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Diese Spezifikation beschreibt die vom TÜV-Nord zertifizierten Neigungssensoren mit 
ihren Varianten. Etwaige Änderungen in der Artikelbezeichnung, wie z.B. andere 
Messwinkel, Stecker- oder Kabelanschluss und auch andere Varianten etc. beeinflussen 
nicht die CANopen Funktionalität, so dass diese Spezifikation ihre Gültigkeit behält. 
Spezielle CANopen Safety Profile werden ggf. in einer gesonderten Spezifikation 
beschrieben. 

Sicherheitshinweise 

Geltungsbereich 

Dieses Anwenderhandbuch gilt ausschließlich für Neigungssensoren mit CANopen Safety SIL2-

Schnittstelle: 

 - Typ: NBN / S3 

Dokumentation 

Folgende Dokumente sind zu beachten: 

 - anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers 

 - Dieses Anwenderhandbuch NBN12599 

 - Datenblatt Nummer NBN12054 

 - dem Gerät beiliegende Anschlussbelegung 

Bestimmungsgemäße Verwendung 

Die Winkel- und Wegaufnehmer und Neigungssensoren 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.  

Inbetriebnahme 

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

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

• Das Gerät darf nicht außerhalb der spezifizierten Werte betrieben werden. 

• Vor Inbetriebnahme der Anlage sind alle elektrischen Verbindungen zu prüfen. 

• Voraussetzung für einen sicherheitsrelevanten Betrieb ist ein fehlersicherer Master. Der fehlersichere 

Master wertet die redundanten Messwerte aus. Bei unzulässigen Differenzen oder bei Ausbleiben der 

Messwerte muss der Master so reagieren, dass Gefahrenzustände verhindert werden. 
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1 Bestimmung 

Der Sensor ist für den Einsatz in sicherheitsrelevanten Anlagen vorgesehen. Durch seinen 
robusten Aufbau kann der Sensor für Anwendungen in rauer Umgebung, wie Krane, Fahrzeuge, 
Sonnenkollektoren, Hebebühnen, Bauwerke etc. eingesetzt werden. Der Sensor ist für die 
Anschaltung an ein Steuerungssystem konzipiert, welches die Auswertung der über den CAN Bus 
sicher übertragenen Messwerte vornimmt und bei Fehlermeldungen oder bei Ausbleiben der 
Prozessdaten entsprechend der Relevanz des Fehlers reagiert und einen Gefahrenzustand 
verhindert. 

Der Kunde kann, bei Bedarf, auch die CANopen PDOs aktivieren - nicht safety - (Obj. 1800/1801). 

Diese unterliegen aber nicht den CANopen Safety Bedingungen! In regulären Fall werden bei 
Einsatz des NBN in einer Safety Umgebung diese Objekte nicht aktiviert. Die reguläre 
Profildefinition der CiA erlaubt die parallele Ausgabe von PDO und SRDO. 

2 Aufbau 

Der Sensor besteht aus einem redundant aufgebauten Neigungssensormodul. Die 
Neigungssensoren sind ein, zwei oder drei Achsen Beschleunigungssensoren im MEMS Technik, 
die auf die Schwerkraft ausgerichtet sind. 

Das Sensormodul wird an die jeweils vorliegende Messaufgabe optimiert. 

Das Sensormodul wird an ein Auswertemodul angeschlossen, das die Verarbeitung der 
Messsignale, wie Filterung, Plausibilitätskontrolle, Linearisierung und Kalibrierung der Messsignale 
durchführt und die Messwerte über das CANopen Safety Protokoll dem Anwender zur Verfügung 
stellt. 

Das Auswertemodul hat eine genormte Schnittstelle (SPI) zur Sensoreinheit, sodass verschiedene 
Sensoreinheiten mit dem Auswertemodul zusammen arbeiten können. 

3 Geräteausführungen 

Die Nomenklatur der Gerätebezeichnung ist im Datenblatt NBN 12054 definiert. 
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4 Dokumente 

EN 61508   Funktionale Sicherheit elektronischer Systeme. 

ISO 11898   CAN Interface. 

CiA DS 301   Application Layer and Communication Profile Version 4.02. 

CiA DS 304   Safety-Relevant-Communication. 

CiA DSP 305   Layer Setting Service. 

CiA DSP 310   Framework for safety-relevant communication Version 1.01. 

CiA DS 410   Device Profile for Inclinometer Version 3.0. 

EN 61508   Funktionale Sicherheit elektronischer Systeme 

EN 61000-6-2   Störfestigkeit für Industriebereiche 

EN 61000-4-2   EMV ESD 

EN 61000-4-2   EMV Burst 

EN 61000-6-4   Störaussendung 

EN 60068-2-6   Vibration Sinus 

EN 60068-2-27   Mechanischer Schock 

 

Zertifikate: 

NBN12651 SIL 2 Certificate TÜV Nord 

NBN12652 Testreport of certificate NBN12651 

NBN13607          Testreport of certificate NBN12651 (Additional tests) 

Testberichte: 

NBN13523 EN61000-4-4 (Burst) 

NBN13524 EN61000-4-2 (ESD) 

NBN13525 EN60068-2-64 (Vibration, noise) 

NBN13526 EN60068-2-27 (Shock) 

NBN13527 EN60068-2-6 (Vibration, sinusoidal) 

NBN13528 EN61000-6-4 (Emission) 

ZE13214          EN60068-2-52 (Salt mist, cyclic) 

ZE13215          EN60068-2-52 additional informations to ZE13214 

 

ZE13469 EN 60068-2-30 (Damp heat, cyclic) 

ZE13470 EN 60068-2-78 (Damp heat, steady state) 

ZE13471 EN 60068-2-78 and EN 60068-2-30 (Damp heat, steady state) 

 ZE14326   IEC 60529 und ISO 20653 (IP Schutzklassentest) 



Spezifikation Neigungssensor NBN Safety CAN 

NBN 12599 GD / Seite 8 

5 Elektrische Spezifikation 

5.1 Allgemein 

Die genaue elektrische Spezifikation muss dem Datenblatt NBN12054 und der 
Variantenspezifikation entnommen werden. 

 

1. Versorgungsspannung ................. 11 ... 36 VDC  

2. Leistungsaufnahme ...................... < 1,5 W 

3. Temperaturbereich ....................... - 40 °C bis + 85 °C 

4. Kommunikationsprofil.................... Full CAN Part A (11 Bit) CANopen 301 V 4.1 
     Neigungssensor CANopen DS410 V 1.2 
     CANopen Safety DSP 304 V 1.01 

 

 

5.2 Messsystem 

5.2.1 NBN / S3 mit ± 90° Messwinkel 

 

5. Anzahl der Achsen ………………. 1 

6. Messbereich ………………………. x-Achse ± 90° 

7. Aufllösung …………………………. 0,01° 

8. Genauigkeit ……………………….. ± 0,5° (Querneigung ± 3°) 
     ± 0,25° im Bereich ± 20° (Querneigung ± 3° 

9. Nullpunktfehler ……………………. ± 0,5° 

10. Querempfindlichkeit ……………… Zielspezifikation ± 0,2° im Bereich ± 5° 

11. Wiederholgenauigkeit ……………. ± 0,05° 

12. Einschaltdrift ………………………. ± 0,3° 

13. Rauschen ………………………….. ± 0,05° 

14. Gleichlauffehler der Sensoren ….. Zielspezifikation ± 1° bei Raumtemperatur 

15. Temperaturdrift …………………… ± 0,3° -10 °C bis 60 °C  (im Bereich ± 60°) 
     ± 0,4°   (im Bereich ± 90°) 
     ± 0,5° -40 °C bis 85 °C  (im Bereich ± 60°) 
     ± 0,6°   (im Bereich ± 90°) 

