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1. Sicherheitshinweise

1.1 Geltungsbereich

Dieses Anwenderhandbuch gilt ausschlief3lich fur folgende Drehgeber mit PROFINET-Schnittstelle:

- TRTXX=-xXxxXxxx4096x4xT01
- TRTXX=-xXxxXxxXC4xT01

1.2 Dokumentation

Folgende Dokumente sind zu beachten:

- anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers
- dieses Anwenderhandbuch

- Datenblatt Nummer TRT 12886

- dem Gerat beiliegende Anschlussbelegung

- dem Gerat beiliegende Montagehinweise TZY 10206

1.3 Bestimmungsgemasse Verwendung

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

1.4 Inbetriebnahme

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

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

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

Die absoluten Mono/Multitour-Drehgeber TRT sind fiir den direkten Anschlu® an das Industrial Ethernet System
PROFINET ausgelegt. Es ist das Profinet - Interface nach IEC 61158 / 61784 bzw. PNO-Spezifikation Order
No. 2.712 und 2.722 Version 2.3 bzw. 2.41 (ab Hardware-Version 2) integriert.

Die Spezifikationen sind Uber die Profibus Nutzerorganisation (www.profibus.com) zu beziehen.

Der PROFINET Drehgeber TRT bietet sowohl das vom Profibus Drehgeber CRD gewohnte Class2 Encoder
Profil (nach Profilversion 1.0) sowie die Funktionalitat nach Profilversion 4.2. Er liefert neben dem 28 Bit Posi-
tionswert auch ein 16 Bit breites Geschwindigkeitssignal in der Einheit Schritte/Torzeit. Die Torzeit ist dabei im
Bereich 10...1000 ms einstellbar.

In der Ausfiihrung mit Codeart "S" bietet der TRT Drehkranzfunktionalitat. Diese Ubersetzt den Positionswert der
Sensorwelle in die Position des Drehkranzes oder eines Rundtisches. Der Drehkranzgeber erlaubt die direkte
Einstellung der Zéahne-Zahlen von Drehkranz und Drehgeberritzel im Drehgeber. Dadurch kénnen alle denkbaren
Ubersetzungsverhaltnisse realisiert und der Drehgeber vom Anwender genau an den jeweiligen Drehkranz ange-
passtwerden. Als Ausgabewerte liefert der Drehgeber die Position des Drehkranzes in Grad (Auflésung einstellbar)
sowie dessen Geschwindigkeit in Grad/Zeiteinheit (Zeiteinheit einstellbar).
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3. Installation

3.1 Allgemeines

Beachten Sie bei der Installation die Profinet Montagerichtlinie PNO Order No.: 8.071 /3/

Verwenden Sie nur zertifizierte Profinet Kabel, Steckverbinder und Switche (siehe "PROFINET Cabling and
Interconnection Technology" PNO Order No.: 2.252 und "Installation Guideline PROFINET Part2: Network
Components" PNO Order No.: 2.252 p2)

Hubs sind nicht zugelassen
Zwischen zwei Teilnehmern darf die Leitungslange max. 100 m betragen.

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

Durch Unterstltzung des Medienrundanz-Protokolls ist der Aufbau eines redundanten Rings mdglich

Die Einstellung von Adressen, Baudrate oder Abschlusswiderstanden am Geréat ist nicht nétig.

3.2 Elektrischer Anschluss

Die Drehgeber vom Typ ,, ...MT01“ oder ,, ... TTO1“ haben getrennte Stecker fir die Versorgung und das PROFINET-
System. Fir den PROFINET-Anschluss stehen wahlweise der Port 1 oder Port 2 zur Verfligung. Aufgrund des
integrierten Switches ist es unerheblich welcher Port benutzt wird.

Anschluss Bezeichnung Steckertyp

PROFINET Port 1 M12x4 D-codiert Buchse
PROFINET Port 2 M12x4 D-codiert Buchse
Spannungsversorung 24VDC M12x4 A-codiert Stifte

Steckerbelegung und Bestellinformationen siehe Datenblatt Nr.12886

Typ ...MTO1 Typ ...TTO1

UB L/A1|L/A2 NS

24 VDC F’o‘

24 VDC

24 VDC
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In der Anschlusshaube des Drehgebers sind vier LEDs untergebracht. Die Bedeutung ist wie folgt:

uB Link1 Link2 Status Beschreibun
(vB) | (LA1) (LIA2) (NS) 9
griin griin griin griin/rot
an Betriebsspannung vorhanden
an Netzwerkverbindung hergestellt
an Netzwerkverbindung hergestellt
grin Data exchange, Geréat in Betrieb und o.k.
griin blinken Wartet auf Verbindung mit PROFINET controler
rot langsam blinken .
(0,5 Hz) Firmware-Download-Modus
rot blinken Unzulassiger Parameter- oder Presetwert (Parametrierungs-
(1 Hz) Fehler)
rot schnell blinken .
(10 Hz) Gerate-Fehler (System-Fehler)
rot Verbindung zum PROFINET Controler abgebrochen
Blinkcodes

Fehler die zum Systemstillstand des Gebers fuhren (Hard Error) werden durch einen Blinkcode der roten NS-

LED gemeldet. Nach einem einleitenden Flackern der roten LED wird eine bestimmte Anzahl von Blinktakten fir
die Fehlerursache ausgegeben.

Anzahl Blinktakte
Fehlerursache
(Dauer ca. 1 s)
Blinkcode 2 2 CRC Error ROM
Blinkcode 3 3 RAM/XRAM Error
Blinkcode 5 5 Programmablauffehler
Blinkcode 6 6 Leistungsaufnahme zu grof
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3.3.2 Hardware-Version 2

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

(32) (LLII?DI«(11) (LLIIrR(ZZ) S(t::tsu)s Fehlerart/Beschreibung
griin grin grin griin rot
an Betriebsspannung vorhanden
an Netzwerkverbindung hergestellt
an Netzwerkverbindung hergestellt

Verbindung zum Profinet Controller, Parametrierungsfehler
an blinken  |(Unzulassiger Parameter- oder Presetwert,
Geschwindigkeit zu hoch oder falsches Modul)

an an Keine Verbindung
blinken blinken System-Fehler
blinken System-Warnung

an Normaler Betrieb

Im Kapitel 7, Diagnose finden Sie alle Diagnosedaten des TRT.

Blinkcodes

Fehler die zum Systemstillstand des Gebers fiihren (Hard Error) werden durch einen Blinkcode der roten NS-
LED gemeldet. Nach einem einleitenden Flackern der roten LED wird eine bestimmte Anzahl von Blinktakten fir
die Fehlerursache ausgegeben.

Anzahl Blinktakte
Fehlerursache
(Dauer ca. 1's)
Blinkcode 2 2 CRC Error ROM
Blinkcode 3 3 RAM/XRAM Error
Blinkcode 5 5 Programmablauffehler
Blinkcode 6 6 Leistungsaufnahme zu grof
3.4 GSD-Dateien

Zur Einbindung des Drehgebers in ein Projektierungstool stehen eine Geratebeschreibungsdatei (GSD-Datei) im
XML-Format GSDML und ein Bild (Bitmap) im Internet unter www.twk.de zur Verfuigung.

Dateinamen der GSD-Datei:

Hardwareversion 1:
Profil C4 (Encoder-Profil 1.1) GSDML-V2.3-TWK-TRT-20220513.xml (Version und Datum kdnnen je nach
Profil E4 (Encoder-Profil 4.x) GSDML-V2.3-TWK-TRTE4-20200406.xml Stand der GSD-Datei abweichen.)

