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TVVK] 1. Allgemeines 2. Installationshinweise fiir PROFIBUS-DP - RS 485

1. Allgemeines

Die Winkelcodierer der Modellreihe KBD/ KRD sind Weiterentwicklungen im Hause TWK im Bereich der Feldbus-Komponenten
fur den Profibus-DP-VO0.

Umfangreiche Erfahrungswerte resultierend aus der Modellreihe CRD wurden im Geratedesign bertcksichtigt. Neben der Erho-
hung der Auflésung (max. 16 Bit) ist eine verkilrzte Diagnose (max. 16 Bit) und optional ein Geschwindigkeitssignal erhéltlich. Das
Modell KBD ist ein Monotourcodierer (max. 16 Bit) und das Modell KRD ein Multitourcodierer (max. 28 Bit). Im Datenblatt 10941
sind alle relevanten technischen Parameter beschrieben.

Das Anwenderhandbuch beschéftigt sich im ersten Teil mit grundlegenden Voraussetzungen fiir das Verstandis des Einsatzes
eines Winkelcodierers im PROFIBUS DP und im zweiten Teil wird eine Anleitung zum Einsatz unter der Siemens - Step7 - Software
inklusive Beispielsoftware gegeben.

Fir das allgemeine Verstandis des Feldbussystems PROFIBUS sowie fir weiterfilhrende Literatur méchten wir an dieser Stelle auf
die PROFIBUS-Nutzerorganisation PNO (www.profibus.com) verweisen.

2. Installationshinweise fir PROFIBUS-DP - RS 485
Grundlegende Eigenschaften der RS-485 Ubertragungstechnik /2/:

O Netzwerk Topologie: Linearer Bus, AbschluRwiderstande fur Busabschluf
Stichleitungen sind nur bei Baudraten < 1,5 MBit/s zulassig

O Leitung Abgeschirmtes, verdrilltes Kabel

O Stationsanzahl 32 Stationen in jedem Segment ohne Repeater
Mit Repeatern erweiterbar bis 126.

O Steckverbinder Realisierte Varianten bei der Modellreihe KBD/ KRD:
- Rundstecker RS 25, 12-polig
- AnschlufZhaube
- D-SUB 9-polig bzw. andere auf Anfrage
(AnschlufZbelegung nach /1/)

Verkabelung und Busabschlul? fir PROFIBUS-DP /2/, (Beachte: 9-poliger Sub-D-Stecker)

EE VP (6)
Station 1 Station 2
390
Datenleitung B
RXD/TXD-P (3) O<+——A A—— (O (3) RXD/TxD-P RXD/TXD-P (3)
DGND (5) O O (5)DGND
2200
vy O O (@©vpP
Datenleitung A
RxD/TxD-N (8) O \S \ O (8) RxD/TXD-N RxD/TXD-N (8)
— Abschirmung =
Schutz- Schutz-
erde erde 390 Q
Verkabelung BusabschlulR g DGND (5)




M_VT'I 2. Installationshinweise fir PROFIBUS-DP - RS 485

Ubertragungslange in Abhangigkeit der Ubertragungsgeschwindigkeit fur
Kabeltyp A

Baudrate [kBit/s] 9,6 19,2 93,75 187,5 500 1.500 12.000
Ubertragungslange [m] 1200 1200 1200 1000 400 200 100
Spezifikation Kabeltyp A:  Wellenwiderstand: 135...165 Q

Kapazitatsbelag: <30 pF/m

Schleifenwiderstand: 110 Q/km

Aderndurchmesser: 0,64 mm

Adernquerschnitt: > 0,34 mm2
siehe auch: Installation Guideline for PROFIBUS -DP/FMS (Bestell-Nr. 2.111/2 - PNO)

Implementation Guide to DIN 19245 (Bestell-Nr. 2.001/2 - PNO)

2.1 AnschlufRWinkelcodierer mit RS-Stecker

Die Anschlu3belegung fiir den RS-Stecker 12-polig (Beachte: Nummerierung der Pins im Uhrzeigersinn (Ansicht auf
Kontaktseite der Buchse), Winkelcodierer: Buchse) ist konform zur Profildefinition fiir Encoder /1/.

Die AbschluRBwiderstédnde sind im Gegenstecker bzw. in der Nachfolgeelektronik zu realisieren. Die Adresseinstellung ist im
Kapitel 7.2 beschrieben.

Jeder Winkelcodierer mit RS-Stecker hat im AJineferungszustand die Defaultadresse 123. Uber den DP-Master ist es maglich, die
Adresse eines DP-Slaves zu dndern. Die neu zu vergebende Slave-Adresse mul3 im Bereich von 1-126 liegen
(DDLM_Set_Slave_Add).

2.2 AnschlufRWinkelcodierer mit AnschlufShaube

Sub D Stecker
15 polig/Buchse

\ DIP-Schalter

AnschluRklemme 2
(PROFIBUS)

Die AnschluBhaube fir 3-fach Anschluf3technik ist ein T-Koppler, der im PROFIBUS installiert wird.
Er hat drei PG-Anschlusse, die wie folgt aufgeteilt sind:

O PG 7: Spannungsversorgung fur den Winkelcodierer (24 VDC)
O PG 9: Bus In (Signal-Daten A, B)
O PG 9: Bus Out (Signal-Daten A', B")

-4 -



A 2. Installationshinweise fiir PROFIBUS-DP - RS 485

Der Winkelcodierer wird Gber den 15-poligen SUB-D-Stecker angeschlossen. Im Fehlerfall kann der Codierer ohne jeglichen
Installationsaufwand ausgetauscht werden. Die AnschluZhaube wird durch Lésen von 2 Befestigungsschrauben vom Winkelcodierer
getrennt. (Beachte: Nur im verschraubten Zustand der Anschlusshaube wird die jeweils angegebene Schutzart (IP 65/ IP 66
gewahrleistet.)

Die Einstellung der Stations-/Teilnehmeradresse erfolgt tiber die DIP-Schalter in der Anschlul3haube. Der AdreRRbereich liegt
zwischen 1 und 126 (Defaultadresse: 123). Die Adresse ist nicht Uber den Dienst DDLM_Set_Slave_Add anderbar.
(Beachte: GSD-Datei entsprechend Winkelcodiererausfiihrung - Stecker- bzw. Anschlusshaube). Die Einstellung der Abschlul3-
widerstéande erfolgt Uber den 10-fachen DIP-Schalter (9,10) in der AnschluRhaube, die bei Bedarf als Leitungsabschlufl zu-
geschaltet werden kénnen.

