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1. Sicherheitshinweise

1.1 Geltungsbereich

Dieses Anwenderhandbuch gilt ausschließlich für 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 Gerät beiliegende Anschlussbelegung

 - dem Gerät beiliegende Montagehinweise TZY10206 

1.3 Bestimmungsgemässe Verwendung

Die Winkel- und Wegaufnehmer der Firma TWK-ELEKTRONIK GmbH dienen zur Erfassung von Winkel- bzw. 
Wegpositionen und stellen Ihren Messwert als elektrisches Ausgangssignal zur Verfügung. Sie sind als Teil einer 
Anlage an eine Folgeelektronik anzuschließen und dürfen nur für diesen Zweck verwendet werden. 

1.4 Inbetriebnahme

• Das zugehörige Gerät darf nur in Verbindung mit dieser und der unter Punkt 1.2 angegebenen Dokumentation  
 eingerichtet und betrieben werden.

• Das Gerät vor mechanischen Beschädigungen bei Einbau- und Betrieb schützen.

• Inbetriebnahme und Betrieb des Gerätes dürfen nur durch eine Elektrofachkraft vorgenommen werden.

• Das Gerät nicht ausserhalb der Grenzwerte betreiben welche im Datenblatt angegeben sind.

• Vor Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen prüfen.

Sicherheitshinweise
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2. Allgemeines
Die absoluten Multitour-Drehgeber KRP sind für den direkten Anschluß 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 über die DeviceNet/EtherNet-IP - Nutzerorganisation ODVA (www.odva.org) zu beziehen.

Über das I/O-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. Über das Explicit Messaging besteht Zugriff 
auf die Drehgeber-Parameter im Position Sensor Oject.

Allgemeines

http://www.odva.org
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Ansicht auf die Rückseite des KRP

24 V Spannungsversorgung 

Ethernet Ethernet

Abb.: 1

3. Installation

3.1 Allgemeines

• 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 Leitungslänge max. 100 m betragen.

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

• Die Einstellung von Adressen, Baudrate oder Abschlusswiderständen am Gerät ist nicht nötig.

3.2 Elektrischer Anschluss

Die Drehgeber vom Typ „...MP01“ haben getrennte Stecker für die Versorgung und das Ethernet-System. Für den 
Ethernet-Anschluss stehen wahlweise der Port 1 oder Port 2 zur Verfügung. 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

Installation

3.3 Einstellung der Adresse

Bei Ethernet/IP-Teilnehmern muß zur Einbindung ins Netzwerk jedem Teilnehmer eine IP-Adresse vergeben 
werden. Beim KRP geschieht dies softwaremäßig über 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 für 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.

Port 2Port 1 24 VDC
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• Starten Sie den Server.

• Schalten Sie die Spannung am Drehgeber ein.

• Der Drehgeber sendet daraufhin BOOTP-Telegramme (siehe Abb. 2).

• Markieren Sie die Zeile mit der MAC-Adresse Ihres Gebers und klicken Sie auf Add to Relation List.
• Tragen Sie die gewünschte IP-Adresse des Gebers ein. 

Abb.: 2

Abb.: 3

Installation
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• Dem Geber wird daraufhin seine IP-Adresse bei der nächsten BOOTP-Anfrage mittgeteilt. 

• Speichern Sie anschließend Ihre Einstellungen ab.

•  Wenn Sie nun den Geber im unteren Fenster markieren und auf Disable BOOTP/DHCP klicken, werden 
nach dem nächsten Spannung aus/ein keine neuen BOOTP-Anfragen mehr gesendet und der Geber behält 
seine letzte IP-Adresse. Andernfalls muß 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

grün gelb grün/rot

an Netzwerkverbindung hergestellt

blinken Verbindungsaufbau

an Verbindung hergestellt

grün Data exchange, Gerät in Betrieb und o.k.

grün schnell blinken Keine IP-Adresse vorhanden

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

rot blinken Unzulässiger Parameter- oder Presetwert

rot Geräte-Fehler

Abb.: 4

Installation
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3.5 Projektierung

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

Dateiname der EDS-Datei: TWK_KRP_xx12.eds

Im nächsten Kapitel wird die Projektierung am Beispiel von Logix Designer erläutert.

Installation
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4. Projektierung mit dem Logix Designer
Dieses Kapitel erläutert 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

Sie haben ein Projekt (hier KRP_Test) gemäß Ihres Steuerungsaufbaus  
inklusive Ethernet-Netzwerk erstellt.

