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1. Sicherheitshinweise

1.1 Geltungsbereich

Dieses Anwenderhandbuch gilt ausschlief3lich fir folgende Drehgeber mit Ethernet/IP-Schnittstelle:

- KRPxx-xxxxxxxR4096C1xP01

1.2 Dokumentation

Folgende Dokumente sind zu beachten:

- anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers
- dieses Anwenderhandbuch

- Datenblatt Nummer KRP 13386

- dem Gerat beiliegende Anschlussbelegung

- dem Gerat beiliegende Montagehinweise TZY 10206

1.3 Bestimmungsgemasse Verwendung

Die Winkel- und Wegaufnehmer der Firma TWK-ELEKTRONIK GmbH dienen zur Erfassung von Winkel- bzw.
Wegpositionen und stellen lhren Messwert als elektrisches Ausgangssignal zur Verflgung. Sie sind als Teil einer
Anlage an eine Folgeelektronik anzuschliel3en und dirfen nur fir diesen Zweck verwendet werden.

1.4 Inbetriebnahme

Das zugehorige Gerat darf nur in Verbindung mit dieser und der unter Punkt 1.2 angegebenen Dokumentation
eingerichtet und betrieben werden.

Das Gerat vor mechanischen Beschadigungen bei Einbau- und Betrieb schiitzen.
Inbetriebnahme und Betrieb des Gerates durfen nur durch eine Elektrofachkraft vorgenommen werden.
Das Gerat nicht ausserhalb der Grenzwerte betreiben welche im Datenblatt angegeben sind.

Vor Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen prufen.
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2. Allgemeines

Die absoluten Multitour-Drehgeber KRP sind fur den direkten Anschlufd an das Industrial Ethernet System Ether-
Net/IP ausgelegt. Es ist das Ethernet/IP - Interface nach den folgenden Spezifikationen integriert:

Volume 1: Common Industrial Protocol (CIP™) und
Volume 2: EtherNet/IP Adaptation of CIP

Die Spezifikationen sind Uber die DeviceNet/EtherNet-IP - Nutzerorganisation ODVA (www.odva.org) zu beziehen.

Uber das 1/0-Messaging liefert der KRP je nach Konfiguration einen 24 bzw. 25 Bit Positionswert und auch ein
16 Bit breites Geschwindigkeitssignal in der Einheit Schritte/Torzeit. Uber das Explicit Messaging besteht Zugriff
auf die Drehgeber-Parameter im Position Sensor Oject.
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3. Installation
3.1 Aligemeines

» Beachten Sie bei der Installation die Angaben zum Physical Layer laut Volume 2: EtherNet/IP Adaptation of CIP
* Hubs sind nicht zugelassen
« Zwischen zwei Teilnehmern darf die Leitungslange max. 100 m betragen.

» Der TWK-Drehgeber KRP besitzt einen integrierten Switch. Dadurch sind nicht nur Baum- und Sternto-
pologien mdglich sondern auch die Linientopologie.

» Die Einstellung von Adressen, Baudrate oder Abschlusswiderstdnden am Gerat ist nicht nétig.

3.2 Elektrischer Anschluss

Die Drehgeber vom Typ ,....MP01* haben getrennte Stecker fir die Versorgung und das Ethernet-System. Fir den
Ethernet-Anschluss stehen wahlweise der Port 1 oder Port 2 zur Verfligung. Aufgrund des integrierten Switches
ist es unerheblich welcher Port benutzt wird.

Anschluss Bezeichnung Steckertyp

Ethernet Port 1 M12x4 D-codiert Buchse
Ethernet Port 2 M12x4 D-codiert Buchse
Spannungsversorung Power M12x4 A-codiert Stifte

Steckerbelegung und Bestellinformationen siehe Datenblatt Nr.13386

Ansicht auf die Rickseite des KRP

Abb.: 1

24 V Spannungsversorgung

3.3 Einstellung der Adresse

Bei Ethernet/IP-Teilnehmern mufd zur Einbindung ins Netzwerk jedem Teilnehmer eine IP-Adresse vergeben
werden. Beim KRP geschieht dies softwaremalig Uber einen BOOTP- oder DHCP-Server im Netzwerk, der im
Normalfall vom Steuerungshersteller mitgeliefert wird.