Hardwareversion 2:
Profil C4 (Encoder-Profil 1.1) GSDML-V2.41-TWK-TRT-20230705.xml

Dateiname des Bitmap: GSDML-0159-6300-TWK_TRTC4.bmp (Hardwareversion 1)
GSDML-0159-6300-TWK_TRTV2.bmp (Hardwareversion 2)
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4. Projektierung mit Simatic Step7
4.1 TIA-Portal

Dieses Kapitel erlautert die Vorgehensweise zum Einbinden des TWK-Drehgebers TRT (Hardware-Version 2) in
das PROFINET Netzwerk einer Siemens S7-Steuerung mit Step 7 Professional V18 im TIA-Portal.

4.1.1 Voraussetzungen

Sie haben unter "Gerate und Netze" eine Steuerung gemal lhres Steuerungsaufbaus installiert und parametriert
sowie ein PROFINET-Subnetz erstellt.

Hier am Beispiel einer CPU1511F:

TWK-TRT-Demo » Gerdte & Netze

% Vernetzen| 1§ Verbindungen |—' Iverbindung |v|

PLC_1
CFU 1511F-1 PN

TR e——

Abb.: 16

4.1.2 Installation der GSD-Datei

+ Falls noch nicht vorhanden, laden Sie die GSD-Datei und das Drehgebersymbol von www.twk.de herunter.
Hier stehen flir Mono- und Multitour-Geber sowie fir jede Codeeart verschiedene GSD-Dateien zur Verfu-
gung (siehe auch Tabelle auf Seite 12).

» Wabhlen Sie unter Extras, Geratebeschreibungsdatei (GSD) installieren.

» Stellen Sie den Quellpfad ein, wahlen Sie die passende GSD- Datei aus und klicken Sie auf installieren
(siehe Abbildung 18).

» Das Drehgebersymbol wird automatisch mit installiert, sofern es sich im gleichen Verzeichnis wie die GSD-
Datei befindet.

Geratebeschreibungsdateien verwalten
Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad: |C:'.Users'ﬁ..l'm)fer'.DownIoads | \:\

Inhalt des importierten Pfads

E Datei Version Sprache Status Infa
E GSDMLY2.41-TWK-TRT-20230705...  WV2.41 Englisch, D... Moch nichtinstalliert Winkel-un...
[<] [ |

Laschen | rlnstallieren1 |A.bbrechen |

Abb.: 18
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Nach der Installation der GSD-Datei wird der Hardwarekatalog automatisch aktualisiert. Der Drehgeber TRT befindet
sich unter Weitere FELDGERATE, PROFINET 10, Encoders, TWK-ELEKTRONIK GmbH, TWK T-Series, TRT.

- p_[. Weitere Feldgerdte
b [ijj Weitere Ethemet-Gerite
~ [l FROFINETIO
» [ Drives
~ [l Encoders
v [l SIEMENS AG
w [ TWK-ELEKTRONIK GmbH
v [ WK CSeries
- p_[. TWE T-Series
~ [ ™1
I by ~ Abb:19

4.1.3 Drehgeber installieren

Ziehen Sie nun den Drehgeber TRT mit der Maus aus dem Hardware-Katalog in die Netzsicht des Projektes.

|<5ucher1:» ||E|
PLC 1 - E Filter Profil: <Alle= | - |
CPU 1511F-1 PN 3 » (il Controller

» [ HRa
» r‘-_!. PC-Systeme
» I'j. Antriebe & Starter
=
» il Metzkomponenten
.3 I'*_!. Erfassen & Uberwachen
» (il Dezentrale Peripherie
» (il stromversorgung und -verteilung
» I"_!. Feldgerite
~ [l Weitere Feldgeriite
» EE. Weitere Ethernet-Gerite
~ (il PROFINET IO
» (il Drives
-~ EE. Encoders
» (il SIEMEMNS AG
~ [l TWK-ELEKTROMIK GmbH
» (il TWi C-Series
~ (il TWi T-Series

|

Abb.: 20

Klicken Sie anschlieRend noch auf den Link "nicht zugeordnet" und weisen Sie den Geber der PROFINET-Schnittstelle lhrer
CPU zu oder ziehen Sie eine Netzwerkverbindung mit der Maus vom Drehgeber-Port zum CPU-Port

PLC_1 TRT
. -Sr-
CPU 1511F-1 PN TRT t i{“
Micht zupenrdnes M

I0-Controller auswahlen
PLC_1.PROFINET-Schnitstelle_1

Abb.: 21
Das PROFINET-Interface des Drehgebers ist nun mit seinen Defaultwerten installiert.
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4.1.4 Modul installieren

Beim Drehgeber TRT stehen Module flir verschiedene Auflésungen, Datenformate und Profile zur Verfligung. Die
moglichen Auflésungen und das Datenformate werden durch den Drehgebertyp und die Hardwareversion be-
stimmt. Welche Module bei welchen Geraten mdglich sind zeigt die Tabelle unten. Ab Hardwareversion 2 sind die
Module in der Projektierung frei wahlbar. Beachten Sie jedoch, dass die Basis der Geschwindigkeitsberechung
(siehe Kapitel 5.3) nach wie vor durch den Typ (Artikelnummer) des Drehgebers festgelegt ist.

Modul Auflésung | Multiturn | Funktionalitat

Hardwareversion 2

Datei GSDML-V2.41-TWK-TRT-xXXxXxxxx

Codeart Rund W

TRTxx-xxx4096R4096C4xTx 12 X Position, Geschwindigkeit, Preset
TRTxx-xxx4096RC4xTx 12 Position, Geschwindigkeit, Preset
TRTxx-xxx8192R4096C4xTx 13 X Position, Geschwindigkeit, Preset
TRTxx-xxx8192RC4xTx 13 Position, Geschwindigkeit, Preset
TRTxx-xxx65536R4096C4xTx 16 X Position, Geschwindigkeit, Preset
TRTxx-xxx65536RC4xTx 16 Position, Geschwindigkeit, Preset

Position (2x integer16, Trennung von Single- und
TRTxx-xxx4096W4096C4xTx 12 X Multitourdaten an der Wortgrenze), Geschwindig-

keit, Preset

Position (2x integer16, Trennung von Single- und
TRTxx-xxx8192W4096C4xTx 13 X Multitourdaten an der Wortgrenze), Geschwindig-
keit, Preset

Hardwareversion 1

Datei GSDML-V2.3-TWK-TRTCodeS-xxXxXXXXXX

Codeart S

Drehkranz-Position, Drehkranz-Geschwindigkeit,

TRTxx-xxx8192S4096C4xTx 13 X
Preset

Datei GSDML-V2.3-TWK-TRTE4-XXXXXXXX

Encoder Class 4 Modul

Beinhaltet einen Subslot fir den Modul Access
TRTxx-xxx4096R4096E4xTx 12 X Point (wird automatisch auf Subslot 1 gesteckt)
und einen Subslot fur das Telegramm.

