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1. Inhalt

Dieses Manual enthélt Informationen iiber den Ethernet/IP-Drehgeber F58X8 zu folgenden Themen:
e Version der Firmware und EDS-Datei

e Technische Details und Drehgebereigenschaften

e Versorgungsspannung und Stromverbrauch

e Hardwareeigenschaften

e Unterstiitzte Standards und Protokolle

e Implementiertes Drehgeber-Profil

Identification- und Maintenance Funktionalitéat

e Hardware-Installation
Elektrische Installation
Status-LEDs

e Quick Start-Anleitung

e EtherNet/IP-Implementierung

e Fehlersuche

¢ Release-Information

¢ Konformitat

Diese Betriebsanleitung enthélt keine Informationen iiber die Montage des F58X8. Diese finden Sie in einer separat beigefiigten
Montageanleitung.
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2. Quick Start-Anleitung

In diesem Kapitel wird als Beispiel eine Allen Bradley EtherNet/IP-SPS mit der Rockwell Studio 5000-Software (V23.00) fiir den
Drehgeber eingesetzt.

deutsch

e Auf einer freien Ethernet-Netzwerkkarte wie dargestellt eine freie IP-Adresse einstellen. Wir empfehlen die Benutzung einer
IP-Adresse im Bereich 192.168.1.x, da dies der Standard-Einstellung des Drehgebers entspricht.

5
[ Status von Raum IP 192.168.1.44 und .201 und .210 ‘ £ | U Eigenschaften von Raum IP 192.168.1.44 und .201 un... |i Eigenschaften van Intemnetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4) m
Allgemein Netzwerk | Freigabe Allgemein
Verbindung Verbindung herstellen uber IP-Einstellungen kénnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
. o Netzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an
IPv4-Konnektvitst: Kein Internetzugriff | El? Intel{R) Ethemet Server Adapter 1350-T2 ‘ R Ll baet b A e iP e cr s
IPv6-Konnektvitat: Kein Netzwerkzugriff beziehen,
. Korti 2
Medienstatus: Aktiviert e Vb R e {©) IP-Adresse automatisch beziehen
. . 14: ese indung verwendet folgende Elemente

Daver: 00:14:08 d e (@) Folgende IP-Adresse verwenden:

Ubertragungsrate: 1,0 GBit/s (7] 9% Client fiir Microsoft-Netzwerke - —
[ J8Virtual PC-Netzwerkdikertreiber L L

O gMimsuﬂ Network Monitor 3 Driver L Subnetzmaske: 255,255,255 . 0
[ 3 GoS-Paketplaner 7
[ .Q Datei- und Druckerfreigabe fir Microsoft-Netzwerke Standardgateway:

Aktivitat [0 -2 Intemetprotokoll Version 6 (TCP/IPvE)
_— 4 Intemetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4) = DNS-Serveradresse automatisch beziehen
e *p . Empfangen | e | » (@ Folgende DNS-Serveradressen verwenden:
: | Installieren... | | Deinstallieren | | Eigenschaften | Hevocmmien TR Serer:

Bytes: 252 51.390

{ I Beschreibung Alternativer DNS-Server:
TCP/IP, das Star p fidr WAN- , das den

R Datenaustausch (ber verschiedene, miteinander verbundene Einstellungen beim Beenden tberpriifen
[ B Esenschatten | [ Fjpeakivieren | [ Degrose | Netoweke emoglctt. s 2
Schliefen
oK ‘ | Abbrechen | Ed'e'
S ———————————————————————

* Rockwell Studio 5000 installieren
* RSLinx Classic starten und den EtherNet/IP-Treiber wie dargestellt einstellen:

&y RSLinx Classic Lite - [RSWho - 1] e

(=B8] = ]

a5 File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help [-]=]]
= 218

¥ ucbiowse _Azih | B
B[l Workstation, PCHAEUSERP

&5 Linx Gateways, Ethernet EI?E EIEE

&5 AB_ETHIP-1, Ethernet Linx Gateways ~ AB_ETHIP-1 Ethemnet
Ethemet

Erowsing - node 192.168.1.4 found

Configure Drivers (2] = |

"Ava\\able Driver Types;

T =] | AddNew it

Help

Configured Drivers:

Name and Description [ Status ]

AB_ETHIP-1 A Ethermet RUNNING Running Configure...
Startup.
Start
- _ s |
Configure driver: AB_ETHIP-1 (L2 [
Stop
Etherliet/IP Settings. —

' Browse Local Subnet " Browse Remote Subnet

| Description |_IP Address
Windows Defauit
Intel(R) Ethemet Server Adapter 1350-T2 #2 unknewn
Intel(R) Ethemet Server Adapler 1350-12 152.1
Intel{R) Ethemet Connection 1217-LM 13432120

OK | Apbrechen | Obenchmen Hife

For Help, press F1

NUM 07/31/15 |02:02PM 7
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* Studio 5000 starten

e Ein neues, Ihrem SPS-Typ entsprechendes Projekt anlegen

¢ Mit dem Menii Tools / EDS Hardware Installation Tool alle fiir Ihre SPS und ggf. fiir Inr Rockwell EtherNet/IP Kommunikations-
modul erforderlichen .EDS-Dateien installieren. Diese EtherNet/IP EDS-Dateien kdnnen unter
http://www.rockwellautomation.com/global/support/networks/eds.page? gefunden werden .

¢ Mit dem Menii Tools / EDS Hardware Installation Tool die EtherNet/IP .EDS-Datei(en) lhres oder lhrer Kiibler-Drehgeber instal-
lieren. Die EDS-Dateien der Drehgeber konnen auf der Kiibler Homepage unter www.kuebler.com gefunden werden.

* Mit den Wahlschaltern der SPS oder mit der EtherNet/IP/Schnittstelle die IP-Adresse Ihrer EtherNet/IP-Schnittstelle auf eine
freie IP-Adresse einstellen (in diesem Beispiel: 192.168.1.4)

¢ Den Projektpfad fiir Ihre Konfiguration wahlen

[¥] Autobrowse

= Werkstation, PCHAEUSERP Go Orline
3,5'5 Linx Gateways, Ethernet F
L AB_ETHIP-1, Ethernet Upload...
o] 192168.1.1, 1756-EN2TR, 1756-EN2TR/C 217021900
| 53 Backplane, 1756-A7/A
: 00, 1756 5L (5571 SAFETY, EncoderTestProject Update Fimware...
01, 1756-L75P LOGIX SAFETY, 1756-L75P/B LOGIXSAFETY
02, 1756-EN2TR, 1756-EM2TR/C 217021900
03, 1756-0B8/4, 1756-0B8/4 DCOUT Qo1

Download

Path: AB_ETHIP-11132.168.1.1\Backplane\0 Set Project Path
Path in Project: AB_ETHIP-14192.168.1.1\Backplans\0

Der Projektpfad erscheint nun neben ,Path:"in Ihrem Logix Designer-Fenster
'd Logix Designer - PruefaufbauEthlP [1756-L715 23.12]" e - - e M R e i - 1 Eli'-n‘
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

BEH & f BB oo e - BAG [ YE QA | s -8
Offline 0. = RUN - Path: [AB_ETHIP-1\192.168.1.1\Backplane\0 v‘@

No Edts Bt COH ol A A 4 A ,

Safety Unlocked B * [\ Faverites £ Add-On £ Safety £ Alrms £ B A TmerlC

3 Controller PruefaufbaukthlP
Controller Tags
(1 Controller Fault Handler
(3 Power-Up Handler
| & Tasks
| 3 DisplayTask
|
|

L3 DisplayProgram
48 MainTask
I8, MainProgram
-1 SafetyTask
178, SafetyProgram
3B TestTask
I3, TestProgram
-8 TimerTask
L3, TimerCounter
Unscheduled Programs / Phases
/& Motion Groups
Ungrouped Axes
3 Add-On Instructions
5] Data Types
[ User-Defined
[ strings
[ Add-On-Defined
- g Predefined
L3 Module-Defined
| £ Trends
| £5 VO Configuration
-89 1756 Backplane, 1756-A7
[0]1756-L71S PrucfaufbauEthlP
§ [1]1756-L75P PruefaufbauEthlP:Partne
£ 0 [2)1756-EN2TR EN2TR
5

1 [2]1756-0B8 DIGL OUT

| | ———

Project file saved. =y
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Mit der rechten Maustaste in das Organizer-Fenster des Controllers SPS klicken und ,New Module" wéhlen.

—
Select Module Type

et

~
Catalog | Module Discovery | Favmi&s‘ %
(2]
+—
o G i) =
o
Catalog Mumber Description Wendor Category
8.F5858/F5878 XXAN.A2 Sendix F5858/F5878 Single-Tum Kuebler GmbH Encoder
8.F5868/F5888 XXAN A2 Sendix F5868/F5888 Mutti-Tum

Kuebler GmbH Encoder

2 of 397 Module Types Found

‘ Add to Favorites
Close on Create

Crsztsl l Close ] [ Help ]

Ihr Drehgeber-Modell wéhlen.

Den Drehgeber wie folgt in dem erscheinenden ,,New Module"-Fenster einstellen:

B New Module

General”™ | Connection™ | Module Info” | Intemet Protocel” | Port Configuration™ | Network™

Type: 8 F5863,/F5888 XXAN AZ Sendic F5868/FA888 Multi-Tum
Vendor: Kuebler GmbH
Parent: EMZTR
Name: KueblerTestEncoderl Ethemet Address
N S . Y
i b 7 (@ Private Networde:  192.168.1. 1=
() IP Address:
() Host Name: |
Madule Definttion
Revision: 11
Blectronic Keying: Compatible Module
Connections: Input Onby (100): Position + HiRes Position ...

Status: Creating

K | [ Concel | [ e |

DEU -7 (R600961.0001)
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In dem General / Module Definition-Fenster des ,New Module'-Fensters, auf Change klicken und die Verbindungen wie hier
dargestellt wéhlen:

r — —— L= i B
i) Module Definition™ [

Rovecr 0=

Blectronic Keying: ICnm.pahble Maodule -

Connections
Name Size Tag Suffix
Input Only (100)+Config: Position + HiResPos + Velocity + Acceleration + other + Input: IDINT - | KueblerTestEncoder1:1
Configuration Assembly Output: I |<nnne=
Select 2 connectior, :I

4 m »

oK | [ concel | [ Hep

Diese Verbindung liefert die gesamten Prozessdaten und erlaubt eine hequeme Konfiguration des Drehgebers mit Logix Desig-
ner. Wir empfehlen, ,Size" auf DINT einzustellen, um die Werte als 32-Bit-Blocke zu erhalten.

Nun die Schalter des Drehgebers auf 004 stellen und diesen aus- und wieder einschalten.

Die Konfiguration und die Parameter des Drehgebers sind nun im ,,Controller Tags"-Bereich von Logix Designer ersichtlich.

