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1 Allgemeines

Das vorliegende Handbuch beschreibt Inbetrieb-
nahme und Konfiguration des Absoluten Winkelco-
dierers mit Profibus-DP-Schnittstelle. Das Geréat er-

1.1 Absoluter Winkelcodierer

Grundprinzip der absoluten Messwerterfassung ist
die optische Abtastung einer transparenten Schei-
be mit Code-Aufdruck, die mit der zu messenden
Welle verbunden ist. Die Position der Welle kann
durch Auswertung des Codes und zweier zusatzli-
cher Inkrementalspuren mit einer Auflésung von
bis zu 65536 Schritten pro Umdrehung (16 Bit) be-
stimmt werden.

Bei sogenannten Multiturn-Geraten sind tber Un-
tersetzungsgetriebe weitere Codescheiben nach-
geschaltet, lber die die Umdrehungszahl der Welle
absolut ermittelt werden kann (bis zu 16384 Um-
drehungen = 14 Bit).

1.2 Profibus-Technologie

PROFIBUS ist ein herstellerunabhangiger, offener
Feldbusstandard, der durch die internationalen
Normen EN 50170 und EN 50254 festgelegt ist. Es
existieren 3 Varianten: DP, FMS und PA. FRABA-
Winkelcodierer unterstitzen die DP-Variante und
sind fir die géangigen Ubertragungsraten bis 12
MBaud ausgelegt.

Neben herstellerspezifischen Funktionen unter-
stlitzen die Gerate die Klassen 1 und 2 nach dem
Encoderprofil. Dieses Gerateprofil kann unter der
Bestellnummer 3.062 bei der Profibus-
Nutzerorganisation bestellt werden. Hier sind auch
weitere Informationen zu PROFIBUS (Funktionali-
tat, Hersteller, Produkte) sowie Normen und Profile
erhaltlich:
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fullt die Anforderungen an einen Profibus-Slave
nach der Profibus-Norm und ist durch die Profibus-
Nutzerorganisation zertifiziert.

Beim Absoluten Winkelcodierer mit Profibus-
Schnittstelle wird der optisch erfasste Positions-
wert in einem integrierten Mikroprozessor verrech-

net und Uber den Profibus Ubertragen.

Weitere Informationen zum Funktionsprinzip des
Gerates sowie zum Aufbau eines Profibus-Netzes
stehen auf unserer Homepage unter
http://www.posital.de/encoder_abc.php zur Verfu-
gung oder sind auf Anfrage bei FRABA erhaltlich.

Profibus-Nutzerorganisation
Haid-und-Neu-Strale 7
76131 Karlsruhe

Tel.: 0721/96 58 590
Fax: 0721 /96 58 589
www.profibus.com
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2 Installation

Der Anschluss des Winkelcodierers erfolgt tiber die
sogenannte Anschlusshaube. Diese ist Uber einen
15poligen D-Sub-Stecker mit dem Drehgeber ver-
bunden und kann durch Lésen von 2 Schrauben

2.1 Einstellungen in der Anschlusshaube

2.1.1 Teilnehmeradresse

Die Einstellung der Profibus-Teilnehmeradresse
erfolgt Uber dezimale Drehschalter in der An-
schlusshaube. Die Wertigkeit (x 10 oder x 1) ist am
Schalter angegeben. Médgliche Adressen liegen
zwischen 1 und 99, wobei jede Adresse im System
nur einmal vorkommen darf. Die Gerateadresse
wird beim Einschalten der Spannungsversorgung
vom Winkelcodierer eingelesen, eine Adressande-
rung durch den Master (,Set_Slave_Add“) wird
nicht unterstutzt.
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an der Rickseite des Gerates abgenommen wer-
den. Bus- und Versorgungsleitungen werden uber
Kabelverschraubungen in die Haube hineingefuhrt
und Uber Schraubklemmen angeschlossen.

2.1.2 Busabschluss

Ist der Winkelcodierer als Endgerat eingebaut, so
muss der im Gerat integrierte Abschlusswiderstand
zugeschaltet werden. Dies geschieht Uber den
Schiebeschalter in der Anschlusshaube:

R R
ON

ON

Teilnehmer X letzter Teilnehmer
Hinweis

Bei eingeschaltetem Abschlusswiderstand wird der
weiterfiihrende Bus (Bus Out) abgekoppelt!

Der Bus ist nur korrekt abgeschlossen, wenn der
Geber an der Anschlusshaube montiert ist. Muss
der Geber im laufenden Betrieb ausgetauscht wer-
den, so empfiehlt sich der Einsatz eines separaten
aktiven Busabschlusses.

Nach der hardwareseitigen Einstellung von Adres-
se und ggf. Zuschaltung des Leitungsabschlusswi-
derstandes kann der Winkelcodierer in Betrieb ge-
nommen werden.
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2.2 Anschluss der Signal- und Versorgungsleitungen

S I [ I (W) [ ()

BIA|-|+IBlA}-|+

Klemme Beschreibung
B (links) Signalleitung B hineinflihrender Bus
A (links) Signalleitung A hineinfiihrender Bus
- oV

10-30V
B (rechts) | Signalleitung B weiterfihrender Bus
A (rechts) | Signalleitung A weiterflihrender Bus
- oV
i 10-30V

Die Versorgungsleitungen muissen nur einmal an-
geschlossen werden (egal an welche Klemmen).
Der weiterfihrende Bus wird bei eingeschaltetem
Abschlusswiderstand abgekoppelt.

2.3 Verdrahtung der Anschlusshaube

Druckschraube, Druckeinsatz und Konus miuissen
von der Kabelverschraubung entfernt werden. Der
Mantel der Busleitung muss ca. 55 mm, das
Schirmgeflecht ca. 50 mm abgenommen werden.
Die einzelnen Adern mussen ca. 5 mm abisoliert
werden.

Danach werden Druckschraube und Druckeinsatz
auf das Kabel geschoben. Der Konus wird ent-
sprechend der Zeichnung unter den Schirm ge-

55 mm

50 mm

5mm 5mm
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schoben. Das Ganze wird danach in die Kabelver-
schraubung geschoben. AbschlieRend wird die
Druckschraube angezogen.

Hinweis: Bei Einsatz eines sog. Kombikabels
(Spannungsversorgung und Datenleitung in einem
Kabel) kann es aufgrund des groRen Kabeldurch-
messers zu Problemen kommen. Fur diese Falle
bietet FRABA Anschlusshaubenvarianten mit 2
grofReren Kabelverschraubungen an (vgl. Katalog).
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2.4 Anschluss der Schirmleitung

Um eine grélRtmdgliche Storfestigkeit zu erreichen,
erfolgt die SignallUibertragung zwischen den Anla-
genkomponenten (ber geschirmte Leitungen mit
beidseitiger Schirmauflage. Bei bestimmten Anla-

genkonfigurationen kann Uber den beidseitig auf-
gelegten Schirm der Kabel ein Ausgleichstrom flie-
Ren. Deshalb ist eine Potentialausgleichsleitung zu
empfehlen.

2.5 Hinweise zum mechanischen Einbau und elektrischen Anschluss des Winkelcodierers

Hierbei sind insbesondere folgende Punkte zu be-
achten:

. Den Winkelcodierer nicht fallen lassen oder
gréBeren Erschitterungen aussetzen. Es
handelt sich um ein Prazisionsmessgerat.

. Das Winkelcodierergehause nicht 6ffnen (be-
zieht sich nicht auf das Abnehmen der Hau-
be). UnsachgeméaRes Offnen bzw. SchlieRen
des Gerates kann Schaden und Verschmut-
zungen verursachen.

. Die Welle des Winkelcodierers (Vollwellen-
ausflihrung) muss Uber eine geeignete Kupp-
lung mit der zu messenden Welle verbunden
werden. Diese Kupplung dient dazu, Schlage
und Unwuchten zu ddmpfen und unzulassig
hohe Kréafte auf die Welle des Winkelcodie-
rers zu vermeiden. Geeignete Kupplungen
sind bei FRABA Posital erhéltlich.

. Die FRABA-Winkelcodierer sind zwar robust,
sollten aber in sehr rauem Umfeld durch ge-
eignete Schutzmallnahmen vor Beschadi-
gung geschutzt werden. Insbesondere sollten
sie nicht so eingebaut werden, dass sie sich
als Haltegriffe oder Trittstufen eignen.

. Inbetriebnahme und Betrieb dieses elekiri-
schen Gerates darf nur von qualifiziertem

Ausgabestand 01/07
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Personal vorgenommen werden. Dies sind
Personen mit der Berechtigung, Gerate, Sys-
teme und Stromkreise gemal dem Stand der
Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu
erden und zu kennzeichnen.

. Am Winkelcodierer dirfen keine elektrischen
Veranderungen vorgenommen werden.

. Anschlussleitung zum Winkelcodierer sind in
groflem Abstand (oder rdumlich abgetrennt)
von mit Stérungen belasteten Energieleitun-
gen zu verlegen. Zur sicheren Datenlbertra-
gung missen komplett abgeschirmte Kabel
benutzt und auf eine gute Erdung geachtet
werden.

. Verdrahtungsarbeiten, Offnen und SchlieRen
von elektrischen Verbindungen sind nur im
spannungslosen  Zustand  durchzuflhren.

Kurzschlisse, Spannungsspitzen u. &. kon-

nen zu Fehlfunktionen und zu unkontrollierten

Zustanden bzw. zu erheblichen Personen-

und Sachschaden fiihren.

. Vor Einschalten der Anlage alle elektrischen
Verbindungen Uberprifen. Nicht korrekt vor-
genommene Verbindungen kdénnen zur Fehl-
funktion der Anlage, falsche Verbindungen zu
erheblichen Personen- und Sachschaden
fihren.

Seite 7



POSITAL

FRABA

3 Geratekonfiguration

Der Winkelcodierer mit Profibus-Schnittstelle kann
entsprechend den Bedirfnissen des Anwenders
konfiguriert und parametriert werden. Hierzu wird
die zum Gerat gehdrende sog. GSD-Datei in das
Projektierungstool geladen. Bei der Projektierung
stehen dann verschiedene sogenannte ,Enco-
derklassen“ zur Auswahl. Einstellbare Parameter
und Funktionalitdt des Gerates hangen von der
gewahlten Encoderklasse ab. FRABA-
Winkelcodierer der Typenreihe ,0CD-DPB1B-
XXXX-XXXX-0CC* unterstutzen alle im folgenden
beschriebenen Encoderklassen, d.h. die Funktio-
nalitat ist hardwareseitig nicht eingeschrankt und
wird allein vom Anwender bestimmt. Neben den im
Encoderprofil  beschriebenen  Encoderklassen
,Class 1 wund ,Class 2“ bieten FRABA-
Winkelcodierer zusatzliche Encoderklassen mit
herstellerspezifischen Funktionen.

3.1 Ubersicht Prinzip Dateniibertragung

GSD-Datei
Projektierungssoftware - Datenbasis

!

Steuerung

Festlegung der Gerateklasse
Eingabe Parameter

Seite 8
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Durch die Wahl der Encoderklasse werden bei der
Projektierung Konfigurations- und Parameterdaten
festgelegt. Diese im Profibus-Master hinterlegten
Daten werden beim Hochfahren der Anlage (Konfi-
gurations- und Parametrierphase -
,DDLM_Set_Prm*) einmalig an den Winkelcodierer
Uibertragen. Eine Anderung von Konfiguration oder
Parametern wahrend des laufenden Betriebs ist
nicht méglich (Ausnahme: ,Inbetriebnahmemodus*
vgl. Kapitel 5.3).