16. Reaktionszeit ................................ 1 s (lineare Mittelung) 

17. Zulässige Gleichlaufabweichung ... ≤ 2° 

 

Wenn nicht anders angegeben gelten obige Werte für folgende Randbedingungen: 

- Messachsen orthogonal ausgerichtet 
- ohne äußere Beschleunigungen 
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5.2.2 NBN / S3 mit max. ± 20° Messwinkel 

 

5. Anzahl der Achsen ………………. 2 

6. Messbereich ………………………. x-Achse ± 20°, y-Achse ± 20° 

7. Aufllösung …………………………. 0,01° 

8. Genauigkeit ……………………….. ± 0,25° (Querneigung ± 5°) sonst ± 0,5° 

9. Nullpunktfehler ……………………. ± 0,5° 

10. Querempfindlichkeit ……………… Zielspezifikation ± 0,5° im Bereich ± 20° 

11. Wiederholgenauigkeit ……………. ± 0,05° 

12. Einschaltdrift ………………………. ± 0,3° 

13. Rauschen ………………………….. ± 0,05° 

14. Gleichlauffehler der Sensoren ….. Zielspezifikation ± 1° bei Raumtemperatur 

15. Temperaturdrift …………………… ± 0,3° -10 °C bis 60 °C 
     ± 0,5° -40 °C bis 85 °C 

16. Reaktionszeit ................................ 1 s (lineare Mittelung) 

17. Zulässige Gleichlaufabweichung ... ≤ 2° 

 

Wenn nicht anders angegeben gelten obige Werte für folgende Randbedingungen: 

- Messachsen orthogonal ausgerichtet 
- ohne äußere Beschleunigungen 

 

5.3 System 

1. Einschaltdauer (Anstiegszeit) 
Versorgungspannung …………….. 200 ms (10 % bis 90 %) 

2. Nachrichtendichte …………………. 10 000 Nachrichten / s 

3. Speicherzyklendichte …………….. 3 s pro Speicherzyklus 

4. Setup Time ………………………… 2 s 
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5.4 Fehlertoleranz 

Es gibt zwei Ausführungen, sie haben zwei verschiedene Fehlertoleranz Prinzipien: 

1. Standardausführung: Es wird sofort eine Fehlermeldung (Emergency message, 
Übersteuerungs- bzw. Sensorfehler) ausgegeben und die Maschine/Anlage geht in den sicheren 

Zustand. 

2. Sonderausführung 'V' mit Vibrationsfilter: Sobald die Störung einsetzt, wird der Positions-
Ausgabewert auf -180° gesetzt. Dies ist kein definierter Messwert. Dadurch wird der Steuerung 
mitgeteilt, dass aufgrund von Schock- und Vibrationsbelastungen keine Neigungsmessung möglich 
ist. Eine Fehlermeldung (Emergency message) wird in diesem Fall nicht ausgegeben, damit die 

Anlage nicht in den sicheren Zustand geht. Dieses Verhalten ist zeitlich nicht begrenzt. 

Da bei dieser Ausführung keine Emergency message gesendet wird, muss hier der 

Anwender zwingend darauf achten, dass sich die Maschine/Anlage in dem 

Zeitraum, in dem aufgrund von Störbeschleunigungen keine Neigungsmessung möglich ist, 

im normalen Betriebszustand befindet. Der Anwender muss über sein  

Steuerungsprogramm sicherstellen, dass in dieser Zeit keine Gefahren von der Applikation 

ausgehen. 

Sobald keine Störbeschleunigungen aufgrund von Schock und Vibrationen mehr anliegen, werden 
wieder reguläre Neigungsdaten ausgegeben und nicht mehr -180°. Störungen, die eine Amplitude 
kleiner als 2,2 g aufweisen, werden, abhängig vom vorliegenden Messbereich, vom NBN als 
Messbereichsüberschreitung interpretiert (Der MEMS Sensor ist ein Beschleunigungssensor). In 
diesem Fall wird der Overflowwert von +180° ausgegeben. 

 

5.5 Anschluss 

5.5.1 NBN / S3  - keine galvanische Bustrennung 

Kommunikationsprofil................................. Full CAN Part A (11 Bit) CANopen 301 V 4.1 
      Neigungssensor CANopen DS410 V 1.2 
     CANopen Safety DSP 304 V 1.01 

Ohne galvanische Bustrennung 

Anschlussbelegung Stecker 1: 5 pol. M12 Stifte Codierung A 

Pin Nummer  Signalbezeichnung 

1 Gehäuse 

2 + UB 

3 -UB / CAN GND 

4 CAN High 

5 CAN Low  

 

Anschlussbelegung Stecker 2: 5 pol. M12 Buchse Codierung A 

Pin Nummer  Signalbezeichnung 

1 Gehäuse 

2 + UB 

3 -UB / CAN GND 

4 CAN High 

5 CAN Low  
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5.5.2 NBN / S3 – mit galvanischer Bustrennung 

Kommunikationsprofil................................. Full CAN Part A (11 Bit) CANopen 301 V 4.1 
      Neigungssensor CANopen DS410 V 1.2 
     CANopen Safety DSP 304 V 1.01 

Mit galvanischer Bustrennung 

Anschlussbelegung Stecker 1: 5 pol. M12 Stifte Codierung A 

Pin Nummer  Signalbezeichnung 

1 - UB / GND 

2 + UB 

3 CAN_GND  

4 CAN High 

5 CAN Low  

Anschlussbelegung Stecker 2: 5 pol. M12 Buchse Codierung A 

Pin Nummer  Signalbezeichnung 

1 - UB / GND 

2 + UB 

3 CAN_GND  

4 CAN High 

5 CAN Low  

 

5.5.3 NBN 65 / S3 – mit galvanischer Bustrennung, M12, 8-polig 

Kommunikationsprofil................................. Full CAN Part A (11 Bit) CANopen 301 V 4.1 
      Neigungssensor CANopen DS410 V 1.2 
     CANopen Safety DSP 304 V 1.01 

Mit galvanischer Bustrennung 

Anschlussbelegung Stecker 1: 8 pol. M12 Stifte Codierung A 

Pin Nummer  Signalbezeichnung 

1 + UB 

2 -UB / GND 

3 CAN High 

4 CAN Low  

5 CAN_GND 

6 nicht angeschlossen 

7 nicht angeschlossen 

8 nicht angeschlossen 

Anschlussbelegung Stecker 2: 8 pol. M12 Buchse Codierung A 

Pin Nummer  Signalbezeichnung 

1 + UB 

2 -UB / GND 

3 CAN High 

4 CAN Low  

5 CAN_GND 

6 nicht angeschlossen 

7 nicht angeschlossen 

8 nicht angeschlossen 



Spezifikation Neigungssensor NBN Safety CAN 

NBN 12599 GD / Seite 12 

6 Umweltdaten 

6.1 Staub, Feuchtigkeit 

zulässige relative Feuchte ………………… 100 %  

Schutzart: …………………………………… IP 67 (Aufgrund Steckverbindung M12, sonst IP66) 