8 Logix Designer - PruefaufbauEhlP [1756-L715 23.12] - [Controller Tags - PruefaufbauEthiP(controlier) 3] S
file Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [Ny [-T=]x]
|asE@ 8 1@ o v BAR [B Y R Q| oo -8
Path [ 111921681, 1\Backplanel0 | (3]
Offline 0. FRUN L_QE 4 OH A O »
No Forces ’ :: oK
o a| o Enoay sosge 7L
il 10
SafetyUnlocked 3 @
rmm‘arg”a.m =B scope: v Show. AllTags b4 B2 &
& |3 Controller - Ik
By I [name =210 Value <[ Force Mask_<[style DataType | Class Desciption Constant  Properties 2
g — [+ : o)
& R e AENTI oot ool AB1734_35L_|Standard D U8 # |[Ea]
5 Power-Up Handler |+ AENT-0 {..-} L.} AB:1734_3SL.. | Standard ] —
PO | usbleTesEncoderi T e _030B.8F5868..| Standard ] T
8 DisplayTask [ auked 0 [Decimal BOOL Standsrd Desciiption
| 18 DisplayProgram Data oo 1200 [Decimal DINT[E] Standard e
463 MainTask H Data(0] -1 Decimal DINT Standard Type Base
| @68 MainProgram *Kuebler Datal1] o Decimal DINT Standard Alias For
=& SafetyTask Kuebl Data[2] 0 Decimal DINT Standard Base Tag
8 SafetyProgram H Data[3) o Decimal DINT Standard g::?“ %N;mwb
569 TestTask Kuebler Data4] [ Decimal DINT Standard Clss Stndan
5% TestProgram Kuebler Data[s] ° Decimal DINT Standard Extemal A ReadWiite
&9 TimerTask X Data[6] ) Decimal DINT Standard Style Decimal
5% TimerCounter H Data[7) 0 Decimal DINT Standard Constant  No
3 Unscheduled Programs / Phases| =| || [# Locat3c. o ] AB1756.DO-.. | Standard 5] Required
& Motion Groups [+ Local31 fonts fiench AB11756_DO/10)| Standard @] BED
5 Ungrouped Axes [+ Local30 (B T AB1756_DO... | Standard E Data
;AMO" Instructions B [ T _030B.8F5868..| Standard @
L%a(a Typesf ing_Units_per_Span_MUR_16 8192 Decimal DINT Standard F
i) lsJ: e i Value_19 [) Decimal DINT Standard
@ pe Aﬂnd“rg;nrneilned F Total Measuring_Range_TMR_17 33554432 Decimal DNT Standard
Integration_Time_105 100 Decimal ONT Standard
08 Predefined > =
L% 1 il Dedinei KueblerTestEncoderC.Posiion_Low_Limit 22 o Decimal DINT Standard
bl i Integration_Time_106 100 Decimal DNT Standard
10 1 n_High, Limi_23 33554431 Decimal ONT Standard
8 1756 Backplane, 1756-A7 fon_Format_30 1620800 Hex INT Standard
£ (0] 1756-L715 KueblerTestEncoderC Velociy_Formal 25 1es1£0¢ Hex INT Standard
9 (1] 1756-L75P F Counting_Toggle_12 0 Decimal B00L Standard
&8 [2]1756-EN2TR EN2TR g_Diagnostic_Cont_13 1 Decimal 800U Standard
| &8 Ethemet = ing_Function_Control_SFC_14. 1 Decimal BOOL. Standard
8 1756-EN2TREN2TR i 3 Decimal SINT Standard B
<[ I | ' __|[415 \ monitor Tags {Edit Tags / 1< L L
ES

Da Assembly 100 gewahlt wurde, entsprechen die Daten, die in den KueblerTestEncoder1:11.Data[]-Tags angezeigt werden, dem
in Tabelle ,Assembly 100" angezeigten Format, aber in 32-Bit-Blécken.

Zum Beispiel enthalt KueblerTestEncoder1:11.Data[0] die Positionswert-Daten, und KueblerTestEncoder1:11.Data[5] die Alarme
und Warnungen, in einem einzigen 32-Bit-Wert kombiniert.

Logix Designer kann nun ,Online" geschaltet werden, um Ihre Konfiguration in die SPS herunterzuladen. Zugriff auf die Drehge-
ber-Werte ist direkt im SPS-Programm maglich, z. B. iiber Ladder Logic.

DEU - 8 (R600961.0001)
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[ @ Logix Designer - PrusfaufbauEthip [1756-L715 23.12]* - [Controllr Tags - PrusfaufbauEthlPlcontrolle)] — — Ll - Y [E=REEn=)
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help =
aEE & & @ v O KueblerFSaEthP_AdData [ ¥ Y ¥ ™ @ Q| sobcrbngage.. - 8
Rem Run M ™ Run Mode STINN | it [AB_ETHIF 11192.168.1 T\Backslane'd__ | =
MoFocss .| Cortoler OK RN S
No Edits T : E”OE'S:'(S“”EQE L 4 R SER RET AES Y SIZE SFR SFR EOT » ﬂ
Safety Unlocked 33 < v [\ Favorites {TProcess X Drwves £ Tikers £ Selciiint 7 8
Y| Controller Organizer X e fu SR A Toce B = -
2 |I"= 5 Controller PruefaufbauEthlP %
G | [P CantelETeE ([ ] ame =[] Value ] Force Mask ] Style Data Type C » ‘Properties 2
& {31 Controller Fault Handler =) KueblerTestEncoder1:11.Data e S Decml ol | 3| @ £ |
o 1071 Power-Up Handler [+ KueblerTestEncoder1:I1.Data[0] 31382748 Decimal DINT 5 General
{5 Tasks [+ KueblerTestEncoder 111 Data[1] 57028 Decimal DINT 5 Name T T
438 DisplayTask + KueblerTestEncoder:11 Data[2] 16768052 Decimal DINT s Description
B, DisplayProgram + KueblerTesiEncoder1:11.Datal3] 0 Decimal DINT s Usage
£ MainTask +| KusblerTestEncoder1:11.Datal4] o Decimal DINT S e Base
3 MainProgiam + KueblerTesiEncoder1:11.Datal5] 0 Decimal DINT 5 Al For
£ SafetyTask = +/ KusblerTestEncoder 11 Datalf] 16587 Decimal DINT s Fosaln
3 SefetyProgram + KueblerTest Encoder!:11 Datal7] 6662656 Decimal DINT E peenipe;  (HINT
8 TestTask I KiieblerTestEncoder1 G il T o308 aFsEeEEs | smc;sze SEn::'jambauE
£3 TestProgram |+ KueblerTestEncoder1-C. Measuring_Units_per_Span_MUR_16 8192 Decimal DINT 5= ErE—y— T
3 TimerTask + KusblerTestEncoder1 C Freset_Value_13 o Decimal DINT s Sile Decimal
% TimerCounter 1+ KueblerTestEncoder!:C. Total_Measuring_Range_TMR_17 33554432 Decimal DINT 5 Constant No
{1 Unscheduled Programs / Phases = KucblerTeEncoder! C Nelocty P % T Decmal DINT 3 Required
1 Motion Groups 5 KiblerTostEncoder|-C Postion Low_Limit 22 P Dodimal DINT E Visble
b '+ KueblerTestEncoder!-C Acceleration_Resolution_31 7 Decimal DINT 5 Data
g g:tda-g;pl::uumons '+ KueblerTestEncoder]:C Fostion_tigh_Limt_23 33554431 Decimal DINT S
5 User-Defined [+ KueblerTestEncoder1:C.Acceleration_Fomat_30 2048 [ INT 5
B Stings "+ KusblerTestEncoder.C.Velocly_Fomat_25 7340 Decinal NT 5
3, Add-On-Defined ' KusbierTestEncoder!.C.Direction_Courling_Toggle_12 Decimal B00L 5
5, Predefined ' KusblerTestEncoder.C.C ing_Diagnestic_Corir_13 1 Decimal B00L s
£ Module-Defined ' KusblerTestEncoder1.C.Sealing_Function Cenirol_SFC_14 i Decimal EOOL s
(5 Teende % "+ KusbierTestEncoder.C.C onConrol 3 Decimal SINT E .
— L 4][» |\ Monitor Tags £ Edit Tags / X i ] '
Enter display style for the value =]

Um den Drehgeber zu konfigurieren, ist es moglich, die Konfigurationswerte in die KueblerTestEncoder1:C-Unterabschnitte
einzugeben.

Vergessen Sie nicht, das Configuration Control-Byte auf den Wert von Tabelle ,Werte fiir Configuration Control” zu setzen, der
den gewiinschten Vorgéngen entspricht.

Wie in dieser Tabelle ersichtlich, wenn die Vorwahl auf 0 gesetzt und die Konfiguration gespeichert werden soll, Preset_Va-
lue_19 auf ,,0" und Configuration Control auf ,6" stellen. Den Drehgeber aus- und wieder einschalten und “Configuration Con-
trol” anschlieBend auf 0 setzen, um zu vermeiden, dass der Preset bei jedem Hochlaufen des Drehgebers wieder auf 0 gesetzt
wird.

Nicht vergessen, dass bei dieser Einstellung der Drehgeber mit dieser Technik nur neue Konfigurationswerte erhalten kann,
wenn
a) Configuration Control richtig eingestellt ist, z. B. nicht 0
b) Der Drehgeber zuriickgestellt wurde, z. B. durch aus- und wieder einschalten, oder durch ein Reset von dem ,,Mo-
dule Info”-Reiter aus.

In diesem Einstellungs-Beispiel wére es ratsam, nach Beendigung der Einstellung und Abspeicherung in dem nichtfliichtigen
Speicher, die urspriingliche Einstellung der Verbindung lhres Drehgebers von

.Input Only (100)+Config: Position + HiResPos + Velocity + Acceleration + other + Configuration Assembly”

auf

.Input Only (100): Position + HiRes Position + Velocity + Acceleration + other (no Configuration Assembly)”

umzustellen. Dieser Schritt [6scht die ,KueblerTestEncoder1:C"-Unterabschnitte.

Bei dieser Einstellung haben die Konfigurationsobjekte Klartext-Tag-Namen wie KueblerTestEncoder1:C.Position_Low_Limit_22,
es istjedoch nicht moglich, mit dieser Logix-Version die vom Drehgeber kommenden Daten auf einfache Weise in Klartext-Tag-
Namen zu erhalten.

Wenn der Drehgeber die Verbindung mit der SPS ablehnt sind die gewahlten Konfigurationsdaten ungiiltig, z. B. ein unzuléssi-
ger Wert fiir das Datenfeld Velocity Format.

Wenn die Maximal-Auflésung erforderlich ist (24 Bit MT und 19 Bit ST) miissen die in diesem Beispiel in KueblerTestEncoder1:11.
Data[1] und KueblerTestEncoder1:11.Data[2] enthaltenen Rohpositionsdaten verwendet werden In diesem Fall miissen Sie in
Ihrem SPS-Programm Ihre eigene Konvertierung fiir die Wahl der ,Direction” implementieren falls die Zahlrichtung gewechselt
werden soll, z. B. durch ein hindres XORieren des Werts jede Sekunde.

DEU -9 (R600961.0001)
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Der Drehgeber lehnt die Verbindung ab wenn ungiiltige Konfigurationsdaten eingegeben wurden und Configuration Control
nicht auf 0 gesetzt ist. Angaben {iber den fehlerhaften Parameter kdnnen iiber den Reiter Connection im Properties-Fenster des
Drehgebers gefunden werden. Der Drehgeber sendet den Fehlercode 0x700 plus den ersten ungiiltigen Parameter (in Hex kon-
vertiert) aus Ist z. B. Parameter 17 (Hex 0x11) ungiiltig (z. B. der ungiiltige Wert 0), sendet der Drehgeber den Fehlercode 0x0711
zuriick, wie in der folgenden Abbildung dargestellt. Die Dezimalzahlen der Parameter kdnnen in der Tabelle , Klassenattribute
Position Sensor Objekt”, oder in den Konfigurations-Tag-Namen gefunden werden - in diesem Beispiel tragt der betroffene Tag
den Namen KueblerTestEncoder1:C.Total_Measuring_Range_TMR_17.