DIP-Schalter - Adresseinstellung/Abschlusswiderstande:

DIP-Schalter
Schalter 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 2:1
ON=1 [LSB MSB Abschlusswiderstande: ein on (LI OO AL
OFF =0 Adresse 1 - 126 einstellbar | n.c. |Abschlusswiderstande: aus OFE E E E E E E E E E %
(123: Defaultadresse )

In der Rickwand der AnschluBhaube befinden sich nachfolgende Status-LED's:

LED-Statusanzeigen

Err

Falsche Konfiguration %D %E é
Unzulassige Parameter :

Codiererfehler (siehe x | H&-————-
Diagnosebytes 62 - 63)
Class 1 Geratekonfiguration i.O.
Class 2 Geratekonfiguration i.O.
UB-Betriebsspannung, SRD-Datentransfer, C-Class-Zugehdrigkeit, Err-

Fehlermeldung %g@ @

Befestigungs-
schrauben M4




TVVK 3. Konfigurationsfunktion (DDLM_Chk_Cfg)
3. Konfigurationsfunktion (DDLM_Chk_Cfg)

Die absoluten Winkelcodierer mit PROFIBUS-DP werden wie folgt klassifiziert:

Winkelcodierer mit Class 1 - Funktionalitat

Class 1 - Gerate zeichnen sich dadurch aus, daf® nur der Positionswert (16 Bit oder 32 Bit) des Winkelcodierers tber den Bus
Ubertragen wird. Es erfolgt keine Parametrierung von Winkelcodierer-Parametern. Dabei unterscheidet man die Konfigurationen
DO und D1. Die Konfiguration DO beinhaltet das Datenformat: 1 Word Input-Daten, Konsistenz und D1 beinhaltet 2 Word Input-
Daten, Konsistenz.

Winkelcodierer mit Class 2 - Funktionalitat

Class 2 - Gerate zeichnen sich dadurch aus, dal} sie Gber den Bus parametrierbar sind. Man unterscheidet die Konfigurationen FO
F1 und F3. Die Konfiguration FO hat das Datenformat 1 Word Input-Daten, 1 Word Output-Daten, Konsistenz und F1 beinhaltet 2
Word Input-Daten, 2 Word Output-Daten, Konsistenz. Im Rahmen der Weiterentwicklung wurde optional ein Geschwindigkeits-
signal, Konfiguration F3 - 4 Word Input-Daten und 4 Word Output-Daten realisiert. Die Klasse 2-Funktionalitat bleibt bei der
Konfiguration F3 natirlich im vollem Umfang erhalten.

Configuration function (DDLM_Chk_Cfg)

Selection Class Data Identifier Comment | Assignment Octet-
byte No. and MSB/LSB
Octet 1/Bit 63: MSB

Out and 32 2 In/Output F3 . . )
Bit Velocity data signal Octet 5/Bit 31: MSB

optional Octet 8/Bit 0: LSB
Velocity signal

Class 2 32 5 32 Bit In/ F1 KRD Octet 1/Bit 7: MSB
Bit In/ Out Output data Octet 4/Bit 0: LSB
Class 2 16 16 Bit In/ Octet 1/Bit 7: MSB
Bit In/ Out 2 Output data Fo KRD/KBD Octet 2/Bit 0: LSB
Class 1 32 32 Bit Input Octet 1/Bit 7: MSB
; 1 D1 KRD .
Bit In data Octet 4/Bit 0: LSB
Class 116 16 Bit Input Octet 1/Bit 7: MSB
Bit In ! data Do KRD/KBD Octet 2/Bit 0: LSB
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4. Data Exchange Funktion (DDLM_Data_Exchange)

Input-Daten sind Daten, die von den Peripherie-Geraten an den Master bzw. in den Bus geschickt werden. Output-Daten sind
Daten, die vom Master an die Slave-Teilnehmer gesendet werden. Als Beispiel fir Output-Daten ist an dieser Stelle die Steuerung
des Referenzwertes (siehe unten) angeflhrt.

4.1 Positions-Istwert (Input-Data)

Die Ausgabe des Positions-Istwertes erfolgt im 16-, 32- oder 64-Bit Datenformat (Input-Daten), siehe auch Kennung des
Winkelcodierers.

Positions-Istwert (DDLM_Data_Exchange) 16-Bit Datenformat (Kennung F0/DO)

Input-Data

Octet 1 2

Bit (MSB)15-8 |7-0(LSB)

Data 215 _ 28 27 _ 20
Positionsistwert

Positions-Istwert (DDLM_Data_Exchange) 32-Bit Datenformat (Kennung F1/D1)

Input-Data

Octet 1 2 3 4

Bit (MSB) 31-24|23-16 15-8 7-0(LSB)

Data 231 N 224 223 _216 215 N 28 27 _ 20
Positionsistwert

Positions-Istwert (DDLM_Data_Exchange) 64-Bit Datenformat (Kennung F3)

Input-Data
Octet 1 2 3 4 5 6 7 8
Bit 63-56 | 55-48 | 47-40 | 39-32 | 31-24 | 23-16 15-8 7-0
Data 263 _ 956 [ 955 548 | 547 940 [ 539 532 [ 531 524 [ 923 516 [ 915 58 27 _ 90
MSB LSB MSB LSB
Positionsistwert Geschwindigkeitssignal

4.2 Referenzwert setzen (Output-Data)

Die Funktion Referenzwert setzen sollte nur bei Stillstand der Winkelcodiererwelle ausgefiihrt werden!

Zum Abgleichen von Maschinenpositionswerten und der absoluten Position des Winkelcodierers ist es in einigen Fallen unum-
ganglich, den Referenzwert zu setzen. Der Referenzwert ist der Positionswert, der im Referenzpunkt zur Anzeige gebracht wird.
Die Mdglichkeit den Referenzwert zu setzen, bietet der TWK- Winkelcodierer mit Class 2 - Funktionalitat. Durch den Anwender ist
zu beachten, dalR der Referenzwert innerhalb des Wertebereiches (0 bis Gesamtschrittzahl - 1) liegen muf3. Das ist insbesondere
bei der Anderung der Gesamtschrittzahl zu beriicksichtigen. Der Referenzwert (Binarcode) wird im Data-Exchange Modus durch
Setzen des Bits 31 (32-Bit Datenformat) bzw. Bit 15 (16-Bit Datenformat) oder Bit 63 (64-Bit-Datenformat) Ubertragen.
Nachfolgende Darstellungen beziehen sich auf das 32-Bit Datenformat.

Referenzwert setzen (DDLM_Data_Exchange) z.B. 32-Bit Datenformat

Output-Data

Octet 1 2 3 4

Bit 31 (MSB)30 - 24 |23 -16 15-8 7 -0(LSB)

Data 1/0 230 _ 924 223 _ 916 215 _ o8 27 _ 90
Preset Control [Referenzwert




TVVIK 4. Data Exchange Funktion (DDLM_Data_Exchange)

Beispiel: Setzen des Referenzwertes (Presetwert) z.B. 32-Bit Datenformat

Output-Data

Octet 1 2 3 4

Bit 31 30-0

Data 1 00.0000.0000.0000.0000.0000.0000.1000
Preset Control Referenzwert: 8

Nach Empfang dieser Message wird durch den Winkelcodierer ein Offsetwert (aus aktuellem Positions-Istwert und Referenz-
wert) berechnet.

Wenn der ausgegebene Positionswert gleich dem Referenzwert ist, kann durch den Master das Bit 31 zurlickgesetzt werden, da
der Preset Mode beendet ist. Die Timingdiagramme sind in einem gesonderten TY-Blatt spezifiziert. Nach dem Riicksetzen von Bit
31 = 0 arbeitet der Winkelcodierer im Normal operating mode. Der Offsetwert wird in den Diagnosedaten abgespeichert und kann
bei Spannungsausfall und Neustart gelesen werden (Siehe auch Diagnosemeldungen Kapitel 6).