6.2 Vibration Schock 

EN 60068-2-6 ……………………………….. Vibration Sinus 

EN 60068-2-27 ……………………………... mechanischer Schock  

Widerstandsfähigkeit gegen Schock ……. 20 g bei 6 ms je 100x in 3 Achsen 

Widerstandsfähigkeit gegen Vibration …... Amplitude der Auslenkung 5 mm    
     (Spitzenwert) 

      oder 10 g von 5 bis 2000 Hz je 1 h in 3 Achsen 

6.3 EMV 

EN 61000-6-2 ………………………………. Störfestigkeit für Industriebereiche 

ESD ………………………………………….. 4 kV  10 Pulse positiv und negativ  

        Kontaktentladung 

Burst …………………………………………. 1 kV  Koppelzange, 5 m Kabellänge 

Emission …………………………………….. 39,6 dB (µV/m) 30 bis 230 MHz 

      46,6 dB (µV/m) 230 bis 1000 MHz 
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7 Mechanik 
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8 CANopen Funktionalität 

Die Baudraten werden nach folgender Tabelle realisiert. Die Baudrate 125 kBit/s ist als 
Defaulteinstellung festgelegt. 

Baudratentabelle 

Oszillator 
[MHz] 

Baudrate 
[kBit/s] 

Anzahl der 
Zeiteinheiten 

Sample 
punkt 

BRPR SJW PRS PHS1 PHS2 

50 1000 10 6 5 1 2 4 4 

 500 10 6 10 1 2 4 4 

 250 10 6 20 1 2 4 4 

 125 16 9 25 1 2 6 7 

 50 10 6 100 1 2 4 4 

 20 10 6 250 1 2 4 4 

8.1 Ausführung redundantes System 

Die CANopen Profildefinition für den Neigungssensor ist nach CAN DS 304 ausgeführt. 

Das Sensorsystem ist redundant ausgeführt. Die Messwerte des Sensorsystems werden auf 
getrennten Bussen den sich selbst überwachenden Controller zugeführt. Dieser vergleicht die 
Neigungswerte beider Sensoren. Liegen die Messwerte innerhalb einer Toleranz von 1°, werden 
die Signale als gesichert der nachfolgenden Auswertung übergeben. Andernfalls wird eine 
Fehlermeldung generiert und der Controller nimmt einen sicheren Zustand (Preoperational) ein. 

8.2 Fehlerverhalten 

8.2.1 Allgemein 

Alle Sensorfehler werden als kritische Fehler eingestuft. Messbereichsüberschreitung wird nicht 
als Fehlerzustand bewertet. Die Sensorfehler, welche der Sensorchip ausgeben kann, werden auf 
einem Bit (Sensorfehlerflag) zusammengefasst. Für eine erweiterte Fehlerdiagnose werden die 
Fehlerbytes auf dem Objekt 2010 in den manufacturer_state – Registern im herstellerspezifischen 
Bereich ausgegeben. 

Bei Messbereichsüberschreitung gibt das Gerät auf allen 3 Achsen unabhängig von der Anzahl der 
Messachsen ein Messwert von 180° aus. Im Objekt 2020 kann die Achse, die die 
Messbereichsüberschreitung verursacht, ermittelt werden. 

8.2.2 Fatale Fehler 

Fehler, die die Funktionsfähigkeit des Controllers in Frage stellen ROM– oder RAM- CRC Fehler, 
Oszillator Drift und Watchdog Auslösung, werden nicht mit einer CAN Nachricht beantwortet. Der 
Controller nimmt dann sofort nach Erkennung des Fehlers einen sicheren Zustand (Endlosschleife 
ohne Aktionen) ein. Dieser Fehler muss von der Steuerung erkannt und bearbeitet werden. 

8.2.3 CANopen 

Hat der Neigungssensor einen Fehler festgestellt, wird, sofern der Knoten nicht im Zustand STOP 
ist, eine Emergency Nachricht gesendet. Der Fehlercode wird zusätzlich in das Error Register und 
in das Objekt 6503 eingetragen. Das Objekt 1029 Error behaviour ist nicht implementiert. Im 
Fehlerfall geht der Sensor in den NMT Zustand PREOPERATIONAL über. Verschwindet ein 
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Fehler (Fehler des CAN Kanals), wird wieder eine EMC Nachricht gesendet mit gelöschten 
Fehlerbit. Der zeitliche Abstand der Emergency Nachrichten wird durch das Objekt 1015 Inhibit 
Time EMCY bestimmt. Die Fehlerzustände des Neigungssensors bleiben bis zum Reset oder 
Power On bestehen. 

Die Emergency Nachricht hat folgenden Aufbau: 

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

EMC Error Code Error Register Objekt 6503 n. b. n. b. n. b. 

n. b.  nicht benutzt 

EMC Error Codes: 

0x FFFF  kundenspezifischer Fehler; Fehler im Sensorsystem 

0x8120  Error Passiv Zustand. 

0x8140  Rückkehr vom Zustand Bus Off 
0x8110  Overrun Error Es konnten nicht alle Nachrichten vom Sensor gesendet werden. 

Error Register Codes siehe Objekt 1001. 

Die Daten werden im Intel Format auf den Bus geschaltet. 

Unterschieden werden zwei Arten von Fehlern: 

1. Fehler im Sensorsystem (Fehlercode 0xFFFF) 
Alle Fehler die ein ordnungsgemäßes Arbeiten des Sensors unmöglich machen. 

2. Kommunikationsfehler (Fehlercode 0x81xx 
Durch das Bussystem bedingte Fehler, die in der Regel nicht vom Sensors verursacht 
werden, sondern auf eine Störung im Bussystem hinweisen. 

Alle Sensorfehler sind kritische Fehler. 

Die Fehler im Bussystem muss der Anwender des Gesamtsystems beurteilen und die Reaktion 
darauf festlegen. 