Nach dem Berichtigen des ungiiltigen Parameters wird der Drehgeber entweder den folgenden ungiiltigen Parameter melden
oder, wenn alles in Ordnung ist, die Verbindung herstellen.
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Fehlermeldung vom Drehgeber.
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3. Technische Details und Drehgebereigenschaften

Mechanische Kennwerte

deutsch

Schockfestigkeit nach EN 60068-2-27 2500 m/s?, 6 ms
Vibrationsfestigkeit nach EN 60068-2-6 100m/s?, 55 ... 2000 Hz

Arbeitstemperaturbereich
-40...+80°C

Versorgungsspannung und Stromverbrauch
10...30 VDC
Max. 250 mA

Hardwareeigenschaften
Singleturn-Technologie ~ Optischer Sensor
Singleturn-Auflosung 524287 Schritte / Umdrehung (19 Bit)

Interne Taktzeit 1ms
Multiturn-Technologie Elektronisches Getriebe, batteriegepuffert
Multiturn-Auflésung Maximal 2 Bit Umdrehungen

EtherNet-Schnittstelle 100BASE-TX EtherNet Transceiver
Funktionsanzeige und Diagnose mittels LEDs

Unterstiitzte Standards und Protokolle

EtherNet/IP Vol2, Ed 1.17

CIP specification Vol 1, ED. 3,16

CIP Position Sensor Objekt (0x23) rev. 2

Konformitat mit CT-12 ODVA-Priifsoftware gepriift und zugelassen

Vereinbarungen in diesem Handbuch

* Hexadezimalwerte werden in diesem Handbuch in der Form 0x.... geschrieben.
Beispiel: 0x3456 steht fiir den Dezimalwert 13398.

In Logix 5000 kénnen Hexadezimalwerte auch in einem Tag-Feld als 16#0000_3456 oder 16#3456 angezeigt oder eingegeben
werden.

Der Benutzer kann in jeder Tag-Reihe mit dem ,Style"-Selektor zwischen den verschiedenen Notationen umschalten.

Die hexadezimale Notation ist oft niitzlich, wenn verschiedene Bytes (8-Bit-Werte) in einem einzigen 32-Bit-Wert kombiniert
werden sollen, z. B. bei Benutzung der in diesem Handbuch erlauterten , Live Config"-Einstellmethode.

Siehe Konversions-Beispiele in Abschnitt ,Konversion von Hexadezimalwerten in Dezimalwerte und zuriick"

Sofern nicht anders festgelegt bezeichnet in diesem Handbuch , Attribut x” das Attribut x von Instanz 1 des Position Sensor
Objekts (Klasse 0x23).
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EtherNet /IP und CIP

Gemeinsame Netzwerk-Applikationsebenen sind der Schliissel zu fortgeschrittener Kommunikation und echter Netzwerkinteg-
ration. Das Common Industrial Protocol (CIP™) erlaubt die vollstédndige Integration der Steuerung mit Informationen, mehreren
CIP-Netzwerken, und Internet-Technologien.

CIP beruht auf einer einzigen medienunabhéngigen Plattform, die mit einer skalierbaren und koharenten Architektur eine
nahtlose Kommunikation von der Werkhalle, durch das ganze Unternehmen hindurch, bietet und Gesellschaften erlaubt, I/0-
Steuerungen, Geratekonfiguration und Datenerfassung iiber mehrere Netzwerke hinweg zu integrieren. Dies trégt in Endeffekt
zur Reduzierung des Entwicklungs- und Installationsaufwands bei und maximiert den Return on Investment (ROI).

EtherNet/IP / CIP Position Objekt

Das CIP Position Sensor Objekt (Klassencode: 23 hex, umgesetzte Revision: 0x02) modelliert einen absoluten Positionssensor in
einem Produkt.

Eigenschaften im Objekt erweitern die Grundféhigkeiten des Sensors mit der Nullpunktverschiebung und der Positionskontrolle
in Bezug auf die Grenzen.

Nichtfliichtiger Speicher

Dieser Drehgeber hat den Vorteil einer nichtfliichtigen Speichereinheit fiir alle gespeicherten nicht konstanten internen und
externen Parameter, Applikations- und Konfigurationsdaten, die sogar nach einem Aus- und Einschaltzyklus des Drehgebers
erhalten bleiben sollen.

Die nichtfliichtige Speichereinheit wurde gewahlt, um die kontinuierliche Neukonfiguration des Drehgebers bei Busgeschwin-
digkeit wahrend seiner gesamten Lebensdauer zu erlauben.

Dank der Benutzung des nichtfliichtigen Speichers hat dieser Drehgeber den Vorteil, das er von dem Benutzer so oft wie nétig
neukonfiguriert (z. B. Presetwert) oder die Konfiguration (z. B. IP-Adressenkonfiguration, Drehgeberkonfiguration, usw.) geén-
dert werden kann, und dies sogar in einem zyklischen Prozess, z. B. (iber das SPS-Programm, wahrend des normalen Betriebs
des Drehgebers!

Das héufige Problem, dass der Speicher nach einer ibermaBigen Anzahl von Konfigurations-Schreibzyklen) beschadigt wird
(wodurch das Gerat unbrauchbar wird) gibt es bei diesem Drehgeber nicht.

Implementierte EtherNet / IP Objekte

¢ |dentity Objekt

e Message Router

¢ Assembly Objekt

¢ Connection Manager

¢ Parameter Objekt

* Position Sensor Objekt
Qos Objekt

¢ Port Objekt

e TCP/IP Interface Objekt
e EtherNet Link Objekt
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4. Prozess- + Konfigurationsdaten

Prozessdateniibersicht

deutsch

Prozessdaten kdnnen entweder iiber das ,,Position Sensor Objekt" durch Explicite Message oder iiber das Assembly Objekt des
Drehgebers beantragt werden.

Die Assemblies enthalten ausgewahlte (feste) Prozessdaten. Ein Teil der Prozessdaten ist nur in den Assemblies enthalten,
andere Prozessdaten sind nur im ,Position Sensor Objekt" enthalten.

Folgende Assembly-Instanzen sind mit den Prozessdaten gemaR untenstehender Tabelle fiir zyklische Prozessdaten-Ubertra-
gung implementiert: Die Beschreibungen sind den untenstehenden Tabellen zu entnehmen.

Assembly Name

Instanz Nr.

1 Position

2 Position + Status

3 Position + Velocity

100 Full process data

101 Configuration feedback (Zyklische Daten)
130 Configuration (Konfigurations-Assembly)

131 .Live Config"-Konfiguration (Zyklische Daten)

Tabelle ,Assembly-Instanzen”
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Einzelheiten der Prozessdaten

Die genaue Bedeutung der verschiedenen Attribute kann in Abschnitt ,Klassenattribute EtherNet/ CIP Position Sensor Objekt"
gefunden werden

Instanz | Byte | Bit7 |Bit6 |Bitb | Bit4 |Bit3 | Bit2 | Bitl |Bit0 | Bedeutung Attribut-
Nr.
1 0 Position LSB Skalierter Positionswert. Die Berech- |3
[ ostn e e
2 Position Offset/Preset
3 Position MSB
2 0 Position LSB Siehe Assembly 1 ,Position Value® 3
1 Position
2 Position
3 Position MSB
4 — — — — — — Warn | Alarm | 0 wenn nicht aktiv, andernfalls 1 —
Fag | Hag |0 wenn keine Warnung aktiv, sonst 1
3 0 Position LSB Siehe Assembly 1, Position Value” 3
1 Position
2 Position
3 Position MSB
4 Velocity LSB Geschwindigkeitswert 24
5 Velocity
6 Velocity
7 Velocity MSB
100 0 Position LSB Siehe Assembly 1 ,Position Value” 3
1 Position
2 Position
3 Position MSB
4 Hi Res Raw Position Singleturn part LSB Rohe Singleturn-Position unskaliert, —
5 Hi Res Raw Position Singleturn part U_hrzeigersinn, 1_9 Bit ohne Vorzeichen,
die 13 oberen Bits immer auf 0. (Wert:
6 Hi Res Raw Position Singleturn part 0 bis 524287)
7 Hi Res Raw Position Singleturn part MSB
8 Hi Res Raw Position Multiturn part LSB Rohe Multiturn-Position unskaliert, —
9 Hi Res Raw Position Multiturn part (leif;r;e(igzrrséi:rgif:ilr?:;(::naeu;/grzeichen,
10 Hi Res Raw Position Multiturn part (Wert: 0 bis 16777215)
1 Hi Res Raw Position Multiturn part MSB
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12 Velocity LSB Geschwindigkeitswert 24

13 Velocity =

14 Velocity 2
>

15 Velocity MSB e

16 Acceleration value LSB Beschleunigung, Format héngt von 29

17 Acceleration value Attribut 25 (Velocity format) ab

18 Acceleration value

19 Acceleration value MSB

20 |0 0 0 0 0 0 Diag- | Sens | Zeigt eine Stérung an: 44
ERR | ERR
21 Lve |Int. |Int. lInt. |0 0 0 0 Bit 0: 1 l_)gi Sensorfehler beim Lesen
Conf. | Data | CRC | Ti- der Position, andernfalls 0
acti- | ERR | ERR | me- ) .. . .
ve out Bit 1: 1 bei internem Diagnosefehler im

Drehgeber, andernfalls 0
Bits 2 bis 11: Immer 0

Bit 12: 1 bei internem Timeout beim
Lesen des Sensors, andernfalls 0

Bit 13: 1 bei internem CRC-Fehler beim
Lesen des Sensors, andernfalls 0

Bit 14: 1 bei internem Daten-Fehler
beim Lesen des Sensors, andernfalls 0

Bit 15: 1 wenn eine , Live Config”-Ver-
bindung aktiv ist, andernfalls 0.

Eine ,Live Config”Verbindung sollte
nur wahrend der Konfiguration des
Drehgebers verwendet werden

Wenn die Alarm-Bytes nicht auf 0 sind
kann der Drehgeber inkorrekte Positi-
onen liefern; ein Austausch kann dann
erforderlich sein!

Alle Bits werden durch einen Drehge-
bersoftware-Reset oder durch einen
Aus- und Einschaltzyklus zuriickge-
setzt.
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22 0 0 0 Batt. | 0 0 LED |0 Meldet einen Diagnosezustand im —
Wam. Wam. Drehgeber:

Bit 1: 1 wenn die interne LED im Sen-
sor allmahlich das Ende ihrer Lebens-
dauer erreicht, sonst 0

23 0 0 Over |0 0 0 0 0 Bit 4: 1 bei Entladen der Pufferbatte-
rie, die die Multiturn-Zahlung sichert.
(nur 8.F5868.XXAN.A2 Multiturn und
8.F5888.XXAN.A2 Multiturn Drehge-
ber!), sonst0

temp

Bit 13: 1 bei vom Positionssensor ge-
meldeten Ubertemperatur des Gerits,
sonst 0.

Diese Warnung dient nur zu Informati-
onszwecken, da der Temperaturfiihler
nicht kalibriert ist

Wenn die Warn-Bytes nicht auf 0 sind
kann der Drehgeber inkorrekte Positi-
onen liefern; ein Austausch kann dann
erforderlich sein!

Alle Bits werden durch einen Drehge-
bersoftware-Reset oder durch einen
Aus- und Einschaltzyklus zuriickge-
setzt.

Andere Bits: Immer 0

24 Measurement Timestamp LSB Zeitstempel der Positionserfassung, —
ein mit 6 MHz laufender 16-Bit

breiter Zahler wird zum Zeitpunkt der
Positionserfassung gelesen. Wenn er
65535 erreicht springt sein Wert auf 0
und die Zdhlung fahrt ohne Unterbruch
fort.