TVVK] 5. Betriebsparameter fur Class 1/2 Winkelcodierer (DDLM_Set_Prm)
5. Betriebsparameter fiir Class 1/2 Winkelcodierer (DDLM_Set_Prm) /4/

Die Parametrierdaten setzen sich aus busspezifischen Daten und DP-Slave-spezifischen Daten zusammen.

Busspezifische Daten: Octet 1-7 Octet 1 - Stationsstatus
Octet 2 -WD_Fact_1
Octet 3-WD_Fact_2
Octet 4 - Min. Station Delay Responder (min T
Octet 5 - Ident_Number ) 19
Octet 6 - Ident_Number ) 63 hex
Octet 7 - Group_ldent

SDR)

DP-Slave-spezifischen Daten: Octet 8-9 Class 1 Winkelcodierer ( 2 Byte User_Prm_Data)
Octet 8-29  Class 2 Winkelcodierer (22 Byte User_Prm_Data)

Betriebsparameter (DDLM_Set_Prm)
Octet Parameter Daten Gerate- Bemerkung
Nummer klasse
Code sequence/ 0: CW: Increasing clockwise
9/Bit0 g 1: CCW: Increasing counter 1,2
Codeverlauf .
clockwise
9/ Bit 1 Class 2 functionality/ 0: not supported 12
Klasse 2 Funktionalitat 1: supported '
9/Bit2 Comm|33|on|ng diagnostic 0: not supported optional
control / Diagnose
Scaling function status/ 0: disabled
9/ Bit 4 Freigabe d"er Skalierung fur 2
Auflésung und 1 enabled
Gesamtschrittzahl '
9/Bit 6 Velocity unit/ Einheit des 0: Steps/ 10ms 5 ontional
Geschwindigkeitssignales 1: Steps/ 100ms P
Short diagnostic: 16 Byte/ 0: not supported
9/Bit7 U i : 2
i Verklrzte Diagnose: 16 1: supported
Byte
10(MSB) - Singleturn resolution/ :
1 I 2
13(LSB) Aufissung (S/U) to 65536 steps/rewvolution
14(MSB) - Total measuring steps/ KRD: 1 to 268.435.456 steps 5
17(LSB) Gesamtschrittzahl KBD: 1 to 65536 steps
18 - 29

Hinweis: Zu beachten ist, daf3 intern im Codierer die Berechnung der Anzahl der Umdrehungen in 2" - Potenzen erfogt. Unabhan-
gig von dieser Forderung kann der Anwender die gewiinschte Gesamtschrittzahl sowie die gewiinschte Aufldsung entsprechend
der Applikation programmieren. Der Winkelcodierer greift bei der Berechnung bei Bedarf auf die ndchst hdhere 2" - Potenz zu.
Dabei werden die Werte als tatsédchliche Auflésung bzw. als tatsédchliche Gesamtschrittzahl bezeichnet und als Ausgabewert
angezeigt.

Beispiel: gewunschte Gesamtschrittzahl : 20480
gewunschte Auflésung : 4096
gewunschte Anzahl von Umdrehungen : 5

interne Berechnung Winkelcodierer

tatsachliche Gesamtschrittzahl : 32768
tatséchliche Auflésung : 4096
berechnete Anzahl von Umdrehungen : 8
(Beachte: Der o. g. Hinweis ist bei nicht reversiblen Betrieb zu beriicksichtigen. Bei dem aufgefuihrten Beispiel

ist die Position 0 erst nach 32767 Schritten erreicht und nicht wie gewuinscht nach 20479 Schritten.)
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TVVK] 5. Betriebsparameter fur Class 1/2 Winkelcodierer (DDLM_Set_Prm)

5.1 Definition der Programmierparameter

Operationsparameter (Festlegung des Betriebszustandes des Winkelcodierers)

B Codeverlauf: Der Codeverlauf definiert in welcher Drehrichtung der Positionsistwert steigenden Werten entspricht
(Blickrichtung auf die Welle).

O CW - clockwise O CCW - counter clockwise

B Klasse 2: Dieser Operationsparameter dient zur Unterscheidung von Encodern mit Class 1 oder
Class 2 - Funktionalitat.

O Class 1: Codeverlauf, Freigabe der Class 2 - Funktionalitat
O Class 2: beinhaltet Class 1 - Funktionalitét
Skalierungsfunktion (siehe unten), verkirzte Diagnose, Geschwindigkeitssignal
B Diagnose - Die Diagnoseroutine erlaubt eine extensive Uberpriifung aller Encoderkomponenten auf fehlerfreie
routine: Funktionstiichtigkeit. Wenn Fehler durch die Diagnoseroutine festgestellt werden, kommen diese mit

dem Alarmbit zur Anzeige. Die Routine wird bei jedem Einschaltvorgang durchlaufen und muss hier
nicht separat eingeschaltet werden.
Eine umfangreiche Diagnose erfolgt in den Diagnosebytes 62-63 (siehe herstellerspezifische

Diagnose).
W Skalierungs- Die Skalierungsfunktion gibt die Parametrierung der Auflésung und der Gesamtschrittzahl frei.
funktion: Diese Funktion wird nur bei Anderung der Parameter Auflésung und Gesamtschrittzahl wirksam.

Nach Freigabe der Skalierungsfunktion wird der Positionsistwert neu berechnet und ausgegeben.

B Geschwindig- Das Geschwindigkeitssignal wird im Kapitel 5.2 ausfihrlich behandelt.

keitssignal:
W Verkirzte Bedingt durch Marktanforderungen, nicht jede SPS unterstiitzt 63 Diagnosebytes, wurde mit der
Diagnose: verklrzten Diagnose (16 Bytes) diesem Sachverhalt Rechnung getragen.

5.2 Hinweise zum Geschwindigkeitssignal

Allgemeine Angaben zur Konfiguration F3:

- Positionsdaten und Geschwindigkeit

- 64 Bit In/Out - Daten

- Class 2 Funktionalitat wird im vollen Umfang unterstiitzt (siehe auch Konfiguration F1)

- Aktualisierungsrate des Positionswertes ca. 700 us

- Ubernahme des Referenzwertes dauert ca. 3 s

- Der Geschwindigkeitswert wird nur dann ausgegeben wenn ein giiltiger Parametersatz
programmiert wurde.

Die Berechnung des Geschwindigkeitssignal erfolgt unabhangig von den programmierten Parametern fiir Aufldésung und
Gesamtschrittzahl! Zur Berechnung werden die tatséchlichen physikalischen Istwert-Positionen zum Zeitpunkt t1 und t1+x
verwendet. Codiererintern wird je nach Einstellung des Parameters "Velocity Unit" mit zwei verschiedenen Zeitbasen gearbeitet.

Velocity Unit Zeitbasis
Steps/10ms ims
Steps/100ms 10ms

Das ausgegebene Geschwindigkeitssignal ist das arithmetische Mittel Giber 16 MeRwerte. Das berechnete
Geschwindigkeitssignal wird bei der Zeitbasis T = 1ms alle 16ms und bei der Zeitbasis T = 10 ms alle 160 ms ausgegeben.

