 3[2]1]0
GLZSW1 e [pSA[TAA| PA [EAIP| 0 | 0 | 0 |0 | 0 |0l 0 00l 0o
Bit Name Funktion
EAIP Error Das Bit ist Bestandteil der Fehlerbehandlung.

Acknowledgement | e« Drehgeber erkennt Fehler
In Process o Drehgeber setzt SE-Bit in G1_ZSW1
und Fehlercode in G1_XIST2.
¢ |O Controller nimmt den Fehler zur Kenntnis und
setzt das SEA-Bit in G1_STW1.
e Drehgeber setzt das EAIP-BIt.
¢ |0 Controller I6scht das SEA-Bitin G1_STW1.
PA Preset Der Drehgeber setzt dieses Bit, sobald der Preset-
Acknowledge Vorgang erfolgreich ausgefihrt wurde. Er setzt es
zuriick, wenn der 10 Controller das PR-Bit
zurucksetzt.
TAA Transfer Absolute Das Bit ist gesetzt, wenn G1_XIST2 gultige
Acknowledge Positionsdaten enthdlt. Es ist geldscht, wenn das
~SE“- oder das ,PSA“Bit gesetzt ist.
PSA Parking Sensor »+Acknowledge-Reaktion“ auf das PS-Bit des
Active Gl STW1
SE Sensor Error Das Bit wird gesetzt, sobald der Drehgeber einen
Fehler feststellt. Der Fehlercode wird in G1_XIST2
dargestellt. Das TAA-Bit wird geldscht.
Fehlercodes in G1_XIST2:
e 0x0001 Positionsfehler
e OxOF01 unbekannter Befehl in G1_STW1
e OxOF02 Fehler des Master Sign-of-Life
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6.5. Geschwindigkeit

Die PROFIdrive-Telegramme 82 und 83 sowie die herstellerspezifischen Telegramme 100 und 860 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 ,6.5.2 Geschwindigkeit: Aktualisierungszeit* und ,6.5.3 Geschwindigkeit: Filtertiefe“ sind Details
dazu zu finden.

Bei Verwendung eines Getriebefaktors ist fir 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 in Parameter "Drehzahl Skalierung" der Baugruppenparameter
definiert.

Folgende Skalierungsoptionen stehen zur Auswahl:

e U/min Umdrehungen pro Minute

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

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

Bei jeder Skalierungsoption wird der Messwert als ,signed integer" zur Verfiigung gestellt. Positive Werte
geben die Drehrichtung bei steigenden Positionswerten an. Welche Drehrichtung ,positiv" ist, hangt von der
CW/CCW-Parametrierung ab.

6.5.2. Geschwindigkeit: Aktualisierungszeit

Das Zeitfenster fur die Aktualisierung der Geschwindigkeit wird mit Parameter "Drehzahl Aktualisierungszeit
[ms]" der Baugruppenparameter konfiguriert.

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

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

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

6.5.3. Geschwindigkeit: Filtertiefe

Die Filtertiefe wird in Parameter "Drehzahl Filtertiefe (Aktualisierungszeiten)" der Baugruppenparameter
konfiguriert.

Eine flache Filtertiefe fuhrt zu einer dynamischeren Geschwindigkeitsausgabe. Eine groR3ere 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-Funktion

Mit Setzen des Preset-Bits (s. u.) in den Ausgangsdaten fuhrt die SPS den Preset-Vorgang im Drehgeber
durch und setzt die Geberposition auf den Presetwert.

Fur beste Ubereinstimmung von mechanischer Position und Presetwert sollte der Preset nur im Stillstand
des Drehgebers ausgefiihrt werden. Bei geringeren Anforderungen ist dies aber auch wéhrend der Drehung
maoglich.

Ein Preset muss immer vorgenommen werden, nachdem Auflésung oder Drehrichtung (Einstellung cw/ccw)
in gewunschter Weise festgelegt wurden.

Beim Ausfuhren der Preset-Funktion wird intern ein Offsetwert (siehe Subindex 8 von PNU 65001)
berechnet und unmittelbar nicht-flichtig im FLASH-Speicher abgelegt, so dass der Geber nach dem Aus-
und Wiedereinschalten wieder die unveranderte Position hat. Das FLASH ist typischerweise 100000-mal
wiederbeschreibbar. Ein haufiges programm- oder ereignisgesteuertes Setzen des Presets kdnnte jedoch
trotz der sehr hohen Anzahl von moglichen Schreibzyklen zum Erreichen dieser Lebensdauergrenze fihren,
so dass bei der Auslegung der Steuerungssoftware in diesem Punkt eine gewisse Sorgfalt geboten ist.

Hinweis:

Wenn sich bei einer Neuparametrierung des Drehgebers der Gesamtmessbereich, die Anzahl der Schritte
pro Umdrehung oder ein Parameter des Getriebefaktors andert, l6scht der Geber seinen internen Preset-
Offset-Wert. Dies ist fir die Anwendung jedoch ohne Bedeutung, da der Positionsbezug in diesen Fallen
ohnehin verlorengegangen ist.

6.6.1. Preset in Telegrammen 860 und 870

Das Preset-Bit ist hier Bit 31 in den 32-Bit-Ausgangsdaten. Der Drehgeber fihrt den Preset-Vorgang aus,
wenn das Preset-Bit von ,,0“ auf ,1“ wechselt, also gesetzt wird. Die unteren 31 Bit (Bit 30...0) enthalten
rechtsbiindig den Positionswert, den der Geber mit dem Preset-Vorgang ubernimmt.