Nach Empfang der Konfigurations- und Parame-
terdaten geht der Winkelcodierer in den ,Normal-
betrieb®  (zyklischer  Datenaustausch -
,DDLM_Data_Exchange Modus®) tiber, in dem u.a.
der Positionswert Ubertragen wird. Lange und
Format der ausgetauschten Daten werden eben-
falls bei der Projektierung durch die Wahl der En-
coderklasse festgelegt.

Parameter (,DDLM_Set_Prm®)
Einmalig beim Hochlauf

g
& g
<

Zyklischer Datenaustausch
(z.B. Positionswert)

Ausgabestand 01/07
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3.2 Ubersicht Encoderklassen Funktionalitit

Bezeichnung Zyklischer Datenaustausch Einstellbare Parameter | sonstiges
Class 1 Positionswert —16 Bit Eingang Drehrichtung -
Singleturn
Class 1 Positionswert - 32 Bit Eingang Drehrichtung -
Multiturn
Class 2 Positionswert - 16 Bit Eingang Drehrichtung Presetfunktion
Singleturn Presetwert — 16 Bit Ausgang Getriebefaktor
Class 2 Positionswert - 32 Bit Eingang Drehrichtung Presetfunktion
Multiturn Presetwert — 32 Bit Ausgang Getriebefaktor
FRABA 2.1 Positionswert (32 Bit Eingang) Drehrichtung Presetfunktion
Singleturn Presetwert / Teach-In Getriebefaktor Inbetriebnahmemodus
(32 Bit Ausgang) Reduzierte Diagnose
Endschalter
FRABA 2.1 Positionswert (32 Bit Eingang) Drehrichtung Presetfunktion
Multiturn Presetwert / Teach-In Getriebefaktor Inbetriebnahmemodus
(32 Bit Ausgang) Reduzierte Diagnose
Endschalter
FRABA 2.2 Positionswert (32 Bit Eingang) - Drehrichtung Presetfunktion
Singleturn - Getriebefaktor Inbetriebnahmemodus
Presetwert / Teach-In - Reduzierte Diagno- | Geschwindigkeitsausgabe
(32 Bit Ausgang) se
- Endschalter
Geschwindigkeit - Einheit der Ge-
(16 Bit Eingang) schwindigkeitsaus-
gabe
FRABA 2.2 Positionswert (32 Bit Eingang) - Drehrichtung Presetfunktion
Multiturn - Getriebefaktor Inbetriebnahmemodus
Presetwert / Teach-In - Reduzierte Diagno- | Geschwindigkeitsausgabe
(32 Bit Ausgang) se
- Endschalter
Geschwindigkeit - Einheit der Ge-

Ausgabestand 01/07
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schwindigkeitsaus-
gabe
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3.3 Ubersicht Encoderklassen Datenformat

Bezeichnung

Konfiguration

Eingangsworte

Ausgangsworte

Beschreibung siehe

(Kennung) [ (OCD -> Master) (Master -> OCD)
Hex | Dez. Kapitel Seite
Class 1 Singleturn DO 208 1 0 4 11
(nach Encoderprofil)
Class 1 Multiturn D1 209 2 0
(nach Encoderprofil)
Class 2 Singleturn FO 240 1 1
(nach Encoderprofil)
Class 2 Multiturn F1 241 2 2
(nach Encoderprofil)
FRABA 2.1 Singleturn F1 241 2 2 5 16
FRABA 2.1 Multiturn F1 241 2 2
FRABA 2.2 Singleturn F1 241 2 2
DO 208 1
FRABA 2.2 Multiturn F1 241 2 2
DO 208 1

Die folgenden Encoderklassen werden noch aus Griinden der Abwartskompatibilitdt unterstitzt, sollten je-

doch fiir neue Projekte nicht verwendet werden (Beschreibung: siehe Anhang):

Class 2 Multiturn F1 241 2 2 9.24 41
,DX-Version“

FRABA 1.0 Multiturn D3 211 4 0 9.2.3 41
FRABA 1.1 Multiturn D3 211 4 0 9.2.2 41
E1 225 0 2
FRABA 2.0 Multiturn F1 241 2 2 9.2.1 41

DO 208 1

Seite 10
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4 Class 1 und Class 2

Die Encoderklassen Class 1 und Class 2 sind die
Varianten nach dem von der Arbeitsgruppe Enco-
der in der Profibus-Nutzerorganisation festgelegten

4.1 Parametrierung

Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht Giber
die nach Encoderprofil einstellbaren Parameter,
sowie Uber ihre Anordnung im Parametriertele-
gramm. Da die Einstellung der Parameter in der

Encoderprofil (erhaltlich bei der PNO unter Bestell-
nummer 3.062).

Regel Uber benutzerfreundliche Eingabemasken
im Projektierungstool erfolgt, ist die genaue Be-
schreibung des Parametriertelegramms fir den
Benutzer normalerweise nicht von Interesse.

Octet (=Byte) Nr. Parameter Bit Nr. Details
1..8 Profibus-Norm-Parameter
9 Drehrichtung 0 Abschn. 4.1.1, Seite 12
Class 2 Funktionalitat 1 Abschn. 4.1.2, Seite 12
Commissioning Diagnostics 2 Abschn. 4.1.3, Seite 12
Skalierungsfunktion 3 Abschn. 4.1.4, Seite 12
Reserviert 4
Reserviert )
Wird fir Class 1 und Class 2 6
nicht benutzt 7
10 Messschritte/ Umdrehung Abschn. 4.1.5, Seite 12
13
14 Gesamtauflésung Abschn. 4.1.6, Seite 13
17
18 Reserviert (laut Encoderprofil)
25
26 Wird fur Class 1 und Class 2 nicht benutzt
(siehe Versionen FRABA 2.1 und 2.2)
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4.1.1 Drehrichtung

Die Drehrichtung definiert die Zahlrichtung der
Ausgabe des Prozess-Istwertes bei Drehung der
Welle im Uhrzeigersinn (CW) oder gegen den Uhr-

zeigersinn (CCW) bei Sicht auf die Welle. Die Zahl-
richtung wird durch Bit 0 in Octet 9 festgelegt:

Octet 9 Bit 0 Drehrichtung bei Blick auf Welle Ausgabecode
0 im Uhrzeigersinn (CW) steigend
1 entgegen dem Uhrzeigersinn (CCW) steigend
Bei Wahl der Class 1 ist nur die Drehrichtung parametrierbar.
4.1.2 Class 2 Funktionalitat
Winkelcodierer der Class 2 kénnen mit diesem Octet 9 Bit 1 | Class 2 Funktionalitat
Schalter auf die Funktionalitdt von Class 1 be- 0 aUsaeschaltet
schrankt werden, d.h. die Parametrierbarkeit wird 1 u 9 i
abgeschaltet. Um die Funktionen der Class 2 En- eingeschatte
coder zu nutzen, wird Bit 1 in Octet 9 gesetzt.
4.1.3 Commissioning diagnostics
Diese Funktion hat keine Bedeutung fiir die FRA-
BA-Winkelcodierer.
4.1.4 Skalierungsfunktion
Die Skalierungsfunktion gibt die Parametrierung
von Aufl?sung pro. Umdrehung und gewahltelzr Ge- Octet 9 Bit 3 Skalierungsfunktion
samtauflésung frei. Dieser Schalter sollte immer
. . . 0 Ausgeschaltet
angeschaltet sein, wenn man die Funktionen der -
1 Eingeschaltet

Class 2 (oder der herstellerspezifischen Klassen)
nutzen mdchte.

4.1.5 Messschritte pro Umdrehung

Der Parameter ‘Messschritte pro Umdrehung’ wird
dazu verwendet, dem Winkelcodierer eine ge-
wilinschte Anzahl von Schritten bezogen auf 1 Um-
drehung zuzuweisen.

Ubersteigt der Wert des Parameters die tatsachli-
che (physikalische) Grundauflésung des Gebers,
ist der Ausgabewert nicht mehr einschrittig.

Bei Winkelcodierern ab Generation B1 wird in die-
sem Fall ein Parameterfehler angezeigt, das Gerat
geht nicht in den zyklischen Datenaustausch uber.

Bei hochauflésenden Gebern ist (abhangig vom
Projektierungstool) eventuell eine Aufteilung des

Seite 12
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Wertes in High-Word und Low-Word erforderlich;
siehe hierzu auch Seite 34.
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Octet 10 11 12 13
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 2% pis 2 2% pis 2'° 2'° bis 2° 2" bis 2°
gewunschte Zahl der Messschritte pro Umdrehung

4.1.6 Gesamtauflosung

Octet 14 15 16 17

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Data 2*" bis 2** 2% pis 2'° 2'° bis 2° 2" bis 2°
gewahlte Gesamtaufldsung in Messschritten

Mit dem Parameter ‘Gesamtauflésung’ hat der An-
wender die Moglichkeit, den Messbereich des Ge-
rates anzupassen: Der Winkelcodierer zahlt bis zur
parametrierten Gesamtauflésung hoch und beginnt
dann wieder bei 0.

Beispiel: Pro Umdrehung wurden 100 Schritte ge-
wahlt, Gesamtauflosung 12800, dann fangt der

Winkelcodierer nach 128 Umdrehungen erneut bei
Null an und zahlt dann wieder bis 11799.

Bei vielen Projektierungstools ist eine Aufteilung
des Wertes in High-Word und Low-Word erforder-
lich; siehe hierzu auch Seite 34.

Bei Eingabe des Parameters ,Gesamtauflésung®
ist weiterhin folgendes zu beachten:

Wurden n Schritte pro Umdrehung gewahlt, so darf die gewahlte Gesamtauflésung nicht dazu fihren,
dass die Periode langer als die maximal zur Verfigung stehende (physikalische) Umdrehungszahl des
Gerates (siehe Typenschild) wird, d.h. bei einem Multiturngerat mit 4096 Umdrehungen muss die Ge-
samtauflésung kleiner sein als 4096 mal die parametrierte Schrittzahl pro Umdrehung (entsprechend
muss bei einem Multiturn-Gerat mit 16384 Umdrehungen die Gesamtauflésung kleiner als 16384 mal die
parametrierte Schrittzahl pro Umdrehung gewahlt werden):

Gesamtauflésung < Messschritte pro Umdrehung x Anzahl der Umdrehungen (physikalisch)

Wird dies nicht beachtet, zeigt das Gerat einen Parameterfehler an und geht nicht in den zyklischen Da-
tenaustausch uber.

Bei alteren Versionen musste bei der Wahl der
Gesamtauflésung eine weitere Regel beachtet
werden (siehe unten). Wurde die Gesamtaufl6-
sung nicht entsprechend dieser Regel gewahlt,
so trat beim Einsatz des Gerates auf einer sog.
Endlosachse/ Rundachse bei Uberschreitung
des physikalischen Nullpunktes ein Sprung auf.
Bei neuen Geraten (ab Softwareversion 3 Aus-

gabestand AWC ,A1%) ist diese Problematik durch ei-
ne interne Softwareroutine geldst. Die unten aufge-
fuhrte Regel kann also bei neuen Geraten ignoriert
werden.