Submodule

Nach Encoder-Profil V4.2 (siehe Datenformat in

Standard Telegramm 81 12 X Kapitle 5)
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Wechseln Sie zum Installieren des Drehgeber-Moduls in die Gerateansicht des TRT und ziehen Sie das lhrem
Gerat entsprechende Modul mit der Maus auf den ersten freien Steckplatz der Modulliste .

|E Topologiesicht ||g%h Metzsicht |||]'f Gerdtesicht | Optionen
J Gerdteiibersicht |
¥ .. Baugruppe Baugr... | Steck.. |E-Adresse A-Adres.. Typ i | Katalog
~ W 0 0 TRT Codeart R 1
b Interface o 0x1 TRT EFiIter
3 L » [ Kopfmodul
+ [ Modul

[I TRTx-xx4096R4096 C4xTx
[l TRTx-xx4096RCAXTX
[l TRTx-xx65536R4096C4x1
[l TRTx-xx65536RC4XTX
[ 0. RS OO A AT

Abb.: 22

Bei Verwendung der GSD-Datei GSDML-V2.32-TWK-TRTE4-xxxxxx flir Drehgeber mit dem Profil E4 (Encoder-
Profil 4.x, Class4) steht nur das Class4-Modul zur Verfligung.

|& Topologiesicht | Netzsicht |[[IY Geritesicht || Optionen
J Gerateiibersicht |
92 .. [nodul |Baugr... | steck.. |E-Adresse |A-adres.. | Typ [ar. ] | Katalog
- TRT 1 0 0 TRT TR... |-:Suchen:v |@[‘
i et L L LLi M Fiter  Profil:  [<Alle e
¥ TRTx-xx4096R4096E4xTx_1 0 1 TRTx-xx4096R4096 , r\._u Kopfmodul g
Medul Access Peint 0 11 Medul Access Point ~ [ Modul
Standard Telegramm 81 0 12 0..11 0.3 Standard Telegram... ~ [jfi Encoder Class 4 Modul
[l TRTx-xx4096RA09EE4xTx
~ [ Submodule
Il standard Telegramm 81
r
Abb.: 22.1

Hier mufl nach dem Einfigen des Moduls auch noch das Submodul (momentan steht nur das Standard Tele-
gramm 81 zur Verfigung) unter dem Modul Access Point installiert werden.

Stellen Sie anschieRend in den Eigenschaften des Moduls die E/A - Adresse sowie die Drehgeber-Parameter

(siehe nachstes Kapitel) ein.
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4.1.5 Drehgeber einstellen (Eigenschaften des Moduls)
4.1.5.1 E/A - Adresse einstellen

Nach dem Aufruf der Gerateansicht des TRT und dem Markieren des Steckplatzes eins in der Geratelibersicht
(bei Class4: Steckplatz 1.2, Standard Telegramm 81) hat man Zugriff auf die Eigenschaften des Moduls.

Stellen Sie im Bereich "E/A-Adressen" die SPS-Adressen fur die Eingangsdaten ein (Datenformat siehe Kapitel 5).

|ﬂEigenschaften |
JAIIgemein || 10-Variablen || Systemkonstanten || Texte |
b Allgemein [
= E/A-Adressen
Eingdnge
Baugruppenparameter Eingangsadressen
Elf-Adressen
Anfangsadresse |El |
Endadresse: |5 |
Prozessabbild |!~Zeine:
Ausgangsadressen
Anfangsadresse |D |
Endadresse: |3 |
m Prozessabbild |l-‘.e:r:es
4
L]
Abb.: 23

4.1.5.2 Parametrieren des Drehgebers (Encoder Class2)

Im Bereich "Baugruppenparameter” konnen Sie die Parameter des Drehgebers verandern. Eine Erlauterung der
Parameter finden Sie in Kapitel 6.1.

|g Eigenschaften
J Allgemein || 10-Variablen || Systemkonstanten || Texte
: ﬁ!lge__mem Baugruppenparameter
Eingénge
Parameter
EiA-Adressen
Codeverlauf: |C‘.’u‘ [v|
Skalierungs Funktion: |eir1 [v|
Auflésung
[SchritteiUmdrehung]: |8192 |
Gesamtschrittzmhl [Schritte]: 33554432 |
Torzeit der
Geschwindigkeitsmessung: |TD |
Abb.: 24
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4.1.5.3 Parametrieren des Drehgebers (Encoder Class4)

Unter Steckplatz 1.1, Modul Access Point hat man Zugriff auf die Baugruppenparameter des Class4 Drehgebers.
Eine Erlduterung der Parameter finden Sie in Kapitel 6.2.

Modul Access Point [Modul Access Point]
Allgemein
+ Allgemein
Kataloginformation
Prozessalarme

ng: | PRM data block
Z: | Alle schmlben

Alle schreiben
: | Alle schreiben

(2] [4]

]
[
-
[
| ]
=
s
C |
=
s

5): | Drehwinkelauineh

e]: |16777216
- | schritte[100ms Ed
Abb.: 25
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4.1.6 Netzwerkdaten einstellen (Eigenschaften TRT)

In der Gerateansicht, markieren Sie den Drehgeber und sie gelangen zu den Eigenschaften der PROFINET-
Schnittstelle des TRT.

|£§', Eigenschaften

J Allgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten ” Texte

* Allgernein
Ethemet-Adressen

Kataloginformation

~ PROFINET-5chnittstelle [X1] Schnittstelle vernetzt mit
Allgemein
Ethermet-Adreszen Subnetr Rl

» Erweiterte Optionen | "

Meues Subnetz inaufigen |

Diagnoseadressen

Diagnoseadressen

IP-Protokoll

[ IF-Frotokall verwenden
@ IP-Adresse im Projekt einstellen

IPAdresse: | 192 168 .20 .2 |

Subnetmmaske: | 255 _ 255

L3 L23

)
L

L
[}

Rauter verw

Router-Adresse: 0 ) o
Router-Adresse: |, o 0 o |

(:1 Anpassen der IP-Adresse direkt am Gerat erlauben

PROFINET

[ PROFINET-Geratename automatisch generieren

PROFINET-Gerdtename [trt

Konvertierter Name: |trt

Geratenummer: |D

Abb.: 26
4.1.6.1 PROFINET Adresse einstellen

Tragen Sie unter "Allgemein" einen netzwerkweit eindeutigen Namen, den PROFINET-Namen zur Identifizierung
des Gerates ein. Ist unter "PROFINET" der Punkt PROFINET-Geratename automatisch generieren ausge-
wahlt, wird der unter "Allgemein" eingegebene Name als PROFINET-Name Gbernommen. Der Default-Name ist
TRT.

Der hier vergebene Name muss dem Drehgeber entweder manuell zugewiesen werden (siehe Kapitel 4.1.8) oder
er kann unter Verwendung des Topologieeditors automatisch durch den Controler vergeben werden (siehe dazu
Kapitel 4.1.7 Projektierung von "Geratetausch ohne Programmiergerat” und "Automatische Inbetriebnahme").

Der Geratename wird nullspannungssicher im Drehgeber abgespeichert. Ein Austausch eines installierten durch
ein fabrikneues Gerat ist ohne Programmiergerat bzw. Wechseln einer Speicherkarte méglich. Der neue Dreh-
geber bekommt automatisch den richtigen Namen vom Controler zugewiesen. Hierzu missen jedoch die Vorau-
setzungen unter Kapitel 4.1.7 erflllt sein.

4.1.6.2 IP-Adresse

Unter "PROFINET-Schnittstelle - Ethernet Adressen - IP-Protokoll" sollten IP-Protokoll verwenden und IP-
Adresse im Projekt einstellen ausgewahit sein. Die IP-Adresse wird von Step7 automatisch beim Einfligen
eines Gerates vergeben. Sie kann hier jedoch auch manuell eingegeben werden.

4.1.6.3 Priorisierter Hochlauf, Medienredundanz, Aktualisierungzeit und Synchronisation

Uber die Einstellung Priorisierter Hochlauf I4Rt sich die Zeit vom Einschalten der Spannung bis zum PROFINET
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E/A-Datenverkehr von ca. 10s auf ca. 5s beim TRT halbieren. Dies gilt jedoch erst ab dem 2. Anlauf des Gebers.

Der TRT kann als Teilnehmer (Client) in einem redundanten Ring betrieben werden. Dabei kann bei Linientopolo-
gie durch eine einfache Ruckleitung vom letzten Teilnehmer zum Controler (Manager) eine redundante Kommu-
nikation aufgebaut werden. Vor Einstellung der Medienredundanzrolle des TRT muss jedoch eine MRP-Domain
angelegt und ein MRP-Manager (dies Ubernimmt normalerweise die Steuerung) bestimmt werden.