Der KRP setzt nach dem Einschalten BOOTP-Telegramme ab, die der BOOTP-Server aufnimmt. Dieser beant-
wortet die Anfrage mit der fur diese MAC-Adresse hinterlegten IP-Adresse des Teilnehmers.

Zur Vergabe der IP-Adresse mit dem BOOTP/DHCP-Server von Rockwell Automation gehen Sie wie folgt vor:

» Verbinden Sie ihren Drehgeber bei ausgeschalteter Versorgungsspannung mit dem Netzwerk in dem sich auch
der BOOTP-Server befindet.
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+ Starten Sie den Server.
» Schalten Sie die Spannung am Drehgeber ein.
* Der Drehgeber sendet daraufthin BOOTP-Telegramme (siehe Abb. 2).

B BOOTE/DHCP Server 22— =]
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File Tools Help

— Request History

Clear History I Add to Relation List

[hr:min:zec) | Type | Ethernet Address [MALC) | IP Address | Hostharne
10:56:53 BOOTF  00:0E:CF.04:BE:98
— Relation List

New | Delete | Enable BOOTF | Enable DHCP || Disable B0OTP/DHCF |

| Ethernet Address [MAC) | Type | P Address | Hosthame | Drezcription

Statusz
[Unable to zervice BOOTP reguest from 00:0E:CF.04:6E:9E.

Entriex
‘ ’70 of 256

= Abb.: 2

« Markieren Sie die Zeile mit der MAC-Adresse lhres Gebers und klicken Sie auf Add to Relation List.

» Tragen Sie die gewilnschte IP-Adresse des Gebers ein.

BOOTP/DHCP Server 2.3 =3

File Tools Help

— Request Histary
Clear Histary | Add to Relation List

h:min; zec) | Type | Ethemnet Address [MALC) | IP Address | Hostname |

11:04:13 BOOTP  O0:0E:CF:04:6E:58

11:04:08 BOOTRY
11:04:05 BOOTR| Mew Entry
11:04:00 BOOTR

It

Ethernet &ddress [MACK IUI]:I]E:CF:IM:BEZQB
IP4ddiess | 192 . 168 . 20 . 11|

 Relation List Hostname: I
Newl Deletel Enal Diesaription: I

Ethermet Address (MAC

Status
(Unable to zervice BOOTP request from 00:0E:CF:04:6E:5B.

Entries
‘ ’71 of 256

Abb.: 3
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* Dem Geber wird daraufhin seine IP-Adresse bei der nachsten BOOTP-Anfrage mittgeteilt.

[ BOOTP/DHCP Server 2.3 R = = e
File Tools Help
Reguest Hiztory
Clear Higtory
[hr:min:zec) Type Ethermet Address [MAC) IP Address Hosthame
11:01:51 BOOTFP  00:0E:CF.04:BE:98 1521682011
Fielation List
New | Dekc | | | |
Ethernet Address [MAC) | Type | IP Address Hostharme | Diescription
00:0E:CF:04:E8E:9B BOOTF  1321B8.20.11
Statuz Entries
Sent 192.168.20.17 to Ethermet address 00:0E:CF:04:6E: 98 1 of 256
Abb.: 4

» Speichern Sie anschlieend lhre Einstellungen ab.

» Wenn Sie nun den Geber im unteren Fenster markieren und auf Disable BOOTP/DHCP klicken, werden
nach dem nachsten Spannung aus/ein keine neuen BOOTP-Anfragen mehr gesendet und der Geber behalt
seine letzte IP-Adresse. Andernfalls mufl immer ein BOOTP-Server im Netz aktiv sein um den Geber nach
jedem Einschalten der Versorgungsspannung mit der IP-Adresse zu versorgen.

+ Mit Hilfe der abgespeicherten Relation List kann ein ausgeschaltetes BOOTP wieder eingeschaltet werden.