Hinweis: Die interne Softwareroutine greift nur, wenn
das Geréat in Betrieb ist. Wird die Encoderwelle weiter
als 1024 Umdrehungen gedreht, wenn das Geréat

Ausgabestand 01/07 Info UMD-BXDP Seite 13
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nicht an die Versorgungsspannung angeschlos- sollte die folgende Regel auch bei neuen Geraten
sen ist, kann es zu Problemen kommen. Wenn beachtet werden:
dieser Fall in der Anwendung auftreten kann,

Die Periode, also Gesamtauflosung/ Messschritte pro Umdrehung muss ganzzahlig sein. Und sie
muss ganzzahlig in 4096 hineinpassen. Also hat der folgende Ausdruck zu gelten:

(4096 x Messschritte pro Umdrehung) / Gesamtauflésung = ganze Zahl

Fir neue Gerate mit 16384 Umdrehungen gilt: Soll spannungsfreien Zustand gedreht werden, so
die Encoderwelle weiter als 4096 Umdrehungen im muss folgende Regel beachtet werden:

Die Periode, also Gesamtauflosung/ Messschritte pro Umdrehung muss ganzzahlig sein. Und sie
muss ganzzahlig in 16384 hineinpassen. Also hat der folgende Ausdruck zu gelten:

(16384 x Messschritte pro Umdrehung) / Gesamtauflosung = ganze Zahl

4.2 Datenaustausch im Normalbetrieb

Der sogenannte DDLM_Data_Exchange Modus ist ons-)Werte an den Master. Umgekehrt kann der
der Normalzustand bei Betrieb der Anlage. Auf An- Winkelcodierer auch zyklisch Daten empfangen
frage schickt der Winkelcodierer aktuelle (Positi- (z.B. den Presetwert beim Class 2-Geber).

4.2.1 Ubertragung des Prozess-Istwertes

Der aktuelle Positionswert wird beim Multiturn-
Geber als 32-Bit-Wert (Doppelwort) an den Master

Ubertragen:

Wort Wort 1 Wort 0

Funktion Prozess-Istwert

Bit 3t|x|o|B|z7|®|5|a|x|z|2|x|c|e|7|e|e|u|e|e|n|c|lo|s|7|6]|5[4]|3[2]1]0
O[O | X[X[X|X|[X[X[X|X[X[|X|X[X]|X[X|X]|X[X]|X[X|X|X]|X]|X]|X]|X|X|X]|X[X[|X

Analog erfolgt die Ubertragung beim Singleturn-
Geber als 16-Bit-Wert (Wort).

Seite 14 Info UMD-BXDP Ausgabestand 01/07
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4.2.2 Presetfunktion

Durch die Presetfunktion kann eine Anpassung
des Encodernullpunkts an den mechanischen
Nullpunkt der Anlage erfolgen. Mit Setzen des Pre-
setwertes wird der Drehgeber-Istwert auf den ge-
wilinschten ,Presetwert® gesetzt. Die erforderliche
Nullpunktverschiebung wird vom Gerat berechnet
und nullspannungssicher in einem EEPROM ab-
gespeichert (bendtigt weniger als 40 ms).

Datenbits

Der Presetwert wird durch Setzen von Bit 31 im
(Peripherie-) Ausgangsdoppelwort aktiviert (Uber-
nahme mit steigender Flanke). Das Setzen erfolgt
zwangslaufig nach Ubertragung der Skalierungs-
parameter, d.h. der Presetwert bezieht sich auf
den skalierten Istwert.

Bit z‘z&‘z‘zlz‘m‘ﬂz‘m‘x

1€

18|17‘1E‘15 ‘14

13| 12 11|1C‘9|8‘7‘6‘5|4‘3‘2‘1IO

Master — OCD

Ubertragung des gewiinschten Wertes (= Presetwert)

OCD — Master

Neuer = gewlinschter Prozess-Istwert wird tUbertragen

Master — OCD Rucksetzen Bit 31 — Normalmodus

O |O O |= |x
O |O (O |O |\

OCD — Master

Wenn sehr hohe Prazision erforderlich ist, sollte
das Preset-Setzen nur im Stillstand der Encoder-
welle durchgefiihrt werden. Bewegt sich die Welle

Hinweis zur Singleturn-Ausfiihrung

Die Vorgehensweise ist analog auf die Singleturn-
Ausflihrung Ubertragbar — hier dient Bit 15 zur Ak-
tivierung des Presetwertes. Bei hochaufldsenden
Singleturn-Gebern (16 Bit) kdnnen in der Class 2
keine Presetwerte > 32767 (15 Bit) gesetzt werden

Ausgabestand 01/07
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Neuer = gewtlinschter Prozess-Istwert wird Ubertragen

wahrend dieser Zeit, kdnnte es zu Verschiebungen
kommen, da beim Setzen des Presetwertes Lauf-
zeiten Uber den Bus auftreten.

(MSB dient zur Aktivierung des Presetwertes).
Wird diese Funktionalitdt gewlinscht, muss eine
der herstellerspezifischen FRABA-Klassen gewahlt
werden (Ubertragung erfolgt hier auch beim
Singleturn im 32-Bit-Format).

Seite 15



POSITAL

FRABA

5 Encoderklassen FRABA 2.1 und 2.2

Mit den herstellerspezifischen Encoderklassen
FRABA 2.1 und FRABA 2.2 bietet der Winkelcodie-
rer zusatzlich zu den Funktionen nach Enco-
derprofil Features wie Inbetriebnahmemodus
(Teach-In), Geschwindigkeitsausgabe und End-
schalter an.

In der folgenden Tabelle ist die Ubertragung der
einzelnen Parameter im Parametriertelegramm
aufgefuhrt, auch hier gilt: In der Regel nutzt der
Anwender benutzerfreundliche Eingabemasken im
Projektierungstool, der Aufbau des Parametrierte-
legramms selbst ist nur in Ausnahmefallen von In-
teresse.

Octet (Byte) | Parameter Bit Details siehe
Nummer Nr. Abschnitt | Seite
1..8 Profibus-Norm-Parameter
9 Drehrichtung 0 411 12
Class 2 Funktionalitat 1 4.1.2 12
Commissioning Diagnostics 2 4.1.3 12
Skalierungsfunktion 3 4.1.4 12
Reserviert 4
Reserviert 5
Herstellerspezifische Parameter (Octet 26) aktivieren 6 5.1.1 17
Reserviert 7
10..13 Gewiinschte Messschritte (Bezug: Octet 26 Bit 0 und 1) 5.1.2 17
14 .17 Gesamtauflésung 4.1.6 13
18..25 Reserviert
26 Bezug fur gewlinschte Messschritte 0 5.1.3 18
1
Inbetriebnahmemodus aktivieren 2 5.1.4 19
Reduzierte Diagnose 3 5.1.5 19
Reserviert 4
Unteren Software-Endschalter aktivieren 5 5.1.6 19
Oberen Software-Endschalter aktivieren 6 5.1.6 19
Aktivierung der Parameter ab Octet 27 7 51.1 17
27 ..30 Unterer Endschalter 5.1.6 19
31..34 Oberer Endschalter 5.1.6 19
35..38 Physikalische Messschritte 51.7 20
39 Reserviert 0
Winkelcodierertyp (Single-/Multiturn) 1 5.1.8 21
Reserviert 2
Reserviert 3
Auswahl der MaReinheit fur die Geschwindigkeitsausgabe 4 5.1.9 21
5
Reserviert 6
Reserviert 7

Seite 16
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5.1 Parameter

Im folgenden sind die herstellerspezifischen Para-
meter genauer beschrieben. Die Beschreibung der

(ebenfalls unterstiitzten) Parameter nach Enco-
derprofil ist Kapitel 4 zu entnehmen.

5.1.1 Aktivierung der herstellerspezifischen Parameter

Uber Bit 6 in Octet 9 wird das herstellerspezifische
Parameterbyte 26 aktiviert.
In Byte 26 wiederum werden die herstellerspezifi-
schen Bytes 27-39 aktiviert.

Bei Auswahl der Encoderklassen FRABA 2.1 oder
FRABA 2.2 geschieht dies automatisch, zu beach-
ten sind diese Bits nur, wenn direkt ,von Hand*“ he-
xadezimal parametriert wird.

5.1.2 Gewiinschte Messschritte

Der Parameter ,gewlnschte Messschritte® dient
dazu, das Gerat so zu programmieren, dass eine
beliebige Anzahl von Messschritten bezogen auf

Octet 9 Bit 6 Octet 26

0 deaktiviert

1 aktiviert
Octet 26 Bit 7 | Octet 27 — 39
0 deaktiviert

1 aktiviert

eine Umdrehung, den gesamten Messbereich oder
einen beliebigen Mess-Teilbereich realisiert wer-
den kann.

Octet 10 11 12 13

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Data 2%" pis 2% 2% pis 2'° 2" pis 2° 2’ bis 2°
Gewlinschte Messschritte

Auf was sich die hier eingegebenen Messschritte
beziehen wird Uber den Parameter ,Auflésung Be-
zug“ (vgl. 5.1.3) festgelegt. Wird hier als Bezug fir
die gewilnschten Messschritte ,pro Umdrehung®
ausgewahlt, kann der Messbereich Uber den Pa-
rameter ,Gesamtaufldsung“ angepasst werden.

Ausgabestand 01/07
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Hierbei sind die in Abschnitt 4.1.6 aufgefiihrten
Regeln zu beachten.

Hinweis: Bei vielen Projektierungstools ist eine
Aufteilung des Wertes in High-Word und Low-Word
erforderlich; siehe hierzu auch Seite 34.
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5.1.3 Auflésung Bezug

Uber diesen Parameter wird angegeben, auf
was sich die eingegebenen ,gewiinschten
Messschritte” (vgl. 5.1.2) beziehen sollen:

- Umdrehung

- Maximale Gesamtauflésung

- Physikalische Messschritte

Gewiinschte Auflésung pro Umdrehung

In diesem Falle wird der Positionswert so skaliert,
dass sich der Positionswert auf einer Umdrehung
um die Anzahl der gewilinschten Messschritte er-
hoht. Zusatzlich wird in diesem Fall der Parameter
.,Gesamtauflésung” ausgewertet, Uber den eine
Anpassung des Messbereichs (vgl. 4.1.6) erreicht
werden kann.

Gewilinschte Auflésung pro maximale Gesamtauf-
I16sung

Die eingegebenen gewunschten Messschritte be-
ziehen sich auf den kompletten Messbereich des
Gerates, d.h. Uber die komplette (physikalische)

Eigenschaften - DP-Slave x|

Adresse / Kennung  Parametrieren

Parameter ert -
B3 Geidtespezifische Parameter
I-[£] Zahlichtung

Steigend im Uhrzeigersinn [0]

H[E] Skalierungsfunktion Eingeschaltet
H[E] Gewiinschie Mebschiitte (high) a

] Gewiinschbe Mebschiitts [low] 4096

| [Z] Physikalische Mefschiitte (high) [

I-Z] Physikalische Mefschiitte (low] 4095

- [Z] Gewiinschte Aufldsung pro

Urndrehung 52

H[Z] Gesamtauflgsung (high) i 5
H[E] Gesamtauflisung (low)

H-[E] Inbetriebnahmemadus

Manximale Gesamtauflasung
Phusik alische Mebschritte

|-[#] Kiirzere Diagnose [16 bytes] Mein

I-[£] Unterer Endschalter Ausgeschaltet
I-[Z] Unterer Endschalter [high) 1}

] Unterer Endschalter (low] a

I-[£] Oberer Endschalter
I-[] Oberer Endschalter (high) a
(-[] Oberer Endschalter [low) 32767 ~|

Abbrechen | Hilfe

Ausgeschaltet =

Umdrehungszahl gibt das Gerat die parametrierte
Anzahl von Messschritten aus.

Gewilnschte Auflosung pro physikalische Mess-
schritte

In diesem Fall bezieht sich die gewlinschte Schritt-
zahl auf die Uber den Parameter ,physikalische
Messschritte® eingegebenen physikalischen Mess-
schritte (siehe hierzu auch Abschnitt 5.1.7). Physi-
kalische Schritte bedeutet in diesem Fall: der Zah-
lenwert, der intern vom Winkelcodierer von der
Codescheibe abgelesen wird (z.B. 4096 Schritte
pro Umdrehung bei der Standard 12-bit-Variante).
Mit dieser Option kénnen Getriebefaktoren frei ein-
gestellt werden.