Unter "PROFINET-Schnittstelle", "Erweiterte Optionen", "Echtzeit-Einstellungen" kénnen Sie die gewtinschte Ak-
tualisierungzeit des TRT einstellen. Die hier einstellbaren Werte hangen von der Einstellung des Sendetaktes
in der CPU ab. Die minimale Aktualisierungzeit fur den TRT betragt 1 ms.

Wahlen Sie unter Synchronisation die gewiinschte Real Time Betriebsart. Der TRT unterstitzt die Betriebsarten
RT und IRT.

4.1.7 Projektierung von "Geratetausch ohne Programmiergerat" und "Automatische Inbetriebnahme"

Soll nach dem Austausch eines installierten Drehgebers durch ein fabrikneues Gerat ein Wiederanlauf des Sys-
tems ohne neue Vergabe des Geratenamens oder der IP-Adresse mdglich sein, muss dies schon bei der Pro-
jektierung berlcksichtigt werden. Gleiches gilt fiir die "Automatische Inbetriebnahme”, bei der das manuelle und
bei grolkeren Projekten zeitaufwendige Vergeben des Geratenamens (wie in Kapitel 4.1.8 beschrieben) bei der
Inbetriebnahme vermieden wird.

Folgende Vorrausetzungen mussen erfillt sein:

» Der Controler und die Devices mussen die Funktion "Geratetausch ohne Wechselmedium oder Program-
miergerat" unterstitzen (fur letzteres wenigstens das Gerat selber und seine Nachbargerate). Der TRT un-
terstitzt diese Funktion.

« Im Controler muss die Funktion "Geréatetausch ohne Wechselmedium" aktiviert sein. Dies ist die Defaultein-
stellung.

» Die Gerate mussen sich im Auslieferungszustand befinden, also noch keinen Geratenamen besitzen.

Wechseln Sie nun in die Topologiesicht und legen Sie alle PROFINET-Verbindungen der Teilnehmer untereinan-
der fest.

Wird das Projekt nun in die Steuerung geladen und entspricht der Istaufbau der projektierten Topologie, so
erhalten alle Teilnehmer vom Controler ihren projektierten Namen und der Geratetausch gelingt ohne die Neu-
Vergabe des Geratenamens.

4.1.8 Vergabe des Geratenamens

Hat man nicht wie in Kapitel 4.1.7 beschrieben eine PROFINET-Topologie festgelegt oder sind die Vorausset-
zungen flr eine automatische Inbetriebnahme nicht gegeben, muss der Name des Drehgebers manuell zuge-
wiesen werden. Wahlen Sie dazu bei angeschlossenem Drehgeber und an der Steuerung angeschlossenem
Programmiergerat in der Netzansicht ihres Projektes im Kontext-Menu des PROFINET "Geratename zuweisen".
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_—; Einfiigen
¥ Lésche

g Eigenschaften

i Geratename mweisen

W) F-LIelBaAresse UWeEISEN

Alt+Eingabe

Abb.: 27

Es erscheint daraufhin das Fenster "PROFINET-Geratename vergeben". Nach Auswahl des richtigen Online-Zu-
gangs werden die online erreichbaren Teilnehmer dargestellt. Dies kdnnte z.B. wie in Abb. 27 gezeigt aussehen.

PROFINET-Geratename vergeben

I =

[ | LED blinken

I
X
Konfiguriertes PROFINET-Gerdt
Abb.: 25
PROFINET-Geritename: | trt [+]
Geratetyp: | TRT Codeart R |
Online-Zugang
Typ der PGIPCSchnitistelle:  [®_PHiE [~
PGIPC-Schnittstelle: |@ Realtek PCle GBE Family Controller | - | ©
Gerdtefilter
E Nur Gerdte gleichen Typs anzeigen
[:] MNur falsch parametrierte Gerdte anzeigen
[] Mur Gerste chne Namen anzeigen
Erreichbare Teilnehmer im Netawerk:
IP-Adresse MAC-Adresse Gerdt PROFINET-Gerdtename Status
0.0.00 00-0E-CF03-0F4C  TSeries = 1 Kein Gerdtename zugewiesen
[ <] M [2]
Liste akwalisieren | | Name auweisen |
Abb.: 28

Man erkennt, dass der Drehgeber Geratetyp "T-Series" weder eine glltige IP-Adresse noch einen Namen be-
sitzt. Markieren Sie diesen, Uberprifen Sie den im oberen Bereich des Fenster vorgeschlagenen PROFINET
Geratenamen und klicken Sie auf "Name zuweisen". Der Geratename wird daraufhin nullspannungsicher im
Drehgeber abgespeichert. Der Drehgeber meldet sich nun mit seinem Geratenamen beim Controler und erhalt
daraufhin eine glltige IP-Adresse von diesem. Auch diese wird wiederum nullspannungssicher im Drehgeber

abgespeichert.
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4.1.9 Riicksetzen auf Werkseinstellungen

Nach dem "Online Verbinden" gelangt man Uber das Kontextmenl des TRT in die Online-Diagnose. Hier steht
unter "Funktionen" die Funktion "Ricksetzen auf Werkseinstellungen" zur Verfugung.

* Diagnose

. Ricksetzen auf Werkseinstellungen
Allgemein

Diagnosestatus
b PROFINET-Schnittstelle
w Funktionen MAC-Adresse: 00 -0E -CF -03 -0F -4C

IP-Adresse muweisen IP-Adresse: 192 . 168 . 20 . 30

Mame mweisen y
PROFINET-Gerdtename: |T|'T |

Rilcksetzen auf Werkseinstellungen:

| Ricksetzen |

Abb.: 29
Folgende Drehgeberdaten werden wie folgt zurlickgesetzt:

Zuriickgesetzt werden

Auslieferungszustand

Geratename

leer

IP-Parameter

alle 0

|&MO0-Revision Counter

0 (nur bei Hardwareversion 1 vorhanden)

Nach erfolgtem Ruicksetzen wird die Verbindung zum Profinet Controler geschlossen und die NS-LED leuchtet
rot. Nach Spannung aus/ein kann durch Vergabe des Geratenamens die Verbindung wieder hergestellt werden.
Wurden die Verbindungen mit dem Topologie-Editor festgelegt, so lauft der TRT automatisch mit seinem in der
Projektierung vergebenen Namen wieder an.
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4.2 Anwendungsprogramm

Alle Programmbausteine der folgenden Beispiele finden Sie im Internet unter www.twk.de.

Hinweis: Die Fa. TWK-ELEKTRONIKGmbH iibernimmtkeine Garantiefiirdiefehlerfreie Funktionderhierge-
zeigten Beispielprogramme!

4.2.1 Positionswert und Preset

Nach Anlauf des Drehgebers am PROFINET kann unter der in Kapitel 4.1.5.1 vergebenen Eingangs-Adresse
der Positionswert des Drehgebers als Doppelwort eingelesen und der Preset als Doppelwort gesetzt werden.
(Datenformat siehe Kapitel 5).

Im folgenden Beispiel wurden als E/A-Adresse des Drehgebers die Bytes 0 bis 5 gewahlt.

OB 1: Positionswert anzeigen und Preset setzen

OBl : "Main Program Sweep (Cycle)"
Fommental:
m: Eins-Merker erzeugen
Eommental:
M1.0
) 5
M1.0 =X —
Hetzwmerk Z: Istposition lesen
Fommental:
hONWE fiactualPos

Ml.0 —EN OUT p=ition

ED0 —IN ENO =

Netzwmerk 3 : Presetwert laden (hier 0)

Fommental:

WOWE
Ml.0 —EN OUT =iTr]

0 —IN ENO =

Netzwmerk 4 : Preset-Bit setzen

Fommehtal:

AQ.7

Ml.1l — —t

Datum: 21.07.2023 Seite 20 von 35 Handbuch Nr. TRT 12887 ID



SUPREME SENSORING

TWK

4.2.2 Diagnosedaten lesen

Bei Auftreten eines Diagnosealarms eines PROFINET-Gerates wird in der S7 der OB 82 durchlaufen. In diesem
kann unter anderem der Ausldser des Diagnosealarms festgestellt werden. Die Diagnosedaten kénnen dann mit
dem SFB52 ausgelesen werden.