26 Position State Status der Position in Bezug auf 21
Attribute 22 (Position Low Limit) und 23
(Position High Limit):

25 Measurement Timetamp MSB

Bit 0: 1 wenn die laufende Position
auBBerhalb des Bereichs liegt, sonst 0
Bit 1: 1 wenn die laufende Position
tiber dem Bereich liegt, sonst 0

Bit 2: 1 wenn die laufende Position
unter dem Bereich liegt, sonst 0
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27 Alarm Flag 1 wenn ein oder mehrere Alarme 46
anstehen (d. h. Attribut 44 , Alarms”
ungleich 0), sonst 0

deutsch

28 Warning Flag 1 wenn eine oder mehrere Warnungen | 49
anstehen (d. h. Attribut 47 ,Warnings”
ungleich 0), sonst 0

29 Life Counter Lebenszeichenzdhler des Positions- —
sensors, wird jede ms um den Wert
1 inkrementiert, springt auf 0 zuriick
wenn der Wert 255 erreicht wird

30 Temperature Indicator Sensor-Betriebstemperaturanzeige —
Diese Anzeige ist nicht kalibriert, der
Nullpunkt der Skala ist nicht festge-
legt. Ein Schritt entspricht ungefahr
1°C.

31 Reserviert nicht benutzt —

DEU - 17 (R600961.0001)



Handbuch Etheri'et/IP

ODYA

Sendix F58X8 EtherNet/IP

Luibler

Konfigurations-Assemblies

Die genaue Bedeutung der verschiedenen Attribute kann in Abschnitt ,Klassenattribute EtherNet/ CIP Position Sensor Objekt"

gefunden werden

Die folgenden Assembly-Instanzen werden fiir die Ubertragung der Konfiguration implementiert:

Assemblies 130 und 131:

Instanz | Byte | Bit7 |Bit6 |Bitb | Bit4 |Bit3 | Bit2 | Bitl |Bit0 | Bedeutung Attribut-
Nr.
130 & 0 Measuring Units per Span (MUR) LSB Anzahl der Einheiten, die fiir den Posi- | 16
131 5 . tionswert einer Umdrehung der Welle
1 Measuring Units per Span (MUR) entspricht (Measuring Units per Span
2 Measuring Units per Span (MUR) bzw. Measuring Units per ReVOlUtion)
Singleturn-Drehgeber-Konfiguration
3 Measuring Units per Span (MUR) MSB MUR >= TMR
4 Preset Value LSB Setzen des Positionswertes auf einen | 19
festen Wert (Preset)
5 Preset Value Der Presetwert wird in Abhéngigkeit
des , Configuration Control” Bytes
verwendet
- (=Presetwert wird bei Erhalt des
6 Preset Value Assembly gesetzt und das Offset
wird entsprechend angepasst, und
beide Werte werden gespeichert)
7 Preset Value MSB oder
- ignorie"rt(=Presetwertverw0rfen,
Keine Anderung des Preset/Offset)
8 Total Measuring Range (TMR) LSB Anzahl der Schritte {iber den gesam- | 17
X ten Messhereich des Drehgebers,
9 Total Measuring Range (TMR) kann 1 oder mehrere Umdrehungen
10 Total Measuring Range (TMR) umfassen,
TMR_max = MUR x 16 Bit
1 Total Measuring Range (TMR) MSB
12 Velocity Integration Time LSB Auflésung des Geschwindigkeitsmess- | 26
; 5 wertes in Schritten.
13 Velocity Integration Time
14 Velocity Integration Time
15 Velocity Integration Time MSB
16 Position Low Limit LSB Untere Grenze des Arbeitshereiches, |22
Position Loy Limi die Position wird mit dem Arbeits-
1 osition Low Limit bereich verglichen und beeinflusst
18 Position Low Limit Attribut 21 , Position State”.
Kann benutzt werden, um eine Status-
20 Acceleration Integration Time LSB Auflésung des Beschleunigungsmess- | 31
X — wertes in Schritten.
21 Acceleration Integration Time
22 Acceleration Integration Time
23 Acceleration Integration Time MSB
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24 Position High Limit LSB Obere Grenze des Arbeitshereiches, 23
25 Position High Limit die Position wird mit dem Arbeits- -
2 Position High Limit bereich verglichen und beeinflusst %
27 Position High Limit MSB Attribut 21 , Position State”. =
28 Acceleration Format LSB Format des Beschleunigungsmess- 30
29 Acceleration Format MSB wertes. Abhéngig von Attribut 25

(,.Velocity Format”), muss immer den

Wert 2048 (0x0800) haben.

Die Beschleunigungseinheit hdngt von
folgenden Werten des Parameters
.Velocity Format” ab:

0x1F04: Impulse pro Sekunde?2 (1 Um-
drehung = 65536 Impulse, Festwert)
0x1F05: Impulse pro Millisekunde?2 (1
Umdrehung = 65536 Impulse, Festwert)
0x1FOE: Umdrehungen pro Sekunde”2
0x1FOF: Umdrehungen pro Minute?2

30 Velocity Format LSB Format des Geschwindigkeitsmess- 25
31 Velocity Format MSB wertes

0x1F04: Impulse pro Sekunde (1 Um-
drehung = 65536 Impulse, Festwert)
0x1F05: Impulse pro Millisekunde (1
Umdrehung = 65536 Impulse, Festwert)
0x1FOE: Umdrehungen pro Sekunde
0x1FOF: Umdrehungen pro Minute

32 Direction Counting Toggle Legt die Drehrichtung fest, in welcher | 12
die Positionswerte steigen.

0: Steigende Werte bei Drehung im
Uhrzeigersinn

1: Steigende Werte bei Drehung gegen
den Uhrzeigersinn

(AuReres Ende der Welle zeigt auf den
Betrachter, Anschliisse weisen vom

Betrachter weg)

Die Werte ,Velocity Value” und , Ac-
celeration Value” werden ebenfalls
entsprechend positiv oder negativ.
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33 Commissioning Diagnostic Control Der Wert muss 0 oder 1 sein, er wird 13
jedoch ignoriert. Der Drehgeber
meldet bei beiden Einstellungen
Warnungen und Alarme iiber Attribute

~Warnings” bzw. ,Alarms”.

34 Scaling Function Control Wert 1: Skalierung aktiv: 14
Die ausgegebenen Positionsdaten
(Position Value, Attribut 3) werden

aus der physischen Position mit den
Werten MUR (Measuring Units per
Span (MUR), Attribut 16), TMR (Total
Measuring Range (TMR), Attribut 17)
und Direction Counting Toggle (Attribut
12) errechnet. Ein gesetzter Preset/
Offset wird beriicksichtigt.

Wert 0: Skalierung inaktiv: Die aus-
gegebenen Positionsdaten (Position
Value, Attribut 3) werden nur aus der
physischen Position und Direction
Counting Toggle (Attribut 12) errech-
net. Ein gesetzter Preset/Offset wird
beriicksichtigt.

Wert 0 sollte nur fiir Testzwecke ver-

wendet werden.

35 Configuration Control Das Configuration Control Byte legt 8
fest, ob und wie die Konfigurations-
daten vom Drehgeber verwendet
werden.

Bedeutung: Siehe folgende Tabelle.

Wenn dieses Byte z.B. auf 0 steht,
wird die Konfiguration ignoriert!

Tabelle ,Assembly 130 und 131" (GroRe: 36 Byte): Konfiguration der beiden Verbindungen , Config: Position + Configuration
Assembly” und der Verbindung , Config: Position + HiResPos + Velocity + Acceleration + other”, und Prozessdaten der ,Live
Config“-Verhindung
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Configuration Control Wert

Bedeutung

Presetwert

0

Die Konfiguration wird vom Drehgeber
ignoriert, dieser arbeitet mit der gerade
aktiven oder der gespeicherten Konfi-
guration.

Den Presetwert nicht andern, d. h. den
Presetwert ignorieren.

Konfiguration in den passiven Speicher
schreiben. Die anderen Parameter nicht
{ibernehmen.

Den Presetwert nicht &ndern, d. h. den

Presetwert ignorieren.

Konfiguration in den passiven Speicher
schreiben. Auch die anderen Parameter
{ibernehmen.

Den Presetwert nicht d@ndern, d. h. den
Presetwert ignorieren.

Konfiguration in den passiven Speicher
schreiben. Auch die anderen Parame-
ter tibernehmen und in dem passiven

Speicher abspeichern.

Dies ist der empfohlene Defaultwert.

Den Presetwert nicht @ndern, d. h. den
Presetwertignorieren.

Konfiguration in den passiven Speicher
schreiben. Die anderen Parameter nicht

tibernehmen.

Hinweis: Diese Einstellung kann dazu
verwendet werden, den Presetwert
einzustellen ohne andere Konfigurati-
onsdnderungen zu aktivieren.

Diein ,Preset value” gesetzte Position

wird sofort als , Preset” verwendet und
das resultierende Offset wird im perma-
nenten Speicher abgespeichert.

Konfiguration in den passiven Speicher
schreiben. Auch die anderen Parameter

tibernehmen.

Die in ,Preset value” gesetzte Position

wird sofort als , Preset” verwendet und
das resultierende Offset wird im perma-
nenten Speicher abgespeichert.

Konfiguration in den passiven Speicher
schreiben. Auch die anderen Parame-
ter ibernehmen und in dem passiven
Speicher abspeichern.

Die in ,Preset value” gesetzte Position

wird sofort als ,Preset” verwendet und
das resultierende Offset wird im perma-
nenten Speicher abgespeichert.

Konfiguration ignorieren, aber

.Presetvalue” setzen und speichern.

Diese Einstellung kann dazu verwendet
werden, den Presetwert einzustellen

ohne andere Parameter zu andern.

Die in ,Preset value” gesetzte Position

wird sofort als ,Preset” verwendet und
das resultierende Offset wird im perma-
nenten Speicher abgespeichert.

andere Werte

Reserviert/ Ignoriert

Nicht verwenden

Tabelle “Werte fiir Configuration Control”

DEU - 21 (R600961.0001)

deutsch




Handbuch Etheri'et/IP

Sendix F58X8 EtherNet/IP

ODYA

Luibler

Klassenattribute EtherNet / CIP Position Sensor Objekt

Detaillierte Auflistung der azyklischen Prozessdaten (Attribute des Position Sensor Objekts (Klasse: 0x23), Instanz: 1):

Attribut-ID | Le- V= Attribut-Name | Daten- Attribut Bedeutung des Attributs
(dezimal) sen/ | Fliichtig groBe in | Beschreibung

Sch- Bit

reiben

3 R vV Position Value | 32 Laufender Sensor- Siehe Tabelle ,Assembly 1“
Positionswert (32 Bit)

1 R fest Position Sensor | 16 Typ des Positionssen- | 1=Absoluter Singleturn-Drehgeber

Type sors (Bestellschliissel 8.F5858 XXAN.A2
und 8.F5878.XXAN.A2)
11= Absoluter Multiturn-Drehgeber
mit elektronischer Zahlung der Um-
drehungen (Bestellschliissel 8.F5868.
XXAN.A2 und 8.F5888.XXAN.A2)
12 RW Direction Coun- | 8 Bestimmung der Siehe Tabelle ,Assembly 130"
ting Toggle inkrementierenden
Zéhlrichtung
13 RW Commissioning | 8 Drehgeber-Diagnose | Siehe Tabelle ,Assembly 130"
Diagnostic
Control
14 RW Scaling Func- |8 Siehe Tabelle ,Assembly 130"
tion Control
16 RW Measuring 16 Siehe Tabelle ,,Assembly 130"
Units per Span
(MUR)
17 RW Total Measuring | 32 Siehe Tabelle ,Assembly 130"
Range (TMR)

19 RW Preset Value 32 Die Ausgabeposition | Setzen des Positionswertes auf einen
wird auf den Preset- | festen Wert (Preset). Der Presetwert
wert gesetzt wird beim Schreiben der Daten gesetzt

und der Offset entsprechend angepasst,
beide Datenelemente werden dann
sofortin einen nichtfliichtigen Speicher
geschrieben, wo sie gespeichert werden.
Das Lesen des Presetwerts liefert
keine definierten Ergebnisse.