Das Preset-Bit muss mindestens fiir einen vollen Bus-Aktualisierungszyklus lang gesetzt bleiben, um vom
Drehgeber erkannt zu werden. Auch eine Timer-Steuerung von z. B. 10 ms oder langer ist moglich. Das
Preset-Bit kann prinzipiell beliebig lange aktiv bleiben, da nur der Wechsel von ,,0“ auf ,1“ ausgewertet wird.
Es sollte aber nach erfolgtem Preset wieder geléscht werden, um den Ausgangszustand flr einen weiteren
Preset-Vorgang wieder herzustellen.

6.6.2. Preset in PROFIdrive-Telegrammen 81 bis 83

Die SPS muss zum Ausfiihren eines Preset im Control Word STW2 das Bit CP (Control by PLC) gesetzt
haben. Das TAR-Bit hingegen darf zum Preset-Zeitpunkt nicht gesetzt sein.

Das REL-Bit im Control Word G1_STW1 entscheidet darliber, ob ein absoluter oder relativer Preset
durchgefiihrt wird. Bei einem relativen Preset wird der aktuelle Positionswert um den Preset-Wert
verschoben.

Das Preset-Bit ist hier das PR-Bit des G1_STW1. Der Drehgeber fihrt den Preset-Vorgang aus, wenn das
Preset-Bit von ,,0“ auf ,1“ wechselt. Nach erfolgreich durchgefiihrtem Preset setzt der Drehgeber das Bit PA
(Preset Acknowledge) im Status Word G1_ZSW1. Das PA-Bit bleibt solange aktiv, wie das Preset-Bit
steuerungsseitig gesetzt bleibt.

Der Preset-Wert wird dem Parameter 65000 entnommen (siehe Abs. 7.4.17 Parameter 65000: Preset
value®).

Ab Firmware-Version 1.3.0 ist zu beachten:
Es ist moglich, den Presetwert (PNU 65000) direkt in den «Baugruppenparametern» zu setzen. Das
bedeutet, dass die SPS PNU 65000 wahrend des Hochlaufs des Drehgebers schreibt.

= Um diese Funktionalitat zu nutzen, muss die folgende GSDML-Datei verwendet werden:
»GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20190715.xml*
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Die folgende Abbildung zeigt den Presetwert in den «Baugruppenparametern» im TIA-Portal.

J Allgemein || 10-Variablen || Systemkonstanten || Texte |

w Allgemein
Baugruppenparameter

Kataloginformation
Prozessalarme Drehzahl Parameter
Baugruppenparameter
Drehzahl Aktualisierungszeit

[ms]: |8 |

Drehzahl Filtertiefe
(Aktualisierungszeiten):

L |

Getriebe Parameter

Getriebefaktor: Aktivierung: | Aus
Getriebefaktor: Zahler: |1 |

. Emmr |

Getriebefaktor: Nenner: |1 |

Presetwert (PNU 65000)

Presetwert (PNU 65000):

o

Der Presetwert kann auf einen Wert ungleich 0 gesetzt werden. Dazu ist kein Programm, SPS-
Funktionsblock oder Ahnliches notwendig. Wenn eines der PROFIdrive-Telegramme 81 bis 83 verwendet
und (im Betrieb) ein Preset ausgeldst wird, wird der Wert in PNU 65000 als Presetwert verwendet.

Diese Funktionalitat ist z. B. dann sehr nitzlich, wenn sich der gewlinschte Presetwert im Betrieb nicht
andert.

6.6.3. Preset mit internem Taster

Je nach Ausfihrung kann der Drehgeber auf der Seite der Anschlisse und LEDs mit einer Schraubkappe
versehen sein, unter dem sich ein Taster befindet.

Wenn der Drehgeber mit dem PROFINET-Netzwerk verbunden ist, kann mit Hilfe des Tasters ein Preset
ausgefihrt werden. Der Preset setzt die Geberposition auf den Wert, der sich im Parameter PNU 65000
befindet. Der darin enthaltene Wert wird absolut interpretiert. Ein relativer Preset ist mit dem Taster nicht
moglich.

Hinweis:

Vor einer Betatigung des Tasters ist zwischen Bediener und Drehgeber ein Potentialausgleich herzustellen
(Gebergehause beriihren), um eine Beschadigung des Gebers durch elektrostatische Entladung (ESD)
auszuschliessen.

Fir Firmware-Version 1.2.x ist zu beachten:
Zum Ausfihren eines Preset muss die Taste fur mindestens drei Sekunden, jedoch langstens fur finf
Sekunden gedriickt werden.

Ab Firmware-Version 1.3.0 ist zu beachten:

- Zum Ausfihren eines Preset muss die Taste gedriuickt werden (LEDs blinken rot). Die Taste muss
los gelassen werden, wenn der Zustand der LEDs von ,rot blinkend® auf ,griin blinkend“ wechselt.

- Esist méglich, den Presetwert (PNU 65000) in den ,Baugruppenparametern® zu setzen. Das
bedeutet, dass die SPS PNU 65000 wahrend des Hochlaufs des Drehgebers schreibt. Details sind
im Abs. ,6.6.2 Preset in PROFIdrive-Telegrammen 81 bis 83“ zu finden.
Um diese Funktionalitat zu nutzen, muss die folgende GSDML-Datei verwendet werden:
»GSDML-V2.32-Baumer-EAx580 PN-20190715.xml“.