Die Ereignisse die einen Diagnosealarm im Drehgeber auslosen finden Sie in Kapitel 7.2

Das folgende Beispiel zeigt wie dies in Step7 umgesetzt werden kann. Auch hier hat der Drehgeber wieder die
E/A-Adresse (logische Basisadresse) 0. In der lokalen Variablen #0B82_MDL_ADDR ubergibt die Steuerung die
logische Basisadresse des Gerats, welches den Diagnosealarm gesendet hat.

Hinweis: AuRerdenDiagnosedatenkdnnenauchdie weiterenin Kapitel 7 aufgefihrten Datensatze mitdem SFB 52
ausgelesen werden.

OB 82: Auswerten der OB 82-Lokaldaten und Anstossen des Leseauftrags

OBZ2z :© Titel:

Der O0BEZ wird durchlaufen sobald eine Baugruppe,/Modul eine Diagnoseanforderung
stellt bzw. einen Alarm schickt.

m: Tmwandlung in Integer-Format

Fommentar:
hAOWE
Ml.0 —EN #MDL_ADDER
OUT [=INT
#0ESZ_MDL_
ATLDE == IN ENQ =

Hetzwmerk 2 : Diagnoseanforderung setzen

WMinkelcodierer mit logischer Basisadresse 0O

ChiP ==|
#MDL_ADDE._
INT —{IN1 M10.0
5
0 —{INz —

OB 1: Aufruf des FB 1 zum Lesen der Diagnosedaten

Netzmwmerk 5 @ Datensatz lesen mit dem SFEEE

Fommentar:

LDEL
FE1

M1.0 — EN ENO |-
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FB 1: Lesen der Diagnosedaten mit dem SFB52 RDREC

Die Daten werden im DE1OD ab Byte 1 abgelegt.
m: Aufruf 3FELE (FDEREC)
II' = Becord Index
hier: -535 dez = FDE3 hex - Encoder Diagnosedatensat=z (63 Byte)
LEEE
EFEEE
M1.0 —{EN
MI10. 0 = BEQ VALID [pM11.00
DWglegn — I EUSY—M11.1
—E3E = IND'EX ERROR|—M1]1 .7
53 = MLEN STATUS (1 7
PHDELOO. LEN |—§Lacnge
DEX1.0O
EYTE &7 = BECOERD ENO |

Netzwerk 2 : Data Walid

Zeigt an ob der letzte Lesewvorgang erfolgreich war und die Daten giltig sind.

Mll.E
RE

Hl0.0=—FE

MHll. 0 =—3 Q=

Netzwuerk 3 : Busy

Zeigt an ob der letzte Lesewvorgany angestossen warde.

Hll.&
RS

Hl0.0=—FE

Mll. 1l —3& Q=

Netzwmerk 4 : Error

Zeigt an ob der letzte Lesewvorgany fehlerhaft war.

M11l.7
RS

Hl0.0=—FE

M1l & =3 Q=

Netzmerk 5 @ Ricksetzen der Diagnoseanforderuang

Fomment ar :

M10.0

M1. 0 =— —

Datum: 21.07.2023 Seite 22 von 35 Handbuch Nr. TRT 12887 ID



SUPREME SENSORING

TWK

4.2.3 Parameter schreiben

Beim Anlauf des PROFINET werden die in der Hardwarekonfiguration eingestellten Parameter zum TRT Uber-
tragen und im Flash des Drehgebers abgespeichert. Durch das Anwenderprogramm der S7 lassen diese sich
jedoch im Betrieb verandern. Jede Anderung bewirkt auch ein Abspeichern im Flash. Beachten Sie beim Andern
der Parameter aus dem Anwenderprogramm den folgenden Hinweis.

Achtung! Die neuen Parameter sind sofort guiltig!
Diese Funktion darf nicht ohne griindliche Tests wahrend des Betriebs einer Anlage oder Maschine
ausgeflihrt werden.

OB1: Aufruf des FB2 zum Schreiben der Parameterdaten

Netzwerk 6 : Datensatz schreiben mit dem 2FEEL3S

Fommentar:

LEE
FEE

M1.0 — EN ENO |-

FB2: Datensatz mit dem SFB53 WRREC schreiben

FEZ : Datensatz schreiben

Schreibt Parameterdaten

ACHTUNG! ! !

Lie neuen Parameter sind sofort oqiltig.

Diese Funktion darf nicht ohne grinmdliche Tests wihrend des Betriebhs einer
Anlage oder Maschine ausgeflihrt werden.

m: Aufruf SFEEZ (WRREC)

ID: Anfangsadressze des E-Adresshereichs des gewinschten Gebers

Index - Datensatzrnumnmer [(Record-Index):
BF01 = -16539 dez (9 Byte) - Parameterdaten
LEN - Lange der zu ilbertragenden Daten

Becord - Quell-DE der Daten

DESS
SFEL3
MzO.1 Ml. 0 —EN
F
MZ0_ 0 — EEQ
DWELEFD = ID DOME =mMz1.0
—15639 = ITNDEX BUSY |—M=1_1
O = LEN ERBOR|—M=z1_7
PHDELOL. BTATUS Mz 2
DEXO0. 0
EYTE 9 = RECOERD ENO |

Datum: 21.07.2023 Seite 23 von 35 Handbuch Nr. TRT 12887 ID



SUPREME SENSORING

TWK

Hetzwerk 2 : Valid

Zeigt an ob der letzte Schreibvorgang erfolgreich war.

M20_5 M21.5
F RS
MZ0.0 — —z
Mz21_0—5 Q-

Hetzwerk 3 : Busy

Zeigt an ob der letzte Schreibwvorgang angestossen wuarde.

M20_4& MZ1_6

F RS
MZ0.0 — —z

M21.1 —5 -

Hetzwerk 4 : Error

Zeigt an ob der letzte Schreibwvorgang fehlerhaft war.

M20_7 M21_7
F RS
M20 .0 — —=
M21_2 —5 Qb
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5. Datenformat
5.1 Ubersicht
5.1.1 Encoder-Profil 1.1 (Profil C4)

Eingangsdaten: Device -> Controller

Octet 1 |Octet2 |Octet3 |Octet4 Octet 5 Octet 6
MSB Positionswert LSB | MSB Geschwindigkeit LSB

Ausgangsdaten: Controller -> Device

Octet 1 |Octet2 |Octet3 |Octet4
MSB Referenzwert LSB

5.1.2 Encoder-Profil 4.2 (Profil E4)
5.1.2.1 Telegramm 81

Eingangsdaten: Device -> Controller

Octet 1 |Octet2 Octet 3 |Octet4 Octet 5 |Octet6 |Octet7 |Octet8 Octet 9 | Octet 10 | Octet 11 | Octet 12
ZSW2_ENC G1_ZSW Positionswert G1_XIST1 Positionswert G1_XIST2

Ausgangsdaten: Controller -> Device

Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4
STW2_ENC G1_STW

5.2 Positionswert
5.2.1 Datenformat Codeart R

Der Positionswert in Schritten wird als 32 Bit unsigned integer Wert im Motorola-Format (Big-Endian) ausgege-
ben. Die maximale Auflosung des Positionswertes betragt 65536 Schritte/Umdrehung. Sie kann Uber die Aus-
wahl des Moduls und die Parameterierung verandert werden.