-10 -
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Berechnung der Drehzahl:

5. Betriebsparameter fur Class 1/2 Winkelcodierer (DDLM_Set_Prm)

Einstellung: Velocity Unit = Steps/100 ms
Drehzahl [min*'] = Angezeigter Wert x 10 x 60 / 65536

Angezeigter
Drehzahl Wert [hex]
4000 min-1 |6AAAA

3000 min-1 |50000

2000 min-1 |35555

1000 min-1 [1AAAA

500 min-1  |D555

100 min-1  [2AAA

10 min-1 444

Einstellung: Velocity Unit = Steps/10 ms
Drehzahl [min*] = Angezeigter Wert x 100 x 60 / 65536

Angezeigter
Drehzahl Wert [hex]
4000 min-1 |AAAA

3000 min-1 |8000

2000 min-1 5555

1000 min-1 |2AAA

500 min-1  [1555

100 min-1 (444

10 min-1 6D

Overflow = 8888 8888 (32-Bit-Wert) bei Drehzahlen = 4000 min‘*
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TV 5. Betriebsparameter furr Class 1/2 Winkelcodierer (DDLM_Set_Prm)
Zugriff auf die E/A-Daten des Codierers

Da es in Steuerungen wie der S7 von Siemens keine E-/A-Datentypen mit 8 Byte Lange gibt, miissen bei Konfiguration F3 (8
Byte Eingangsdaten und 8 Byte Ausgangsdaten) die Daten mit den Systemfunktionen SFC14 und SFC15 abgeholt werden.
Sie sind in den Steuerungen vorhanden und kénnen in den OB's, FB's oder FC's aufgerufen werden.

Als Parameter mussen Sie neben einem Enable-Merker (hier: TrueFlag) und einer Variablen fir den Returnwert (hier:
RetVal), die in der Hardwarekonfiguration vergebene E/A-Adresse lbergeben (hier: 90, bzw. 5A ).

Die Eingangsdaten stehen dann am Bausteinausgang "RECORD" des SFC14 zur Verfligung, die Ausgangsdaten miissen am
Bausteineingang "RECORD" des SFC15 ubergeben werden. Der Parameter RECORD ist vom Typ Any-Pointer und muR3 ein
Zeiger auf ein 8Byte grofl3es Array sein.

Gibt man hier wiederum einen Zeiger auf die vergebene E/A-Adresse an, so stehen die Daten anschlieend im E/A-
Peripheriebereich unter dieser Adresse zur Verfiigung.

Sie kénnen dann auch in der Variablentabelle an diesen Adressen beobachtet werden.

Hetzwerk 1: Eonsistente Daten mit Hilfe des S5FCl4d aus einem 3lave lesen

SFC14
FET VAL [=gRerial

"TrueFlag™ —EN
P#E 0.0 B ___
E/A-Adresse 90 ———— T#l6#54 —{LADDR FECORD —¥TE &

ENOQ f

poCooooOOoE
Hetzwerk 2i: Eonsistente Daten mit dem 3FC15 in einen 3lave schreiben

"DPUE_DAT™

"TrueFlag™ —EN

W#lE#Es —{ LADDE
FET VAL [=gRerial

F#4 90.0 B
YTE & — RECORD ENO =

Zeiger auf A-Adresse 90
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6. Diagnosemeldungen (DDLM_Slave_Diag)

6.1 Standarddiagnoseinformation (Octet 1-6):
Detailbeschreibung siehe DIN 19245 /4/
(Hinweis: Octet 5,6: Herstellerkennung: 1963 hex)
Die Herstellerkennung ist hinterlegt bei der PNO und identifiziert den Teilnehmer als TWK-Winkelcodierer der
Modellreihe KBD/ KRD.

6.2 Geratebezogene Diagnose
In dem Bereich Octet 7 bis max. 244 (lt. Standard /4/) kann der DP-Slave seine spezifische Diagnose ablegen.

Diagnoseinformationen (DDLM_Slave Diag)
Diagnose Octet Parameter Daten Gerate -
Nummer Klasse
8 Alarmmeldungen 4: Speicherfehler 1,2
0: Codeverlauf
1: Klasse 2 Funktion
2: Diagnoseroutine
9 Betriebsart 3: Skalierungsfunktion 1,2
6: Einheit des
Geschwindigkeitssignals
7: Kurze Diagnose: 16 Byte
10 Encodertyp 01 hex: Absoluter Multitourcodierer 1,2
11(MSB) - 14 (LSB) Auflédsung 1 to 65536 (S/U) 1,2
15 (MSB) - 16 (LSB) MeR bereich 1 - 4096 Umdrehungen 1,2
Ende der Diagnosedaten fur Klasse 1 Codierer und bei kurzer Diagnhose!
17 Zuséatzliche Alarmmeldungen 2
18- 19 Unterstitzte Alarmmeldungen|4: Speicherfehler 2
20 -21 Warnmeldungen 2
22 -23 Unterstitze Warnmeldungen 2
24 - 25 Profilversion z. B. 01.00 2
26 - 27 Softwareversion z. B. 01.00 2
28-31 Betriebszeit FFFF FFFFhex 2
32-35 Offset-Wert O00FF 230Fhex 2
36 - 39 Hersteller-Offset-Wert nicht implementiert 2
40(MSB) - 43(LSB) Auflésung (S/U) 1-65.536 S/U 2
44(MSB) - 47(LSB) Gesamtschrittzahl 1 - 268.435.456 Schritte 2
48 - 57 Seriennummer 2A2A2A2A2A2A2A2A2A2A hex 2
58 - 59 Resenviert 00 00 hex 2
60 - 63 Herstell.erspeziﬁsche siehe unten 5
Diagnose
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6.2.1 Herstellerspezifische Diagnose (Octet 60-63)

Herstellerspezifische
Diaghose - Octet Bit Definiton Bemerkung Fehlerbeseitigung
Nummer
60 0-7 [resendert
61 0-7 [resenvert
0 ErfEE EEPROM Fehler Reset Codierer
1 ErrMSA MSA Fehler Reset Codierer
62 2 ErmXRAM Fehler externes RAM Reset Codierer
3 ErrfExp Fehler Anschlusshaube Reset Codierer
4 IniFlg Neuinitialisierung EEPROM
5-7 [reseniert
0 ErmrCRCO CRCO Fehler Neuprogrammierung und
erneutes Hochfahren des
Codierers
1 ErmrCRC1 CRC1 Fehler Neuprogrammierung und
erneutes Hochfahren des
Codierers
2 ErrPar Falscher Wert fur die Anzahl |Neuprogrammierung
der Umdrehungen
63 3 ErrSkal Skalierungsfehler Wird von der Kommunikation
abgedeckt
4 ErrMem ROM-Code Fehler Reset Codierer
5 Errint Interner Controllerfehler Reset Codierer
6 ErrPre Fehler Referenzwert Eingabe des Referenzwertes*
innnerhalb des
Wertebereiches: 0 bis
Gesamtschrittzahl-1
7 ErrStat Unbekannter Auftrag von der |OrdnungsgemaéalRer Auftrag
Kommunikation wvon der Kommunikation

* Bei Eingabe eines fehlerhaften Presetwertes muss vor dem Setzen eines korrekten Presetwertes das Preset-Control-Bit 31 (sieh
Kapitel 4.2) auf Null gesetzt werden.