3.4 Status LEDs

In der Anschlusshaube des Drehgebers sind sechs LEDs untergebracht. Die Bedeutung ist wie folgt:

Link 1/2 | Active 1/2 Status1/2 Beschreibung
grin gelb grin/rot
an Netzwerkverbindung hergestellt
blinken Verbindungsaufbau
an Verbindung hergestellt
grin Data exchange, Gerat in Betrieb und o.k.

grun schnell blinken

Keine IP-Adresse vorhanden

grin langsam blinken

IP-Adresse vorhanden, aber keine Verbindung zu einem
EtherNet/IP-Master

rot blinken

Unzulassiger Parameter- oder Presetwert

rot

Gerate-Fehler

Datum: 16.05.2019
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3.5 Projektierung

Zur Einbindung des Drehgebers in ein Projektierungstool steht eine Geratebeschreibungsdatei (EDS-Datei) im
Internet unter www.twk.de zur Verfigung.

Dateiname der EDS-Datei: TWK_KRP_xx12.eds

Im nachsten Kapitel wird die Projektierung am Beispiel von Logix Designer erlautert.
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4. Projektierung mit dem Logix Designer

Dieses Kapitel erlautert die Vorgehensweise zum Einbinden des TWK-Drehgebers KRP in das EtherNet/IP-Netz-
werk einer Compact/Control Logix Steuerung. Grundlage der Dokumentation ist die Logix Designer Version 21.03.

4.1 Voraussetzungen Controller Organizer -1 x
=5 Controller KRP_Test

Controller Tags
Controller Fault Handler

Sie haben ein Projekt (hier KRP_Test) gemal Ihres Steuerungsaufbaus

inklusive Ethernet-Netzwerk erstellt. .1 Power-Up Handler
=55 Tasks
(Hier am Beispiel einer CompactLogix 1769) =8 MainTask

! C& MainProgram
Unscheduled Programs
213 Motion Groups

-3 Data Types

Cﬂ, User-Defined

[j--Cﬂ, Strings

- Add-On-Defined

- Predefined

- Module-Defined

----- 3 Trends

=13 IO Configuration

-5 1769 Bus

{1 [0]1769-L24ER-QBLB KRP_Test
-5 Embedded VO

- i [1]Embedded Discrete IO
[F3 Expansion /O

-5 Ethernet

Abb.: 5
4.2 Installation der EDS-Datei

« Wabhlen Sie unter Tools, EDS Hardware Installation Tool.

- Wabhlen Sie im darauf erscheinenden Dialog Register an EDS file(s) und wahlen Sie die heruntergeladene
Datei aus (siehe Abbildung 3).

« Durch Bestatigung der nachsten Dialoge mit Weiter installieren Sie schlieRlich die EDS-Datei in den Logix
Designer.

Hinweis: Die EDS-Datei steht unter www.twk.de zum Download zur Verfiigung.

Rockwell Automation's EDS Wizard

| =2
Registration ‘
Blectronic Data Sheet file(s) wil be added to your system for use in Roclowell f ]
Automation applications. .

{+ Register a single file

(" Register a directory of EDS files w

MNamed:

CiTemp ' TWHK_KRP_1312.eds Browse...

* If there is an icon file (ico) with the same name as the file(s) you are registering
then this image will be associated with the device.

To perdform an installation test on the file(s), click MNext

< Zunick Weiter » Abbrechen

Abb.. 6

Datum: 16.05.2019 Seite 10 von 19 Dokumenten Nr. KRP 13387 CD




4.3 Drehgeber installieren

SUPREME SENSORING

TWK

Uber einen Rechts-Klick auf das Ethernet-System und die Auswahl von New Module gelangen Sie zum

Geratekatalog (Abb. 8)

EIB IYO Configuration

&£ 1769 Bus
. ..[TR [0] 1769-L24ER-QE1B KRP_Test
-5 Embedded /O

i@ [1] Embedded Discrete 10

b (23 Expansion /O

B2
1

..... 1 8 NewModule..

Discover Modules...

2 Paste Ctrl+V
Properties Alt+Enter
Print

Abb.: 7

Wahlen Sie im rechten Fenster TWK-Elektronik GmbH an. Daraufhin erhalten Sie im unteren Teil den Uber die
EDS-Datei installierten Drehgeber KRP. Markieren Sie diesen und klicken Sie auf Create.