Bezug Octet 26 Bit 0 Octet 26 Bit 1
Pro Umdrehung 0 0

Pro maximale Gesamtauflosung 1 0

Pro physikalische Messschritte 0 1

(= im Octet 35-38 angegebene Schritte)

Seite 18
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5.1.4 Inbetriebnahmemodus aktivieren

Bit 2 in Octet 26 stellt einen Schalter fiir den soge-
nannten Inbetriebnahmemodus dar. Der Inbetrieb-
nahmemodus ist ein besonderer Zustand des Ge-
rates, in dem uUber den Presetwert hinaus weitere
Parameter an den Winkelcodierer Gbermittelt wer-
den koénnen. Bei aktiviertem Inbetriebnahmemodus
kann ein sogenanntes ,Teach-In“ durchgefiihrt
werden, dass heil3t der Getriebefaktor kann durch
direktes Verfahren der Anlage ermittelt werden. In
diesem Modus (am Gerat durch die blinkende gru-
ne LED erkennbar) werden die in der Projektierung
eingestellte Drehrichtung und Skalierung ignoriert
und stattdessen im internen EEPROM gespeicher-
te Werte verwendet.

5.1.5 Reduzierte Diagnose

Bei manchen Profibus-Mastern kann die volle An-
zahl der Diagnosebytes (Standarddiagnose: 57
Bytes) zu Problemen fiihren. Besonders altere
Master kénnen oft nicht die volle Anzahl Diagno-
sebytes verarbeiten. Beim FRABA-Winkelcodierer
besteht die Moglichkeit, die Zahl der vom Winkel-
codierer ausgegebenen Diagnosebytes auf 16 zu
verringern. Wird die Gerateklasse ,Class 1 ge-

5.1.6 Software-Endschalter

Es kdnnen 2 Positionen programmiert werden, bei
deren Uber- bzw. Unterschreiten der Absolutwert-
geber im 32-Bit-Prozess-Istwert das Bit 27 auf ,1°
setzt. Zwischen den beiden Positionen ist das Bit
auf ,0“ gesetzt. Beide Endschalterwerte kénnen
Uber die Parametrierung beliebig gesetzt werden,

Das Gerat kann auch dauerhaft im Inbetriebnah-
memodus betrieben werden; es wird aber empfoh-
len, die im Inbetriebnahmemodus ermittelten Pa-
rameter in die Projektierung zu Ubertragen und das
Gerat anschlieRend im Normalmodus zu nutzen
(so ist ein Austausch des Gerates mdglich, ohne
ein neues Teach-In durchfiihren zu miissen).

Eine detaillierte Beschreibung des Inbetriebnah-
memodus ist Kapitel 5.3 zu entnehmen.

Octet 26 Bit 2 | Inbetriebnahmemodus
0 Ausgeschaltet
1 Eingeschaltet

wahlt, werden grundsatzlich nur 16 Diagnosebytes
ausgegeben.

Octet 26 Bit 3 | Diagnosedatenlange
0 Standard = 57 Byte
1 Reduziert = 16 Byte

dirfen jedoch den Wert des Parameters ,Gesamt-
auflésung® nicht Uberschreiten. Aktiviert werden die
Endschalter uber Bit 5 und 6 in Octet 26.

Bei vielen Projektierungstools ist eine Aufteilung
der Werte in High-Word und Low-Word erforder-
lich; siehe hierzu auch Seite 34.

Octet 27 28 29 30

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Data 2*" bis 2 2% pis 2'° 2'° pis 2° 2" bis 2°
Unterer Endschalter in Messschritten (bezogen auf skalierten Wert)

Ausgabestand 01/07
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Octet 31 32 33 34
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 2°" bis 2% 2% bis 2'° 2" bis 2° 2’ bis 2°
Oberer Endschalter in Messschritten (bezogen auf skalierten Wert)

Figenschalten - DP-Slave i |

Adresse / Kennung  Parametrieren

Octet 26 Bit 5 | Unterer Endschalter

P ’ Wett |
e _e|'-g Skalierungsfunktion Ei:g’escha\tet O AusgeSCha|tet
[E] Gewiinschte MeRschritte (high) 1]
HE] Geniinschte Maeftschritts (low) 4056 1 Eingeschaltet
-] Physikalische Mehschritts (high) 1]
[-[Z] Physikalische MeRschritte (low) 4036
| [E] Gemiiinschte Aulldsung pro Umdrehung
ot = Octet 26 Bit 6 | Oberer Endschalter
[Z] Inbetriebnahmemodus Ausgeschaltet
[Z] Kiirzere Diagnose (16 bytes) Mein 0 Ausgeschaltet
] Unterer Endschalter Auzgeschaltet
—[Z] Unterer Endschalter [high) i
5] UnkorerErcalr o = : IS
I-[£] Oberer Endschalter Ausgeschaltet -
| [Z] Oberer Endschalter [high]
(2] Oberer Endschalter (low] S—
LZ] Geschwindigkeitsausgabe
#H_ 1 Hex-Parametrierung
Abbrechen Hilfe |
5.1.7 Physikalische Messschritte

Octet 35 36 37 38

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Data | 2% bis 2* 2% bis 2'° 2"° bis 2° 2’ bis 2°

Physikalische Messschritte

Dieser Parameter wird vom Gerat ausgewertet,
wenn als Bezug fir die gewiinschten Messschritte
die Option ,physikalische Messschritte“ ausgewahlt
wurde (vgl. 5.1.3).

Mit Hilfe der ,physikalischen Messschritte kann
ein Getriebefaktor frei eingestellt werden. Hierbei
wird vorgegeben, wie viele Messschritte (,ge-
wiinschte Messschritte®) auf einem vorgegebenen
Teilmessbereich ausgegeben werden sollen. Diese
Option ist hilfreich, wenn ,ungerade” Skalierungs-
faktoren eingegeben werden sollen.

Ein Beispiel hierfir:

Seite 20
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Problem: Der Winkelcodierer soll Gber 3 Umdre-
hungen 400 Schritte ausgeben.

Mit dem Bezug ,gewilinschte Messschritte pro Um-
drehung” kann diese Schrittzahl nicht eingestellt
werden (der Parameter ,gewtinschte Messschritte®
musste den Wert 133,333 enthalten; hier ist aber
nur die Eingabe ganzer Zahlen mdglich).

Abhilfe:

Als Bezug flr die gewlinschten Messschritte wer-
den die ,physikalischen Messschritte* gewahlt.
Anhand der tatsachlichen (physikalischen) Auflo-
sung des Gerates (Typenschild) wird die Anzahl
der physikalischen Messschritte Uber den ge-
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winschten Messbereich ermittelt. Bei einem Abso-
lutwertgeber mit 12 Bit-Standardaufldsung waren
dies beispielsweise in diesem Fall

4096 Schritte/Umdrehung x 3 Umdrehungen =
12288 Schritte

Dieser Wert wird nun als Parameter ,physikalische
Messschritte® eingetragen, die tatsachlich ge-
wilinschte Schrittzahl von 400 wird unter ,ge-

5.1.8 Typ des Winkelcodierers

Der Typ des Winkelcodierers (Single- oder Multi-
turn) wird in Bit 1 des Octet 39 festgelegt. Bei der
Wahl der Encoderklasse geschieht dies automa-
tisch. Der Anwender muss diesen Parameter nur
beachten, wenn die Parametrierung direkt hexade-
zimal erfolgt.

5.1.9 MaReinheit der Geschwindigkeit

Uber diesen Parameter kann die Einheit fiir die
Geschwindigkeitsausgabe (Klasse FRABA 2.2)
eingestellt werden. Hinterlegt wird diese Basis in
Bit 4 und 5 des Octet 39.

Ausgabestand 01/07
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wunschte Messschritte® eingetragen. Der Winkel-
codierer gibt nun 400 Schritte auf einem Messbe-
reich von 12288 physikalischen Schritten (d.h. auf
3 Umdrehungen) aus.

Hinweis: Bei vielen Projektierungstools ist eine
Aufteilung des Wertes in High-Word und Low-Word
erforderlich; siehe hierzu auch Seite 34.

Octet 39 Bit1 | Typ

0 Singleturn

1 Multiturn
Einheit Bit4 |Bit5
Schritte / Sekunde 0 0
Schritte / 100 ms 1 0
Schritte / 10 ms 0 1
Umdrehungen / Minute 1 1
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5.2 Datenaustausch im Normalbetrieb

Bei den herstellerspezifischen Encoderklassen
FRABA 2.1 und FRABA 2.2 erfolgt die Ubertra-
gung des Prozess-Istwertes generell als 32-Bit-
Wert (Doppelwort). Neben 25 Bit, die fir den Posi-
tionswert vorgesehen sind, werden 7 weitere Bits
als Statusbits verwendet. Im (Peripherie-) Aus-
gangsdoppelwort sendet der Master den Preset-
wert und zuséatzlich Steuerbits an den Winkelcodie-
rer.

Bei Winkelcodierer der Typenreihe OCD stehen
unter Umstanden mehr als 25 Bit absolute Positi-
onsdaten zur Verfiigung. In den FRABA-Klassen
werden Positionswerte > 25 Bit nicht unterstitzt:

die héherwertigen Bits werden von den Statusbits
Uberschrieben. Sollen die FRABA-Klassen mit
Winkelcodierern verwendet werden, deren physi-
kalische Auflosung 25 Bit Ubersteigt, muss der
Anwender dafiir sorgen, dass der physikalische
Positionswert auf einen (maximalen) Ausgabewert
< 33554432 skaliert wird (Uber die Parametrie-
rung). Wenn Absolutwerte > 25 Bit erforderlich
sind, ist die Class 2 auszuwahlen.

Bei der Gerateklasse FRABA 2.2 wird in einem zu-
satzlichen (Peripherie-) Eingangswort der aktuelle
Geschwindigkeitswert Ubertragen:

Kennung F1 hex DO hex
OCD — Master | Status + Positions-Istwert Geschwindigkeit
Status + 22 [2%-2'%  [2%.28  [27-2° 21528 27-2°
Master — OCD Presetwert + Steuerbits
Steuern + 2% [22-2"  [21°.28  [27-2°

Die Statusbits im Eingangsdoppelwort haben die folgende Bedeutung:

Bit28 |Bit27 |Bit26 |Bit25 ‘ Bedeutung
Betriebsbereitschaft
0 = Winkelcodierer nicht betriebsbereit
1 = Winkelcodierer betriebsbereit
Betriebsart
0 = Inbetriebnahmemodus
1 = Normalmodus
Softwareendschalter
0 = unterer Endschalter < Istwert < oberer Endschalter
1 = Istwert > oberer Endschalter oder Istwert < unterer Endschalter
Drehrichtung
0 = steigend im Uhrzeigersinn (bei Blick auf die Welle)
1 = steigend entgegen dem Uhrzeigersinn (bei Blick auf die Welle)
Seite 22 Info UMD-BXDP Ausgabestand 01/07



POSITAL

FRABA

5.3 Der Inbetriebnahmemodus

Wird der Winkelcodierer Uber die Parametrierung
in den Inbetriebnahmemodus geschaltet, so kon-
nen Getriebefaktoren durch ein sogenanntes
»1each-In“ direkt an der Anlage bestimmt werden.
Der Inbetriebnahmemodus wird vom Winkelcodie-
rer durch die blinkende griine LED in der An-
schlusshaube und Uber Bit 26 im Eingangsdoppel-
wort (wird auf O gesetzt) signalisiert.

Im Inbetriebnahmemodus werden die in der Pro-
jektierung eingestellten Parameter (Drehrichtung,
Skalierung) ignoriert und statt dessen im internen
EEPROM gespeicherte Werte verwendet. Werden
Drehrichtung und Getriebefaktor im Inbetriebnah-
memodus geandert, so werden die neuen Werte
im EEPROM gespeichert und das Gerat arbeitet
mit diesen.