Beispiele: 

CRC Fehler EEPROM 

0 1 2 3 4 5 6 7 

Errorcode Errorregister Device specific Error nicht benutzt 

0xFF 0xFF 0x81 0x00 
Obj. 6503 

0x20 
0x00 0x00 0x00 

Error Passiv 

0 1 2 3 4 5 6 7 

Errorcode Errorregister Device specific Error nicht benutzt 

0x20 0x81 0x11 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 

Return from Bus off 

0 1 2 3 4 5 6 7 

Errorcode Errorregister Device specific Error nicht benutzt 

0x40 0x81 0x11 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 

Nach Ablauf der Inhibit Time folgt die Nachricht „fehlerfreier Betrieb“: 

0 1 2 3 4 5 6 7 

Errorcode Errorregister Device specific Error nicht benutzt 

0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 
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9 CANopen Profildefinition 

9.1 Übersicht 

Tabelle aller im NBN/ NKN Profil enthaltenen Objekte 

Index Datentyp Bezeichnung Datenlaenge Speicherart M / O  

1000 VAR device_type LONG ro M  

1001 VAR error_register BYTE ro M  

1005 VAR COB-ID_SYNC LONG rw O  

1008 VAR manufacturer_device_name STRING ro O  

1009 VAR manufacturer_hardware_version STRING ro O  

100A VAR manufacturer_software_version STRING ro O  

100E ARRAY COB-ID-guarding LONG ro O  

1010 ARRAY store_parameters LONG - O  

1011 ARRAY restore_default_parameters LONG - O  

1014 VAR COB-ID-EMCY LONG rw O  

1015 VAR inhibit_time_EMCY LONG rw O  

1017 VAR producer_heartbeat_time WORD rw O  

1018 RECORD identity object  ro M  

Transmit SRDO / PDO Communication Parameter 

1301 RECORD SRDO communication parameter  rw M  

1800 RECORD PDO 1 communication parameter  rw M  

1801 RECORD PDO 2 communication parameter  rw M  

Encoder Objekte 

6000 VAR resolution WORD  ro M  

6010 VAR position_x_axis LONG ro M  

6011 VAR operating_x_axis LONG wp M  

6012 VAR preset_x_axis WORD wp M  

6020 VAR position_y_axis LONG ro O  

6021 VAR operating_y_axis WORD wp O  

6022 VAR preset_y_axis WORD wp O  

6030 VAR position_z_axis LONG ro O  

6031 VAR operating_z_axis WORD ro O  

6032 VAR preset_z_axis WORD wp O  

Encoder Diagnose Objekte 

6503 VAR alarms WORD ro M  

6504 VAR supported_alarms WORD ro M 2  

6506 VAR supported_warnings WORD ro M 2  

6507 VAR profile_and_software_version LONG ro M 2  

6508 VAR operating_time LONG ro O  

650B VAR serial_number LONG wp M 2  

LMT Objekte 

2000 VAR node-ID BYTE rw O  

2001 VAR bit_rate BYTE rw O  
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Herstellerspezifische Objekte 

2020 RECORD sensor_state  ro O  

Herstellerspezifische Objekte für Abgleich und Diagnose 

2100 RECORD adjust_sensor_1  ro   

2101 RECORD adjust_sensor_2  ro   

2102 RECORD adjust_sensor_3  ro   

2103 RECORD adjust_sensor_4  ro   

2110 RECORD adjust_checksum__sensor_1  ro   

2111 RECORD adjust_checksum__sensor_2  ro   

2112 RECORD adjust_checksum__sensor_3  ro   

2113 RECORD adjust_checksum__sensor_4  ro   

2118 RECORD adjust_mode  ro   

2120 RECORD adjust_calibration  ro   

Mapping Objekte 

1381 ARRAY SRDO mapping parameter  ro M  

1A00 ARRAY PDO1 mapping parameter  ro M  

1A01 ARRAY PDO2 mapping parameter  ro M  

Safety CAN Objekte 

13FE VAR configuration valid BYTE rw M  

13FF ARRAY safety configuration checksum  ro M  

 

rw Read/ Write 
ro Read only 
wp Werksprogrammierung 
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9.2  Safety relevant data object  SRDO 

Der Sensor liefert 16 signifikante Daten Bits im signed Format. Es werden auf dem SRDO drei 
Achsen aus den Objekten 6010, 6020 und 6030 ausgegeben. 

Byte 0 Byte 1 

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

LSB                                  x- Achse                                   MSB 

 

Byte 2 Byte 3 

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

LSB                                  y- Achse                                   MSB 

 

Byte 4 Byte 5 

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

LSB                                  z- Achse                                   MSB 

 

Die Neigungswerte werden zyklisch mit der Refresh Time (Objekt 1301/2 bzw. Objekt 1302/2) 
gesendet. 
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9.3 Service Daten Objekte SDOs 

9.3.1 Objekt 1000 device_type 

Die Neigungssensortypen sind wie folgt definiert: 

Codierung Device Typ Bezeichung 

1 One axis with resolution max. 16-bit 

2 Two axis with resolution max. 16-bit 

3 One axis with resolution max. 32-bit 

4 Two axis with resolution max. 32-bit 

0005h to 0FFFh Reserved 

1000h 000 FFFEh  Manufacturer-specifc 

 

Struktur device_typ: 

 Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 

Gerätetyp Device Profil Number Inclinometer Type 

 

Das Geräteprofil hat die Nummer 410. 

Device Typ 1000 (kundenspezifisch): 
Auflösung:  16 Bit, 
Anzahl der Achsen: ein oder zwei Achsensystem.  
   Die konkrete Ausführung geht aus der Typbezeichnung laut Datenblatt 
   hervor. 

device_type 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM         MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1000 0 device_type Long - Long  ro ROM 0x1000019A
 

- - 

9.3.2 Objekt 1001 error_register 

Bit M / O Bezeichung 

0 M generic error 

1 O current 

2 O voltage 

3 O temperature 

4 O communication error (overrun,error state) 

5 O device profile specific 

6 O  Reserved (always 0) 

7 O manufacturer specific 

 

Das Errorregister ist das globale Fehlerregister. Es fasst alle Fehler im Bit 0 zusammen. 
Unterstützt werden generic-, communications- und manufacturer specific error. Im Fehlerfall ist das 
generic errror Bit immer gesetzt. Welcher Fehler aufgetreten ist, kann im Objekt Alarms 6503 
abgelesen werden. 
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error_register 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM        MEM 

Speicher 
Typ             Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1001 0 error_register Byte Byte ro RAM 0, 0x11, 0x81 - - 

9.3.3 Objekt 1005 COB-ID-SYNC  

Identifier der Sync Message, die vom Master gesendet wird. 
Es findet keine Bereichs oder Plausibilitätsprüfung statt. Keine Unterstützung von 29 Bit Identifiern. 

COB-ID-SYNC 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

1005 0 COB-ID-SYNC Long Long rw E²ROM 1...0x7FF - 0x80 

9.3.4 Objekt 1008  manufacturer_device_name 

Der Name des Gerätes ist als String gespeichert und wird über den SDO Segment Transfer 
ausgegeben. 

“Inclinometer NBN Safety” 

manufacturer_device_name 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM       MEM 

Speicher 
Typ        Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

1008 0 manufacturer_device_name String String ro ROM s.o. - - 

9.3.5 Objekt 1009  manufacturer_hardware_version 

Hardware Version des Gerätes. Wird als String gespeichert 
„P-0641 P-0631” 
wird über den SDO Segment Transfer ausgegeben. 

manufacturer_hardware_version 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM    MEM 

Speicher 
Typ     Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1009 0 manufacturer_hardware_version String String ro ROM s.o. - - 

9.3.6 Objekt 100A manufacturer_software_version 

Software Version des Gerätes. Wird als String gespeichert 
"Safety Standard" 

"Safety dyn. Unklarzeit"  (für Version V) 

Und wird über den SDO Segment Transfer ausgegeben. 

manufacturer_software_version 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ      Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

100A 0 manufacturer_software_version String String ro ROM s.o. - - 
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9.3.7 Objekt 100E COB-ID_GUARD 

Dieses Objekt ist in der Objektliste, da der Guard Identifier ein Parameter der 
Werksprogrammierung ist. Er ist read only definiert und hat für den Kunden keine Relevanz. 