6.2.2 Beispiel fur eine Diagnosemeldung

Diagnose in Hexadezimalformat

Octet |1 |2 |3 |4 |5 |6 |7 |8 |9 |1o |11 |12 |13 |14 |15 |16

00-15 00 |oC (00 |02 19 |63 |39 |0O (02 (01 OO |01 (OO OO |10 (OO
16-31 00 |00 |10 OO OO OO (OO |01 (OO (O1 |[OO |FF |FF |FF |FF |OB
32-47 27 |EA |D4 (00 |00 OO (OO (OO |01 (OO |00 |10 |[OO (OO 0O [2A
47-63 2A [2A |2A |2A |2A |2A |2A |2A |2A |00 (00 (OO0 |00 |00 |00
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6. Diagnosemeldungen (DDLM_Slave Diag)

Diagnose
Octet Parameter Daten Bemerkung
Nummer
01 00 hex
02 0C hex Ansprechiiberwachung aktiviert Bit 2 fest
. auf 1
1-6 Stanld?rd-Dlignose- 03 00 Tox
niormation 04 02 hex Parametrierung durch Master mit Adresse
2
05 - 06 1963 hex Ident-Nummer KBD/ KRD
7 Erweitertes Headerbyte |39 hex 63 Diagnose Bytes
8 Alarmmeldungen 00 hex Kein Alarm
OA hex CW, Klasse 2, Diagnose: nein,
9 Betriebszustand Skalieru_ng:_ja, Einheit des
Geschwindigkeitssignales: steps/ 10ms,
keine verkirzte Diagnose
10 Encodertyp 01 hex Absoluter Multiturn Codierer
11-14 Auflésung 10000 hex 65536 Schritte/Umdrehung
15-16 Messbereich 1000 hex 4096 Umdrehungen
17 Zusatzliche 00 hex kein Arlarm
Alarmmeldungen
18-19 Unterstitzte 0010 hex Speicherfehler wird unterstitzt
Alarmmeldungen
20-21 Warnmeldungen 0000 hex wird nicht unterstitzt
2923 Unterstttzte 0000 hex wird nicht unterstutzt
Warnmeldungen
24-25 Profil - Version 01.00 Hardwarewersion: 1.00
26-27 Software - Version 01.00 Softwareversion 1.00
28-31 Betriebszeit FFFFFFFF hex
32-35 Offset-Walue 0B27EAD4 hex Offsetwert
36-39 Hersteller Offset Wert  [00000000 hex wird nicht unterstutzt
40-43 Auflésung 00010000 hex 65536 S/U
44-47 Gesamtschrittzahl 10000000 hex 268.435.456 Schritte
48-57 Seriennummer 2A2A2A2A2A2A2A2A2A2A hex
58-59 Reseniert 0000 hex
60-63 Herstellerspezifische  |00000000 hex kein Fehler
Diagnose
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7. Simatic Step7

Dieses Kapitel erlautert die Vorgehensweise zum Einbinden des TWK-Winkelcodierers in den Profibus einer Siemens-S7-Steuerung,
sowie den Aufbau und die Nutzung der Beispielprogramme fiir Step7. Grundlage der Dokumentation ist die Step 7 Version 5.0.

7.1 Einbinden des TWK-Profibus-Winkelcodierers
Vorausetzungen: Sie haben eine Hardwarekonfiguration gemaf Ihres Steuerungaufbaus erstellt und ein Profibus-Subnetz installiert.
7.1.1Installation der GSD-Datei

- SchlieBen sie alle Projekte in der Hardwarekonfiguration.
- Legen Sie die von TWK mitgelieferte Diskette in Ihr Laufwerk ein.
- Wahlen Sie in der Hardwarekonfiguration unter Extras, Neue GSD installieren.

- Wahlen Sie die Ihrem Winkelcodierer entsprechende GSD-Datei auf der Diskette aus:
Version mit Steckeranschluf3: z.B.: KBDL16.GSD, KRDL28.GSD
Version mit AnschluBhaube: z.B.: KBDZ16.GSD, KRDZ28.GSD

- Aktualisieren Sie den Step7-Hardwarekatalog lber Extras, Katalog aktualisieren.

7.1.2 Installation des TWK-Winkelcodierer Symbols

Durch die Installation des TWK-Winkelcodierer Symbols wird Ihr Codierer in der Hardwarekonfiguration nicht als unbekannter
Teilnehmer dargestellt sondern erhélt das Aussehen Ihres Winkelcodierers. Fur die Funktion des Winkelcodierers ist dies jedoch
nicht von Bedeutung.

Zur Installation des Symbols (Bitmap) kopieren Sie die Datei: KBD_L_an.BMP oder KBD_Z_an.BMP (bzw. KRD_L_an.BMP oder
KRD_Z_an.BMP) von A:\Bitmaps\ in das Verzeichnis C:\Siemens\Step7\S7Data\NSBMP\ (falls C: ihr S7-Laufwerk ist). Die Symbole
erscheinen erst nach einem Neustart des Simatic Managers.

7.1.3 Auswahl des TWK-Winkelcodierers aus dem Step7 Hardwarekatalog

- Nach dem Offnen des Hardwarekataloges finden Sie unter Profibus-DP, Weitere Feldgerate, Encoder die TWK-Profibus-
Winkelcodierer z. B.: TWK KBD/L - 16 Bit
TWK KBD/Z - 16 Bit
TWK KRDI/L - 28 Bit
TWK KRD/Z - 28 Bit.

- Offnen Sie nun lhr Projekt, markieren Sie den Bus und binden Sie den Winkelcodierer durch einen Doppelklick auf die
entsprechende Zeile im Hardwarekatalog (z.B. TWK KBD/L - 16 Bit) in den Bus ein.

7.1.4 Konfigurieren des Winkelcodierers

Nachdem der passende Codierertyp im Hardwarekatalog
ausgewahlt worden ist, erscheint das folgende Fenster
zur Anwahl von Codiererfunktionalitédt und Auflésung.
Wahlen Sie hier entsprechend lhren Anforderungen —
Classl oder Class2 Funktionalitat und 16-, 32, 64-Bit 32 Bit In/Dut 32

Auflésung . (Vergl. Kapitel 3) E::Eg% ‘ISE E:: :2::83:

Clazz 1 32 BitIn
Clazz 1 16BitIn

" o

Abbrachen | Hilfe |

Auswahl der Sollkonfiguration
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7. Simatic Step7

7.1.5 Profibus-Adresse
vergeben

Haben Sie lhre
Sollkonfiguration ausgewahlt
erscheint das folgende
Fenster, in dem Sie die am
Codierer eingestellte
Profibus-Adresse angeben
mussen. Fur die Beispiel-
programme wéhlen Sie hier
bitte Adresse 123 fir den
ersten und Adresse 122 fir
den zweiten Codierer.
Hinweis: Die Profibus-
Adresse des Codierers wird
bei der Haubenversion uber
Dip-Schalter (Siehe Kapitel
2.2) und bei der
Steckerversion per Software
eingestellt (Siehe Kapitel
7.2).