Die prinzipielle Vorgehensweise beim Inbetrieb-
nahmemodus sieht wie folgt aus:

5.3.1 Einstellung der Drehrichtung

Im Inbetriebnahmemodus kann die Drehrichtung,
in der der Ausgabecode steigt, online verandert
werden. Die aktuelle Drehrichtung wird tber Bit 28
im Eingangsdoppelwort angezeigt (0: steigend / 1:

- Das Gerét wird in die Anlage eingebaut.

- Uber die Parametrierung wird der Inbetrieb-
nahmemodus eingeschaltet (vgl. 5.1.4).

- Falls erforderlich, wird die Drehrichtung ange-
passt.

- Die Anlage wird in die Anfangsposition verfah-
ren.

- Der Startbefehl fir das Teach-In wird an den
Winkelcodierer tbermittelt.

- Die Anlage wird in die Endposition verfahren.

- Mit dem Teach-In-Stop-Befehl wird die ge-
winschte Schrittzahl an den Winkelcodierer
Ubermittelt.

- Der Presetwert wird gesetzt.

- Die im Teach-In ermittelten Werte werden in
die Projektierung (Parameter) ibertragen.

- In der Parametrierung wird der Inbetriebnah-
memodus ausgeschaltet.

fallend im Uhrzeigersinn). Uber Bit 28 im Aus-
gangsdoppelwort kann die Drehrichtung umge-
schaltet werden.

Statusbits Datenbits
Bit [31|x|x|= 27252524‘22‘2‘21‘2(15 18‘17‘16 €| 1| 2|1z 11‘1(‘9|8‘7‘6‘5|4‘3‘2‘1|0
Master ~0cD [0 [0 |0 |1 [0 [0 |0 |Umschalten der Drehrichtung Uber Bit 28
oCD —»Master (0|0 |0 (0M|0 |0 |1 |Winkelcodierer quittiert in Bit 0 und Bit 28 mit neuer Drehrichtung | (1]
Master ~ocD |0 [0 [0 [0 [0 |0 |0 | Durch Ricksetzen von Bit 28 wird das Umschalten beendet
ocb—Master |00 |0 |0M|X|0|1|Ausgabe des Prozess-Istwertes mit gednderter Drehrichtung

Die eingestellte Drehrichtung wird nullspannungssicher im EEPROM abgespeichert.

Ausgabestand 01/07

Info UMD-BXDP

Seite 23



POSITAL

FRABA

5.3.2 Teach-In Start

Nachdem die Anlage an den Anfang des Messbe-
reichs verfahren wurde, wird der Teach-In-Start-
Befehl an den Winkelcodierer Gbermittelt. Das Ge-

rat startet nun intern die Messung zur Ermittlung
des Getriebefaktors.

Statusbits Datenbits
Bit | 31 30292327252524‘29‘22|21‘2c19 1e|17|1e |||z 11‘1C|9‘8|7|6|5|4|3|2|1|0
Master ~0cD [0 |1 [0 |0 [0 |0 |0 | Start des Teach-In durch Setzen von Bit 30
ocb—Master [0 |1 |0 |X|X |0 |1 [Winkelcodierer quittiert den Start des Teach-In durch Setzen von Bit 30
Master ~ocD |0 |0 |0 [0 [0 [0 | O | Riicksetzen Bit 30
ocb—Master [0 |1 |0 |X|X |0 |1 [Ausgabe des unverrechneten Istwertes (Getriebefaktor = 1, Preset nicht aktiv)

Hinweis: Der Getriebefaktor wird intern auf 1 ge-
setzt, die Nullpunktverschiebung wird geldscht.

5.3.3 Teach-In Stop

Nach Verfahren der Anlage Uber den Messbereich
wird mit dem Teach-In Stop-Befehl die lber den
verfahrenen Messweg gewlnschte Schrittzahl G-
bergeben. Hierbei ist darauf zu achten, dass die
physikalische Auflésung nicht Uberschritten wird
(z.B. 20000 Schritte auf einer Viertelumdrehung).
Positiver und negativer Drehsinn sowie eine even-
tuelle Nullpunktiiberschreitung werden automatisch
beriicksichtigt. Der zuriickgelegte Messweg darf
nicht langer sein, als der halbe Messbereich des
Gebers (d.h. maximal 2047 Umdrehungen beim

Multiturn-Geber mit 4096 Umdrehungen, maximal
8191 Umdrehungen beim 14-Bit-Multiturn).

Als Antwort auf den Teach-In-Stop-Befehl Gbermit-
telt der Winkelcodierer die vom Gerat berechnete
Gesamtauflosung. Dieser Wert sollte notiert und
spater fir den Normalbetrieb der Anlage in die Pro-
jektierung / Parametrierung ibernommen werden.
Nach dieser Prozedur arbeitet das Gerat mit dem
neuen, soeben bestimmten Skalierungsfaktor. Die-
ser wird nullspannungssicher im EEPROM hinter-
legt.

Statusbits Datenbits
Bit 313)29827232524‘22‘22‘21‘119 18‘17‘16 €[ 1|12 1z 11‘1C‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2|1|0
Master ~ocD |0 |0 [1 [0 [0 [0 | O | Zahl der gewiinschten Schritte Uber den zurlickgelegten Messweg
oCD —»Master [0 |1 [1 |X|X [0 |1 [Ubermittiung d. Gesamtauflésung f. neuen Getriebefaktor (sollte notiert werden)
Master ~0ocD |0 [0 [0 [0 [0 |0 | O | Ricksetzen Bit 29
ocb—Master [0 [0 |0 X |[X |0 |1 |Ausgabe des mit neuem Getriebefaktor verrechneten Istwertes

Damit der Geber spater ohne erneute Teach-In
Prozedur ausgetauscht werden kann, sollte die
vom Geber ermittelte Gesamtauflésung in die Pro-
jektierung ubertragen werden. Das geschieht da-
durch, dass die im Teach-In ermittelte (und notier-
te) Gesamtauflésung im Parameterfeld ,Ge-
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winschte Messschritte® (vgl. 5.1.2) eingetragen
wird und anschlieRend der Schalter ,Auflésung
Bezug®“ auf ,Maximale Gesamtauflosung® gesetzt
wird (vgl. 5.1.3). Bei der Neukonfiguration ist auch
darauf zu achten, dass die Drehrichtung (vgl.
4.1.1) korrekt eingegeben ist — die Einstellung im

Ausgabestand 01/07
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Inbetriebnahmemodus muss auch bei der Para-
metrierung beachtet werden. AnschlieBend kann
der Inbetriebnahmemodus Uber die Parametrie-

5.3.4 Presetwert

Das Setzen des Presetwertes erfolgt analog zu
dem in 4.2.2 beschriebenen Verfahren. Einziger
Unterschied: Bei den herstellerspezifischen Klas-

rung ausgeschaltet werden, der Drehgeber wird
nun im ,Normalbetrieb” genutzt.

sen FRABA 2.1 und FRABA 2.2 wird das Setzen
des Presetwertes durch ein Statusbit bestatigt:

Statusbits Datenbits
Bit |31|x|=|2|2|%x|= 24|23‘22|21|2c 1€ 1e‘17|1e 1|12 12 11‘1c|9 ‘8 |7|6 ‘5 ‘4|3|2‘1 Io
Master »0ocD (1[0 [0 |0 [0 |0 |0 |Ubertragung des gewiinschten Wertes (= Presetwert)
ocD —»Master 1|0 [0[0|0|0 |1 |Neuer=gewlnschter Prozess-Istwert wird tibertragen
Master ~ocD |0 |0 |0 [0 [0 |0 |O |Ricksetzen Bit 31 — Normalmodus
ocD —»Master [0|0[0[0|0]|O0 |1 |Neuer=gewlnschter Prozess-Istwert wird Ubertragen

Ausgabestand 01/07
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6 Diagnosemeldungen

6.1 Ubersicht

In der Betriebsart DDLM_Slave_Diag werden auf
Anfrage Diagnosedaten vom Winkelcodierer an
den Master Ubertragen. Die Anzahl der Diagnose-
bytes betragt 57. Ausnahme: Reduzierte Diagnose

Diagnosefunktion

POSITAL
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Daten Typ

Diagnose Octet Nummer

(vgl. 5.1.5). Die Ausgabe der Diagnosedaten er-
folgt entsprechend den Festlegungen der Profibus-
Norm (Octet 1-6) bzw. nach dem Encoderprofil (ab
Octet 7).

Encoderklasse

Stationsstatus 1 (siehe: Profibus-Norm) Octet 1 1
Stationsstatus 2 (siehe: Profibus-Norm) Octet 2 1
Stationsstatus 3 (siehe: Profibus-Norm) Octet 3 1
Diagnose Master Adresse Octet 4 1
PNO-Identhummer Octet 5,6 1
Erweiterter Diagnosekopf Octet String 7 1
Alarmmeldungen Octet String | 8 1
Betriebszustand Octet String |9 1
Encodertyp Octet String 10 1
Auflésung pro Umdrehung (Hardware) unsigned 32 [ 11-14 1
Anzahl Umdrehungen (Hardware) unsigned 16 [ 15, 16 1
Weitere Alarmmeldungen Octet String 17 2
Unterstitzte Alarmmeldungen Octet String 18, 19 2
Warnmeldungen Octet String 20, 21 2
Unterstutzte Warnungen Octet String | 22, 23 2
Profilversion Octet String 24,25 2
Softwareversion Octet String | 26, 27 2
Betriebszeit Unsigned 32 |28 - 31 2
Nullpunktverschiebung Unsigned 32 |32 -35 2
Herstellerspezifisch: Offset-Wert Unsigned 32 |36 - 39 2
Parametrierte Auflosung pro Umdrehung | Unsigned 32 |40 - 43 2
Parametrierte Gesamtauflésung Unsigned 32 |44 -47 2
Seriennummer ASCII String |48 - 57 2
Seite 26 Info UMD-BXDP Ausgabestand 01/07
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6.2 Unterstiitzte Diagnosemeldungen

Im Folgenden sind einzelne Diagnoseeintrage ge-
nauer beschrieben.

6.2.1 Erweiterter Diagnosekopf

Diagnosebyte 7 enthalt die Lange der erweiterten
Diagnose (inklusive Diagnosekopf selbst).

6.2.2 Speicherfehler

Uber Bit 4 in Diagnosebyte 8 wird angezeigt, ob
ein Speicherfehler aufgetreten ist.

Speicherfehler bedeutet in diesem Fall, dass das
EEPROM des Winkelcodierers nicht mehr ein-
wandfrei funktioniert und ein nullspannungssiche-
res Abspeichern (z. B. der Nullpunktverschiebung)
nicht mehr gewahrleistet ist.

Bit | Definition lo |4
4 | Speicherfehler
(Defekt im EEPROM)

6.2.3 Betriebszustand

Uber Diagnosebyte 9 kénnen die iiber die Para-
metrierung gesetzten Betriebsparameter abgefragt
werden.

Bit | Definition 0 1

0 Drehrichtung CwW CCW
1 Class 2 Funktionalitat | Aus Ein

2 Diagnoseroutine Aus Ein

3 Skalierungsfunktion Aus Ein

6.2.4 Encodertyp

Uber Diagnosebyte 10 kann die Ausfilhrung des
Winkelcodierers abgefragt werden.

Byte 10 Definition
0 Singleturn-Winkelcodierer
1 Multiturn-Winkelcodierer

Ausgabestand 01/07
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6.2.5 Singleturn-Auflésung

In den Diagnosebytes 11-14 ist die physikalische
Auflésung pro Umdrehung des Winkelcodierers
hinterlegt.