Baumer_EAx_PROFINET_DE_202011_MNL.docx 61/74 www.baumer.com
11.20



- Baumer

7. Azyklische Parameter
7.1. Azyklischer Datenverkehr

Passion for Sensors

Neben dem zyklischen Datenverkehr der Prozessdaten besteht die Méglichkeit, bedarfsweise azyklisch
Datenblécke aus dem Drehgeber auszulesen. Zyklischer und azyklischer Datenaustausch laufen parallel
und unabhangig voneinander ab. Azyklische Daten kénnen 1&M-Daten, PROFIdrive-spezifische Parameter,

Drehgeber-spezifische Parameter und Parameter zum PROFINET-Interface sein.

7.2. 1&M-Funktionen (Identification and Maintenance)
Der Drehgeber unterstiitzt den ,1&M 0“-Record gemass Encoder-Profil 3162 V4.1. Abs. 5.4.3.3.

Der Zugriff (nur lesend) erfolgt Giber einen Record mit dem Index OXAFFO.

I&M-Datenblock:

Block Header | Block Type WORD 0x0020
Block Length WORD 0x0038
Block Version High BYTE 0x01
Block Version Low BYTE 0x00

&M Block MANUFACTURER_ID WORD 0x012A

(Baumer)

ORDER_ID BYTE[20] | ASCII
SERIAL NUMBER BYTE[16] | ASCII
HARDWARE REVISION WORD
SOFTWARE_REVISION BYTE[4]
REV_COUNTER WORD 0x0000
PROFILE 1D WORD 0x3D00
PROFILE _SPECIFIC TYPE | WORD 0x0001
IM_VERSION (major) BYTE 0x01
IM_VERSION (minor) BYTE 0x01
IM_SUPPORTED WORD 0x001E

Der Drehgeber unterstiutzt ebenfalls die ,I1&M 1% bis ,|1&M 4“-Records geméass IEC 61158-6-10 (PROFINET).
Der Zugriff (lesend und schreibend) erfolgt Uber die Records OXAFF1 bis OxAFF4.

7.3. Base Mode Parameter

Der Zugriff auf die Parameter erfolgt Giber den ,Base Mode Parameter Access — Local” (Record Data Object
0xBO2E, geméass PROFIdrive Profil V4.1 Abs. 6.2.3).

Der Drehgeber unterstitzt ,single parameter access” sowie Subindices. Die Maximallange eines Parameter-
Zugriffs sind 240 Bytes.

7.3.1. Schreibzugriff

Der Schreibzugriff auf einen Parameter geschieht durch

e Einen ,Write Request® durch den 10 Controller (Request enthélt die Parameter-Nummer und die zu
schreibenden Nutzdaten des Parameters)

e Eine “Write Response” vom 10 Device (Drehgeber), ein “formales Acknowledge”

7.3.2. Lesezugriff

Der Lesezugriff auf einen Parameter geschieht mehrstufig:
e ,Write Request® durch den 10 Controller
(Hier wird u. A. Ubertragen, welcher Parameter gelesen werden soll.)
e “Write Response” vom 10 Device (Drehgeber), ein “formales Acknowledge”
e ,Read Request” durch den IO Controller
¢ ,Read Response” vom IO Device (enthalt die angeforderten Nutzdaten des Parameters)
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7.3.3. Base Mode Parameter Access

Der Parameter Access geschieht Gber einen ,Request Block“ mit den Segmenten:
e Adressierung (Slot, Subslot, Index)

¢ Request Header

e Parameter Address

e Parameter Value

Write Request:

Slot BYTE immer 0x01

Subslot BYTE immer 0x01

Index WORD | immer 0xBO2E

Data Length BYTE ab hier (exkl.)

Data Request Header Request Reference BYTE wabhlfrei
Request ID BYTE 0x01 = “Read” / 0x02 = “Write”
Drive Object ID BYTE immer 0x00
Number of Parameters BYTE immer 0x01

Parameter Address | Attribute BYTE
No. of Elements/Values | BYTE
Parameter Number WORD
Subindex WORD
Parameter Value Format / Data Type BYTE nur bei ,Write Request*
Number of values BYTE nur bei ,Write Request®
Values to write (if any) BYTE nur bei ,\Write Request"
Write Response:

Slot BYTE immer 0x01

Subslot BYTE immer 0x01

Index WORD | immer 0xBO2E

Data Length BYTE ab hier (exKl.)

Read Request:

Slot BYTE immer 0x01
Subslot BYTE immer 0x01
Index WORD | immer 0xBO2E
Data Length BYTE ab hier (exkl.)

Read Response:

Slot BYTE immer 0x01
Subslot BYTE immer 0x01
Index WORD | immer OxBO2E
Data Length BYTE ab hier (exkl.)
Data Response Header Response Reference BYTE siehe ,Request” (gespiegelt)
Response ID BYTE siehe ,Request” (gespiegelt)
Drive Object ID BYTE immer 0x00
Number of Parameters | BYTE immer 0x01
Parameter Value Format / Data Type BYTE
Number of values BYTE Anzahl Werte (nicht Bytes)
Values siehe
Format
Datentypen
Im Feld “Format / Data Type” kommen folgende Codierungen gemass IEC61158-5-10 zum Einsatz:
e 0x04 INT32 (32 Bit / 4 Bytes signed)
e 0x06 UINT16 (16 Bit / 2 Bytes unsigned)
e 0x07 UINT32 (32 Bit / 4 Bytes unsigned)
e OxO0A octet string ( 8 Bit/ 1 Byte)
Baumer_EAx_PROFINET_DE_202011_MNL.docx 63/74 www.baumer.com