(Hier am Beispiel einer CompactLogix 1769)

4.2 Installation der EDS-Datei

• Wählen Sie unter Tools, EDS Hardware Installation Tool.
•  Wählen Sie im darauf erscheinenden Dialog Register an EDS file(s) und wählen Sie die heruntergeladene 

Datei aus (siehe Abbildung 3).
•  Durch Bestätigung der nächsten Dialoge mit Weiter installieren Sie schließlich die EDS-Datei in den Logix 

Designer.

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

Abb.: 5

Abb.: 6

Projektierung mit dem Logix Designer 
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4.3 Drehgeber installieren

Über einen Rechts-Klick auf das Ethernet-System und die Auswahl von New Module gelangen Sie zum  
Gerätekatalog (Abb. 8)

Abb.: 7

Abb.: 8

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

Daraufhin öffnet sich der Eigenschaftsdialog des KRP (Abb. 9).

Projektierung mit dem Logix Designer 
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Folgende Konfigurationen stehen zur Verfügung (Datenformate siehe Kapitel 5):

Konfiguration Daten
Encoder Position Value Positionswert 4 Byte
Encoder Position Value + 
Velocity Positionswert 4 Byte + Geschwindigkeit 4 Byte

Projektierung mit dem Logix Designer 

4.4 Drehgeber konfigurieren

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

Abb.: 9

Abb.: 10
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Abb.: 11

Projektierung mit dem Logix Designer 

Der KRP befindet sich nun im Ethernet-Netzwerk und kann, 
nach Download des Projektes in die Steuerung, bereits in seiner 
Grundeinstellung betrieben werden. Wie die Skalierung des Ge-
bers geändert werden kann zeigt das nächste Kapitel.

4.5 Drehgeber parametrieren

Die Parametrierung des EtherNet/IP-Drehgebers geschieht im Anlauf der Steuerung über den connect path. 
Dabei werden die Konfiguration und die Parameter übertragen und im Drehgeber abgespeichert. Dies geschieht 
bei jedem Verbindungsaufbau zwischen Steuerung und Drehgeber, so daß auch nach Gerätetausch die einge-
stellten Parameter in den neuen Drehgeber übertragen werden. Die Parameter die bei Verbindungsaufbau an 
den Drehgeber gesendet werden lassen sich in den Controller Tags ändern.

Speichern Sie das Projekt und Übertragen Sie die geänderten Parameter durch Download des Projektes in die 
Steuerung.  

Die Parameter eines angeschlossenen Drehgebers lassen sich auch online über einen Class Instance Editor z.B. 
mit RSNetWorx ändern. Die Beschreibung aller Parameter finden Sie in Kapitel 6.

Abb.: 12
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4.6 Preset (Referenzwert) setzen

Zum Abgleichen eines Maschinenpositionswertes mit der absoluten Position des Drehgebers ist es möglich 
einen Referenzwert zu setzen. Beim Setzen des Referenzwertes wird im Geber ein Offset erzeugt und nullspan-
nungssicher abgespeichert.

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

 
Über RSNetWorx:

•  Stellen Sie die Verbindung 
zum Netzwerk her

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

•  Über 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 (64hex) einge-
stellt.

Abb.: 13

Übers Anwenderprogramm:

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

Projektierung mit dem Logix Designer 

Abb.: 14
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•  Unter dem Register Commu-
nication muss nun nur noch 
der Drehgeber als Kommunika-
tionspartner ausgewählt werden.

Abb.: 15

Abb.: 16

•  Rufen Sie den Configuration 
Dialog auf und konfigurieren 
Sie die Explicit Message zum 
Schreiben des Preset Value

•  Fügen Sie eine neue Message 
in Ihr Programm ein und wählen 
Sie bei Message Control ihren 
zuvor erstellten Controller Tag 
aus

Abb.: 17

Projektierung mit dem Logix Designer 
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5. Datenformat I/O-Daten

5.1 Übersicht

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 Auflösung des Positionswertes ist ab Werk auf 8192 Schritte / Umdrehung eingestellt. Sie kann über die Pa-
rameterierung verändert werden.

Byte  4 Byte 3 Byte 2 Byte 1
7 6 5 4 3 2 1 0 7 6 5 4 3 2 1 0 7 6 5 4 3 2 1 0 7 6 5 4 3 2 1 0

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

0 0 0 0 0 0 0 Positionswert 25 Bit 

5.3 Geschwindigkeit
Der Geschwindigkeitswert wird über zyklisch eingelesene Positionsdaten ermittelt. Die Dimension ist Schritte pro 
Torzeit. Die Torzeit (Zeitspanne der Erfassung der Positionsänderung) kann über die Parametrierung verändert 
werden. 