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

ojofofofofojojojojo|jo|ojo|ofofofOfOfOfO Positionswert* (Singleturn)

N

olofofo]o]ofofo Positionswert* (Multiturn) (Profil C4 und G1_XIST2)

Positionswert G1_XIST1

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei héherer Aufldsung entsprechend langer.

Hinweis: Der Positionswert G1_XIST1 ist immer 32 Bit lang. Am Ende des physikalischen Messbereichs des
Drehgebers werden die Umdrehungen in der Software des Drehgebers weitergezahlt. Dadurch ist der Null-
durchgang des Positionswertes immer erst am Ende des vollen 32-Bit-Wertes. Zu beachten ist aber, dass
dieser Wert bei Spannungsauffall verloren geht.

5.2.2 Datenformat Codeart W

Die Drehgeber mit der Codeart W (TRTxx-xxxxxxxW4096SC4xTxx) weisen eine abweichende Positions- und
Presetwertdarstellung auf. Bei diesen Typen werden im ersten Wort die Anzahl der Umdrehungen (Multiturn-Teil)
und im zweiten Wort die Schritte des Singleturn-Teils ausgegeben. Die Auflésung des Positionswertes wird vom
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ausgewahlen Modul bestimmt und kann nicht Gber die Parametrierung verandert werden.

Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6
7 6 5432 10|76 5432 10[76543210|7 6543210
31]|30|29(28[27|26|25]|24]|23[22[21|20] 19] 18] 17[ 16| 15| 14| 13[12[11]10] 9 [ 8 [ 7 [6 [ 5] 4|3 ]2[ 1] 0
ojofofo Anzahl der Umdrehungen ojofofo Schritte*

oo
=
N

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei hoherer Aufldsung entsprechend langer.

5.2.3 Datenformat Drehkranzgeber (Codeart S)

Beim Drehgeber mit Drehkranzsoftware wird anstelle der Wellenposition des Drehgebers die Position des Dreh-
kranzes in Schritten ausgegeben. Dazu muss Uber die Parameter "Zaehnezahl Drehkranz" und "Zaehnezahl
Drehgeberritzel" das Ubersetzungsverhaltnis i von Drehkranz zu Drehgeber eingestellt werden. Der Parameter
"Auflésung Position" bestimmt dann die Aufldsung des ausgegebenen Positionswertes (siehe Kapitel 6).

Der Positionswert wird als 32 Bit unsigned integer Wert im Motorola-Format (Big-Endian) ausgegeben.

Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4
7 6 5432 10[7 65432 10[760543210[76543210
31|30{290] 28|27 26| 25|24 | 23] 22[21]|20] 19| 18] 17[16| 15| 14[13] 12[ 11[10] o [ 8 [ 7|6 [ 5| 43| 2] 1] 0

Drehkranzposition

5.3 Geschwindigkeit

Der Geschwindigkeitswert wird Gber zyklisch eingelesene Positionsdaten ermittelt. Die Dimension ist Schritte pro
Torzeit. Die Torzeit (Zeitspanne der Erfassung der Positionsdnderung) kann im Bereich 10 - 1000 ms veréndert
werden.

Octet 5 Octet 6
7 6 5432 10[7 6543210
15[14[13]12[11]10] 9 [ 8| 7[e6]|5]4[3]2[1]0
16 Bit Geschwindigkeit

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

positiv bei Positionswert steigend

negativ bei Positionswert fallend

Die Aktualisierungsrate des Geschwindigkeitssignals ist unabhangig von der eingestellten Torzeit immer 1 ms.
Die Auflésung der Geschwindigkeitsmessung ist unabhangig von der eingestellten Auflésung des Positionswertes
(Parameter Auflésung). Sie basiert bei Geraten mit 12 oder 13 Bit Aufldsung auf 4096 sonst auf 65536 Schritten
pro Umdrehung.

Beim Drehkranz-Drehgeber wird die Geschwindigkeit des Drehkranzes ausgegeben. Die Auflésung kann unab-
hangig von der Auflésung der Position Gber den Parameter "Auflésung fir Geschwindigkeit" eingestellt werden

(siehe Kapitel 6).

Die Einheit Schritte/Torzeit kann wie folgt in U/min umgerechnet werden:

v x 60000/ t v = Vom Drehgeber angezeigte Geschwindigkeit

r t = Torzeit in ms
u = Geschwindigkeit in U/min
r = Auflésung in Schritten (4096 oder 65536)
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5.4 Referenzwert (Presetwert) setzen (Profil C4)

Zum Abgleichen von Maschinenpositionswerten und der absoluten Position des Drehgebers ist es in einigen Fallen
unumganglich den Referenzwert zu setzen. Der Referenzwert ist der Positionswert, der im Referenzpunkt zur
Anzeige gebracht wird. Durch den Anwender ist zu beachten, dass der Referenzwert innerhalb des Bereiches 0
bis (Gesamtschrittzahl - 1) liegen muR. Das ist insbesondere bei der Anderung der Gesamtschrittzahl zu bertick-
sichtigen. Der Referenzwert wird im zyklischen E/A-Datenverkehr durch Setzen des Bits 31 (Octet 1, Bit 7) des
niederwertigsten Ausgangsbyte Ubertragen.

Die Funktion Referenzwert (Presetwert) setzen sollte nur bei Stillstand der Drehgeberwelle ausgefiihrt
werden! Das Setzen des Referenzwertes ist nur bei eingeschalteter Skalierung méglich (siehe Kapitel 6)!

Der Presetwert wird mit der steigenden Flanke des Bit 31 Ubernommen. Dabei wird durch den Drehgeber ein
Offsetwert (aus aktuellem Positions-Istwert und Referenzwert) berechnet. Dieser wird nullspannungssicher im
Drehgeber abgespeichert, so dass die neue Position auch nach Spannungsausfall wieder korrekt ausgegeben wird.

Wenn der ausgegebene Positionsistwert gleich dem Referenzwert ist, kann das Bit 31 zurlickgesetzt werden, da
der Preset Mode beendet ist.

Bei Eingabe eines fehlerhaften Presetwertes muf3 zur Fehlerbeseitigung das Controlbit 31 vor Eingabe des korrekten
Presetwertes auf Null gesetzt werden. Danach kann durch Setzen des Controlbits 31 auf 1 der Presetwert neu
gesetzt werden.

5.4.1 Datenformat Codeart R

Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4
7 6 543210765432 10[/760543210[76543210
31|30{20]28|27|26]25(24| 23] 22[21] 20[ 19| 18] 17[16 15] 14[13] 12[11[10] o [ 8| 76|54 [ 3] 2] 1] 0

ojojofofojojofofojojofofofojojofofojo Presetwert* (Singleturn)

ojofofofofojo Presetwert* (Multiturn)

4—Preset Control Bit

5.4.2 Datenformat Codeart W

Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6
7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 107 6 5 4 3 2 10
31|30{20]|28|27|26]25[24| 23] 22[21] 20[ 19| 18] 17[16] 15| 14[ 13| 12[ 11| 10] o [ 8| 7|6 | 5] 4 [ 3] 2] 1] 0
0(0]0 Presetwert Umdrehungen 0f0)0f|O0 Presetwert Schritte*
4_Preset Control Bit
5.4.3 Datenformat Drehkranzgeber (Codeart S)
Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4

7 6 5432 10[7 65432 10[76543210[76543210
31]|30{20]28|27|26]25(24| 23] 22[21] 20[ 19| 18] 17[16| 15| 14[ 13| 12[11[10] o [ 8| 76|54 [ 3] 2] 1] 0

=

Presetwert Drehkranz

4—Preset Control Bit

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei héherer Auflésung entsprechend langer.
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6. Parametrierung

Die Parametrierung des Drehgebers lauft Uber die azyklischen PROFINET Dienste ab. Sie geschieht bei der
Simatic S7-Steuerung standardmaRig im Anlauf, kann aber auch wahrend des zyklischen E/A-Datenverkehrs
durch das Anwenderprogramm vorgenommen werden.