11.20



| Ba umer Passion for Sensors

7.4. Unterstlutzte Parameter
7.4.1. PROFIdrive-Parameter

P922: Telegram selection

P925: Number of Controller Sign-Of-Life failures which may be tolerated
P964: Drive Unit identification

P965: Profile identification number

P974: Base Mode Parameter Access service identification

P975: DO identification

P979: Sensor format

P980: Number list of defined parameter

7.4.2. Interface-Parameter

P61000: NameOfStation (read-only)

P61001: IpOfStation (read-only)

P61002: MacOfStation (read-only)

P61003: DefaultGatewayOfStation (read-only)
P61004: SubnetMaskOfStation (read-only)

7.4.3. Drehgeber-Parameter

P65000: Preset value
P65001: Operating status

7.4.4. Parameter 922: Telegram selection
Lesen: Der Parameter liest den parametrierten Telegrammtyp.

Typ 81: PROFIdrive-Telegramm 81

Typ 82: PROFIdrive-Telegramm 82

Typ 83: PROFIdrive-Telegramm 83

Typ 860: Standard Telegramm mit “32 Bit /0 + 32 Bit Speed”

Typ 870: Standard Telegramm mit “32 Bit 1/0”

Typ 100: Herstellerspezifisches Telegramm mit ,,32 Bit I/O + 16 Bit Speed*
Typ 101: Herstellerspezifisches Telegramm mit , 32 Bit I

Parameter | 922
Typ | Read-only
Datentyp | unsigned int (0x06)
Wertebereich | 81-83 (0x0051 — 0x0053), 86-87 (0x0056 — 0x0057), 100 (0x64), 101 (0x65)
Daten: 922[0] | Telegrammtyp

Wert in Telegramm

Parameter 922

81 PROFIdrive-Telegramm 81

82 PROFIdrive-Telegramm 82

83 PROFIdrive-Telegramm 83

86 Telegramm 860 ,32 Bit I/O + 32 Bit Speed”

87 Telegramm 870,32 Bit I/O*

100 Telegramm 100 ,32 Bit I/O + 16 Bit Speed” (herstellerspezifisch)

101 Telegramm 101,32 Bit I” (herstellerspezifisch)
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7.4.5. Parameter 925: Number of Controller Sign-Of-Life failures which may be tolerated

Lesen: Der Parameter liest die Anzahl zu tolerierender Fehler des ,Sign-of-Life“ des 10 Controllers.
Der Parameter wird nur im Betrieb nach Profil 3.1 berlicksichtigt.
Im Betrieb nach Profil 4.1 ist die tolerierte Anzahl immer 1.

Parameter | 925
Typ | Read / write
Datentyp | unsigned int (0x06)
Wertebereich | 1 bis 255 / Wert OXFFFF bedeutet “Sign-of-Life”-Uberwachung aus
Daten: 925[0] | Anzahl zu tolerierender Fehler des ,Sign-of-Life”
des 10 Controllers

Schreiben: Der Parameter schreibt die Anzahl zu tolerierender Fehler des ,Sign-of-Life“ des 10 Controllers.
Der Parameter wird nur im Betrieb nach Profil 3.1 beriicksichtigt.
Im Betrieb nach Profil 4.1 ist die tolerierte Anzahl immer 1.

Parameter | 925
Typ | Read / write
Datentyp | unsigned int (0x06)
Wertebereich | 1 bis 255 / Wert OxFFFF bedeutet “Sign-of-Life”-Uberwachung aus
Daten: 925[0] | Anzahl zu tolerierender Fehler des ,Sign-of-Life"
des 10 Controllers

Hinweis:
Schreiben dieses Parameters ist nur bei inaktivem Master Lifesign moglich.

7.4.6. Parameter 964: Drive Unit identification

Lesen: Der Parameter liest einen Datensatz zur ldentifikation des Drehgebers (IO Device).
Siehe auch Parameter 975.

Parameter | 964
Typ | Read-only
Datentyp | unsigned int (0x06)
Wertebereich | n/a

Daten: 964[0] | Ox012A MANUFACTURER_ID
964[1] | 0x0001 Drive Unit Type (herstellerspezifisch)
964[2] | 0x0064 Firmware version
(Wert beispielhaft, 0x0064 = 100)
964[3] | OXO7EO Firmware year
(Wert beispielhaft, 0Ox07EQ = 2016)
964[4] | 0x0134 Firmware day and month

(Wert beispielhaft, 0x0134 = 308
entspricht ,3.8.%)
964[5] | 0x0001 Anzahl Drive Objects
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7.4.7. Parameter 965: Profile identification number

Lesen: Der Parameter liest die Profil-ID (0x3D00) des Encoder-Profils 3162 in Kurzdarstellung
~3D“ sowie die verwendete (parametrierte) Version V3.1 oder V4.1.

Passion for Sensors

Parameter | 965
Typ | Read-only
Datentyp | octet string (Ox0A)
Wertebereich | n/a
Daten: 965[0] | 0x3D Profil-ID: 0x3D

965[1] | Ox1F oder 0x29

Profilversion:
V3.1 (31 = Ox1F) oder
V4.1 (41 = 0x29)

7.4.8. Parameter 974: Base Mode Parameter Access service identification

Lesen: Der Parameter ,Base Mode Parameter Access service identification® liest drei Eigenschaften des
Parameter-Kanals aus: die maximale Datenlange, die Fahigkeit zum Multi-Parameter-Access und die
maximale Bearbeitungszeit fir einen Zugriff als Anhaltspunkt fur ein kundenseitiges Timeout.