21 R v Position State | 8 Zustand des Soft- Siehe Tabelle ,Assembly 100"
ware-Endschalters

22 RW Position Low 32 Untere Grenze des Siehe Tabelle ,Assembly 130"

Limit Arbeitshereiches
23 RW Position High 32 Obere Grenze des Siehe Tabelle ,Assembly 130"
Limit Arbeitshereiches

24 R V Velocity Value | 32 Drehgeschwindigkeit | Siehe Tabelle ,Assembly 100"
der Welle

25 RW Velocity Format | 16 Format des Geschwin- | Siehe Tabelle ,Assembly 130"
digkeitsmesswertes

29 R Acceleration 32 Beschleunigung der | Siehe Tabelle ,,Assembly 100"

Value Welle
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42 R Physical Reso- |32 Maximale Schritte Festwert 65535 (d.h. 16-Bit Auflésung).
lution Span pro Umdrehung des Eine Singleturn-Aufldsung von 524287
Drehgebers (d.h. 19 Bit) ist nur unskaliert iber
Assembly 100 auslesbar.
43 R Number of 16 Maximal zéhlbare Festwert 65535 (d.h. 16-Bit Auflosung).
Spans Umdrehungen des Eine Multiturn-Auflésung von 16777216
Drehgebers (d.h. 24 Bit) ist nur unskaliert iber
Assembly 100 auslesbar.
44 R Alarms 16 Zeigt eine Storung an | Siehe Tabelle ,Assembly 100“
45 R Supported 16 Listet die unterstiitz- | Siehe Tabelle ,,Assembly 100, , Alarms”.
Alarms ten Alarm-Bits Wert: immer 0x7003
46 R Alarm Flag 8 Meldet anstehende Siehe Tabelle ,Assembly 100"
Alarme
47 R Warnings 16 Zeigt eine Warnung Siehe Tabelle ,,Assembly 100"
an
48 R Supported 16 Listet die unterstiitz- | Siehe Tabelle ,,Assembly 100“, ,War-
Warnings ten Warnungs-Bits nings”.
Wert: immer 0x2012
49 R Warnings 16 Zeigt eine Warnung Siehe Tabelle ,,Assembly 100"
an
50 R Operating Time | 32 Zeigt die Einschalt- Wird beim Einschalten, und anschlie-
dauer des Drehge- 3end alle 6 Minuten, um 1 inkrementiert.
bers in Zehntelstun- | Dieser Wert wird in einem nichtfliich-
den an. tigen Speicher gespeichert und kann
nicht zuriickgesetzt werden.
51 R Offset value 32 Beim Setzen des Pre- | Wenn ein Preset gesetzt wird behalt
setwerts errechneter | der Drehgeber ein internes Offset in
Offsetwert. Bezug auf seine interne Position, das
er fiir die Errechnung der Position ver-
wendet (Attribut 3). Dieses Offset kann
tiber Attribut 51 ausgelesen werden.
26 RW Velocity Reso- | 32 Auflésung der Ge- Dieses Attribut wird zurzeit nicht verwen-
lution schwindigkeitswerte | det und wird dadurch vom Drehgeber
ignoriert, es sendetimmer den letzten
Wert aus, der ihm zugewiesen wurde.
31 RW Acceleration 32 Auflésung der Be- Dieses Attribut wird zurzeit nicht verwen-
Resolution schleunigungswerte | det und wird dadurch vom Drehgeber
ignoriert, es sendetimmer den letzten
Wert aus, der ihm zugewiesen wurde.
30 RW Acceleration 16 Format des Beschleu- | Siehe Tabelle ,,Assembly 130"
Format nigungsmesswertes
9 RW Auto Zero 8 Setzt den Preset des | Wenn der Wert dieses Attributs von 0 auf
Control Drehgebers auf 0 1 wechselt, wird der Preset auf 0 gesetzt.
wenn dieses Attribut | Das Wechseln des Werts von Attribut
von 0 auf 1 wechselt. | 9von 0 auf 1ist dem Setzen von Attri-
but 19 auf 0 gleichwertig.
100 R Version Info String Sendet Informationen | Dieser Wert wird fiir das Kontaktie-
Application tiber die Firmware- ren von Kiibler zwecks Service oder
Processor Version des internen | Unterstiitzung benétigt.
Firmware Applikationsprozes-

sors des Drehgebers

DEU - 23 (R600961.0001)

deutsch




Handbuch Etheri'et/IP

ODVYA ’ - .
Sendix F58X8 EtherNet/IP (u blel -
101 R Version Info String Sendet Informationen | Dieser Wert wird fiir das Kontaktie-
Network Pro- tiber die Firmware- ren von Kiibler zwecks Service oder
cessor Firm- Version des internen | Unterstiitzung benétigt.
ware Netzwerkprozessors
des Drehgebers
102 R Internal Battery | 16 Spannung der inter- | Dieses Attribut sendet eine Angabe
Voltage nen Batterie iiber die Spannung der internen Batte-
rie aus, die die Multiturn-Zahlung bei
Spannungsausfall absichert.
Der Messkreis ist nicht kalibriert!
Dieser Wert ist nur fiir die 8.F5868.
XXAN.A2 und 8.F5888.XXAN.A2
Multiturn-Drehgeber von Bedeutung!
103 R Supply Voltage | 16 Versorgungsspan- Dieses Attribut sendet eine Angabe
nung tiber die innerhalb des Drehgebers
gemessene Versorgungsspannung
des Drehgebers aus.
Der Messkreis ist nicht kalibriert!
104 R Power Cycle 32 Zahlt die Aus- und Wird beim Einschalten, und bei jedem
and Reset Einschaltzyklen und Reset des Drehgebers um 1inkrementiert.
Counter die Resets des Dreh- | Dieser Wert wird in einem nichtfliich-
gebers tigen Speicher gespeichert und kann
nicht zuriickgesetzt werden.
105 RW Velocity Integ- | 32 Geschwindigkeits- GrolRe in Millisekunden des Zeitfens-
ration Time Berechnungsintervall | ters fiir Geschwindigkeitsberechnun-
gen (fiir Attribut 24 verwendet) Attribut
24 liefert einen aktualisierten Wert alle
<Velocity Integration Time> Millise-
kunden. Zuldssige Werte: 1 bis 2000.
Defaultwert: 100
106 RW Acceleration 32 Beschleunigungs- GroBe in Millisekunden des Zeitfens-
Integration Time Berechnungsintervall | ters fiir Beschleunigungsbherechnun-
gen (fiir Attribut 29 verwendet) Attribut
29 liefert einen aktualisierten Wert alle
<Acceleration Integration Time> Milli-
sekunden. Zuldssige Werte: 1 bis 2000.
Defaultwert: 100
107 RW Velocity and 32 Bestimmt, ob die Ge- | Wenn dieses Attribut auf 1 gesetzt wird
Acceleration schwindigkeits- und | werden die in dem von Attributen 105 und
Smoothing Beschleunigungswer- | 106 bestimmten Intervall erfassten Ge-
Control te geglattet werden. | schwindigkeits- und Beschleunigungswer-
te (Attribute 24 und 29) durch Errechnung
eines Durchschnitts iber die 10 letzten
Erfassungen geglattet. Defauttwert 1
Wenn dieses Attribut auf 0 gesetzt
wird erfolgt keine Glattung.

Tabelle ,Klassenattribute des Position Sensor Objekts"
Diese Prozessdaten sind zum Teil in den Assemblies abgebildet und kénnen auf diese Weise zyklisch iiber eine I/0 , Implicit
Message“-Verbindung abgerufen werden. Andere, weniger oft verwendete Daten, sind nur per ,,Explicite Message” abzurufen.
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Konfigurationsheschréankungen

Folgende Beschrankungen gelten fiir die Konfigurationswerte und den Konfigurationsprozess:

- Bei Verwendung von Explicite Messaging: Nach jeder Anderung von MUR (Attribut 16) und/oder TMR (Attribut 17) (bei seiner
Ubernahme und/oder
Abspeichern durch Explicite Messaging, muss der Presetwert einmal durch Eingabe in Attribut 19 mittels Explicite Messaging
gesetzt werden.

deutsch

- Bei Verwendung von , Live Config”: Bei der Anderung von MUR (Attribut 16) und/oder TMR (Attribut 17) muss der Presetwert
einmal gesetzt werden, entweder durch einmaliges Setzen des Configuration Byte auf 6 oder 7, oder durch einmalige Eingabe
des gewiinschten Presetwerts in Attribut 19 mittels Explicite Messaging.

- Bei Verwendung der Configuration Assembly-Verbindung: Bei der Anderung von MUR (Attribut 16) und/oder TMR muss der

Presetwert einmal gesetzt werden, entweder durch einmaliges Setzen des Configuration Byte auf 6 oder 7 (und erneutes Star-
ten des Drehgebers), oder durch einmalige Eingabe des gewiinschten Presetwerts in Attribut 19 mittels Explicite Messaging.

Prinzip der Drehgeberkonfiguration

Die Drehgeberkonfiguration ist folgenderweise organisiert: Der Drehgeber hat drei Konfigurationen, die alle nebeneinander
bestehen.

- Passive Konfiguration
Diese Konfiguration ist nichtfliichtig m Drehgeber gespeichert, diese Werte sing nicht wirksam (d. h. nicht aktiv).
Sobald ein Benutzer durch Explicite Messaging eines der Attribute des Drehgebers liest oder schreibt wird die passive Konfi-
guration gelesen oder geschrieben.

- Aktive Konfiguration
Diese Konfiguration ist aktiv, die Konfigurationswerte sind wirksam (d. h. aktiv). Diese Konfiguration geht jedoch im Fall eines
Resets oder eines Aus- und Einschaltzyklusses verloren.

- Gespeicherte Konfiguration
Diese Konfiguration istin einem nichtfliichtigen Speicher gespeichert und wird bei jedem Einschalten des Drehgebers in die
passive und in die aktive Konfiguration geladen.

Bei Verwendung der Konfigurationsoption 3 dieses Handbuchs (Explicite Messaging) kann mit Hilfe des , Apply"-Dienstes von
der ,Passiven Konfiguration" in die ,Aktive Konfiguration" geschrieben werden, siehe Tabelle ,Dienste des Position Sensor
Objekts".

Der ,Save'-Dienst in dieser Tabelle schreibt zuerst von der ,Passiven Konfiguration"in die ,, Aktive Konfiguration®, und dann von
der ,Aktiven Konfiguration"in die ,,Gespeicherte Konfiguration".

Bei Verwendung der Konfigurationsoption 1 oder 2 wird die im System eingegebene Konfiguration fiir die Configuration Control-
Bytewerte 1,2,3,4,5 und 6 immer zuerst in die ,Passive Konfiguration" kopiert.
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Wichtiger Hinweis zum Presetwert

Wenn der Presetwert (Attribut Nummer 19) per Explicite Messaging geschrieben wird, wird er immer sofort geschrieben und in
der gespeicherten Konfiguration gespeichert! Diese Ausnahme gilt nur fiir den Presetwert.