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

Die Datensatznummer (Record Index) der Parameterdaten ist: 0xBFO1.

6.1 Parameter Encoder-Profil 1.1

Byte |[Bit | Parameter Wertebereich Vorbele- Bemerkung
Nr. gung
1 Betriebsart
0 | Codeverlauf 0: clockwise (cw) | clockwise Steigende Werte bei Drehung
1: counter clock- | (cw) im Uhrzeigersinnn (cw) oder
wise (ccw) im Gegenuhrzeigersinn (ccw).

(Blickrichtung auf die Welle)

1-2 | nicht benutzt

3 | Skalierungsfunktion 0: aus ein Schaltet die Skalierung des Posi-
1: ein tionswertes durch Preset, Auflo-
sung und Gesamtschrittzahl aus/
ein

4-7 | nicht benutzt

2-5 Auflésung [Schritte/ 1-65536 65536 Zum Andern muss der Parameter
Umdrehung] bzw. 8192 fur "Skalierungsfunktion" auf "ein"
Codeart W stehen
6-9 Gesamtschrittzahl 1-268435456* |268435456* |Zum Andern muss der Parameter
[Schritte] bzw. 65536* fur "Skalierungsfunktion" auf "ein"
Singleturn-Geber stehen
10-11 Torzeit [ms] 10 - 1000 10 Zeitbasis der
Geschwindigkeitserfassung (siehe
Hinweise)

*Die hier angegebenen Werte stellen die Maximalwerte dar. Sie hangen vom ausgewahlen Modul ab.
Hinweise:

Codierung:

Alle Werte im Motorola Format (Big Endian)

Auflésung:

Der Wert fur die Auflosung ist bei den Modellen mit Codeart W unveranderbar auf 4096, bzw. 8192 fir den 25
Bit Geber, eingestellt.

Gesamtschrittzahl Multitour-Geber:

Zu beachten ist, dass intern im Codierer die Berechnung der Anzahl der Umdrehungen in 2" - Potenzen erfolgt.
Unabhangig von dieser Forderung kann der Anwender die gewlinschte Gesamtschrittzahl sowie die gewlinschte
Auflésung entsprechend der Applikation programmieren. Der Drehgeber greift bei der Berechnung bei Bedarf
auf die nachst hohere 2" - Potenz zu. Dabei werden die Werte als tatsachliche Auflésung bzw. als tatsachliche
Gesamtschrittzahl bezeichnet und als Ausgabewert angezeigt.
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Beispiel:

gewlnschte Gesamtschrittzahl:

gewinschte Auflosung:

gewunschte Anzahl von Umdrehungen:

interne Berechnung Drehgeber
tatsachliche Gesamtschrittzahl:
tatsachliche Auflésung:

berechnete Anzahl von Umdrehungen:

(Beachte:
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20480
4096

5

32768
4096

8

Der o. g. Hinweis ist bei nicht reversiblen Betrieb zu beriicksichtigen. Bei dem aufgeflhrten Beispiel

ist die Position 0 erst nach 32767 Schritten erreicht und nicht wie gewtinscht nach 20479 Schritten.)

Torzeit:

Siehe Hinweise unter Kapitel 5.3

6.2 Parameter Encoder-Profil 4.2

Schreibschutz

lesen / Schreibrecht
Controller /
Schreibrecht Supervisor

Parameter Wertebereich Parameterbeschreibung

Parameter- PRM data block / Legt fest ob die Parameter durch den PROFINET-

Initialisierung interner Speicher Controller im Anlauf initialisiert werden oder aus dem
internen Speicher.

Parameter- Alle schreiben / nur Steuert den Schreibzugriff auf die Drehgeber-Parameter

Uber den azyklischen Datenverkehr.

Parameter 65005
Schreibschutz

Alle schreiben / nur
lesen

Der Parameter 65005 beinhaltet die Bits (Param.
Initialisierung, Param. Schreibschutz und Reset
Schreibschutz)

Reset Schreibschutz

Alle schreiben / nur
lesen

Steuert den azyklischen Zugriff auf Parameter 972 (Drive
Reset)

Class 4 Funktionalitat | ein/aus Freigabe der Skalierung, Presetfunktion und des
Codeverlaufs

Kompatibilitditsmodus | aus Wird nicht unterstitzt

Codevelauf Cw/CCw CW (clockwise): Steigende Werte beim Drehen im
Uhrzeigersinn
CCW (counter clockwise): Fallende Werte beim Drehen
im Uhrzeigersinn (Blickrichtung auf die Welle)

Preset-Funktion aus / ein Freigabe der Presetfunktion fur G1_XIST1

Skalierungs-Funktion | aus/ein Freigabe der Skalierung

Kanaldiagnose aus / ein Wird nicht unterstutzt

Art des Aufnehmers

Drehwinkelaufnehmer

Master Sign-Of-Life
Fehler

Auflésung 1...8192 Schritte pro Umdrehung (360°)

[Schritte/360°]

Gesamtschrittzahl 1...33554432 Ergibt sich aus eingestellter Aufldsung mal gewlnschter

[Schritte] bzw. 8192 beim Anzahl der Umdrehungen. Der Maximalwert ist 8192 x
Singleturndrehgeber 4096.

Maximal tolerierte 0...255 Wird nicht unterstitzt
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Einheit der Schritte/s (100ms,
Geschwindigkeit 10ms)

Umdr./min, N2/N2
Normalisierung

Geschwindigkeitsrefe- | 3000.0000 Gibt den 100%-Wert fir die N2/N4-Ausgabe an
renzwert fir N2/N4

6.3 Parameter des Drehkranz-Drehgebers (Codeart S)

Byte |[Bit | Parameter Wertebereich Vorbele- Bemerkung
Nr. gung
1 0 | Codeverlauf 0: clockwise (cw) | clockwise Steigende Werte bei Drehung
1: counter clock- | (cw) im Uhrzeigersinnn (cw) oder
wise (ccw) im Gegenuhrzeigersinn (ccw).

(Blickrichtung auf die Welle)

1-7 | nicht benutzt

2-3 Zahnezahl Drehkranz | 1 - 65535 100 Die Zahnezahl des Drehkranzes
mufd groRer/gleich der Zahnezahl
des Drehgeberritzels sein. Das
maximale Ubersetzungsverhainis

ist 1:32.
4-5 Zahnezahl Drehgeber- | 1 - 65535 10 Zahnezahl des Drehgeberritzels
ritzel welches in den Drehkranz greift.
6-9 Auflésung Position 1...8192xi 36000 Gewlnschte Auflésung der
[Schritte] Drehkranzposition (siehe
Hinweise).
10-1 Torzeit [ms] 10 - 1000 100 Zeitbasis der
Geschwindigkeitserfassung
12-15 Auflésung fiir 1..8192xi 36000 Die der Geschwindigkeitsbestim-
Geschwindigkeit mung zugrunde liegende Dreh-
[Schritte] kranzauflosung (siehe Hinweise).

i = Ubersetzungsverhaltnis Zéhnezahl Drehkranz zu Z&hnezahl Drehgeberritzel (Es gilt: 1 <i < 32).

Hinweise:
Codierung:
Alle Werte im Motorola Format (Big Endian)

Auflésung Position:
Die maximal mdgliche Auflésung des Drehkranzes ist: 8192 Schritte x Ubersetzungsverhaltnis i.

Beispiel:
Ubersetzungsverhéltnis 1:4
=> max. Auflésung 8192 Schritte x 4 = 32768 Schritte

Um nun eine Angabe in Grad zu erhalten geben Sie fir die Auflésung entweder

- 360 Schritte fur ein Auflésung von 1°
- oder 3600 Schritte fur eine Auflésung von 0,1° ein.