Parameter | 974
Typ | Read-only
Datentyp | unsigned int (0x06)

Wertebereich | n/a
Daten: 974[0] | 0xO0FO0 max. Datenlange (240)

974[1] | 0x0027 max. Anzahl von Parameter-Anfragen pro

Multi-Parameter-Anfrage
974[2] | 0x0000 max. Zugriffsbearbeitungszeit

7.4.9. Parameter 975: DO identification

Lesen: Der Parameter ,Encoder Object Identification” liest Hersteller-Kennung, Data Object Type, Firmware-
Stand und Firmware-Datum sowie die Drive Object (DO) Type Class, Subclass und ID aus.

Siehe auch Parameter 964.

Parameter | 975
Typ | Read-only
Datentyp | unsigned int (0x06)
Wertebereich | n/a
Daten: 975[0] | 0x012A MANUFACTURER_ID
975[1] | 0x0005 Drive Unit Type (herstellerspezifisch)
975[2] | 0x0064 Firmware version
(Wert beispielhaft, 0x0064 = 100)
975[3] | OXO7EO Firmware year
(Wert beispielhaft, 0Ox07EQ = 2016)
975[4] | 0x0134 Firmware day and month
(Wert beispielhaft, 0x0134 = 308
entspricht ,3.8.9)
975[5] | 0x0005 Profidrive Type Class
975[6] | OxC000 Profidrive DO Subclass 1
975[7] | 0x0001 Drive Object ID
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7.4.10. Parameter 979: Sensor format

Lesen: Der Parameter ,Sensor Format" liest eingestellte Benutzer-Parameter des Drehgebers aus.
,Distinguishable Revolutions® (parametrierte Anzahl Umdrehungen) und ,Sensor Resolution® (parametrierte
Singleturn-Aufldsung) sind allgemein giltig, die anderen Angaben beziehen sich auf die PROFIdrive
Telegramme 81 his 83.

Parameter | 979
Typ | Read-only
Datentyp | UINT32 (0x07)
Wertebereich | n/a
Daten: 979[0] | 0x00005111 Header Info
979[1] | 0x80000000 1%t Sensor(G1) Type (**)
979[2] | 0x00002000 Sensor Resolution (*)
979[3] | 0x00000000 Shift Factor for G1_XIST1
979[4] | 0x00000000 Shift Factor for absolute value in G1_XIST2
979[5] | 0x00010000 Determinable Revolutions (*)
979[6] | 0x00000000 reserved
bis
979[10] | 0x00000000 reserved

(*) beispielhafter Wert, je nach Drehgeber-Typ und Benutzer-Parametrierung
(**) wenn 979[2] bis 979[5] gultig (sonst 0x00000000)

7.4.11. Parameter 980: Number list of defined parameter
Lesen: Der Parameter 980 liest alle unterstiitzten Parameter aus.

Parameter | 980
Typ | Read-only
Datentyp | unsigned int (0x06)
Wertebereich
Daten: 980[0] | Ox039A 922
980[1] | 0x039D 925
980[2] | 0x03C4 964
980[3] | 0x03C5 965
980[4] | O0x03CE 974
980[5] | 0x03CF 975
980[6] | 0x03D2 978
980[7] | 0x03D3 979
980[8] | OXEE48 61000
980[9] | OXEE49 61001
980[10] | OXEE4A 61002
980[11] | OXEE4B 61003
980[12] | OXEE4AC 61004
980[13] | OxFDES 65000
980[14] | OxFDE9 65001
980[15] | O End Mark
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7.4.12. Parameter 61000: NameOfStation
Lesen: Der Parameter liest den Geratenamen aus (Drehgeber-Name). Die Lange des Namens kann von

Null (gel6scht) bis zu 240 Zeichen sein (keine Nullterminierung).

Passion for Sensors

Parameter

61000

Typ

Read-only

Datentyp

octet string (Ox0A)

Wertebereich

ASCII

Daten: 61000[0]

Geratename

7.4.13. Parameter 61001: IpOfStation

Lesen: Der Parameter liest die IP-Adresse des Drehgebers aus.

Parameter | 61001
Typ | Read-only
Datentyp | UINT32 (0x07)

Wertebereich

0.0.0.0 bis 255.255.255.255

Daten: 61001[0]

IP-Adresse

7.4.14. Parameter 61002: MacOfStation

Lesen: Der Parameter liest die MAC-Adresse des Drehgebers aus.

Parameter

61002

Typ

Read-only

Datentyp

octet string (Ox0A)

Wertebereich

9C:C9O:50:XX:XX:XX

Daten: 61002[0]

MAC-Adresse (6 Bytes)

7.4.15. Parameter 61003: DefaultGatewayOfStation

Lesen: Der Parameter liest die IP-Adresse des Default-Gateways aus.

Parameter | 61003
Typ | Read-only
Datentyp | UINT32 (0x07)

Wertebereich

0.0.0.0 bis 255.255.255.255

Daten: 61003[0]

IP-Adresse des Default-Gateways

7.4.16. Parameter 61004: SubnetMaskOfStation
Lesen: Der Parameter liest die Subnetz-Maske des Netzes, in dem sich der Geber befindet, aus.

Parameter | 61004
Typ | Read-only
Datentyp | UINT32 (0x07)

Wertebereich

0.0.0.0 bis 255.255.255.255

Daten: 61004[0]

Subnetz-Maske
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7.4.17. Parameter 65000: Preset value

Beim Durchfuhren eines Presets in Datenformaten des PROFIdrive-Profils (Telegramme 81 bis 83) wird die
Position des Gebers auf den Preset-Wert gesetzt.