Select Module Type
Catalog | Module Discovery I Favorites
Enter Search Text for Module Tipe... Clear Filters Hide Filters %
Module Type Category Filters ~ | Module Type Vendor Fitters o
Drive D Prosoft Technology
DSlto BtherMet /1P Reliance Electric
Encoder Sprechers5chuh El
General Purpose Discrete /0 - TWK Elektronile GmbH -
4 | I 3 4 I | »
+ Catalog Mumber Description Vendor Category
KRPxce20c8192R4096C ...  TWHK-Encoder Multitum 25 Bit TWK Bektronik ... Encoder
< | I | 3
1 of 287 Module Types Found Add to Favorites
Close on Create Create ] ’ Close ] [ Help ]
— —| Abb.:8

Daraufhin 6ffnet sich der Eigenschaftsdialog des KRP (Abb. 9).
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4.4 Drehgeber konfigurieren

Vergeben Sie hier einen Geratenamen, die IP-Adresse und bestimmen Sie unter Module Definition die 1/0O-
Konfiguration (Abb. 10). Im Register Connection kdnnen Sie den Sendetakt des KRP festlegen.

General” |Connec:tion I Module Info | Intemet Protocol | Fort Configumtion|

Type: KR Pyoe20c8152R4096C 1xPoc TWK-Encoder Multitum 25 Bit
Vendor: TWHK Bektronile GmbH
Parent: Local

Mame: ® Ethemet Address
Description: B © P

@ IP Address:

< Host Name:

Module Defintion
Revision: 8.8

Electronic Keying: Compatible Madule

Input Only: Encoder Position value

Status: Creating [ QK ] ’ Cancel ] [ Help
Abb.: 9
- N
i} Module Definition =

Revision: 8=

Blectronic Keying: [Compatible Module -

Connections:
Name Size Tag Suffix
Input Only; Encoder Input: 4 ST 1 KRP_1:1
Position valug Output: | 0 <none=

| oK | [ Cameel | | Hep

A 4

Abb.: 10
Folgende Konfigurationen stehen zur Verfigung (Datenformate siehe Kapitel 5):

Konfiguration Daten

Encoder Position Value Positionswert 4 Byte

Encoder Position Value +
Velocity

Positionswert 4 Byte + Geschwindigkeit 4 Byte
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Der KRP befindet sich nun im Ethernet-Netzwerk und kann, [5.51 /0 Configuration

nach Download des Projektes in die Steuerung, bereits in seiner EI@ 1769 Bus

Grundeinstellung betrieben werden. Wie die Skalierung des Ge- ..{JF1 [0]1769-L24ER-QB1B KRP_Test
bers gedndert werden kann zeigt das nachste Kapitel. : £ Embedded 1O

- [T Expansion YO
EIE?E Ethernet

411 1769-1 24ER-QB1E KRP_Test
- KRPxoe-08192R4096 C1 kP KRP_1

Abb.: 11

4.5 Drehgeber parametrieren

Die Parametrierung des EtherNet/IP-Drehgebers geschieht im Anlauf der Steuerung Uber den connect path.
Dabei werden die Konfiguration und die Parameter tibertragen und im Drehgeber abgespeichert. Dies geschieht
bei jedem Verbindungsaufbau zwischen Steuerung und Drehgeber, so dafl® auch nach Geratetausch die einge-
stellten Parameter in den neuen Drehgeber Gbertragen werden. Die Parameter die bei Verbindungsaufbau an
den Drehgeber gesendet werden lassen sich in den Controller Tags andern.

& Controller Tags - KRP_Test({controller)
Scope: [JHIKRP_Test + Show: Al Tags v
Name =g|# | Value €| Force Mask €| Style Data Type
—-KRP_1C Ioen} {...1 _D97: KR P _see...
KRP_1:C Direction_Counting_Toggle ] Decimal BOOL
KRP_1.C.Scaling_Function_Control i] Decimal BOOL
+- KRP_1:.C Measuring_Unit_Per_Span 214z Decimal DINT
+- KRP_1.C.Total_Measuring_Range_in_Measun... 33554432 Decimal DINT
+- KRFP_1:C Velocity_Format 7940 Decimal INT
+ KRP_1:1 {oun} [...1 _D197: KR P ...
+-Local:1:C f---1 {---1 AB:Embedded_Di...
+-Local: 1l [aeul {enal AB:Embedded_Di...
+-Local:1:0 focah Hoooh AB:Embedded_Di... Abb.: 12

Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie die geéanderten Parameter durch Download des Projektes in die
Steuerung.