6.2.6 Anzahl der Umdrehungen

Uber die beiden Diagnosebytes 15 und 16 kann
die physikalische Anzahl der unterscheidbaren
Umdrehungen des Winkelcodierers abgefragt wer-
den. Standardwerte sind 1 fiir Singleturn und 4096
(bzw. 16384) fur Multiturn.

6.2.7 Betriebszeitwarnung

In Bit 4 des Diagnosebytes 21 wird die Warnmel-
dung fiir eine Uberschreitung der Betriebszeit an-
gezeigt. Das Bit wird nach 10° Stunden gesetzt.

6.2.8 Profilversion

Die Profilversion des Winkelcodierers ist in den Di-
agnosebytes 24 und 25 hinterlegt:

Byte 24 25

Bit 15-8 7-0

Data [2"-2° 27-2°
Revisions-Nr. Index

6.2.9 Softwareversion

Die Softwareversion des Winkelcodierers ist in den
Diagnosebytes 26 und 27 hinterlegt.

Octet |26 27

Bit 15-8 7-0

Data | 2" bis 2° 2" bis 2°
Revisions-Nr. | Index

6.2.10 Betriebszeit

In den Diagnosebytes 28 bis 31 wird die Betriebs-
zeit des Gerates festgehalten. Wahrend die Ver-
sorgungsspannung angelegt ist, wird alle 6 Minu-
ten der Wert ,Betriebszeit” in Schritten von 0,1 h im
Winkelcodierer neu gespeichert.
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6.2.11 Nullpunktverschiebung

Die Nullpunktverschiebung wird in den Diagnose-
bytes 32-35 ausgegeben.

6.2.12 Parametrierte Auflésung

In den Diagnosebytes 40 bis 43 ist die parametrier-
te Auflésung pro Umdrehung hinterlegt. Dieser
Wert ist nur glltig, wenn der Getriebefaktor mittels
der Einstellung ,Auflésung pro Umdrehung® in der
Parametermaske (vgl. 5.1.3) berechnet wurde.

Seite 28
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6.2.13 Parametrierte Gesamtauflosung

Die parametrierte, bzw. berechnete Gesamtauflo-
sung ist in den Diagnosebytes 44-47 hinterlegt.

6.2.14 Seriennummer

Die Diagnosebytes 48-57 sind laut Encoderprofil
fir eine Seriennummer vorgesehen. Momentan
wird die Seriennummern nicht im Gerat abgespei-
chert, die Bytes sind mit 2A hex vorbelegt.

Ausgabestand 01/07
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6.3 Statusmeldungen durch die LEDs in der Anschlusshaube

LED rot/

red

LED griin / @

green

Die Anschlusshaube verfligt Gber zwei LEDs, die
optisch den Buszustand am Winkelcodierer dar-
stellen. Die rote LED dient zur Anzeige von Feh-
lern, die griine LED zur Statusanzeige des Winkel-
codierers. Jede LED kann sich in drei Zustanden
befinden: aus, an, blinkend. Von den neun Kombi-
nationsmoglichkeiten werden sieben genutzt, um
einen speziellen Zustand anzuzeigen.

Sollten bei der Inbetriebnahme des Gerates Prob-
leme auftreten, ist zunachst der Status der LEDs
zu prifen; oft kdnnen hieriiber Rickschlisse auf
die Fehlerursache gezogen werden.

Nr. Rote LED | griine LED [ Statusmeldung / Mégliche Ursache

1 aus aus Spannungsversorgung fehlt

2 an an Winkelcodierer ist betriebsbereit, hat aber nach Spannung ein noch
keine Konfigurationsdaten empfangen.
Maogliche Ursachen: Adresse falsch eingestellt, Busleitungen falsch
angeschlossen

3 an blinkt Parametrier- oder Konfigurationsfehler
Der Winkelcodierer empfangt Konfigurations- oder Parameter-
Daten falscher Lange oder inkonsistente Daten.
Méogliche Ursache: z.B. Gesamtaufldsung zu hoch eingestellt

4 blinkt an Winkelcodierer ist betriebsbereit, wird aber vom Master nicht ange-
sprochen.
(z.B. falsche Adresse wird angesprochen)

5 an aus Winkelcodierer empfangt langere Zeit (ca. 40 Sekunden) keine Da-
ten (z.B. Datenleitung unterbrochen)

6 aus an Normalbetrieb im Data Exchange Modus

7 aus blinkt Inbetriebnahmemodus im Data Exchange Modus

Ausgabestand 01/07
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7 Konfigurationsbeispiel STEP 7

Die Inbetriebnahme des Winkelcodierers wird im
folgenden am Beispiel des Projektierungstools
STEP7 (V5.1) und der CPU 315-2DP (mit integrier-

7.1 Einlesen der GSD-Datei

Bei erstmaliger Nutzung ist das Installieren der
GSD-Datei (,FRAB4711.gsd“) erforderlich, um den
Winkelcodierer in den Hardwarekatalog aufzuneh-
men. Hierzu ist im Fenster ,HW Konfig“ des SIMA-
TIC Manager unter MenUpunkt ,Extras“ der Punkt

.Neue GSD installieren..“ auszuwahlen und die

ter Profibus-Schnittstelle) dargestellt. Fir Fragen
zu anderen Projektierungstools wenden Sie sich
bitte an die entsprechenden Hersteller.

entsprechende GSD-Datei (,FRAB4711.gsd" oder
die deutsche Version ,FRAB4711.gsg") auszuwah-
len.

Die GSD-Datei steht unter www.posital.de als
Download zur Verfigung.

E-IJ_-,_'{:HW Konfig - [SIMATIC 300-5tation {(Konfiguration) -- 57_FRABA_AWC]
II“I Station  Bearbeiten Einflgen Zielswskem  Ansicht | Extras Fenster Hilfe

|55~ %] S| Ea|e| soldal C

= (0] UR

PG =07 108 s
CPU215-2 DP[1)

mwmmhwkﬁmlj

DF _I__

Einstellungen. .. Zkrl+alk+E
Baugruppe spezitizieren. .. |
Mekz konfigurieren

Symboltabele (Zhrl - AlE+T,

Systembehler melden. .,

k.atalogprofile bearbeiten
Katalog aktualisisren

Meue G300 installieren. ..

Skations-GS0 importieren. ..

Nach Einlesen der GSD-Datei erscheint der
Winkelcodierer im  Hardwarekatalog  unter
,PROFIBUS-DP“ — ,Weitere Feldgerate* — ,Enco-
der‘ — ,FRABA Encoder®.

Um den Winkelcodierer im Projektierungstool als
Bitmap anzeigen zu lassen, ist die Bitmap-Datei
,LOCDDPxxn.bmp*“ zu installieren. Die Vorgehens-
weise ist die gleiche wie bei der GSD-Datei.
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7.2 Projektierung des Winkelcodierers

W Konfig - SIMATIC 300-Station

Station Bearbeiten EinfOgen  Zielsystemn  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe
Dles(2-(2 (%] @ oo bl = %2 e

A SIMATIC 300-Station (Konfiguration) -- S7_FRABA_AWC Erafil: IStandard j

-] [DEMT =]
=1 IPC
@00 HE
'CI Metzkomponenten
{7 Regler
{1 Schaltgerate
{3 SIMADYN
PROFIBUS: DF-Mastersystemn [1] H-L SIMATIC
#-0 SIMODRIVE
{1 SIMOREG
{1 SIMOVERT

-1 5IPOS
= 21 Weiters FELDGERATE
; -] Allgemein

PS 307 104 -

CPU 315-2 DP
oF

5~

el = Ll Rt B el RS oy R

=

-

- :| SIMATIC 300-5tation

Steckplatz | Bezeichnung

ROFIBUS: D|DP-Masterspsten (1] -] Kempatible Profibus-DP-Slaves LI

A TR w-si 2Esl

Driicken Sie F1, um Hilfe 2u erhalken,

Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle FRABA Encoder

Nachdem uber den MenUpunkt ,Einfiigen* — ,Mas-

Allgemein  Parameter |

tersystem® das Profibus-Netz im Hardwarekonfigu- o ]

rator projektiert wurde, kann der Absolutwertgeber -

aus dem Hardwarekatalog ausgewahlt und in das {bettragungsqeschwindigkeit 1.5 hbit/s

Netz eingefiigt werden. Hierzu wird das Gerat Subretz

.,FRABA Encoder‘ per Drag&Drop an den Bus an- ST Egﬂhﬂ |
gekoppelt (oder Doppelklick auf das Modul bei |
markiertem Bus).

Nach dem Einfigen des Gerates wird die Teilneh-

meradresse des Slave-Gerates eingegeben. Diese

muss mit der in der Anschlusshaube eingestellten Avbrechen | e |
Adresse Ubereinstimmen.
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7.3 Wahl der Gerateklasse

Wie in Kapitel 3 beschrieben, héngt die Funktiona-
der Enco-
derklasse ab. Nachdem das Gerat wie beschrieben
in das Profibus-Netz eingefiigt wurde, kann nun die

litat des Gerates von der Auswahl

POSITAL
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gewlnschte Gerateklasse gewahlt werden. Hierzu

ist eines der im Hardwarekatalog unter ,FRABA
Encoder aufgefiihrten Module per Drag&Drop auf
den Steckplatz 1 (Tabelle im unteren Teil des Sta-
tionsfensters) zu ziehen:

| |

B HW Konfig - SIMATIC 300-Station HEE
Station EBearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras  Fenster Hife
O[(5-[2 (% &) o2 daldl =@ % w2l
T[] SIMATIC 300-Station (Konfiguration) -- 57_FRABA_AWC Broft [Standerd =
D Metzkomponeriten ﬂ
PS 307 &1 Regler
2 CPU 315-2 DP 1.1 Schaligerdte
o 2 . FROFIBUS(2): DP-Mastersystem [1] {3 SIMADYN
a8 + {3 SIMATIC
g {1 SIMODRIVE
g B SIMOREG
7
g B Weitere FELDGERATE
i -0 Allgemein
0 LI {1 Antrigbe
1 = =3 140
_’lJ E=-{1 Encoder

- :l [2] FRABA Encadsr

Steckplatz Baugruppe / DP¥ennung | Bestellnummer

2

E-Adiesse | A-Adesse | Kommentar

£

-

(|

=g FRABA Encoder
Uriversalmodul
Clazz 1 Singletun
Class 1 Multiturn
Class 2 Singletun
Clasz 2 Multiturn
Clazs 2 Multiturn "D Wersic
FRABA 1.0 Multitum
FRABA 1.1 Multiturm
FRABA 2.0 Multitum
FRABA 2.1 Singletun
FRABA 2.1 Multiturm
FRABA 2.2 Singleturn

=S|
-0 Gateway

{0 SPS

E-{ Kompatible Profbus-DP-Slaves  —

SIMATIC 300

22 PROFIBUS-PA
o
X

Einfiigen méglich
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7.4 Parametrierung

Den zu parametrierenden Winkelcodierer in der
Projektierung markieren und anschlielfend einen
Doppelklick auf Steckplatz 1 (Tabelle im unteren
Bereich des Stationsfensters) ausfiihren. Das Dia-
logfenster ,Eigenschaften DP-Slave“ erscheint.
Hier koénnen (falls gewtlinscht) die Default-
Adressen des Gerates geandert werden.

Zur Eingabe der Parameter ist die Registerkarte
,Parametrieren” zu wahlen.