Bei Verwendung der herstellerspezifischen Ausgabeformate 860 und 870 (Telegramme 860 und 870) ist
dieser Parameter ohne Bedeutung.

Lesen: aktueller Preset-Wert
Parameter | 65000
Typ | Read / write
Datentyp | int32 (0x04)
Wertebereich | signed 32 Bit
Daten: 65000[0] | Presetwert

Schreiben: Der Preset-Wert wird in den Drehgeber geschrieben. Eine nichtfllichtige Speicherung findet nicht
statt.

Parameter | 65000
Typ | Read / write
Datentyp | int32 (0x04)
Wertebereich | signed 32 Bit
Daten: 65000[0] | Presetwert

Ab Firmware-Version 1.3.0 ist zu beachten:
Falls ein Presetwert, der gro3er als der Gesamtmessbereich ist, geschrieben wird, wird der Alarm ,Preset-
Wert ausserhalb des giiltigen Wertebereichs“ (mit der Alarmnummer 0x0201) gemeldet.

7.4.18. Parameter 65001: Operating status
Lesen: aktueller Betriebszustand und aktuelle Parameter

Parameter | 65001
Typ | Read-only
Datentyp | UINT32 (0x07)
Wertebereich | n/a
Daten: 65001[0] | 0x00010101 Header Info

65001[1] | OxO000002A Operating Status (*)
65001[2] | 0x00000000 Faults (**)
65001[3] | 0x00000001 Supported Faults
65001[4] | 0x00000000 Warnings (**)
65001[5] | 0x00000000 Supported Warnings
65001[6] | 0x00000401 Encoder Profile (*)
65001[7] | 0x00000000 Operating Time (****)
65001[8] | 0x00000000 Preset Offset (***)
65001[9] | 0x00002000 Steps per Revolution (*)

65001[10] | 0x20000000 Total Measuring Range (*)

65001[11] | 0x00000003 Speed Scale (*)

(*) beispielhafter Wert (je nach Benutzer-Parametrierung)
(**) beispielhafter Wert (fehlerfreier Zustand)

(***) beispielhafter Wert (abhangig von durchgefihrtem Preset), unterstitzt seit Firmware-Version 1.3.0
(****) Wert OXFFFFFFFF zeigt an, dass Funktion nicht unterstitzt wird. Seit Firmware-Version 1.3.0 wird der
Betriebsstundenzéahler (,Operating Time®) unterstitzt. Der Wert des Betriebsstundenzahlers wird in Schritten
von 0,1 Stunden (6 Minuten) angegeben. Ein Wert von 20 bedeutet, dass das Gerat fur zwei Stunden

betrieben wurde.
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7.5. Hersteller-spezifische Parameter

Folgende hersteller-spezifische Records bietet der Drehgeber ab Firmware-Version 1.3.0.

Passion for Sensors

Index Zugriff Name Datentyp Lange Beschreibung
(in Bytes)
0x0005 Nur lesend Temperatur Integer 1 Temperatur in
Grad Celsius
0x0006 Nur lesend Serialnummer | String 32 Baumer-
spezifische
Seriennummer

7.5.1. Temperatur

Um die Temperatur per ,Read Request* auszulesen, missen im ,Read Request® folgende Parameter mit

folgenden Werten gesetzt werden.

Parameter Lénge (in Bytes) Wert

API 4 0x00003D00
SlotNumber 2 0x0001
SubslotNumber 2 0x0001
Index 2 0x0005
RecordDatalLength 4 0x00000001

7.5.2. Serialnummer

Um die Serialnummer per ,Read Request” auszulesen, missen im ,Read Request” folgende Parameter mit

folgenden Werten gesetzt werden.

Parameter Lange (in Bytes) Wert

API 4 0x00003D00
SlotNumber 2 0x0001
SubslotNumber 2 0x0001
Index 2 0x0006
RecordDatalength 4 0x00000020
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8. Storungsbeseitigung — Haufige Fragen — FAQ

8.1. FAQ: Projektierung
8.1.1. Woher bekomme ich ein Handbuch zum Drehgeber?

Falls mitbestellt, ist das Handbuch auf einem Datentréager (CD) als pdf-Datei der Lieferung beigelegt. Das
Handbuch ist auch im Internet unter www.baumer.com verfligbar. Zum Anzeigen dieser Datei benétigen Sie
den kostenlos erhaltlichen ,Adobe Reader®". Vergewissern Sie sich in der Tabelle am Anfang des
Handbuches, ob das Handbuch auch fir Ihren Drehgeber giiltig ist. Den Typ lhres Drehgebers finden Sie auf
dem Typenschild (z.B. EAL580-xxx.xxPT-13160.x).

Sollte Ihr Drehgeber hier nicht aufgefiihrt sein, wenden Sie sich bitte an Baumer.

8.1.2. Woher bekomme ich die GSDML-Datei?
Die GSDML-Datei ist unter www.baumer.com verfligbar.

8.2. FAQ: Betrieb
8.2.1. Welche Bedeutung haben die LEDs des Drehgebers?

In den Drehgeber integriert sind mehrere Duo-LEDs, die den Betriebszustand des Drehgebers anzeigen. Die
beiden ausseren Link-/Activity-LEDs signalisieren Busaktivitat, also Datenverkehr auf jedem der zwei
Ethernet-Ports. Besonders bei der Inbetriebnahme und im Problemfall kbnnen die LEDs erste Hinweise auf
den Systemzustand geben. Die angezeigten Zustande sind in Abs. ,6.2 Betriebsanzeige (LEDs)*
beschrieben.