Die Parameter eines angeschlossenen Drehgebers lassen sich auch online Uber einen Class Instance Editor z.B.
mit RSNetWorx éndern. Die Beschreibung aller Parameter finden Sie in Kapitel 6.
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Zum Abgleichen eines Maschinenpositionswertes mit der absoluten Position des Drehgebers ist es mdglich
einen Referenzwert zu setzen. Beim Setzen des Referenzwertes wird im Geber ein Offset erzeugt und nullspan-

nungssicher abgespeichert.

Der Referenzwert wird Uber das Schreiben des Parameters Preset Value im Position Sensor Objekt gesetzt.
Dies kann z.B. iber RSNetworx (siehe Abb. 13) oder vom Anwendungsprogramm aus geschehen (ab Abb. 14).

Uber RSNetWorx:

 Stellen Sie die Verbindung
zum Netzwerk her

» Ein Rechtsklick auf den
Drehgeber ruft den Class
Instance Editor auf

+ Uber den Dienst Set Attri-
bute Single hat man nun
Zugriff auf das Attribute
Preset Value des Position
Sensor Objects. Hier wird
beispielsweise ein Referenz-
wert von 100 (64, ) einge-
stellt.

hex

Ubers Anwenderprogramm:

* Erstellen Sie einen neuen
Controller Tag mit dem
Data Type Message

8 Class Instance Editor - [Node 192.168.20.11] <
B
Execute Transaction Arguments
Service Code Chbject Address
Class: Instance:  Aftribute:
Value Description |23 1 13
[10 |Set Single Attibute v| | |

Transmit data size: Data sent to the device:

|Double (4bytes) | [ooooooes
u
Receive Data

Output size format: Data received from the device:

|Byle j The execution was completed. -

Output radic format :

Hexadecimal -

Close Help
Abb.: 13
MNew Tag [ &
Description: I
Help
Type: Connetion..
Alias For:
Data Type:  MESSAGE E
Scope: KRP_Test -
E;t: en;:! l Read. Write - ]
Style:
[ Constant
[] Open MESSAGE Corfiguration
Abb.: 14

Datum: 16.05.2019
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» Flgen Sie eine neue Message
in Ihr Programm ein und wahlen
Sie bei Message Control ihren
zuvor erstellten Controller Tag

aus

* Rufen Sie den Configuration

Dialog auf und konfigurieren
Sie die Explicit Message zum
Schreiben des Preset Value

* Unter dem Register Commu-
nication muss nun nur noch

der Drehgeber als Kommunika-
tionspartner ausgewahlt werden.

SUPREME SENSORING
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MSGE  G5U 55U I0T

H ol =l

P % Fawor.. & Add-O. A Alarm.. £ Bit A Timer. A Input.. £ Compa.. A& Compu.. A Movel. A |

Iﬂ;l E&%E—'—;E 25 ab... | b

Local:1:1Data.0 WSG
0 1 F Message HEN+—
Message Control KRP_Exp (L] H(DN—
HER}—
Abb.: 15
Message Configuration - KrpExp ]

Configuration | Communication I Tag

Message Type: [CIP Generic

Service | set Attribute Single

Type:

Service 10

(Hew) Class: 23 {Hex)

Source Element:

Source Lenath:

Ref -

4 2 (Bytes)

Code: Destination
. L Elernent:
Instance: 1 Attribute: 13 (Hex)
() Enable ) Enable Waiting ) Start ) Done Done Length: 0
) Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out &
Emor Path:
Emor Text:
[ oK ] [ Abbrechen ] Ubemehmen Abb.: 16
Message Configuration - KRP_Exp u
Communication” | Tag
@ Path: KRP_1
KRP_1
Broadcast:
Communication Method
@ cip DH+  Channel A Destination Lirk: ¢ =
CIP With Source Link: |0 = Destination Mode: 0 =1 [Octal)
Source ID
[C] Connected Cache Connections € Large Connection
) Enable O Enable Waiting ) Start ) Done Done Length: 0
) Emor Code: BExtended Emor Code: [] Timed Out +
Emor Path:
Emror Texd:
| | Abbrechen | | Ubemehmen | | Hife
Abb.: 17
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5. Datenformat I/O-Daten
5.1 Ubersicht
5.1.1 Eingangsdaten: Device -> Controler