Hier werden nun die Parameter des Gerates ein-
gegeben. Nach Anwahl des Ordners ,Geratespezi-
fische Parameter” kénnen — je nach gewahiter En-
coderklasse — unterschiedliche Parameter einge-
geben werden. Besteht in den Feldern rechts die
Auswahl zwischen mehreren Méglichkeiten, 6ffnet

Eigenschaften - DP-5lave

Adiesse / Kennung  Parametrieren

Eigenschaften - DP-Slave |

Adresse / Kennung I Parametrieren |

E/& Tup Lus- Eingang -

Direkteingabe.. |

Ausgang

Lange: Einheit: Konsistent tber:

2 3: IWorle j IgesamteLéngej
-

Eingang

Adresse: LLange: Einheit: Konsistent Liber:

Anfang: [255 = [wiarte =] [assamte Lange =
Ende: 259
=

TeilprozeBabbid

Herstellerspezifische [ aten

[marimal 14 Eyte hexadezimal, durch Kemma oder Lesrzeichen getrentt]

Abbrechen | Hilfe

sich durch Doppelklick darauf ein weiteres Aus-
wahlfenster. Zahlenwerte werden dagegen direkt
eingetragen. Das Beispiel zeigt die Parameteraus-
wahl bei Version FRABA 2.2 — die Gerateklasse
mit der groRRten Funktionalitat.

Pararneter Wt

B2y Gerdtespezifische Parameter

-[Z] Z&hlichtung
2] Skalierungsfunktion
HZ] Gewlinschte Mebschritte [high)

Steigend im Uhrzeigersing (0] j

Fallend im Uhrzeigersinn [1]

HZ] Gewlinschte MeBschritte [law) 4036

H[E] Physikalische Mebschrite [high) 0

HZ] Physikalische Mefschritte [low) 4096

2] Gewlinschte Auflasung pro Idmdrehung

H[E] Gesamtauflasung [high) 256

HZ] Gesamtauffdsung [low] 0

HZ] Inbetriebnahmemadus Auzgeschaltet

[E] Kiirzere Diagnose [16 bytes] M ein

[Z] Unterer Endschalter Auzgeschalet

[Z] Unterer Endschalter [high) 0

] Unterer Endschalter [low) 0

-[Z] Oberer Endschalter Ausgeschalet e

I-[Z] Dberer Endzchalter [high) 0

-[Z] Oberer Endschalter [low) 32767 -|
Abbrechen Hife |

Ausgabestand 01/07

Info UMD-BXDP

Seite 33



POSITAL

FRABA

Bedingt durch die Projektierungssoftware STEP 7 werden 32-Bit-Parameterwerte (z.B. Gesamtauflésung,
Endschalter, etc.) in High- und Low-Word aufgeteilt.

Beispiel:
Dezimal Hexadezimal Hexadezimal Dezimal (Eingabe)
129600 0001 FA 40 High-Word 00 01 1

Low-Word FA 40 64064

Der Dezimalwert “1” wird nun das High-Feld, der Dezimalwert ,64064“ in das Low-Feld eingetragen.

Oder:

Wert durch 65536 teilen, den ganzzahligen Teil des Ergebnisses ins High-Word, den Rest ins Low-Word
eintragen:

129600 / 65536 = 1,977539 — ganzzahliger Teil = 1 — High-Word: 1

129600 — 1 x 65536 = 64064 — Rest = 64064 — Low-Word = 64064

Alternativ kdnnen die Parameter auch direkt als Hex-Werte eingegeben werden. Dies ist jedoch wesentlich
komplizierter; nach Mdglichkeit sollte hiervon abgesehen werden.

Eigenschaften - DP-Slave x|

Adresse / Kennung  Parametrieren

Parameter Wwiert
=145 Stationsparameter
(] Gerdtespezifizche Parameter
=H A
[£] Uszer_Prm_Data (0 bis 7] 00,44,00,00,10,00,00,01
[E] User_Prm_Data (3 biz 15) F,40,00,00,00,00,00.00
[Z] User_Prm_Data [16 biz 23) 00,00,20,00,00,00,00,00
[£] User_Prm_Data [24 bis 31) 00,7F FF.00,00,10,00,02

Abbrechen Hilfe
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8 Technische Daten

8.1 Elektrische Daten

Allgemeine Auslegung nach DIN VDE 0160
Schutzklasse Ill, Verschmutzungsgrad 2, Uberspannungskategorie Il
Versorgungsspannung 10 - 30 V DC (absolute Grenzwerte) *
Leistungsaufnahme max. 2,5 Watt
Stromaufnahme Max. 230 mA bei 10 V DC, max. 100 mA bei 24 V DC
EMV Storaussendung nach EN 61000-6-4
Storfestigkeit nach EN 61000-6-2
Busanschaltung galvanisch getrennt durch Optokoppler
Schnittstelle Line-Driver nach RS 485
Baudraten 12 MBaud; 6 MBaud; 3 MBaud; 1,5 MBaud; 500 kBaud; 187,5 kBaud;
93,75 kBaud ; 45,45 kBaud;19,2 kBaud; 9,6 kBaud
Aufldsung Standard: 4096 Schritte/Umdrehung
(optional bis 65536 Schritte/Umdrehung).
Anzahl der erfassten 1 (Singleturn)
Umdrehungen 4096 oder 16384 (Multiturn)
Teilungsgenauigkeit + % LSB (bis 12 Bit), + 2 LSB (bis 16 Bit)
Schrittfrequenz LSB max. 800 kHz
Codeart Binar
Lebensdauer elektrisch | >10° h
Adressierung Uber Drehschalter in Anschlusshaube einstellbar
* Hinweis

Die absoluten Winkelcodierer diirfen nur mit Schutzkleinspannung nach EN 50 178 betrieben werden.

Ausgabestand 01/07 Info UMD-BXDP Seite 35



8.2 Mechanische Daten

POSITAL

FRABA

Gehause Aluminium, optional Edelstahl
Lebensdauer Abhangig von Ausflihrung, Wellenbelastung — siehe Tabelle
Maximale Wellenbelastung Axial 40 N, radial 110 N
Tragheitsmoment des Rotors <30 gcm2
Reibungsmoment < 3 Ncm (Ausfuhrungen ohne Wellendichtring)
Drehzahl (Dauerbetrieb) Singleturn:  max. 12000 min”
Multiturn: ~ max. 6000 min™*

Schockfestigkeit (EN 60068-2-27)

<100 g (Halbsinus, 6 ms)

Dauerschock (EN 60028-2-29)

<10 g (Halbsinus, 16 ms)

Schwingfestigkeit (EN 60068-2-6)

<10 g (10 Hz ... 2000 Hz)

Masse (Ausfihrung Standard) Singleturn: ca. 550 g

Multiturn: ca. 600 g
Masse (Ausfiihrung Edelstahl) Singleturn: ca. 1100 g

Multiturn: ca. 1200 g

Flansch Synchro (S) Klemm (C) Hohlwelle (B)

Wellendurchmesser 6 mm 10 mm 10 mm 15 mm
Wellenlange 10 mm 20mm 20 mm -
Welleneindringtiefe min. / max. - - - 15 mm / 30 mm

Minimale Lebensdauer mechanisch

Flanschbaugruppe Lebensdauer in 10° Umdrehungen bei F5 / F;
40N /60N 40N/80N 40N/110N

C10 (Klemmflansch 10 x 20) 247 104 40

S10 (Synchroflansch 10 x 20) 262 110 42

S6 (Synchroflansch 6 x 10) ohne Wellendichtung 822 347 133

S6 (Synchroflansch 6 x 10) mit Wellendichtung: maximal 20 N axial, 80 N radial

8.3 Umgebungsbedingungen

Arbeitstemperaturbereich

-40 .. +85°C

Lagertemperaturbereich

-40..+85

°C

Relative Luftfeuchtigkeit

98 % (ohne Betauung)

Schutzart (EN 60529)

Seite 36

Gehauseseite: IP 65

Wellenseite: IP 64 (optional mit Wellendichtring: IP66)
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8.4 MaBzeichnungen

Synchroflansch (S)

In 2 Ausfliihrungen lieferbar: Synchroflansch d/mm |/ mm
Ausfiihrung S06 615 10
Ausfiihrung S10 10hs 20

Single-Turn=82, Multi-Turn=92

30
. 23
N =
| o © wl 3 g
B O |1l =2 - - - — I L 2 L g
[SEEESY U# g b Q WV
w
Q
]
[ S
3 0
3
4
* Edelstahl / Stainless steel | 15 . ©6,5-9
20 20
Schliisselweite, wrench size=17
Klemmflansch (C)
30 Single-Turn=82, Multi-Turn=92
30
104
18 .
J o \—* ‘—" g 23
oomtoé[f — 1 L =/ | _— 1L 8lw
[¥e] [re) ol 2 g Q| @
Q| ¥ 9 g 3 ©
Q
: |
s
* Edelstahl / Stainless steel
15 26,59
20 20

Schliisselweite, wrench size=17
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Hohlwelle (B)
. . 72
Single-Turn=100 , Multi-Turn=112 263
3,3 B
13 Y N\
y \
. /
= 23
iy © o
ol —8 - —{|— —t+=28=8 S
S 3 3
S d
\\ 4 @3,2
[0) 4
u ‘ N
S S z
B T | I R
228t | L DU
e ’
S ©| S 3 *Edelstahl/ Stainless steel ‘ N \
~ [T [se] T
555 ¢ !
8=l
535 f
Max. W ** = 30
T Min W ** = 15 6,5-9
Min. WA 15 15 20 20
** Welleneinstecktiefe (hollow shaft depth)

Schliisselweite, wrench size=17

Montagehinweise
Der Klemmring darf nur auf der Hohlwelle Die zulassigen Wellenbewegungen des
angezogen werden wenn der Winkelcodierer auf ~ Antriebselementes sind in der folgenenden Tabelle

der Welle des Antriebselements steckt. aufgefuhrt:

Der Hohlwellendurchmesser kann durch ein

Reduzierstiick auf 12 mm, 10 mm oder 8 mm Axial Radial
angepasst werden. Dieses Reduzierstiick wird statisch + 0,3 mm + 0,5 mm
einfach in die Hohlwelle geschoben. Dinnere dynamisch +0,1 mm +0,2 mm

Wellen des Antriebselements sind wegen den
mechanischen Belastungen nicht zu empfehlen.
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9.1 Typenbezeichnung / Bestellschliissel

Bezeichnung

Optocode
Schnittstelle
Version

Code

Umdrehungen (Bits)

Schritte pro Umdrehung
(Bits)
Flansch

Wellendurchmesser

Optionen Mechanik

Anschluss

Standard = fett, weitere Ausfliihrungen auf Anfrage

Ausgabestand 01/07
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Typenschliissel
OCD- DP B1 B -
Profibus DP
B1
Binar B
Singleturn

Multiturn (4096 Umdrehungen)

Multiturn (16384 Umdrehungen)

4096

8192

65536
Klemmflansch
Synchroflansch
Hohlwelle

10 mm

06 mm

15 mm (Hohlwelle)
ohne
Wellendichtring (IP66)
Edelstahlausfiihrung
kundenspezifisch
Anschlusshaube

00
12
14

12

13

16
Cc
S
B

muss separat bestellt werden — siehe Zubehor

Info UMD-BXDP

10

06
15

o< mwo

0cC

0CC
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Zubehor und Dokumentation
Bezeichnung Typ
Anschlusshaube T-Koppler-Funktionalitdt mit integrierter Adressierung,|AH 58-B1DP-3PG
Standard
Ausfiihrung in Edelstahl AH 58-B1DP-3PG-VA
Anschlusshaube ,2M20“ [Funktionalitéat wie Standardhaube, jedoch zwei Kabel- [AH 58-B1DP-2M20
- Sonderausfiihrung - verschraubungen fiir Kabeldurchmesser 9 — 13 mm
Wellenkupplung ** Bohrung: 10 mm GS 10
Bohrung: 6 mm GS 06
Spannscheiben ** 4 Stiick / Winkelcodierer SP 15
Spannhalbringe ** 2 Stlick / Winkelcodierer SPH
Reduzierring *** 15 mm auf 12 mm RR12
Reduzierring *** 15 mm auf 10 mm RR10
Reduzierring *** 15 mm auf 8 mm RR8
GSD-Datei * Wird bei Neueinsatz einmalig bendtigt
Benutzerhandbuch * Installations- und Konfigurationsanleitung, deutsch UMD-B1DP
Benutzerhandbuch * Installations- und Konfigurationsanleitung, englisch UME-B1DP

Besuchen Sie unsere Homepage www.posital.de. Hier stehen die Dateien zum kostenlosen Download
zur Verfligung.