8.2.2. Wie kann die Auflésung verandert werden?

Das Einstellen der Drehgeber-Auflésung in Schritten pro Umdrehung (,Measuring units per revolution®)
geschieht wahrend der Projektierung, indem man die Parameter des PROFINET 10 Devices im Projekt
einstellt.

Ublicherweise findet dies mit der Projektierungssoftware der Steuerung auf einem PC statt (z.B. SIEMENS®
Step7®).

Die Aufldsung des Drehgebers ist in einzelnen Schritten einstellbar vom Maximalwert (je nach Drehgeber,
z.B. 8192 beim EAL580-xxx.xxPT-13160.x) bis hin zum Minimalwert von 1 Schritt/Umdrehung.

Wichtig ist, den Gesamtmessbereich des Drehgebers an die eingestellte Auflésung anzupassen. Wird dies
unterlassen, kommt es zum Parametrierfehler und die SF-LED des Drehgebers leuchtet rot. Der maximal
zulassige Gesamtmessbereich wird berechnet, indem man die Auflosung (Schritte pro Umdrehung) mit der
Anzahl Umdrehungen, die der Drehgeber erfassen kann, multipliziert. Dies sind in der Regel 16 Bit (65536
Umdrehungen). Drehgeber mit einer Auflésung von 18 Bit Singleturn (z. B. EAL580-xxx.xxPT-18130.x)
kénnen 13 Bit Multiturn erfassen (8192 Umdrehungen).
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8.3. FAQ: Problembehebung
8.3.1. Keine Kommunikation mit dem Drehgeber (BF-LED aktiv)

Der angeschlossene Drehgeber wird auf dem Bus nicht erkannt. Konfiguration und Parametrierung werden
nicht erfolgreich abgeschlossen. Daher bleibt die BF-LED rot oder rot blinkend.

Dieses Erscheinungsbild kann folgende Ursachen haben:
e PROFINET ist nicht angeschlossen oder es gibt im Netzwerk einen Drahtbruch.
In diesem Fall leuchtet die BF-LED und die Link-/Activity-LED des angeschlossenen Ports ist aus.

o Der parametrierte Geratename stimmt nicht mit dem im Gerét gespeicherten Namen tberein.
In diesem Fall blinkt die BF-LED und es blinkt die Link-/Activity-LED des angeschlossenen Ports
unregelmassig griin/gelb. Der Geratename des Drehgebers kann z. B. mit dem Tool ,PRONETA*
Uberpruft werden.

e Der Drehgeber wurde nicht richtig in das PROFINET-Projekt eingebunden, so dass die Steuerung nichts
von seiner Existenz weiss. Auch in diesem Fall blinkt die BF-LED und es blinkt die Link-/Activity-LED des
angeschlossenen Ports unregelmassig grin/gelb.

e Der Drehgeber wurde zwar korrekt in das PROFINET-Projekt eingebunden. Das fertig Ubersetzte Projekt
wurde aber versehentlich noch nicht an die Steuerung Ubertragen.

¢ Wenn alle obengenannten Massnahmen nicht zum Erfolg gefiihrt haben, versuchen Sie bitte, den
Drehgeber am anderen Port anzuschliessen.

8.3.2. Keine Kommunikation mit dem Drehgeber

Die SF-LED leuchtet rot und die Link-/Activity-LEDs der angeschlossenen Ports blinken griin/gelb.
Erganzende Hinweise kdnnen im Klartext im Diagnosespeicher der SPS vorliegen.

Es liegt méglicherweise eine Fehlparametrierung des Drehgebers vor, d. h. eine der gewilinschten
Einstellungen liegt ausserhalb des zulassigen Wertebereichs.

Typischerweise wurde beim Andern der Drehgeber-Auflosung (Schritte pro Umdrehung) versaumt, auch den
Gesamtmessbereich des Drehgebers anzupassen.

Singleturn-Drehgeber

Der Gesamtmessbereich betragt bei Singleturn-Drehgebern genau eine Umdrehung. In den Parameter
~Gesamtmessbereich” ist daher Ublicherweise der gleiche Wert wie in den Parameter ,Schritte pro
Umdrehung” einzutragen.

Multiturn-Drehgeber

Multiturn-Drehgeber kénnen bis zu 65536 Umdrehungen zahlen (8192 Umdrehungen beim Drehgeber mit 18
Bit Singleturn-Auflodsung). Der grosste zulassige Wert fur den Gesamtmessbereich ist das Produkt aus
»ochritte pro Umdrehung® und Anzahl Umdrehungen, die der Drehgeber zahlen kann. Wenn dieser Wert bei
der Parametrierung Giberschritten wird, kommt es zu einer Fehlermeldung.

Als Gesamtmessbereich kann aber auch jeder andere kleinere Wert gewahlt werden. In allen PROFINET-
Drehgebern ist der sogenannte Endlos-Betrieb integriert, der bei allen Auflésungen und
Gesamtmessbereichen auch beim Uberlauf richtige Werte garantiert. Es gibt keine Anforderungen an
ganzzabhlig teilbare Verhaltnisse von Singleturn-Auflésung und Gesamtmessbereich.

Beispiel:
Ein Multiturn-Drehgeber hat als Standard-Einstellung Singleturn 13 Bit (8192 Schritte pro Umdrehung) und
kann 65536 volle Umdrehungen z&hlen.