Wabhlen Sie auBerdem im Feld
Subnetz lhren projektierten
Profibus an und verlassen Sie
das Fenster mit OK.

Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle ENCODER KRD Haube

&llgemein  Parameter l

Adresse:

Uberragungsgeschwindigkeit: 1.5 Mbit/s

Subnetz:

1.5 hbitdz |
Eigenzchaften... |

PROFIBLIS]

Abbrechen Hilfe

AnschlieRend erscheint der Codierer als Teilnehmer in Ihrem Profibus. Dies kénnte je nach Konfiguration und Adresse so aussehen:

[ ﬂ HW Konhg - [SIMATIC 300-5tation[1] [Konbhiguration]

E||]|] Station Bearbeiten Einfugen Zielsystem  Anzicht  Egtraz Fenster  Hilfe

D23~ ® [ & B

| sinfeal D@ 28 w2

Kl

Doppelklick zum
Vergeben der
Diagnose-Adresse
(Siehe 7.1.8)

4= J [123] Twk KRD/Z - 28 Bit

Steckplatz
&

2%

B Baugruppe ¢ DP-Kennung | Bestellnummer

E-Adrezze

A-Adrezze

K.ommentar

Cile & SR e lient N

Doppelklick zum Einstellen

der E/A-Adressen um zum
Parametrieren (Siehe 7.1.6
und 7.1.7)

Der Wert fir Baugruppen / DP-Kennung ergibt sich aus der ausgewéhlten Konfiguration. Die Werte fir E/A-Adresse sind Defaultwerte

die je nach Steuerung variieren.

-17 -



TVVIK_ 7. Simatic Step7

7.1.6 Einstellen der E/A- Eigenschaften - DP-Slave
Adressen (S7-Adressen)

Adresse / Kennung ] Parametrieren |
Ein Doppelklick auf die Zeile
"Steckpla_tz 0" liefert das E/ Top:
Fenster Eigenschaften DP-
Slave mit den Registern Auzgang
Adresse / Kennung und Adrezze Laniae: Einheit: F.onsistent Liber:
Parameterieren. Im Register : = - " -
Adresse / Kennung miissen Anfang: |'IEIEI |2 :I |Wnrte J |gesamte LangeJ
unter Ausgang (nur bei Class Ende: 103
2 Codierer) und Eingang die : I—Zl
Adressen fur den Codierer r L
vergeben werden, unter i
denen dieser in der S7 Eingang
angesprochen werden soll. Adresze: Lange: Einheit: F.ongistent uber:
Die anderen Eintrage dieses Anfand: 100 = wart - be L -
Registers sollten nicht ang: | | :l | e J |gesame angeJ
verandert werden. Die Ende: 103
folgende Abbildung zeigt M
dieses Register 2 '
beispielsweise fiir einen Class K ammentar
2 Codierer mit 32-Bit — [Hersteller spezifische Daten, max.
Auflosung. | 14 Byte hexadezimal, durch K.omma
Fir das Beispielprogramm oder Leerzeichen getrennt]
geben Sie bitte fir Ausgange
und Eingénge Adresse 100

Direkteingabe. .. |

ein.
Abbrechen Hilfe
7.1.7 Parametrieren des Eigenschaften - DP-Slave

Winkelcodierers

. &diesse £ Kennung  Parametrieren l
Uber das Register

Parametrieren gelangt man in Parameter et
das folgende Fenster, in dem .
man die Eigenschaften des = } e
Winkelcodierers festlegen e e e . .
kann. Gezeigt werden die i] Code sequEnce Increasing clockwize
Parameter eines Class 2 - Z] Class 2 functionality Supported
Slaves. Beim Class 1 - Slave ] Commigzioning diagnostics Mot supported
ist hier nur der Parameter Z] Scaling function status Dizabled
Code sequence einstellbar. Z] Velocity unit Stepz/10 ms
(Siehe Kapitel 5) ] Shart diagnostic 16 Byte Mot supported
Z] Singleturmn rezolution E553E
Z] Total measuring steps 263435456
-+ Hex-Parametrierung
Z] Usger_Prm_Data [0 biz 7) 00.02,00,01,00,00,10,00
Z] Usger_Prm_Data (3 biz 15 (0,00,00,00,00,00,00,00
Z] Usger_Prm_Data [16 biz 21) 0,00,00,00,00,00

Abbrechen Hilfe
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7.1.8 Diagnose-Adresse einstellen

Die Einstellung der Diagnoseadresse ist nur erforderlich wenn innerhalb des S7-Programms die speziellen Profibus-
diagnosefunktionen genutzt werden.

Damit innerhalb des S7-Programms auf den Diagnosebereich des Winkelcodierers zugegriffen werden kann, ist es erforderlich
diesem eine spezielle S7-Diagnoseadresse zu vergeben. Diese kann im gesamten Peripheriebereich der Steuerung liegen. Sie
belegt also keine Ein-/Ausgangsadressen.

Durch einen Doppelklick auf das Codierersymbol erscheint das Fenster Eigenschaften DP-Slave mit dem Register Allgemein.

Fir das Beispielprogramm geben Sie bitte die Diagnoseadresse 200 fur den 1.Winkelcodierer und 202 fiir den 2.Winkelcodierer
an.

Eigenschaften - DP-5lave
Allaemein l
B augruppe
B eztellnummer: G50-0atei [Typdatel]: KFRDZ23.G50
Farnilie: Encoder
DP-Slave-Typ: Tw/k KRDAZ - 28 Bit
Bezeichhung: |TwK KRDJZ - 25 Bit
Adrezzen T eilnehmer/td aztersystem

Diagnozeadresse; 200 PROFIEUS... 123

[ 1]

SYMCAFREEZE-Fahigheiten

[ [ WV Ansprechibensachung

K.ommentar;

Abbrechen | Hilfe |

Nach der Bestatigung mit OK ist der Winkelcodierer konfiguriert und parametriert.

Die Hardwarekonfiguration kann nun Ubersetzt und in die S7 tbertragen werden.

7.2 Einstellung der Teilnehmeradresse beim Winkelcodierer in Steckerversion

Eine Einstellung der Adresse des KBD/ KRD in Steckerausfihrung ist unter S7 mit einer Profibus-Protokoll-fahigen MPI-Karte von
Siemens (z.B.: CP5611) mdglich.

Die Voraussetzungen zur Vergabe einer neuen Adresse sind laut Siemens:

1. Es befindet sich kein DP-Master am PROFIBUS-Netz.

2. Im PROFIBUS-Netz existiert mindestens ein DP-Slave.

3. Sie haben bereits jedem DP-Slave des PROFIBUS-Netzes eine PROFIBUS-Adresse
direkt zugewiesen.(entweder durch Software Uber DirektanschluR PG - DP-Slave
oder durch Schaltereinstellung am DP-Slave; Zuweisung ist DP-Slave-abhéngig,
deshalb siehe Handbuch zum DP-Slave)

4. Sie haben das Programmiergerat tber eine Stichleitung an das PROFIBUS-Netz
angeschlossen (siehe Handbuch zum DP-Master).