Der Presetwert istimmer mit der gerade aktiven Konfiguration verkniipft.

Muss also der Presetwert mittels Konfigurationsoption 3 nach Anderung von MUR (Attribut 16), Skalierung und/oder MUR-Wer-
ten (Attribut 17) gesetzt werden, so muss sichergestellt werden, dass diese sich in der aktiven Konfiguration befinden, bevor
der Presetwert (Attribut 19) geschrieben wird.

Der Presetwert muss nach jeder Anderung von Scaling Control (Attribut Nummer 14), Direction Counting Toggle (Attribut Num-

mer 12), Measuring Units per Span (Attribut Nummer 16) und Total Measuring Range (Attribut Nummer 17) neu gesetzt werden.
Es istin diesem Fall wichtig, den Presetwert nach der Ausfiihrung eines ,Apply’- oder ,Save"-Diensts zu setzen.

5. Dienste der Objekt-Klasse EtherNet / CIP Position Sensor

Detaillierte Auflistung der vom Drehgeber bereitgestellten Dienste fiir das Position Sensor Objekt (Klassencode: 0x23 = 35)

Dienstcode Dienstname Implementiert | Implementiert | Beschreibung des Diensts
fiir Klasse fiir Instanz =1
(Instanz = 0)
0x05 Reset Ja Nein Setzt alle Parameterwerte auf die werkseitige Vorein-

stellung zuriick und speichert sie im nichtfliichtigen
Speicher. Fiihrt einen Reset des Drehgebers aus.

Reset Service Parameter Byte = 0: Emuliert so nahe
wie maglich den Aus- und Einschaltzyklus. Default-
wert wenn dieser Parameter festgeschrieben ist.

Reset Service Parameter Byte = 1: Setzt den Drehge-
ber so nahe wie maglich an die Werkskonfiguration
zuriick und emuliert danach so nahe wie moglich den
Aus- und Einschaltzyklus. Setzt die IP-Konfiguration
und die Drehgeberparameter auf die werkseitige
Voreinstellung zuriick.

Nach diesem Vorgang kann es erforderlich sein, einen
Presetwert zu setzen, siehe ,Wichtiger Hinweis zum

Presetwert".
0x0D Apply Attribu- | Ja Nein Macht die Konfiguration aktiv.
tes
Nach diesem Vorgang kann es erforderlich sein, einen
Presetwert zu setzen, siehe ,Wichtiger Hinweis zum
Presetwert".
0x0E Get Attribute Ja Ja Liefert den Inhalt des angegebenen Attributs
Single
0x10 Set Attribute Ja Ja Andert den Wert eines Attributs (iibernimmt diesen
Single jedoch nicht, ausgenommen fiir ,,Preset Value”)
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0x15 Restore Ja Nein Stellt alle Parameterwerte wieder auf die Werte des
nichtfliichtigen Speichers zuriick und ibernimmt sie
sofort.

deutsch

Nach diesem Vorgang kann es erforderlich sein, einen
Presetwert zu setzen, siehe ,Wichtiger Hinweis zum
Presetwert".

0x16 Save Ja Nein Speichert alle Parameterwerte in dem nichtfliichtigen
Speicher und iibernimmt sie sofort.

Nach diesem Vorgang kann es erforderlich sein, einen
Presetwert zu setzen, siehe ,Wichtiger Hinweis zum
Presetwert".

Tabelle ,Dienste des Position Sensor Objekts”

6. Drehgeber-Drehschalter

Die drei Drehschalter des Drehgebers bilden eine dreistellige Dezimalzahl mit den Hunderter-, Zehner- und Einer-Stellen, wie
auf dem Aufkleber auf dem Geh&use des Drehgebers gedruckt.

Schalterstellung Bedeutung

000 (Werkseinstellung) Um eine IP-Adresse zuzuweisen, die IP-Adresse gemaR EtherNet/IP oder gemaR im
Drehgeber gespeichertem CIP-Standard, oder DHCP/BOOTP verwenden. Im Lieferzustand
gelagert: siehe ,Drehgeber-Werkseinstellungen”

1 bis 254 Gespeichertes Subnetz verwenden (Standard: 192.168.1.x, Maske: 255.255.255.0), die letzte
Stelle ,x" der IP-Adresse wird durch die Drehschalter bestimmt.

333 Feste Verwendung von DHCP um die IP-Adresse zu erhalten

350 Feste Verwendung von BOOTP um die IP-Adresse zu erhalten

334 Riicksetzung des Drehgebers auf Werkseinstellung

Zum Riicksetzen muss diese Schalterstellung eingestellt werden, dann die Betriebsspan-
nung ggf. aus- und wéahrend 10 Sekunden wieder eingeschaltet werden. Dann kann der
Drehgeber wieder ausgeschaltet werden und die im Betrieb gewiinschte Schalterstellung
eingestellt werden. Alle einstellbaren Parameter sind nun auf Werkseinstellung, sowohl
die Encoder Objekte als auch die TCP/IP Einstellungen.

andere Stellungen Reserviert, nicht benutzen!

Die Drehschalter werden immer nur sofort nach dem Einschalten der Betriebsspannung (oder nach einem Reset) des Dreh-
gebers gelesen. Eine Anderung der Stellung der Drehschalter zu einem spéteren Zeitpunkt wird erst nach einem Aus- und
Einschaltzyklus des Drehgebers iibernommen.

Ist eine Anderung der Stellung der Drehschalter trotzdem wahrend des Betriebs erforderlich, so darf der Hunderter-Drehschal-
ter nur zwischen den Stellungen 0 und 3 gedreht werden. Die Werte 4 bis 9 nicht wéahlen, um einen ungewollten Reset des
Drehgebers zu vermeiden.
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1. Drehgeber-Werkseinstellungen

IP-Adresse: Statisch, 192.168.1.30, Subnetz-Maske: 255.255.255.0, ACD: aktiviert

Attribut-1D: Attribut-Name Defaultwert Bemerkung
12 Direction Counting Toggle 0 Im Uhrzeigersinn steigend
13 Commissioning Diagnostic 1 EIN
Control
14 Scaling Function Control 1 EIN
16 Measuring Units per Span 65.536 (16 Bit)
(MUR)
17 Total Measuring Range (TMR) | 4.294.967.296 (32 Bit) Multiturn-Drehgeber
(Multiturn-Drehgeber) 65.536(MUR) Impulse * 65.536
Umdrehungen
65.536 (16 Bit)
(Singleturn-Drehgeber) Singleturn-Drehgeber 65.536
19 Preset Value 0
22 Position Low Limit 0
23 Position High Limit 4.294.967.296 (32 Bit)

(Multiturn-Drehgeber)

65.535 (Singleturn-Drehgeber)

25 Velocity Format 0x1F04 Zahlungen pro Sekunde

26 Velocity Resolution 1 Derzeit nicht benutzt

31 Acceleration Resolution 1 Derzeit nicht benutzt

30 Acceleration Format 0x0800 Festwert, siehe die Beschrei-

bung von Attribut ,,Accele-
ration Format”: Acceleration
Format hdngt von Velocity
Format ab

Tabelle ,,Werkseinstellungen”

8. Elektrische Installation

Elektrische Installation, Versorgungsspannung und EtherNet-Netzwerk

Elektrische Installation

Das System ausschalten!

Sicherstellen, dass das ganze System wahrend der ganzen elektrischen Installation ausgeschaltet bleibt.
Die elektrische Installation erfordert Anschlussstecker oder Verbindungskabel (siehe Datenblatt).
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Busanschluss
Busanschlusshelegung =
(%]
2
Schnittstelle Anschlussart Funktion M12-Stecker, 4-polig =
Bus Port 1 Signal: Transmit data+ | Receive data+ | Transmitdata- | Receivedata- | 14 2 °
Abkiirzung: TxD+ RxD+ TxD- RxD- E@ D-kodiert
Pin: 1 2 3 4 4
Strom- Signal: Spannung + - Spannung — - 4
A N Versorgung | \pviirzung: Vv - oV - (¢
(3 x M12-Stecker) Pin: 1 2 3 4 1 '
Bus Port 2 Signal: Transmit data+ | Receive data+ | Transmit data- | Receive data - 1 2
Abkiirzung: TxD+ RxD+ TxD- RxD- D-kodiert
Pin: 1 2 3 4 4 3

Beachten Sie die maximalen Leitungslangen bei EtherNet.

Montieren Sie alle Kabel wenn mdglich mit Zugentlastung.
Uberpriifen Sie die maximale Versorgungsspannung am Geriét.

Funktions- und Status LED

Das Gerat verfiigt iber LEDs zur Anzeige von Status und Fehlermeldungen. Die Mod und Net LEDs fiihren nach Anlegen der
Spannungsversorgung eine kurze Selbsttestsequenz durch (jede LED blinkt 1x rot/griin).

Riickseitige Anschliisse und Anzeigeelemente

N LED: Link 2
LED: Mod.
LED: Net.

(4] LED: Encoder
LED: Link 1
(6] Power

Port 2

Port 1

El] Switch: x1
Switch: x100
[ Switch: x10

DEU -29 (R600961.0001)



Handbuch Etheri'et/IP

ODVYA ’ - .
Sendix F58X8 EtherNet/IP (u blel -
Mod LED
Zustand Bedeutung Anforderung
Standig Aus Keine Stromversorgung Wenn das Gerét nicht unter Spannung ist bleibt die Modul-

statusanzeige stdndig aus.

Sténdig griin Gerét betriebsbereit

Wenn das Gerét ordnungsgemaB funktioniert leuchtet die
Modulstatusanzeige sténdig griin.

Blinkend griin Standby

Wenn das Gerét nicht konfiguriert ist blinkt die Modulstatus-
anzeige griin.

Blinkend rot Behehbarer schwerer Fehler | Wenn das Gerét einen behebbaren schweren Fehler erkennt
blinkt die Modulstatusanzeige rot.
Hinweis: Eine falsche oder widerspriichliche Konfiguration
wird als ein behebbarer schwerer Fehler betrachtet.

Sténdig rot Nicht behebbarer schwerer | Wenn das Gerét einen nicht behebbaren schweren Fehler

Fehler erkennt leuchtet die Modulstatusanzeige sténdig rot.
Blinkend griin/rot Selbsttest Beim Einschalten fiihrt die Modulstatusanzeige wahrend dem
Selbsttest des Gerdts die in Abschnitt 9-4.2.4 beschriebene
Testsequenz durch.
Net LED
Zustand Bedeutung Anforderung
Sténdig Aus Keine Stromversorgung, Das Gerét ist ausgeschaltet, oder es ist eingeschaltet, aber

keine IP-Adresse

ohne konfigurierte IP-Adresse (Schnittstellen-Konfiguration-
Attribut des TCP/IP Interface Objekts).

Blinkend griin Keine Verbindungen

Eine IP-Adresse ist konfiguriert, es wurde jedoch keine
CIP-Verbindung hergestellt, und der Timeout einer Exclusive
Owner-Verbindung ist nicht abgelaufen.

Standig griin Verbunden

Eine IP-Adresse ist konfiguriert, zumindest eine CIP-Verhin-
dung (willkiirliche Transportklasse) ist hergestellt, und der
Timeout einer Exclusive Owner-Verbindung (in Band 1, Kapitel
3 festgelegt) ist nicht abgelaufen.