Keine Unterstützung von 29 Bit Identifiern. 

COB-ID_GUARD 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

100E 0 COB-ID_GUARD Long Long ro ROM 0...0x7FF 1) 0x700+Node-Id 

1) Zum gewählten Identifier wird die Knotenadresse addiert  

9.3.8 Objekt 1010 store_parameters 

Mit Eingabe im Subindex 01 von "save" als Passwort werden alle beschreibbaren Objekte im 
E²PROM gespeichert. „Save“ = 0x65766173hex 
Das Objekt kann beim Schreiben nicht verändert werden. Lesen des Objektes ist möglich. 
Es wird 1 (Speichern durch Befehl Seite 93 DS 301 4.1) zurückgegeben. 

store_parameters 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM    MEM 

Speicher 
Typ       Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1010 0 largest_supported_sub-index - - ro ROM 1 - - 

 1 save_all_parameters 
(except nodeID* + baudrate*) 

 

Long Long rd / (rw) ROM "save" 
0x65766173 

1) 1 

1) Parameter werden bei richtigem Passwort (save) im E²PROM gesichert. 

9.3.9 Objekt 1011 restore_default_parameters 

Mit Eingabe im Subindex 01 von "load" als Passwort werden die default Parameter des Gebers ins 
RAM geladen.  Lesen des Objektes ist möglich. „Load“ = 0x64616F6Chex. 
Es wird 1 (Device restores parameters) zurückgegeben. 

restore_default_parameters 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM    MEM 

Speicher 
Typ         Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1011 0 largest_supported_sub-index - - ro ROM 1 - - 

 1 load_all_default_parameters 
(except nodeID* + baudrate*) 

Long Long rd / (rw) ROM "load" 
0x64616F6C 

1) 1 

1) Bei richtigem Passwort (load) werden die Defaultparameter aus dem ROM geladen. 

9.3.10 Objekt 1014 COB-ID-EMCY 

Identifier für die Emergency Message, die der Geber bei Auftreten eines Alarms sendet. 
Der Identifier ist nach "Load Default " COB-ID-EMCY + Node Id. 
Verändert der Anwender die COB ID, wird die Knotenadresse nicht mehr addiert. 
Es findet keine Bereichs oder Plausibilitätsprüfung statt. 
Keine Unterstützung von 29 Bit Identifiern. 

COB-Id-EMCY 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ           Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

1014 0 COB-ID-EMCY Long  Long  rw E²PROM - 1) 0x80+Node-Id 

1) Auswertung Default - Zustand dann Addition der Knotenadresse. 
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9.3.11 Objekt 1015 inhibit_time_EMCY 

Blockierungszeit um die Busbelastung bei schnell folgenden EMCY Nachrichten zu begrenzen. Die 
Basiseinheit ist 100 µs. 

inhibit_time_EMCY 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1015 0 inhibit_time_EMCY Word  Word rw E²PROM 0...0xFFFF - 1000 

9.3.12 Objekt 1017  producer_heartbeat_time 

Ist hier ein Wert größer Null eingetragen, wird die Heartbeat Message auf dem Identifier         
Guard COB Id + Node Id im Intervall der producer_heartbeat_time in ms gesendet. 

producer_heardbeat_time 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1017 0 producer_heardbeat_time Word  Word rw E²PROM 0...0xFFFF - 0 

 

Das Format der Heartbeat Message: 

Bit Nr. 7 6 5 4 3 2 1 0 

Inhalt 0 Status Teilnehmer 

0: BOOTUP 

4: STOPPED 

5: OPERATIONAL 

127: PRE-OPERATIONAL 

9.3.13 Objekt 1018  identity_object 

Dieses Objekt enthält dem einzelnen Geber zugeordnete Daten. Das Objekt ist die Adresse für 
den Layer Setting Service (LSS). 
Folgende Daten sind einzutragen: 
  1. Hersteller Id   Vergibt CiA 
  2. Produkt Code   TWK intern 
  3. Revisionsnummer  TWK Software Revisionsnummer 
  4. Seriennummer 
Die Seriennummer kann im Zustand Werksprogrammierung über LSS geschrieben werden. 

identity_object 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM    MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1018 0 largest_supported_sub-index - - ro ROM 4 - - 

 1 vendor-ID Long  Long ro ROM 0x0000 010D - - 

 2 product_code  Long  Long ro ROM 0x0000 8000 - - 

 3 revision_number  Long  Long ro ROM 0x0002 0001 - - 

 4 serial_number  Long  Long ro(rw) E²PROM 0 ..... 1) - 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 
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9.4 Steuerung der Prozess Daten Objekte (SRDO und PDO) 

Die Prozessdaten werden über zwei Safety Relevant Data Objects (SRDOs) ausgegeben. 

!Achtung: 
Der SRDO ist nur aktiv, wenn das Objekt configuration_valid (Objekt 13FE) gesetzt ist 
(Beschreiben mit dem Datum 0xA5). Das configuration_valid Objekt wird im E²PROM gespeichert. 
Das Flag wird gelöscht, wenn eines der Safety Relavant Data Objects geändert wird. 

Struktur COB ID 

MSB                 LSB 

EN x x x x x x x 0 COB ID High COB ID Low 

Das MSB stellt das Enable Bit dar.  
Bit 31 (EN) = 0 SRDO enabled 
Bit 31 (EN) = 1 SRDO disabled 

Die anderen Bits werden nicht auf Plausibilität geprüft. 29 Bit Identifier werden nicht unterstützt. 

Es wird nur der Transmissionstyp 254 unterstützt. 

 

Es können auch die PDOs des CANopen Standard Profils aktiviert werden, siehe Kap. 9.4.2. 

Achtung: Sie unterliegen nicht den Safety Bedingungen! 

9.4.1 Objekt 1301 SRDO_communication_parameter 

Das Objekt unter diesem Index ist nur im Zustand PREOPERATIONAL beschreibbar. Nach jedem 
Schreibzugriff wird das Byte configuration_valid zurückgesetzt.  

SRDO_communication_parameter 

Inde
x 

Sub Beschreibung Länge 
COM   MEM 

Speicher 
Typ          Ort  

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

1301 0 largest_supported_sub-index - - ro ROM 6 - - 

 1 information_direction Byte Byte ro ROM 1 - - 

 2 refresh_time (SCT) Word Word rw E²PROM 1..65535 - 25 

 3 validation_time (SRVT) Byte Byte ro ROM 20 - - 

 4 transmission_type Byte Byte ro ROM 254 - - 

 5 COB-ID_1 Long Long rw E²PROM 257..384  0xFF + (2xNode ID) 

 6 COB-ID_2 Long Long rw E²PROM 257..384 1) 0x100 + (2xNode ID) 

1) Auswertung Default - Zustand dann Addition der Knotenadresse 
Nach dem Überschreiben wird Addition nicht mehr ausgeführt. 
Das Byte configuration_valid wird zurückgesetzt. 
Es findet keine Plausibilitätsprüfung der COB IDs statt. 

 

Knotenadresse nicht über 64 sonst wird der SRDO disabled. In diesem Fall müssen die COB IDs 
manuell in das Objekt 1301, sub 05 und sub 06 eingegeben werden. 