Fir Hohlwellenausfuhrungen nicht erforderlich.

Nur fir Hohlwellenausfiihrungen
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9.2 Zusitzliche Encoderklassen

Die im Folgenden aufgeflihrten Encoderklassen
werden aus Grinden der Abwartskompatibilitat

9.2.1 Version FRABA 2.0 Multiturn

Diese Version unterscheidet sich von der Version
2.2 nur darin, dass in der Maske des Projektie-
rungstools weniger Parameter zur Verfligung ste-
hen.

9.2.2 Version FRABA 1.1 Multiturn

Dies ist eine altere Version, die friher inoffiziell als
sogenannte Class ,3“ bezeichnet wurde. Sie ver-
halt sich wie die Class 2, gibt aber zusatzlich die
Geschwindigkeit aus. Sie wird weiterhin zur Verfu-

9.2.3 Version FRABA 1.0 Multiturn

Positionswert und Geschwindigkeitsausgabe ste-
hen ohne Preset-Mdglichkeit zur Verfligung. Sollte
nicht mehr verwendet werden.

9.2.4 Class 2 Multiturn ,DX-Version’

Alte Version mit reduzierter Zahl an Diagnose-
bytes. Sollte nur mit alten Geraten verwendet wer-
den, die ein ,DX" in der Typenbezeichnung haben.

Ausgabestand 01/07
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weiterhin unterstutzt, sollten aber fiir neue Projekte
nicht mehr verwendet werden.

Eigenschaften - DP-Slave |

Adiesse / Kennung  Parametrieren

Parameter | wlert
Ea Stationspararneter
H
E@ Zihlrichtung Steigend im U hrzeigersinn (]

[Z] Gewiinschte Mefschitte [nigh) 0
[Z] Gewiinschte Mefschritte low) 4096

[Z] Inbetiebnahmemadus
[_7 Hex-Parametrierung

Eingeschaltet

Abbrechen Hilfe

gung gestellt, falls ein Anwender keine Anderun-
gen vornehmen mdchte. Fir neue Anlagen sollte
sie nicht mehr benutzt werden.
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9.3 FAQ Absolutwertgeber Profibus

Problem

Bei Einsatz einer der folgenden Profibus-Master
treten bei Nutzung von Encoderklassen hdher
Class 1 Probleme beim Hochlauf der Anlage auf
(Busstoérung, Geber meldet sich nicht):

- SIEMENS S5-95U

- Masteranschaltung SIEMENS IM 308-B

- Softing PROFIboard

- Allen Bradley 1785 PFB/B

- Mitsubishi A1SJ 71PB92D

Mogliche Ursache

Die Master unterstitzen u.U. nicht die volle Anzahl
der vom Absolutwertgeber zur Verfligung gestell-
ten Diagnosebytes (57 Bytes).

Problem

Bei COM PROFIBUS Version 5.0 kann der FRA-
BA-Absolutwertgeber nicht zusammen mit der S5-
95U projektiert werden.

Ursache

Die S5-95U unterstitzt nicht die volle Anzahl Diag-
nosedaten (57 Bytes).

Bei der COM Profibus V5.0 wird der GSD-Eintrag
.Max_Diag_Data_Len=57" (iberprift und eine Pro-
jektierung zusammen mit der S5-95U verhindert.

Problem

SPS und Masteranschaltung sind eingeschaltet,
der Bus ist aktiv, aber der Absolutwertgeber meldet
sich nicht.

Abhilfe

Zunachst den Zustand der LEDs in der Anschluss-
haube priifen (vgl. Kapitel 6.3); hieraus kdnnen un-
ter Umstanden Rickschlisse auf die Fehlerursa-
che gezogen werden.

Beide LEDs aus: Spannungsversorgung prifen!

Seite 42
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Abhilfe

Wenn die Moglichkeit besteht, sollte die maximale
Zahl der Diagnosedaten pro Slave im Master
hochgesetzt werden.

Besteht diese Mdglichkeit nicht, kann der Absolut-
wertgeber entweder als Class1-Gerat (16 Diagno-
sebytes) verwendet werden, oder man wahlt eine
der herstellerspezifischen FRABA-Klassen (FRA-
BA 2.1 oder 2.2) und schaltet die ,Reduzierte Di-
agnose® in der Parametrierung ein (vgl. Kapitel
5.1.5).

Abhilfe

COM Profibus Version 3.3 nutzen, eine der herstel-
lerspezifischen FRABA-Klassen (FRABA 2.1 oder
2.2) wahlen und die verkiirzte Diagnose (Parame-
ter) aktivieren.

Eine Nutzung mit COM Profibus V5.0 ist nur mit
einer modifizierten GSD-Datei moglich (der Slave-
Key ,Max_Diag_Data_Len“ muss geandert wer-
den).

Beide LEDs an:

Das Gerat empfangt keine Parameter und Konfigu-
rationsdaten. Adresseinstellung in der Anschluss-
haube priifen. Korrekten Anschluss der Busleitun-
gen prifen (BUS IN / BUS OUT). Projektierung
Uberprifen.

Rote LED an, griine LED blinkt:

Parameterfehler! Parametrierung prifen: z.B. Ge-
samtauflésung (vgl. 4.1.6)
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Problem
Sporadisch treten Busstérungen auf.

Mogliche Ursache
Abschlusswiderstande nicht korrekt

Abhilfe

Abschlusswiderstande prifen!
Abschlusswiderstand von 220 Q muss am An-
fang und am Ende des Bussegmentes zuge-
schaltet werden. Widerstand zwischen beiden
Datenleitungen messen! Hierzu die Spannungs-
versorgung abschalten und in der Anschluss-

9.4 Begriffe

Abschlusswiderstand

haube zwischen den Anschlissen ,A* und ,B"
messen. Der gemessene Widerstandswert muss
etwa 110 Q (220 Q parallel 220 Q) betragen.

Mogliche Ursache
EMV-Probleme

Abhilfe

Priifen, ob eingestellte Baudrate fiir die Lei-
tungslénge zuldssig ist; eventuell niedrigere
Baudrate nutzen. Anschlusshauben auf korrek-
tes Auflegen des Schirms Uberprifen, auf EMV-
gerechte Verlegung der Kabel achten.

Widerstand zur Leitungsanpassung bei Buskabel; Abschlusswiderstadnde
sind grundsatzlich an den Kabel- bzw. Segmentenden notwendig.

Adresse Eine Zahl, die jedem Busteilnehmer, egal ob Master oder Slave, zugeordnet

wird. Beim FRABA-Winkelcodierer wird diese in der Anschlusshaube mit Zif-
fern-Drehschaltern nullspannungssicher eingestellt.

AWC Abkurzung: Absoluter Winkelcodierer

Baudrate Geschwindigkeit der Datenlibertragung; gibt die Anzahl der Ubertragenen Bits

pro Sekunde an (Baudrate = Bitrate).

Busteilnehmer

Gerat, welches Daten Uber den Bus senden, empfangen oder verstarken kann.

Diagnose Erkennung, Lokalisierung, Klassifizierung, Anzeige, weitere Auswertung von
Fehlern, Stérungen und Meldungen.
DDLM Direct Data Link Mapper. Schnittstelle zwischen Profibus-DP Funktionen und

der Encoder Software.

DDLM_Data_Exchange | Betriebszustand des Busses, in welchem der ,normale“ Datenverkehr stattfin-

det.

DDLM_Set_Prm
werden.

Betriebszustand des Busses, in welchem die Konfigurationsdaten tbertragen

DDLM_Slave_Diag

Betriebszustand des Busses, in welchem Diagnosedaten vom Slave (z.B. Win-
kelcodierer) angefordert werden.

DP Dezentrale Peripherie

Encoder Alternative Bezeichnung fur (Winkel-) Codierer bzw. Absolutwertgeber

Ausgabestand 01/07
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Freeze Ein Masterkommando an den Slave. Damit kann der Master die Zustéande der
Eingdnge auf den momentanen Wert einfrieren. Die Eingangsdaten werden
erst nach Senden des Kommandos UNFREEZE wieder aktualisiert.

Geber Alternative Bezeichnung fiir (Winkel-) Codierer bzw. Absolutwertgeber

GSD-Datei Gerate-Stammdaten-Datei. Datei, in der die Slave-spezifischen Eigenschaften
festgelegt sind. Die GSD ist eine Datei, die fiir die meisten Profibus-Teilnehmer
vom Hersteller zur Verfligung gestellt wird. Die Formate der GSD sind einheit-
lich festgelegt, so dass die entsprechende Steuerungssoftware darauf zuriick-
greifen kann. (s.a. 00 Typdatei).

Konfigurieren Beim Konfigurieren legt der Master Eigenschaften des Slaves fest, z. B. Anzahl
der Eingangs- und Ausgangsworte.

(s.a.00 DDLM_Set_Prm).

Master Busteilnehmer, der aus ,eigener Initiative“ Daten senden kann und bestimmit,
welcher Slave gerade Daten senden soll. O Slave

Octet Dateneinheit von 8 Bits = 1 Byte

Profibus Process Fieldbus, europaische Feldbusnorm, die in der PROFIBUS-Norm fest-
gelegt ist. Diese gibt funktionelle, elektrische und mechanische Eigenschaften
fur ein bit-serielles Feldbussystem vor.

Parametrieren Ubertragen von bestimmten Parametern (hier z.B. Auflésung pro Umdrehung,
Drehrichtung etc.) vom Master an den Slave (hier: Winkelcodierer).

Die Parametrierung wird beim Hochfahren der Anlage durchgefiihrt.

Slave Busteilnehmer, der im wesentlichen nur auf Kommando eines [0Masters Daten
sendet. Winkelcodierer sind prinzipiell immer Slaves.

Typdatei Ahnlich GSD-Datei, wird von &lteren Projektierungstools verwendet.

Wort Wird haufig, aber nicht einheitlich, fur eine Dateneinheit von 2 Byte verwendet.

Seite 44 Info UMD-BXDP Ausgabestand 01/07



10 Stichwortverzeichnis

A

Abschlusswiderstand ........................

Anschlusshaube

B

Bestellschllssel..........cccocoveneiennnenn.
Betriebszeitwarnung...............c..........

c

ClasS 1 .o
ClaSS 2 ..o

D

Datenformat .........ccoceeciviiiniiicnne,
Diagnosemeldungen ..............c..........
Drehrichtung.........ccocoviviiinicci,

E

Encoderklassen............ccccoiiiiniinnns

zusatzliche.......cccoooiiviiiiie
Encoderprofil ...,
Endlosachse.........ccccocvvviiiniceininenn.

Gerateklasse

Wahl der ...
Gesamtauflésung ........ccoceveeriieeeenn.

Geschwindigkeit

MaReinheit........c.ccceceeciiieeiiiiie.
Gewilinschte Messschritte..................
GSD-Datei....cccceviveiiieiiiiiieeeeieeee

Einlesen........coocooiiiiiiiiiie
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S
Software-Endschalter ..............cccccoiiiiii. 19
Speicherfehler ..., 27
StatusbitS ....ooeceeeiee e 22
STEP 7 oo 30
T
Teach-In Start.........ccooeveeiiciiieee e, 24
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Info UMD-BXDP

Seite 45