Blinkend rot Verbindungs-Timeout

Eine IP-Adresse ist konfiguriert, und der Timeout einer
Exclusive Owner-Verbindung (in Band 1, Kapitel 3 festge-
legt), fiir welche dieses Gerét das Ziel ist, ist abgelaufen. Die
Netzwerkstatusanzeige leuchtet erst wieder sténdig griin

auf wenn alle abgelaufenen Exclusive Owner-Verbindungen
wieder hergestellt sind.

Gerate, die eine einzige Exclusive Owner-Verbindung unter-
stiitzen, leuchten sténdig griin sobald eine beliebige Exclusi-
ve Owner-Verbindung hergestellt wird.

Geréte, die mehrere Exclusive Owner-Verbindungen unter-
stiitzen, behalten die Information des 0 -> T Verbindungspfads
wenn der Timeout einer Exclusive Owner-Verbindung ablauft.
Die Netzwerkstatusanzeige geht von blinkend rot auf sténdig
leuchtend griin {iber wenn alle Verbindungen zu den vorher ab-
gelaufenen 0 -> T Verbindungspunkten wieder hergestellt sind.
Der Timeout von anderen Verbindungen als die Exclusive Ow-
ner-Verbindungen fiihrt nicht zum roten Blinken der Anzeige.
Der rot blinkende Zustand gilt nur fiir Ziel-Verbindungen. Sender
und CIP-Router schalten nichtin diesen Zustand wenn der Ti-
meout einer hergestellten oder gerouteten Verbindung ablauft.
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Standig rot Doppeltes IP Fiir Gerate die doppelte IP-Adressen erkennen. Das Gerat
hat erkannt, dass mindestens eine ihrer IP-Adressen bereits
verwendet wird.

Blinkend griin/rot Selbsttest Beim Einschalten fiihrt die Netzwerkstatusanzeige wéahrend
dem Selbsttest des Gerats die in Abschnitt 9-4.2.4 beschrie-
bene Testsequenz durch.

deutsch

Hinweis: Wenn eine einzige Anzeige mehrere IP-Adressenschnittstellen abbildet reicht der Status einer einzigen Schnittstelle
aus, um den Zustand der Anzeige zu dndern (gemaR Verhalten aus obiger Tabelle):

« Ubergang zu blinkend griin wenn eine Schnittstelle eine IP-Adresse erhlt

« Ubergang zu sténdig griin wenn eine CIP-Verbindung auf einer Schnittstelle hergestellt wird (und der Timeout des Exclusive
Owner nicht abgelaufen ist).

« Ubergang zu blinkend rot wenn der Timeout einer Exclusive Owner CIP-Verbindung auf einer Schnittstelle abgelaufen ist

« Ubergang zu sténdig rot wenn eine der Schnittstellen einen IP-Adressenkonflikt feststellt

Drehgeber LED

Die Drehgeber LED leuchtet griin, wenn die Spannungsversorgung anliegt.

Link 1/Link 2 LEDs

Die Link 1/ Link 2 LEDs leuchten griin, wenn der jeweilige EtherNet-Port einer Gegenstelle (z.B. Switch, Hub, SPS, PC...) er-
kannt wird. Sie blinken zusétzlich gelb, wenn Datentransfer stattfindet.

9. Konfigurationsoptionen

Konfiguration des Drehgebers mit einer Configuration Assembly

Der Abschnitt ,,Quick Start-Anleitung” beschreibt die Konfiguration des Drehgebers mit Hilfe einer Configuration Assembly und
von RSLogix 5000 V23.00.
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Konfiguration des Drehgebers mit der ,Live Config”-Verbindung

Fiir diese Option, Verbindungen ohne ,,+ Config” wahlen und die , Live Config“-Verbindung wahlen.

B | Module Definition

—

Revision i1 fi E
Blectronic Keying: [Compauble Madule -
Connections:
B Name Size Tag Suffix
[ Input: 1 KueblerTestEncoder1:12
Live Config (No position data' Exclusive Owner) DINT 2
| Output 9 KueblerTestEncoder1:02
Input Only (100): Position + HiRes Position + Velocity + Acceleration + other | Input: 8 e : KueblerTestEncodert:11
(no Configuration Assembly) Output o <nonex
' _J
The disabled controls cannat be changed while online.
oK | [ Cancel | [ Hep |
r = ~
= B - T — e |
& Logix Designer - PruefaufbauEthlP [1756-L715 23.12]" - [Controller Tags - PruefaufbaukthlP(controller]] . - A - - a
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-[=]x]
BH &G 4 BB oo s < ARG [E YT QA | s -8
Rem Run A8 M Run Mode Path: [AB_ETHIP-1\192.168.1. 1 \Backplan=\0
ra— »_| M Controller OK
Mo Edits a : Energy Storage OK 4 SR SBR RET mES [V GIZE SFRSFF EDT »
= | W 1/00K =
Safety Unlocked II—! 4+ [\ Favorites £ Process £ Drives £ Fiters £ SelecuLimi_£
Sl sl i = B X! scope: §uPuectasbauBthll +  Show: Al Tags <. =
gz £3 Controller PruefaufbauEthlP -
ES - Name ==]7 | Value ] Foe Syle Data Type| Class Description
= Controller Tags —
= {5 Controller Fault Handler = KucblerTesiEncoderl:1 LS _D30B:E... | Standard
=4 £5 Power-Up Handler Kuebler 11.C autied 0 Decimal BOOL | Standard
5 Tasks = KueblerTestEncoderT:I1.Data 1---1 | - |Decimal DINT[8] | Standard
2.6 DisplayTask + KueblerTestEncoder:11 Data[0] 783 Decimal DINT | Standard
+ KueblerTestEncoder 11 Data[1] 320900 Decimal DINT | Standard
3 DisplayProgram
68 MainTask + KueblerTestEncoderT:I1.Data[2] 202953 Decimal DINT | Standard
3 MainProgram + KueblerTestEncoder11 Data[3] 66258 Decimal DINT | Standard B
&1 SafetyTask '+ KueblerTestEncoderT 1 Datal4] 6625000 Decimal DINT | Standard
£3 SafetyProgram '+ KueblerTestEncoder 1.1 Datal5] 2 Decimal DINT | Standard
£ TestTask 3 [+ KueblerTestEncoder1:11 Data[§] 16828797 Decimal DINT Standard
g TestProgram 3 + Kuebler 1:11.Data[7] 5971712 Decimal DINT Standard
=8 TimerTask =) KueblerTestEncoder1:12 e _030B38... | Standard I
(58 TimerCounter | KueblerTestEncoder1:12.ConnestionFauted 0 Decimal BOOL | Standard
(il hesiuied Brograms i Priases 5 KusblerTestEncoder 112 Daia 0 [0 Decimal DINTO] | Standard
& g"“"” o + KueblerTestEncoder 12 Data[0] 164cfof_cfef Hex DINT Standard | FEEDBACK FROM ENCODER CFCFCFCF IF CONFIG OK or 0 or E Code
= Mdu”ug'?“:e":(e‘ "~ KueblerTestEncoder1:02 [ D30B:8_ | Standard
= e | KueblerTestEncoder! 02 Data Looa)|1.. Decmal DINTE] | Standard
ata Types
'+ KueblerTestEncoder1 02.Datal0] 300 Decimal DINT [ Standard | MUR
User-Defined
% Strings + Kuebler 1:02.Datal1] 0 Decimal DINT | Standard | PRESET A
6 Add-On-Defined + Kuebler 1.02.Detal2] 1500 Decimal DINT | Standard | TMR
5, Predefined | +- KueblerTestEncoder1 02.Data[3] 1 Decimal DINT | Standard | VELOCITY RESOLUTION
[, Module-Defined + KueblerTestEncoder102.Datal4] 2 Decimal DINT | Standard | POSITION LOW LIMIT
[ Trends [+ KueblerTestEncoder1:02 Datal5] 1 Decimal DINT | Standard | ACCELERATION RESOLUTION
-5 10 Configuration '+ KueblerTestEncoder1 02 Datal6] 16#EEEE_FEEE Hex DINT | Standard | POSITION HIGH LIMIT
&85 1756 Backplane, 1756-A7 + KueblerTestEncoder1 02 Datal7] 1641£04_0200 Hax DINT | Standard | VELOCITY FORMAT (16 bit) and ACCELERATION FORMAT (16 bit)
L 9 [0]1756-L715 PruefaufbaufthlP '+ KueblerTestEncoder1 02 Datalg] 1640301_0100 Hax DINT | Standard | see Description in Manual L
- T =
T — 2yl |
ih}!\]mnilorhgsﬁ Edit Tags / ” 4 I | »
Text to Filter 23
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Folgende Tags werden im Controller angezeigt

e KueblerTestEncoder1:11.Data: Drehgeber-Prozessdaten wie in Tabelle ,Assembly 100” beschrieben. KueblerTestEncoder1:11.
Datal[0] enthlt die verarbeiteten Positionsdaten.
* KueblerTestEncoder1:02.Data: Drehgeber-Konfigurationsdaten wie in Tabelle ,,Assembly 130“ beschrieben.
o Data[0]: MUR
o Data[1]: PRESET
o Data[2]: TMR
o Datal3]: Velocity Resolution (derzeit: immer auf 1 gesetzt)
o Data[4]: Position Low Limit
o Datal[5]: Acceleration Resolution (derzeit: immer auf 1 gesetzt)
o Datal6]: Position High Limit
o Data[7]: Kombinierte Daten: OXXXXXYYYY
* Velocity Format (16 Bit, XXXX) und
e Acceleration Format (16 Bit, YYYY, derzeit: immer 0x0800)
o Data[8]: Kombinierte Daten: OXWWXXYYZZ
* Configuration Control Byte (8 Bit, WW, hier: 0x03)
e Scaling Function Control (8 Bit, XX, hier: 0x01)
e Commissioning Diagnostic Control (8 Bit, YY, hier: 0x01)
e Direction Counting Toggle (8 Bit, ZZ, hier: 0x00)

* KueblerTestEncoder1:12.Data[0] zeigt den Ergebniscode des Drehgebers.

o Wenn die Konfiguration i.0. und akzeptiert ist liefert er den Spezialwert 0xCFCFCFCF (dezimal: -808464433).

o Wenn das Configuration Control Byte 0 ist, ist der Ergebniscode 0, da keine Handlung erfolgte

o Andere Werte zeigen ein Problem mit der in KueblerTestEncoder1:02.Data eingegebenen Konfiguration an.
Im Fall eines Problems liefert der Ergebniscode den (dezimalen!) Parameter-Index des ersten ungiiltigen Werts nach
Tabelle ,,Assembly 130 und 131”. So reicht es, den Wert in der Spalte , Attribut-Nummer von Position Sensor Objekt
0x23" zu suchen, um das ungiiltige Attribut zu finden.
Ist zum Beispiel Velocity Format in KueblerTestEncoder1:11.Data[7] auf einen ungiiltigen Wert gesetzt, so enthalt
KueblerTestEncoder1:12.Data[0] den wert 25 (dezimal!) und die ganze Konfiguration der , Live Config”-Verbindung wird
ignoriert.

Es ist empfohlen, das Configuration Control Byte auf 0x03 zu setzen um die Konfiguration zu testen und sofort zu speichern und,
wenn der Drehgeber sachgemal konfiguriert ist, das Configuration Control Byte auf 0 zu setzen, damit die Konfiguration nicht
mehr gedndert werden kann. Es ist sogar moglich, die , Live Config”-Verbindung zu Iéschen!