Werden beide COB IDs eines SRDOs disabled, wird das Setzen des configuration_valid 

Flags abgelehnt. 
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9.4.2 Struktur COB ID (PDO) 

Die Prozessdaten des CANopen Profils (nicht safety) werden über zwei Process Data Objects 
(PDOs) ausgegeben. 

MSB                 LSB 

EN x x x x x X x 0 COB ID High COB ID Low 

Das MSB stellt das Enable Bit dar.  
Bit 31 (EN) = 0 PDO enabled 
Bit 31 (EN) = 1 PDO disabled 

Die anderen Bits werden nicht auf Plausibilität geprüft. 29 Bit Identifier werden nicht unterstützt. 

Liste der Transmissionstypen 

0 mit Sync Daten übernehmen und Ausgabe bei Änderung.  
1-240  mit 1. Sync Daten übernehmen, mit  n ten (1-240) Sync-Kommando Ausgabe. 
252 mit Sync Daten übernehmen, Ausgabe mit RTR. 
253 mit RTR Daten übernehmen und ausgeben. 
254 Daten übernehmen und Ausgabe bei Änderung. 

9.4.3 Objekt 1800 PDO_asynchron 

Unterliegt nicht den Safety-Bedingungen! 

Das Cycle Timer Objekt 6200 wirkt auf diesen PDO (zyklisches Senden alle x Millisekunden). 
Alle asynchronen und zyklischen Ereignisse. Es ist keine synchrone Datenausgabe möglich. 
Mit dem Transmissionstyp 252 kann die Datenübernahme synchron erfolgen. 
Für die PDO COB Id gilt: Eingabe: PDO COB Id;  Rückgabe: PDO COB Id + Node Id. 
Bei der COB Id findet keine Plausibilitätsprüfung statt. 

Die Inhibit Time ist in 100µs Schritten einstellbar. Die minimale einstellbare Zeit ist 1ms. 

Transmit PDO 1 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1800 0 größter Subindex - - ro ROM 3 - - 

 1 COB Id  Long  Long rd / wr E²PROM - 1) 0x180 

 2 Transmissions type  Byte Byte rd / wr E²PROM 252, 253, 254 - 253 

 3 Inhibit time  Word Word rd / wr E²PROM - - 0 

1) Zum gewählten Identifier wird beim Lesen (upload) die Knotenadresse addiert. 

9.4.4 Objekt 1801 Transmit PDO synchron 

Unterliegt nicht den Safety-Bedingungen! 

Alle synchronen Ereignisse werden über diesen PDO abgewickelt. 
Der Inhibit Timer ist für diesen PDO nicht implementiert, da bei synchroner Datenausgabe keine 
Busüberlastung auftreten kann. Bei der COB Id findet keine Plausibilitätsprüfung statt. 

Transmit PDO 2 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktio
n 

default 

1801 0 größter Subindex - - ro ROM 2 - - 

 1 COB Id  Long  Long rd / wr E²PROM - 1) 0x280 

 2 Transmissions type  Byte Byte rd / wr E²PROM 0....240 - 1 

1) Zum gewählten Identifier wird beim Lesen (upload) die Knotenadresse addiert. 
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9.5 Mapping Objekte (SRDO und PDO) 

9.5.1 Objekt 1381 SRDO mapping parameter 

Der Parameter enthält für jedes "Mapping" Objekt folgende Codierung: 

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 

Index Subindex Länge 

Die Länge wird in Anzahl Bits hex codiert angegeben. 

SRDO mapping parameter 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ         Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

1381 0 largest_supported_sub_index - - ro ROM 6 - - 

 1 first_SRDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6010 0010 - - 

 2 second_SRDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6010 0010 - - 

 3 third_SRDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6020 0010 - - 

 4 fourth_SRDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6020 0010 - - 

  5 fifth_SRDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6030 0010 - - 

 6 sixth_SRDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6030 0010 - - 

 

9.5.2 Objekt 1A00 Transmit PDO 1 Mapping 

Unterliegt nicht den Safety-Bedingungen! 

 

Der Parameter enthält für jedes "Mapping" Objekt folgende Codierung: 

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 

Index Subindex Länge 

Die Länge wird in Anzahl Bits hex codiert angegeben. 

Transmit PDO 1 Mapping 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

1A00 0 größter Subindex - - ro ROM 3 - - 

 1 first_PDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6010 0010 - - 

 2 second _PDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6020 0010 - - 

 3 third _PDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6030 0010 - - 
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9.5.3 Objekt 1A01 Transmit PDO 2 Mapping 

Unterliegt nicht den Safety-Bedingungen! 

 

Der Parameter enthält für jedes "Mapping" Objekt folgende Codierung: 

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 

Index Subindex Länge 

Die Länge wird in Anzahl Bits hex codiert angegeben. 

 

 

 

 

 

Transmit PDO 2  Mapping  

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

1A01 0 größter Subindex - - ro ROM 3 - - 

 1 first_PDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6010 0010 - - 

 2 second _PDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6020 0010 - - 

 3 third _PDO_mapping_object Long  Long ro ROM 0x6030 0010 - - 
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9.6 Safety CAN Objekte 

9.6.1 Objekt 13FE configuration_valid 

Dieser Parameter wird bei jedem Zugriff auf einen „safety relevant parameter” zurückgesetzt (= 0). 
Durch Eintrag von 0xA5 wird die Konfiguration gültig geschaltet. Bei ungültigem Wert (nicht 0 oder 
0xA5) im configuration_valid Flag oder falscher Einstellung der F-Parameter wird der 
Schreibzugriff abgelehnt und die SRDOs bei Anforderung nicht gesendet. 
Der Parameter ist im E²PROM gespeichert. 

configuration_valid 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM    MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

 
 

Ooo   

Bereich/ Wert Aktion default 

13FE 0 configuration_valid Byte Byte rw E²PROM 0xA5 - 0 

9.6.2 Objekt 13FF safety_configuration_checksum 

Dieser Parameter enthält die Checksumme quer durch die Safety CAN Parameter nach 
untenstehender Tabelle. Die Checksumme wird vom Master geschrieben. Beim Setzen des 
configuration_valid Flags wird die Checksumme geprüft. Wird keine Übereinstimmung mit der in 
diesem Objekt hinterlegten Checksumme festgestellt wird das Setzen des Flags blockiert 
(configuration_valid Flag bleibt NULL). 

safety_configuration_checksum 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM    MEM 

Speicher 
Typ              Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

13FF 0 largest_supported_sub-index Byte Byte ro ROM 1 - - 

 1 SRDO1_checksum Word Word rw E²PROM 0 ... 0xFFFF - 0xD05D 

Die Checksumme kann mit dem TWK-Tool berechnet werden. Download: 
www.twk.de/files/CRC-Calculator20.zip 

SRDO1 Schema der Checksummenberechnung Berechnungsart: MSB – first. 