Konfiguration "Encoder position value":

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4
LSB Positionsdaten MSB

Konfiguration "Encoder position value + velocity":

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
LSB Positionsdaten MSB | LSB Geschwindigkeit MSB

5.1.2 Ausgangsdaten: Controler -> Device

- keine -

5.2 Positionsdaten

Der Positionswert in Schritten wird als 32 Bit unsigned integer Wert im Intel-Format (Little-Endian) ausgegeben.
Die Auflésung des Positionswertes ist ab Werk auf 8192 Schritte / Umdrehung eingestellt. Sie kann Gber die Pa-
rameterierung verandert werden.

Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1
7 6 5432 10|76 5432 10[7 65432 10[/7 6543210
31]30{290]28]27|26]25]|24| 23] 22[21]|20] 19| 18] 17[16] 15| 14[13] 12[ 11| 10] o [ 8 | 7|6 [ 5] 4|3 | 2] 1] 0

ojofo|ojojojo Positionswert 25 Bit

S

5.3 Geschwindigkeit

Der Geschwindigkeitswert wird Gber zyklisch eingelesene Positionsdaten ermittelt. Die Dimension ist Schritte pro
Torzeit. Die Torzeit (Zeitspanne der Erfassung der Positionsanderung) kann Uber die Parametrierung veréndert
werden.

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5
7 6 5 4 3 2 107 6 5 4 32 10|76 5432 10[7 6543210
31]|30[ 20| 28|27 26| 25|24 | 23] 22[21]|20] 19| 18] 17[ 16| 15| 14[ 13| 12[ 11| 10] o [ 8 | 7|6 [ 5| 4 |3 | 2] 1] 0

Geschwindigkeit

Der Geschwindigkeitswert wird als 16-Bit signed integer Wert im Intel-Format (Little-Endian) ausgegeben. Fir
das Vorzeichen gilt:

positiv bei Positionswert steigend

negativ bei Positionswert fallend

Die Aktualisierungsrate des Geschwindigkeitssignals ist unabhangig von der eingestellten Torzeit immer 1 ms.

Die Auflésung der Geschwindigkeitsmessung ist unabhangig von der eingestellten Auflésung des Positionswertes
(Parameter Auflésung), sie basiert immer auf einer Auflésung von 8192 Schritten pro Umdrehung. (siehe Kapitel 6).
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6. Parametrierung

Die Parametrierung des Drehgebers geschieht Uiber die azyklischen Explicit Messaging Dienste oder beim Ver-
bindungsaufbau im Anlauf.

Achtung: Andern Sie die Parametrierung nie an einer im Betrieb befindlichen Anlage oder Maschine!

6.1 Drehgeber-Parameter

Das fur die Drehgeberparamter zustandige Objekt ist das "Position Sensor Object" mit dem Class Code 23, _ .
Der Zugriff auf die Parameter geschieht Gber die Funktionen (Dienste) "Get Attribute Single" und "Set Attribute
Single" dieses Objekts.