(Siehe Online-Hilfe unter "Zielsystem/Profibus-Adresse vergeben" im Simatic Manager)
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D.h. ist der Winkelcodierer nicht einziger Slave an der Profibus/MPI-Karte, so missen alle im Bus befindlichen Slaves eine
eindeutige

(nur einmal vergebene) Adresse besitzen und der Master (S7-CPU) muss vom Bus getrennt sein. Es ist also beispielsweise nicht
moglich zwei Winkelcodierer mit der Adresse 123 gleichzeitig am Bus anzuschlieBen und dann einem von beiden eine neue
Adresse

zuzuweisen.

Ist der Winkelcodierer, dessen Adresse gedndert werden soll, vorher schon einmal im Busbetrieb gewesen, so muss dieser einmal
spannungslos geschaltet werden, bevor er auf eine neue Adresse eingestellt werden kann.

Die Adresseinstellung wird im Simatic-Manager unter “Zielsystem, Profibus-Adresse vergeben" vorgenommen. Ist der Winkel-
codierer mit der Profibus/MPI-Schnittstelle Ihres Programmiergerates verbunden so erscheint der abgebildete Diaglog.

: PROFIBUS-Adresze vergeben E

Aktuelle PROFIBUS-Adesze: (123 -

MHeus PROFIBUS-Adresse:

] I l:llgernehmenl Abbrechen | Hilfe

Dieser zeigt die momentane Adresse des Codierers und fordert zur Eingabe der neuen Profibus-Adresse auf. Bestatigen Sie diese
mit Ubernehmen, so wird die neue Adresse nullspannungssicher im Codierer abgespeichert. AnschlieRend zeigt der Dialog die
neue Adresse als aktuelle Adresse an.

7.3 Beispielprogramme

Auf der von TWK mitgelieferten Diskette befinden sich im Pfad \S7_BSP\ mehrere S7-Archivdateien die von TWK erstellte S7-
Beispielprogramme fir das Arbeiten mit dem TWK-Profibus-Winkelcodierer enthalten. Die Programme wurden fur eine CPU315-
2DP

entwickelt und so gehalten, dal3 keine weitere Peripherie, als ein TWK-Profibus-Winkelcodierer bendtigt wird.

Auf der Diskette befindet sich je ein Projekt flir Winkelcodierer mit Class 1 Funktionalitat und Winkelcodierer mit Class 2 Funktionalitat.
Jedes Projekt enthalt mehrere Programmordner fur unterschiedliche Anwendungsfalle. Unterhalb der Programmordner befinden
sich die standardmagigen Ordner “Quellen” und “Bausteine”.

Die TWK-Beispiele enthalten nur Bausteine die mit dem KOP/FUP/AWL-Editor erstellt worden sind. Die Erstellsprache war FUP.
Innerhalb der Bausteine wird umfangreiche Dokumentation anhand von Netzwerkkommentaren zur Verfliigung gestellt.

Fur die Funktion dieser Programme auf Kundenanlagen/-steuerungen kann TWK keine Garantie ibernehmen.

Programme in den Archivdateien:

- TWKDPCL1.ARJ: Class 1 Projekt mit den Programmordnern Diagnose und Istwert, Kommentare in deutsch
- TWKDPCL2.ARJ : Class 2 Projekt mit den Programmordnern Diagnose, IstRef und Istwert, Kommentare in deutsch
- DP_C1_GB.ARJ: Class 1 Projekt mit den Programmordnern Diagnose und Istwert, Kommentare in englisch
- DP_C2_GB.ARJ: Class 2 Projekt mit den Programmordnern Diagnose, IstRef und Istwert, Kommentare in englisch

7.3.1Das Projekt TWKDPCL1

Das folgende Bild zeigt die Programmordner des Class 1 Projektes:

#l-{z1] Diagl
-z Diag2
H-{z7] lstwert

Programm Istwert : Das Programm Istwert besteht nur aus einem OB1 und soll kurz zeigen, wie innerhalb des S7-Programms auf
den Positionsistwert des Winkelcodierers zugegriffen wird.

Programm Diagl1: Das Programm Diagl beinhaltet zuséatzlich zum Programm Istwert die Fehlerbehandlung fur einen Class 1
Winkelcodierer. Es enthdlt u.a. den OB86 zur Erkennung eines Ausfalls des Winkelcodierers und den OB82 zur Erkennung einer
Diagnoseanforderung des Winkelcodierers. Zum Auslesen des Diagnosebereichs wird die Step7 Systemfunktion SFC13 verwendet.
(Der Diagnosebereich des Class 1 Winkelcodierers betragt 16 Byte. Siehe Kapitel 6)

Programm Diag2: Das Programm Diag2 bietet die gleiche Funktionalitat wie Diagl, ist jedoch flr zwei Winkelcodierer ausgelegt.
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Innerhalb eines jeden Programms kann zwischen Funktionen fur einen 16- oder 32-Bit breiten Winkelcodierereingang gewahit
werden. Hierzu wird einfach entweder die 16- oder die 32-Bit Funktion mit einem “1"-Signal (Eins-Merker M 0.1) am EN - Eingang
versorgt und die nicht benétigte Funktion mit einem “0”-Signal (Null-Merker M 0.0) beschaltet.

7.3.2 Das Projekt TWKDPCL2

Das Class 2 Projekt enthalt die folgenden Programmordner:

=7 |etwert

Programm Istwert: ldentisch mit Class-1-Programm

Programm IstRef: Das Programm IstRef enthalt das Auslesen des Positionsistwertes und zusatzlich das, bei der Class 2 Funktionalitat
mogliche, Setzen eines Referenzwertes.

Programm Diagl: Das Programm Diagl enhélt analog zu Diagl aus dem Class 1 Projekt die Fehlerbehandlung eines Class 2
Codierers. Der Umfang des Diagnosebereichs ist hier 63 Byte.

Programm Diag2: Diag2 ist dann wieder die auf zwei Winkelcodierer erweiterte Variante von Diagl.

7.3.3 Installation der Beispielprogramme

\Vorraussetzungen:

- Sie haben ein Projekt angelegt und darin eine Steuerung mit ihrer Hardwarekonfiguration eingefigt.

Dies konnte beispielsweise so aussehen: .45
=Bl SIMATIC 300-Station(1)
- =-[@ crPums2oR0)
=z 57-Programm(1]
{E] Quellen

Sie haben in der Hardwarekonfiguration einen oder zwei Winkelcodierer mit den folgenden Einstellungen an ein Profibus-
Subnetz angeschlossen (Siehe Kapitel 7.1).

Erster Winkelcodierer: Profibusadresse 123
Ein-/Ausgénge: ab Adresse 100
Diagnoseadresse: 200

Evtl.: Zweiter Winkelcodierer: Profibusadresse 122
Ein-/Ausgénge: ab Adresse 110
Diagnoseadresse: 202

Installation:

- Wihlen Sie im Simatic Manager Datei, Dearchivieren. Andern Sie den Dateityp in *.arj und wahlen Sie auf der mitgelieferten
Diskette im Verzeichnis \S7_BSP\ das Class 1 oder Class 2 Projekt aus.