Bei einer Eingabe von 32768 Schritten wird die maximale Anzahl an Schritten des Drehkranzes ausgegeben.

Je nach Ubersetzungsverhaltnis kénnen Aufldsungen bis zu 0,001° erreicht werden.
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Es gelten folgende Beziehungen:

Parameter "Auflosung Position" | Drehkranzauflosung
360 1°
3600 0,1°
36000 0,01°
360000 0,001° Beachte:

Auflésung Position
< 8192 x Ubersetzungsverhaltnis
Auflosung fiir Geschwindigkeit:

Die der Geschwindigkeitsmessung zugrunde liegende Auflésung ist beim Drehkranzgeber-Drehgeber unabhangig
vom Parameter "Auflésung Position" einstellbar.

Um einen Geschwindigkeitswert in Grad/Zeiteinheit zu erhalten gibt man fiir den Parameter "Auflésung fur Ge-
schwindigkeit" einen der folgenden Werte ein:

Parameter "Auflésung fur Drehkranzgeschwindigkeit
Geschwindigkeit"
360 1° / Torzeit
3600 0,1° / Torzeit
36000 0,01° / Torzeit
360000 0,001° / Torzeit Beachte:

Auflésung fir Geschwindigkeit
< 8192 x Ubersetzungsverhaltnis

Es sind jedoch auch alle Zwischenwert mdglich.
Torzeit:

Die Einheit Schritte/Torzeit kann wie folgt in U/min umgerechnet werden:

v x 60000 / t v = Vom Drehgeber angezeigte Geschwindigkeit
u= r t = Torzeit in ms
u = Geschwindigkeit in U/min
r = Auflésung fir Geschwindigeit
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7. Diagnose

7.1 Ubersicht

Der Drehgeber TRT stellt Diagnosedaten auf 3 verschiedene Arten zur Verfligung.
» LED-Anzeigen (siehe Kapitel 3.3)

*  PROFINET-Alarme (siehe unten)

» Diagnose-Datensatze (siehe unten)

7.2 PROFINET-Alarme

Uber den PROFINET-Alarmmechanismus werden die folgenden Alarme gemeldet. Sie werden im PROFINET-
Controler im Klartext sowie teilweise mit einem Hilfetext angezeigt.

Fehler- | Fehlertext Reaktion Status- Bemerkung/Abhilfe

Nr. LED

(hex) (NS)

0x1100 | Gerate-Fehler Diagnosedaten: System- Bitte schalten Sie die Spannung
Sensor-Fehler Fehler aus/ein oder tauschen Sie das

Gerat

0x1006 | Preset-Fehler Diagnosedaten: Preset- Parame- Der Preset-Wert muss zwischen

Fehler trierungs- | 0 und Gesamtschrittzahl-1
Fehler bzw. zwischen 0 und Auflésung

Position - 1 beim Drehkranz-
geber liegen. Die Skalierung
muss eingeschaltet sein (nur
Standard-Drehgeber).

0x1120 | Geschwindigkeitsmess- | Diagnosedaten: Parame- Bitte reduzieren Sie die Ge-
bereich Uberschritten Geschwindigkeits-Fehler | trierungs- | schwindigkeit oder verringern
Geschwindigkeitswert = 0 | Fehler Sie den Wert fir die Torzeit.
Anschlieffend Geber aus-/ein-
schalten.
0x1140 | Parameter-Fehler Diagnosedaten: Parame- | Standard-Drehgeber: Der Wert
Parameter-Fehler trierungs- | fur die Gesamtschrittzahl muss
Fehler im Bereich Auflésung ... (Auf-

[6sung x Max. Anzahl Umdre-
hungen (4096)) liegen.
Drehkranzgeber:

- Ubersetzungsverhaltnis zu
hoch oder kleiner 1

- Aufldsung mit diesem Uberset-
zungsverhaltnis nicht moglich.
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Beim TRT stehen die in unten stehender Tabelle aufgeflihrten Datensatze zur Diagnose zur Verfligung. Diese
kénnen mit den azyklischen Read Diensten ausgelesen werden.

Record Index Datensatz
OxAFFO I&MO0-Daten (nach 1&M-Spezifikation Version 1.2)
0xBFO1 Parameter-Daten (siehe Kapitel 6)
OxFDE9 Diagnose-Daten (siehe unten)

7.3.1 Diagnose-Daten nach Encoder Profil 1.1 (Class 2)

Diagnosedaten im Datensatz OxFDE9
Byte Datentyp | Diagnosefunktion Default (Wer- | Diagno- | Bemerkung
te in hex) sealarm
1-8 BYTE Reserviert 00
9 BYTE Betriebszustand 08 nein Cw,
Skalierung ein
10 BYTE | Encodertyp 01 nein Absoluter Multitour Codierer
11-14 UINT32 [ Auflésung maximal 0000.1000* nein Maximal mogliche Schritte/
Umdrehung des vorliegenden
Drehgeber Typs.
15-16 UINT16 | Messbereich maximal 1000 bzw. 1 nein Umdrehung des vorliegenden
beim Mono-
tour-Geber
17 UINT8 [ Zusatzliche Alarmmel- 00 nein Drehgeber Typs.
dungen
18-19 UINT16 | Unterstltzte Alarmmel- 0000 nein wird nicht unterstltzt
dungen
20-21 UINT16 | Warnmeldungen 0000 nein wird nicht unterstitzt
22 -23 UINT16 | Unterstlitzte Warnmel- 0000 nein wird nicht untersttitzt
dungen
24 - 25 UINT16 | Profilversion 0101 nein Aktuelle Encoder Profil Version
26 - 27 UINT16 | Softwareversion XX.XX nein Aktuelle Firmware-Version
28 - 31 UINT32 | Betriebszeit FFFF.FFFF nein wird nicht unterstitzt
32-35 UINT32 | Offsetwert 0000.0000 nein Aktueller intern berechneter
Offsetwert
36 -39 UINT32 | Hersteller-Offsetwert 0000.0000 nein wird nicht unterstiitzt
40 -43 UINT32 | Aufldsung 0000.1000* nein Aktuell eingestelle Aufldsung
(nur beim Standard-Drehgeber)
44 - 47 UINT32 | Gesamtschrittzahl 01.000.0000* nein Aktuelle Gesamtschrittzahl
bzw. 1000* (nur beim Standard-Drehgeber)
bei Monotour
48 - 57 BYTE Seriennummer nein Seriennummer des Gerates
58 - 59 BYTE Reserviert 0000 nein
60 - 63 BYTE Herstellerspezifische 00000000 ja siehe unten
Diagnosedaten

*Abhangig vom Drehgeber-Typ.
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Herstellerspezifische-Diagnosedaten

Byte Bit | Fehlermeldung Profinet- Rote LED | Bemerkung/Abhilfe (siehe
Alarm Profinet-Alarme)
60 reserviert
61 reserviert
62 0 Flash-Speicher-Fehler ja System-
Fehler

1 -7 | nicht benutzt
63 0 nicht benutzt

1 Sensor-Fehler ja System-
Fehler
2 Parameter-Fehler ja Parametrie-

rungs-Fehler

3 nicht benutzt

4 nicht benutzt

5 nicht benuttzt

6 Preset-Fehler ja Parametrie-
rungs-Fehler

7 Geschwindigkeits-Fehler ja Parametrie-

rungs-Fehler
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8. Lieferumfang
Zum Lieferumfang gehoren: - Drehgeber mit PROFINET-Schnittstelle

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

- das zugehdrige Datenblatt

- dieses Handbuch

- das PNO Zertifikat

- Beispielprogramme

- Bitmaps und GSD-Datei

Anhang A: Begriffe Drehgeber

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

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

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

Codierers steigt.

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

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

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