6.1.1 Attribute des Position Sensor Objects

Class Code: 23,

Attribut | Zu- | Parameter Name Daten- | Wertebereich | Vorbelegung | Beschreibung
ID (hex) | griff typ (dez) (dez)
01 Get | Number of Attributes | USINT 17 Anzahl der unterstutzten Attribute
02 Get | Attribute List Array of Liste der unterstiitzten Attribute
USINT
0A Get | Position Value DINT 0-33.554.432 Aktueller Positionswert
Signed (vorzeichenbehaftet)
0B Get | Position Sensor UINT 2 Absoluter Multiturn Drehgeber
Type
0oC Set [ Direction Counting BOOL 0: clockwise clockwise Steigende Werte bei Drehung
Toggle (cw) im Uhrzeigersinnn (cw) oder
1: counter im Gegenuhrzeigersinn (ccw).
clockwise (ccw) (Blickrichtung auf die Welle)
OE Set | Scaling Function BOOL |0:aus ein Schaltet die Skalierung des Positi-
Control 1: ein onswertes durch Preset, Auflésung
und Gesamtschrittzahl aus/ein
10 Set | Measuring units per [ UDINT | 1-8192 8192 Auflésung pro Umdrehung in
Span Schrtten. Zum Andern muss der
Parameter "Skalierungsfunktion" auf
"ein" stehen
11 Set | Total Measuring UDINT | 1-33.554.432 |33.554.432 Gesamtschrittzahl in Schritten. Zum
Range in Andern muss der Parameter "Ska-
measuring units lierungsfunktion" auf "ein" stehen
13 Set | Preset Value DINT 0 - (Gesamt- 0 Presetwert in Schritten. Zum An-
schrittzahl - 1) dern muss der Parameter "Skalie-
rungsfunktion" auf "ein" stehen
18 Get | Velocity Value DINT Aktuelle Geschwindigkeit im Format
des Attributes 19,
19 Set | Velocity Format ENG 1F04, - 1F04, 1F04, _, = Schritte pro Sekunde
UINT 1F07,,.1FOF, 1F05, = Schritte pro Millisekunde

hex
hex
1F06, , = Schritte pro Mikrosekunde
1F07, , = Schritte pro Minute
1FOF, , = Umdrehungen pro Min.

29 Get | Operating Status BYTE 0 Zeigt die eingestellte Betriebsart
an (Bit 1 = Skalierung, Bit 2 =
Zahlrichtung)
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2A Get | Physical Resolution | UDINT [8192 8192 Physikalische (maximale) Auflésung
Span in Schritten

2B Get | Number of Spans UINT 8192 8192 Physikalische (maximale) Anzahl
der Umdrehungen

33 Get | Offset Value DINT 0 - (Gesamt- 0 Wert um den der Positionswert

schrittzahl - 1) durch das Presetsetzen verschoben

wurde

65 Set | Endless Shaft DINT 0,1,2 2 0 =Aus, 1 =An, 2 =Auto

66 Set | Velocity Filter DINT 0,1,2 1 0 = Fein, 1 = Mittel, 2 = Grob

*Die Werte in Klammern stehen fiir die Drehgeber mit 25 Bit Gesamtschrittzahl (KRPxx-xx8192R4096C1xPxx).

6.1.2 Dienste des Position Sensor Objects

Service Code (hex)

Service Name

Beschreibung

05 Reset "Warmstart" des Drehgebers.
OE Get_Attribute_Single Service zum Auslesen eines Attributes
10 Set_Attribute_Single Service zum Schreiben eines Attributes
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7. Lieferumfang
Zum Lieferumfang gehoren: - Drehgeber mit EtherNet/IP-Schnittstelle

- Anschlussbelegung TY XXXXX (abhéngig von der Geratevariante)
Im Internet unter www.twk.de finden Sie:

- das zugehdrige Datenblatt

- dieses Handbuch

- EDS-Datei

Anhang A: Begriffe Drehgeber

Parameter Erklérung
Auflésung - Schritte/360° Die Auflésung gibt die Anzahl der Schritte pro Umdrehung (360°) an.
Messbereich Der Messbereich gibt die maximale Anzahl der Umdrehungen an.

Die Angabe der Umdrehungen muf} in 2"-Potenzen erfolgen.
Gesamtschrittzahl Die Gesamtschrittzahl ergibt sich wie folgt:

Gesamtschrittzahl = Aufldsung x Messbereich
Codeverlauf Der Codeverlauf gibt an, in welcher Drehrichtung der Ausgabecode des

Codierers steigt.

In Abhangigkeit von der Drehrichtung wird unterschieden:
cw - clockwise, Drehrichtung im Uhrzeigersinn

CCW - counter clockwise, Drehrichtung entgegen dem
Uhrzeigersinn (Blickrichtung auf die Welle)

Referenzwert/ Preset Der Referenzwert ist der Wert, der nach der Funktion Presetfunktion als
Positionsistwert des Codierers erscheint. Er liegt im Wertebereich von 0
bis Gesamtschrittzahl-1.
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