Objekt Länge Wert Generatorpolynom 

information_direction 8 1301/1 

2
16 

+ 2
12 

+ 2
5
 + 1 

refresh_time (SCT) 16 1301/2 

validation_time (SRVT) 8 1301/3 

COB-ID_1 32 1301/5 

COB-ID_2 32 1301/6 

largest_supported_sub-index 8 1381/0 

 8 1 

first_SRDO_mapping_object 32 1381/1 

 8 2 

second_SRDO_mapping_object 32 1381/2 

 8 3 

third_SRDO_mapping_object 32 1381/3 

 8 4 

fourth_SRDO_mapping_object 32 1381/4 

 8 5 

fifth_SRDO_mapping_object 32 1381/5 

 8 6 

sixth_SRDO_mapping_object 32 1381/6 
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9.7 LMT Objekte 

9.7.1 Objekt 2000 node-ID 

Die Knotenadresse des Gebers. 
Der Parameter wird erst nach Speichern mit Objekt 1010 und einem Power On Reset wirksam. 

node-ID 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

2000 0 node-ID Byte Byte rw E²PROM 1 ...127 - 0x01 

9.7.2 Objekt 2001 bit_rate 

Baudrate des CAN Busses. 
Dieses Objekt kann auch mittels des Layer Setting Services geändert werden. 

Der Index der Bitrate wird nach folgender Tabelle eingestellt: 

 

Index Baudrate [kBaud/s] 

0 1000 

1 500 

2 500 

3 250 

4 125 

5 125 

6 50 

7 20 

 

Der Parameter wird erst nach Speichern mit Objekt 1010 und einem Power On Reset wirksam. 

bit_rate 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

2001 0 bit_rate Byte Byte rw E²PROM 0 ...7 - 7 
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9.8 Objekte herstellerspezifisch 

9.8.1 Objekt 6200 Cyclic Timer 

Bei Werten  > 0 wird das Objekt Position value zyklisch mit dem Wert des Cyclic Timers in ms auf 
dem PDO 1 gesendet. 

Cyclic Timer 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6200 0 cyclic_timer Word Word  rw XRAM 0...0xFFFF - 0 

9.8.2 Objekt 2020 sensor_state 

Der Sensor gibt auf diesem Objekt den Messungsstatus der Beschleunigungssensoren aus. Bis 
auf den ersten Sub- Index sind das Informationen für den Hersteller zur Genauigkeits- und 
Fehleranalyse. 

Im ersten Sub Index wird der Messbereichsstatus der Achsen ausgegeben. 

Jede Achse hat ein eigenes Statusbyte mit einem Flag für die Messbereichsüberschreitung. 

Der Overflowzustand wird eingenommen, wenn der Sensor auf einer Achse den Messbereich um 
mehr als 2° überschreitet. 

sensor_state 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM   MEM 

Speicher 
Typ          Ort  

Bereich/ 
Wert 

Aktion default 

2020 0 largest_supported_sub-index - - ro ROM 5 - - 

 1 sensor_axis_state LONG LONG ro RAM - - - 

 2 manufacturer_state_sensor_1 LONG LONG ro RAM - - - 

 3 manufacturer_state_sensor_2 LONG LONG ro RAM - - - 

 4 manufacturer_state_sensor_3 LONG LONG ro RAM - - - 

 5 manufacturer_state_sensor_4 LONG LONG ro RAM - - - 

 

Struktur Parameter sensor_axis_state 

Byte0 Byte1 Byte2 Byte3 

x-Achse y-Achse z-Achse n. b. 

 

Struktur Achse 

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

Overflow n. b. n. b. n. b. n. b. n. b. n. b. n. b. 

 

n. b.  nicht benutzt 

Auf den anderen Subindizes werden herstellerinterne Informationen ausgegeben. 
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9.9 Objekte herstellerspezifisch für Abgleich und Diagnose 

9.9.1 Objekt 2100 adjust_sensor_1 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.2 Objekt 2101 adjust_sensor_2 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.3 Objekt 2102 adjust_sensor_3 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.4 Objekt 2103 adjust_sensor_4 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.5 Objekt 2110 adjust_checksum _sensor_1 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.6 Objekt 2111 adjust_checksum _sensor_2 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.7 Objekt 2112 adjust_checksum _sensor_3 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.8 Objekt 2113 adjust_checksum _sensor_4 

largest_supported_sub-index  = 9 

9.9.9 Objekt 2118 adjust_mode 

largest_supported_sub-index  = 2 

9.9.10 Objekt 2120 adjust_calibration 

largest_supported_sub-index  = 3 
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9.10  Objekte nach Profildefinition 

9.10.1 Objekt 6000 resolution 

Gibt die Auflösung für die 16 Bit Objekte in 1/1000° an.  

Das Objekt ist nur werkseitig einstellbar. 

Die Tabelle der Zustände: 

Wert Definition der Auflösung 

1 0,001° 

10 0,01° 

100 0,1° 

1000 1° 

resolution 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6000 0 resolution Word Word wp E²PROM 10 für 90° 
10 für 20° 

Sen - 

9.10.2 Objekt 6010 position_x_axis 

Neigung der x Achse in Grad mit der Auflösung des Objektes 6000. 

Ist das Objekt im Operatingbyte (Objekt 6011) disabled, wird als Messwert Null ausgegeben. Der 
Parameter ist nicht änderbar. 

position_x_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6010 0 position_x_axis Word Word ro E²PROM 0 … 65536 Sen - 

9.10.3 Objekt 6011 operating_x_axis 

Operating Byte der x – Achse. Der Parameter gibt an, wie der Wert des Objektes 6010 zu 
interpretieren ist, bzw. ob das Objekt aktiv ist. Es sind nur die Bits Scaling und Inversion aktiv. alle 
anderen Bits müssen konstant Null sein. 

Das Objekt ist werkseitig einstellbar. 

Das Objekt hat die Struktur: 

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

ms r s i 

 

Feld Wert Bezeichnung 

ms  Manufacturer specific 

r 0 reserviert 

s (scaling) 
0 Scaling not enabled 

1 Scaling enabled 

i (inversion) 
0 Inversion not enabled 

1 Inversion enabled 

 

Ist das Scaling Bit ausgeschaltet, wird als Messwert im Objekt 6010 Null ausgegeben. Das Bit 
Inversion invertiert den Messwert (das Vorzeichen des Messwertes wird umgekehrt). 
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operating_x_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6011 0 operating_x_axis Byte Byte wp E²PROM 0x00….0x02 Sen -1) 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 

9.10.4 Objekt 6012 preset_x_axis 

Preset der x Achse in Grad mit der Auflösung des Objektes 6000. 

Maximal kann der Preset um 5° von der aktuellen Position abweichen. Bei größeren 
Abweichungen wird Value range of parameter exceeded zurückgegeben. 
Bei Sicherheitsanwendungen ist der Parameter nur werksprogrammierbar. 

preset_x_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6012 0 preset_y_axis  Word Word  ro E²PROM 0… 65536 SEN - 1) 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 

9.10.5 Objekt 6020 position_y_axis 

Neigung der y Achse in Grad mit der Auflösung des Objektes 6000. 

Ist das Objekt im Operatingbyte (Objekt 6021) disabled, wird als Messwert Null ausgegeben. Der 
Parameter ist nicht änderbar. 

position_y_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6020 0 position_y_axis  Word Word  ro E²PROM 0… 65536 SEN - 

9.10.6 Objekt 6021 operating_y_axis 

Der Parameter gibt an, wie der Wert des Objektes 6020 zu interpretieren ist, bzw. ob das Objekt 
aktiv ist. Es sind nur die Bits Scaling und Inversion aktiv. Alle anderen Bits müssen konstant Null 
sein. 