Der maximale Gesamtmessbereich betragt daher 8192 x 65536 = 536870912 Schritte.

Nun wird die Singleturn-Auflésung auf 3600 Schritte/Umdrehung reduziert.
Der Gesamtmessbereich betrégt nun nur noch 3600 x 65536 = 235929600 Schritte.

Wenn nun die Anpassung des Gesamtmessbereiches auf hdchstens diesen Wert unterbleibt, musste der
Drehgeber 149130 volle Umdrehungen mitzahlen. Das ist unméglich und fuihrt zu einer Fehlermeldung (SF-
LED an).
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8.3.3. Keine Positionsdaten
Die Link-/Activity-LED des Ports blinkt griin/gelb, die Steuerung bekommt jedoch keine Positionsdaten.

e Der Geratename des Drehgebers ist geldscht () und die SPS kann den Namen nicht automatisch
vergeben, weil der ,Geratetausch ohne Wechselmedium® nicht aktiviert wurde oder weil keine Topologie-
Planung durchgefihrt wurde.

e Uberpriifen Sie, ob die I/0-Adressen des Drehgebers innerhalb des zyklisch aktualisierten
Prozessabbildes liegen. Es kann nétig sein, die Grosse und Lage des Prozessabbildes oder die 1/0-
Adressen des Drehgebers anzupassen.

e Es wurde in der Hardware-Konfiguration des Gebers keines der ,Device-Module® (,EAL580 MT..." bzw.
LEAMS80 MT...") in Slot 1 gesteckt oder kein I/O-Modul (eines der ,Telegramme®) in den Subslot 2 von
Slot 1 gesteckt. In diesen Fallen ist weder die SF-LED des Gebers noch die Fehler-LED der Steuerung
aktiv. Es kommen dennoch keine Positionsdaten.

e Es wurde eine Topologie-Planung durchgefuhrt und der Geber am jeweils anderen Port angeschlossen
als projektiert (Betriebsart IRT). In diesem Fall leuchtet typischerweise auch die SF-LED der SPS, nicht
jedoch die SF-LED des Drehgebers.

8.3.4. An der Steuerung leuchtet die Fehler-LED
Der Drehgeber funktioniert, jedoch leuchtet an der Steuerung die Fehler-LED.

e Betriebsart IRT: Es wurde eine Topologie-Planung durchgefiihrt und der Drehgeber ist an einem anderen
Port angeschlossen als projektiert.

e Es liegt ein Diagnosealarm-Ereignis vor.
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9. Anhang A
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9.1. Software-Anderungsverzeichnis (von Firmware V1.2.2 auf V1.3.0)
Die folgende Tabelle enthalt wichtige Anderungen der Firmware-Version V1.3.0 (verglichen mit V1.2.2).

Anderung

Beschreibung

[Reset per Taster]
Mit Ethernet-Verbindung mdglich

Ein Reset per Taster ist jetzt auch méglich, wenn
der Drehgeber eine Ethernet-Verbindung hat (,Link
aufgebaut®). In V1.2.2 war ein Reset per Taster nur
mdoglich, wenn der Drehgeber keine Ethernet-
Verbindung hatte.

Details sind hier zu finden:
Taster fir Preset / Reset

[Reset per Taster]
Funktionalitat erweitert

Zusétzlich zum Rucksetzen der IP-Einstellungen
und des Stationsnamens werden in Firmware-
Version 1.3.0 folgende Aktionen durchgefuhrt:
- Rucksetzen einiger Drehgeber-Parameter
(Detalils: siehe Link unten)
- Rucksetzen des internen Preset-Offsets auf O
- Neustart (,software reset”) des Drehgebers

Details sind hier zu finden:
Parameter Uber den optionalen Taster riicksetzen

[Temperatur]
Hinzugefigt

Um einen Temperaturwert zur Verfliigung zu stellen,
wurde Record 0x0005 hinzugeflgt.

Details sind hier zu finden:
Hersteller-spezifische Parameter

[Betriebsstundenzahler]
Hinzugefugt

Um einen Betriebsstundenzéahler zur Verfiigung zu
stellen, wird PNU 65001.7 unterstiitzt.

Details sind hier zu finden:
Parameter 65001: Operating status

[Baumer-Serialnummer]
Hinzugefigt

Um die Baumer-Serialnummer zur Verfligung zu
stellen, wurde Record 0x0006 hinzugefugt.

Details sind hier zu finden:
Hersteller-spezifische Parameter

[Preset-Offset]
Hinzugefigt

Um den Preset-Offset zur Verfigung zu stellen,
wird PNU 65001.8 unterstitzt.

Details sind hier zu finden:
Parameter 65001: Operating status

[Alarme]
Alarm-Nummer 0x0224 (,Gesamtmessbereich
unglltig”)

Der Alarm mit der Nummer 0x0224 wird gemeldet,
wenn der Gesamtmessbereich auf 1 gesetzt wird.

[Alarme]
Alarm-Nummer 0x0201 (,Preset-Wert ausserhalb
des gultigen Wertebereichs®)

Der Alarm mit der Nummer 0x0201 wird gemeldet,
wenn ein ungultiger Wert in PNU 65000
geschrieben wird.

[Preset]
Presetwert (PNU 65000) direkt in den
«Baugruppenparametern» setzen

Die SPS schreibt PNU 65000 wéahrend des
Hochlaufs des Drehgebers.

Um diese Funktionalitat zu nutzen, muss folgende
GSDML-Datei verwendet werden:
,GSDML-V2.32-Baumer-EAx580_PN-20190715.xml*
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11.20
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