Byte  8 Byte 7 Byte 6 Byte 5
7 6 5 4 3 2 1 0 7 6 5 4 3 2 1 0 7 6 5 4 3 2 1 0 7 6 5 4 3 2 1 0

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 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. Für 
das Vorzeichen gilt:
 positiv bei Positionswert steigend 
 negativ bei Positionswert fallend

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

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

Datenformat I/O-Daten
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6. Parametrierung
Die Parametrierung des Drehgebers geschieht über die azyklischen Explicit Messaging Dienste oder beim Ver-
bindungsaufbau im Anlauf. 

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

6.1 Drehgeber-Parameter

Das für die Drehgeberparamter zuständige Objekt ist das "Position Sensor Object" mit dem Class Code 23hex. 
Der Zugriff auf die Parameter geschieht über die Funktionen (Dienste) "Get Attribute Single" und "Set Attribute 
Single" dieses Objekts.

6.1.1 Attribute des Position Sensor Objects

Class Code: 23hex

Attribut 
ID (hex)

Zu-
griff

Parameter Name Daten-
typ

Wertebereich 
(dez)

Vorbelegung 
(dez)

Beschreibung

01 Get Number of Attributes USINT 17 Anzahl der unterstützten Attribute

02 Get Attribute List Array of 
USINT

Liste der unterstützten Attribute

0A Get Position Value 
Signed

DINT 0 - 33.554.432 Aktueller Positionswert 
(vorzeichenbehaftet)

0B Get Position Sensor 
Type

UINT 2 Absoluter Multiturn Drehgeber

0C Set Direction Counting 
Toggle

BOOL 0: clockwise 
(cw)
1: counter 
clockwise (ccw)

clockwise Steigende Werte bei Drehung 
im Uhrzeigersinnn (cw) oder 
im Gegenuhrzeigersinn (ccw). 
(Blickrichtung auf die Welle)

0E Set Scaling Function 
Control

BOOL 0: aus
1: ein

ein Schaltet die Skalierung des Positi-
onswertes durch Preset, Auflösung 
und Gesamtschrittzahl aus/ein

10 Set Measuring units per 
Span

UDINT 1 - 8192 8192 Auflösung pro Umdrehung in 
Schrtten. Zum Ändern muss der 
Parameter "Skalierungsfunktion" auf 
"ein" stehen

11 Set Total Measuring 
Range in
measuring units

UDINT 1 - 33.554.432 33.554.432 Gesamtschrittzahl in Schritten. Zum 
Ändern muss der Parameter "Ska-
lierungsfunktion" auf "ein" stehen

13 Set Preset Value DINT 0 - (Gesamt-
schrittzahl - 1)

0 Presetwert in Schritten. Zum Än-
dern muss der Parameter "Skalie-
rungsfunktion" auf "ein" stehen

18 Get Velocity Value DINT Aktuelle Geschwindigkeit im Format 
des Attributes 19hex

19 Set Velocity Format ENG 
UINT

1F04hex - 
1F07hex,1F0Fhex

1F04hex 1F04hex = Schritte pro Sekunde
1F05hex = Schritte pro Millisekunde
1F06hex = Schritte pro Mikrosekunde
1F07hex = Schritte pro Minute
1F0Fhex = Umdrehungen pro Min.

29 Get Operating Status BYTE 0 Zeigt die eingestellte Betriebsart 
an (Bit 1 = Skalierung, Bit 2 = 
Zählrichtung)

Parametrierung
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2A Get Physical Resolution 
Span

UDINT 8192 8192 Physikalische (maximale) Auflösung 
in Schritten

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

33 Get Offset Value DINT 0 - (Gesamt-
schrittzahl - 1)

0 Wert um den der Positionswert 
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 für 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.
0E Get_Attribute_Single Service zum Auslesen eines Attributes
10 Set_Attribute_Single Service zum Schreiben eines Attributes

Parametrierung
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7. Lieferumfang
Zum Lieferumfang gehören: - Drehgeber mit EtherNet/IP-Schnittstelle

    - Anschlussbelegung   TY XXXXX (abhängig von der Gerätevariante)

Im Internet unter www.twk.de finden Sie:

    - das zugehörige Datenblatt

    - dieses Handbuch

    - EDS-Datei

Anhang A: Begriffe Drehgeber

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

Die Angabe der Umdrehungen muß in 2n-Potenzen erfolgen.
Gesamtschrittzahl Die Gesamtschrittzahl ergibt sich wie folgt:

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

Codierers steigt.
In Abhängigkeit 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.

Lieferumfang, Anhang
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