Das Objekt ist werkseitig einstellbar. 

Das Objekt hat die Struktur: 

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

ms r s i 

 

Feld Wert Bezeichnung 

ms  Manufacturer specific 

r 0 reserviert 

s (scaling) 
0 Scaling not enabled 

1 Scaling enabled 

i (inversion) 
0 Inversion not enabled 

1 Inversion enabled 

 

Ist das Scaling Bit ausgeschaltet, wird als Messwert im Objekt 6020 Null ausgegeben. Das Bit 
Inversion invertiert den Messwert (das Vorzeichen des Messwertes wird umgekehrt). 
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operating_y_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6021 0 operating_y_axis Byte Byte wp E²PROM 0x00….0x02 Sen - 1) 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 

9.10.7 Objekt 6022 preset_y_axis 

Preset der y Achse in Grad mit der Auflösung des Objektes 6000. 

Maximal kann der Preset um 5° von der aktuellen Position abweichen. Bei größeren 
Abweichungen wird Value range of parameter exceeded zurückgegeben. 
Bei Sicherheitsanwendungen ist der Parameter nur werksprogrammierbar. 

preset_y_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6022 0 preset_y_axis  Word Word  ro E²PROM 0… 65536 SEN -1) 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 

9.10.8 Objekt 6030 position_z_axis 

Neigung der z Achse in Grad mit der Auflösung des Objektes 6000. 

Ist das Objekt im Operatingbyte (Objekt 6031) disabled, wird als Messwert Null ausgegeben. Der 
Parameter ist nicht änderbar. 

position_z_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6030 0 position_z_axis  Word Word  ro E²PROM 0… 65536 SEN - 

9.10.9 Objekt 6031 operating_z_axis 

Der Parameter gibt an, wie der Wert des Objektes 6030 zu interpretieren ist, bzw. ob das Objekt 
aktiv ist. Es sind nur die Bits Scaling und Inversion aktiv. alle anderen Bits müssen konstant Null 
sein. 

Das Objekt ist fest eingestellt, da die dritte Achse z. Z. nicht unterstützt wird. 

Das Objekt hat die Struktur: 

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

ms r s i 

 

Feld Wert Bezeichnung 

ms  Manufacturer specific 

r 0 reserviert 

s (scaling) 
0 Scaling not enabled 

1 Scaling enabled 

i (inversion) 
0 Inversion not enabled 

1 Inversion enabled 

 

Ist das Scaling Bit ausgeschaltet, wird als Messwert im Objekt 6030 Null ausgegeben. Das Bit 
Inversion invertiert den Messwert (das Vorzeichen des Messwertes wird umgekehrt). 
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operating_z_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6031 0 operating_z_axis Byte Byte ro E²PROM 0x00….0x02 Sen -1) 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 

 

9.10.10 Objekt 6032 preset_z_axis 

Preset der z Achse in Grad mit der Auflösung des Objektes 6000. 

Maximal kann der Preset um 5° von der aktuellen Position abweichen. Bei größeren 
Abweichungen wird Value range of parameter exceeded zurückgegeben. 
Bei Sicherheitsanwendungen ist der Parameter nur werksprogrammierbar. 

preset_z_axis 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6032 0 preset_z_axis  Word Word  rw E²PROM 0… 65536 SEN -1) 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 
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9.11  Diagnose Objekte 

9.11.1 Objekt 6503 alarms 

Intern gibt es nur ein Fehlerbyte. Tritt ein Alarm auf, wird eine Emergency Message gesendet. 
Beim SDO Upload wird das Fehlerbyte in das MSB des Objektes geladen. 
Folgende Fehler werden ausgewertet: 

Bit Fehlerart 

0 - 1 nicht benutzt 

2 nicht benutzt 

3 nicht benutzt 

4 nicht benutzt 

5 CRC Fehler Parameter 

6 Supply out of Range 

7 Sensorfehler 

 

CRC Fehler:  Die Abgleichparameter und die Parameter des CAN Interfaces werden  
  CRC überwacht. Bei einem Fehler in einem der Bereiche wird dieses Flag  
  gesetzt. 

9.11.2 Sensorfehler: Fehler des MEMS Sensors oder die Messwerte der 

  Sensoren liegen zu weit auseinander. 

  Die Fehler des MEMS Sensors sind umfangreich und 

  Diagnosezwecken für den Hersteller in einem eigenen 

Objekt im Punkt 9.8.1    Objekt 6200 Cyclic Timer Bei Werten  > 0 wird das Objekt Position value zyklisch mit dem Wert des Cyclic Timers in ms auf 
dem PDO 1 gesendet. 

Cyclic Timer 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM           MEM 

Speicher 
Typ                Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6200 0 cyclic_timer Word Word  rw XRAM 0...0xFFFF - 0 

Objekt 2020 sensor_state einzeln aufgelistet und können dort abgerufen   
 werden. 

alarms 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ            Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6503 0 alarms Word Byte ro RAM - s.o. - 

9.11.3 Objekt 6504 supported_alarms 

Unterstützte Alarmmeldungen. 
Es ist ein Abbild der bei Index 6503 möglichen Fehleranzeigen. 

supportes_alarms 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ           Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6504 0 supported_alarms Word Word ro ROM 0xE0 - - 



Spezifikation Neigungssensor NBN Safety CAN 

NBN 12599 GD / Seite 36 

9.11.4 Objekt 6506 supported_warnings 

Unterstützte Warnmeldungen. 
Es werden keine Warnungen unterstützt. Deshalb kann Objekt 6505 entfallen. 

supported_warnings 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6506 0 supported_warnings Word Word ro ROM 0 - - 
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9.11.5 Objekt 6507 profile_and_software_version 

Die Profil und Software Version des Gebers. 
Die Versionen sind jeweils byteweise BCD codiert. 
Version 2.5 ergibt 0x25. 
Es wird die aktuelle Version des Inclinometerprofils und die Software Version eingetragen. 

Profile Version Software Version 

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 

Bit 7 - 0 Bit 15 - 8 Bit 7 - 0 Bit 15 - 8 

 

Standard Version: 

profile_and_software_version 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ           Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6507 0 profile_and_software_ 
version 

Long Long ro ROM 0x030B0102 - - 

 

Version V: 

profile_and_software_version 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM      MEM 

Speicher 
Typ           Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6507 0 profile_and_software_ 
version 

Long Long ro ROM 0x030C0102 - - 

 

9.11.6 Objekt 6508 operating_time 

Wird nicht unterstützt. 

operating_time 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ           Ort 

Bereich/ Wert Aktion default 

6508 0 operating_time Long Long ro ROM 0xFFFF FFFF - - 

9.11.7 Objekt 650B serial_number 

Die Seriennummer wird mit der Werksprogrammierung geschrieben.  

serial_number 

Index Sub Beschreibung Länge 
COM     MEM 

Speicher 
Typ          Ort 

 
 

Ooo   

Bereich/ Wert Aktion default 

650B 0 serial_number Long Long wp XRAM 0.... 1) - 

1) Wird im Zustand Werksprogrammierung geschrieben. 

 