- Im n&chsten Fenster geben Sie lhr Projektverzeichnis an (normalerweise S7proj) .

- Durch Ubernahme mit OK wird das Dearchivierungsprogramm gestartet. Nach dessen Beendigung finden Sie in lhrem S7-
Projektverzeichnis lhr ausgewéhltes TWK-Beispielprojekt.

- Wenn Sie nun Datei, Offnen , Projekt anwahlen, erhalten Sie eine Liste der auf Ihrem System vorhandenen Projekte.
Sollte das Beispielprojekt hier noch nicht vorhanden sein, so wahlen Sie Durchsuchen und suchen Sie die Datei
TWKDPCL1.s7p (bzw. TWKDPCL2.s7p) unter dem TWK-Beispielprojekt.

- Offnen Sie das Beispielprojekt, so daR Sie nun beide Projekte, Ihr eigenes und das Beispielprojekt, gedffnet haben. Dies
kdnnte dann zum Beispiel wie in der Abbildung auf der néchsten Seite aussehen .

- Wahlen Sie einen untergeordneten S7-Programmordner des TWK-Beispielprojektes aus. ( Hier entweder Diagl, Diag2,
IstRef oder Istwert. Siehe auch: Kapitel 7.3.1)
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7. Simatic Step7

EE‘ DP_CLAS2 - <5tandardhierarchie. Offline> [Projekt] -- C:ASIE ..

E-£3h DP_CLAS2 B Huellen =
Elﬂ SIMATIC 300-5tation(1] | J<f Bausteine
=-[@ CPU31S-2DP(1)

== 57-Programm(1]
(B Quellen

- Mi[=] E3

3 Bauszteine

[=tRef
H-{z7] lstwert

Kopieren Sie alle Bausteine des Behélters Bausteine aus dem ausgewahlten Programmordner ( z.B. Diagl aus TWKDPCL2 ) in
den noch leeren Bausteinbehdlter Ihres eigenen Projektes ( z.B. S7-Programm(1) aus DP_CLAS2 ). (Anmerkung: Jeder
Bausteinbehalter, auch ein leerer, enthalt mindestens einen OB1, dieser ist nattirlich ebenfalls leer und kann somit tiberschrieben
werden.)

Haben Sie einen Class 2, 16-Bit Winkelcodierer installiert und das Programm IstRef oder Diag1/2 ausgewahlt, so missen
Sie zum Setzen des Referenzwertes, den FB10 im OBL1 freischalten, d.h. den EN-Eingang mit M 0.1 versorgen und den (die)
FB11 sperren, also den EN-Eingang mit M 0.0 beschalten.

Ersetzen Sie eventuell den M 1.0 - Meldung quittieren und den M 10.0 (und M 10.1 bei zwei Winkelcodierern) - Setzen des
Referenzwertes, durch Ihre Signale.

Ubertragen Sie alle Bausteine in die Steuerung.

Rufen Sie nun den OB1 in der Online-Ansicht auf und schalten Sie Test, Beobachten ein um sich die aktuellen Werte des
Winkelcodierers am Monitor anzeigen zu lassen.

Nur fir Programm IstRef und Diag1/2: Tragen Sie einen Referenzwert in DB100 Datendoppelwort 0 (fur den 2.Winkelcodierer
DB100 Datendoppelwort 8) ein und setzen Sie diesen mit dem M 10.0 (bzw. M 10.1). Liegt der Referenzwert auRerhalb des
parametrierten MelRbereichs des Winkelcodierers, so wird die entsprechende Fehlermeldung im OB1 gesetzt.

7.3.4 Erlauterungen zu den Beispielprogrammen

In jedem Programmordner befindet sich eine Symboltabelle, die alle globalen Variablen des Maximalausbaus (Class 2 Projekt,

Programm Diag?2) enthalt.

Im Folgenden wird die Programmstruktur dieses Maximalausbaus erlautert. Die Referenzdaten liefern die folgende Ubersicht: (In

den runden Klammern befindet sich immer der symbolische Name)

=] 57-Programm

Durch die Systemfunktion SFC13 wird immer der gesamte Diagnosebereich des gestdrten Winkelcodierers ausgelesen (16 Byte

=-0 OB <mazimal; 305

=0 OBA2 <maximal: 116>

=0 OB8E <maximal: 323

..... O DB100ReferenzData) [26]

..... O FE10SetReE), DB10[SetReME_IDB1] [28]
----- O FB11[5etRef32), DB11[SetRef32_IDE1] [30]
----- O FB11[5etRef32), DB21(SetRef32_IDEZ] [30]
----- O DE120(FaultDB) [26]

..... O DB121[EncoderFaultDE] [26]

Zyklisches Programm:

- Einlesen des Istwertes

- Setzen des Referenzwertes (nur Class2) fur
16- Bit (FB10) bzw. 32-Bit (FB11)

- Fehlermeldungen aus OB82

- Fehlermeldungen aus OB 86

=0 FB13[FeadDiag32). DE13({ReadDiag3z_IDE1)]

Der OB82 wird durchlaufen, sobald ein DP-
Slave eine Diagnoseanforderung stellt (bei
kommendem und gehendem Ereignis). Im
OB82 werden durch den FB13 bzw. SFC13
die Diagnosedaten abgeholt. Gemeldet
werden die Fehler im OBL1.

..... O FC1B[SearchSlave] [32]
..... O FC1B(SearchSlave] [32]

Der OB86 wird vom System u.a. bei Ausfall
eines DP-Slaves (z.B. Stromausfall) aufgerufen
(bei kommendem und gehendem Ereignis). Im
FC16 wird der ausgefallene Codierer ermittelt
und im OB1 zur Anzeige gebracht.

bei Class 1 und 63 Byte bei Class 2). Die Adresse dieses Slave liefert der OB82 in seinen Lokaldaten.

Es werden nur die herstellerspezifischen Fehlermeldebits ausgewertet und von diesen nur diejenigen, die im Data Exchange
Mode (im normalen Busbetrieb) auftreten kdnnen. Fehler, die nur im Busanlauf auftreten, kdnnen durch den OB82 nicht erkannt
werden. In diesem Fall missen die Fehlermeldungen Uber die Funktion Hardware diagnostizieren des Step7 Paketes ausgelesen

werden.
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Anhang: Begriffe Winkelcodierer

Parameter: Erklarung

Aufldsung - Schritte/360°:  Die Auflésung gibt die Anzahl der Schritte pro Umdrehung (360°) an.
MeRbereich: Der Mefbereich gibt die maximale Anzahl der Umdrehungen an. Die Angabe der Umdrehungen

muf in 2"-Potenzen erfolgen.

Gesamtschrittzahl: Die Gesamtschrittzahl ergibt sich wie folgt:

Gesamtschrittzahl = Auflésung x Melbereich

Codeverlauf: Der Codeverlauf gibt an, in welcher Drehrichtung der Ausgabecode des Codierers steigenden

Werten entspricht. In Abhangigkeit von der Drehrichtung wird unterschieden:

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

Referenzwert: Der Referenzwert ist der Wert , der nach der Funktion Referenzwert setzen als Positionsistwert des

Codierers anliegt.
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