Warnung: Die , Live Config”-Konfigurationsmethode ist nur vorgesehen fiir die Einstellung der Drehgeber in einer sicheren
und geschiitzten Umgebung, wo unerwartete oder ungiiltige Messwerte vom Drehgeber keine Gefahr darstellen. Nach der
urspriinglichen Einstellung und der Speicherung der Konfiguration mit dem Configuration Control Byte muss die , Live Config”-
Verbindung geschlossen, d.h. geldscht, und die Konfiguration in die SPS geschrieben werden.

Solange eine ,Live Config”-Verbhindung aktiv istist das Alarmbit ,.a Live Config Connection is active" gesetzt.
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Konfiguration des Drehgebers iiber Explicite Messaging

Uber das Drehgeberprofil (Ladder Logic-Beispiel)

1. Fiir die SPS ein neues leeres Projekt anlegen

r
@ Logix Designer - EncoderProject [1756-L715 23.11] - [MainProgram - MainRoutine]

Py

B File Edit View Search Logic Cemmunications Teols Window Help

[-[=]x]

aEH 3 & ) «7 O KueblerFSSEtP_AlData - BB e & || Sebctbnguoge.. v

- 8

Offline 0. B RuN

No Forces » ’[gr'“ .
Mo Edts = S

= 10
Safety Unlocked B3

Paih: [AB_ETHIP-1\152.168.1 T\Backplane\0 |

—
L@J
4 H kgl = AE 9 Ly L
< [\ Favorites £"Add-On £ Alarms £ BR_A TimeriCounter £ 1

Controller Organizer

“BRl e mes s @@ e w

-4 Controller EncoderProject

Controller Tags

-3 Controller Fault Handler
-3 Power-Up Handler
-85 Tasks

! 558 MainProgram
-- Program Tags

i -[Eh MainRoutine

-£30 SafetyTask

28 SafetyProgram

-3 Unscheduled Programs / Phases

-5 Motion Groups

i L33 Ungrouped Axes

-5 Add-On Instructions

-3 Data Types

L. User-Defined

L3 strings

i Add-On-Defined

-Cgp Predefined

268 MainTask (End) |

L% Module-Defined Errors

& .83 /0 Configuration Complete - 0 error(s), 0 warning(s)

(=3 1756 Backplane, 1756-A7
. 0 [0] 1756-L715 EncoderProject
§ [1)1756-L75P EncoderProject:Partner

..... £3 Trends Logix Designer project saved successfully.

* —

[3 Erors [ @) Search Results|i] Watch|

Ready

Rung 0 of 1 APP VER S

Beispiel Projekt-Anlegung

2. Wie in der Quick Start-Anleitung beschrieben, alle fiir die SPS erforderlichen Konfigurationen des Logix Designer Projekts
durchfiihren und einen Kiibler EtherNet/IP-Drehgeber hinzufiigen (als Drehgebername z. B. KueblerEncoder1 eingeben). Eine
Verbindung wéhlen, die keine Configuration Assembly besitzt, z. B. wie in folgendem Bild dargestellt:

-
17 Module Definition

- o=

Revision: | 1 "-J! [él
Electronic Keying: [Ccmpatlble Module -
Connections:
Name Size Tag Suffc

Input Only (100): Pesition + HiRes Position + Velocity + Input:

DINT

Acceleration + other (no Configuration Assembly) Output:

: KueblerEncoder1:H

=none=

The disabled controls cannot be changed while online.

o) o) [

b

Konfiguration der Verbindung
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File Edit View Sesrch Logic Communicstions Tools Window Help [- =[]
aEE & & )« % KueblerFSaEthP_AlData - ARG (E VE @ Q| serbmee. - 89
Rem Run A8 ™ Run Mode Path |AB,ErH|P-1\1921631 T\Backplane'l | ‘
‘NoForss )| ™ Conrollr OK
No Edts a :E"Oergf(smgem LR == TS e O (52 3
m 4 -\ Favorites A Add-On A Safety A Alarms £ Bit & TimerlC
Controller Organizer > F X scope fiEncoderProject = Show: Al Tags > T ks
2 || =3 Controller EncoderProject -
= Contsaller Tags | [ Name 2|7 | Value +| Fo* | Shle Data Type| Class |Descrigion ~~ * R
S
& (3 Controller Faut Handler staseo0det 1) : Loo-b 18053, . | tanderd E
N ——  KueblerEncoder1:11.Ce auted o Decimal BOOL | Standard i
&3 Tasks = KueblerEncoder1:11.Data {---1[{-. [Decimal DINT[8] | Standard
-8 MainTask +| KueblerEncoder1:11.Data[0] 9375723 Decimal DINT | Standard
% MainProgram +|-KueblerEncoder1:11.Data[1] 260852 Decimal DINT | Standard
&5 SafetyTask -+ KueblerEncodert:I1.Data[2] 836728 Decimal DINT | Standard
3 SafetyProgram '+ KueblerEncodert:I1.Data[3] o Decimal DINT | Standard
(3 Unscheduled Programs / Phases +|- KueblerEncoder1:11.Data[4] o Decimal DINT | Standard
43 Motion Groups '+ KueblerEncoder:11.Data[5] 2 Decimal DINT | Standard
(53 Ungrouped Axes [+ KueblerEncoder1:11.Data[6] 16801729 Decimal DINT Standard i
(33 Add-On Instructions [+ KueblerEncoder1:11.Data[7] 6552320 Decimal DINT Standard
-5 Data Types
Eﬂ User-Defined |
g Strings
[ Add-On-Defined
g, Predefined
£, Module-Defined E
[ Trends 1
51 /0 Configuration
-8 1756 Backplane, 1756-A7
ﬁ [0]1756-L71S EncoderProject
[1]1736-L75P EncederProject:Partner
B § [211756-EN2TR EN2TR
B35 Ethernet
L. § 1756-EN2TRENZTR
&' 8.F5868/F5888.)XAN.A2 KueblerEncoderl
4[]\ Monitor Tags | Edit Tags / Il < i ’
Project saved to Recovery file. ==
—

Ergebnis der Konfiguration

3. Gehen Sie online. Sie erhalten nun Positionsdaten vom Drehgeber, wie in Tag KueblerEncoder1:11.Data[0] ersichtlich. Bei
einem neuen Drehgeber basieren die Positionsdaten auf der Konfiguration in den Defaultwerten.

4. Gehen Sie nun offline.

5. Legen Sie die folgenden Tags an, die fiir die Konfiguration benétigt werden:
- ConfigMURvalue (DINT-Typ)
- ConfigTMRvalue (DINT-Typ)
- ConfigDirectionValue (SINT-Typ)
- ConfigMURmessage (MESSAGE-Typ)
- ConfigTMRmessage (MESSAGE-Typ)
- ConfigDirectionMessage (MESSAGE-Typ)
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.
& Logix Designer - EncoderProject [1756-L715 23.12] - [Controller Tags - EncederProject(controller)] (=] E ]
File Edit View Sesrch Logic Communications Tools Window Help ==

=l & 4 B 7 ©%  KusblerFS3EthP_A-lDats - BB G NE aa H Selct language... - 9
Offline 0. FRUN Wi [AB_ETHIP-1\152 168 1 N\Backplene\) _+| ‘
Mo Forces p.|Fox @
e a I[Enerwstnmgs 4 H ot = AF 4 4R AL AU oe omR »
Sefety Unlocked B4 a2 < » [ Favorites_f_AddOn_£ Aarms_J Bit A TmerCounter A
Controller Organizer LA | — o = il Tae Av =
# [ =3 Controller EncoderProject -
g B Name == [ Alas For Base Tag Data Type: Class Descrption Extemal Acess_| Corstant_| Style -
a3 Controller Tags = e ——
g  KueblerEncoder1: “Stendard
5 Controller Fault Handler & ad Vi
e (& Power-Up Handier ConfigOneShet BOOL Standard Read/Wite Decimal
ConfigMURvalue DINT Standard Read/Wite Degimal
8 Tasks g
482 MainTask ConfigTMRvalus DINT Standard Read/Wite Decimal
558 MainProgram ConfigDrectionvalue SINT Standard Read/Wite Decimal e
[ Program Tags ConfigMURmessage MESSAGE Standard Read/Wite
‘R B MainRoutine CorfigTMRmesssge MESSAGE Standard Read/Wite
550 SafetyTask ConfigDirectionmessage: MESSAGE Standard Read/Wite
L8 safetyProgram El
Unscheduled Programs / Phases - = —|
4 m L3 — ‘s
‘ ‘ 4|[» ]\ Monitor Tags ) Edit Tags / KN T » l7
[Text toFilter

6. Editieren Sie Ihr Haupt-Programm um ein neues Segment hinzuzufiigen und einen Trigger-Block und einen One-Shot-Block
einzufiigen, wie dargestellt.
Ebenfalls die fiir beide Blocks erforderlichen Tags anlegen.

r ~
& Logix Designer - EncoderProject [1756-L715 23.12)" - [MainProgram - MainRoutine™] [ [E [
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [ ]=]x
=2ld & & B w2 ¢ KueblerFS8EthIP_A Data - B8 g [E e ®q || ekt brgnage.. - 9
Offline B. FRUN | i1 [ AG_ETHIP-1\192.168.1. \Backplane\d v
No Forces »|E oK @
I Eneray Storage COH bk AF 4R Lr A A0 s o b
No Edits &g i
Safety Unlocked 33 « v Favortes £ AddOn J Alms ) Bit A TmerCounter A
Controller Organizer PR o e @ F: -
E % v
2|l 5-£3 Controller EncoderPraject - |1 . —
3 Controller Tags =
& {21 Controller Fault Handler

Z ConfigTrigger m
] g —aE {ons
Power-Up Handler g
&3 Tasks
=158 MainTask
58 MainProgram
il Program Tags
...... B3 MainRoutine
-5 SafetyTask
-8 SafetyProgram
[ Unscheduled Programs / Phases
-5 Motion Groups
{23 Ungrouped Axes
[ Add-On Instructions
&5 Data Types
L3 User-Defined

(End)

m

MainRoutine®
WainProgram

3 Strings Erors Sl
L% Add-On-Defined Logix Designer project saved successfully. o
-5 Predefined Complete - 0 error(s), O warning(s)

L35 Module-Defined
(3 Trends
5 /0 Configuration
£ 1756 Backplane, 1756-A7 E
- {0 [011756-L715 EncoderProject
§ [1]1756-L7SP Ence ject:Partner
P

CEpsa i Al | B I ;

< m, [ @ Errors [ ) Search Resuitd/&s) Watch|

Enter BOOL operand Rung0 of 1 APP VER
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New Tag

Mame: CorfigOne Shat| =] | s

o
| Create |
Description: - Cancel

deutsch

Usage: | <nomal -
Type: ’BESE "] |§nnneu:1inn... |
Alias For: | ) |
Data Type:  BOOL D
Scope: ﬁ EncoderProject -
Class: | Standard ~|
e i ]
Ste: | Decimal -]
Constant

| | Open Configuration

Beispiel: Anlegen des Tags fiir den One-Shot-Block

7. Ein MSG-Element hinzufiigen, z. B. mit Hilfe der ,Add Ladder Element”-Funktion.

-
|87 Add Ladder Element

Ladder Hlemert: | MSG| Instruction Help =

Name Description
Alarms
Bit
Timer/Counter
Input AUt put

Meszage
4 GSV Get System Value
- 55V Set System Value
4107 Immediate Cutput
Compare
Compute/Math

Show Language Blements By Groups

| New Add-On Instruction... |

%EH
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8. Den Namen der gewiinschten Konfigurationsmeldung, z. B. ConfigMURmessage, in Feld ,,Message Control” eingeben.

-
& Logix Designer - EncoderProject [1756-1715 23.12]* - [MainProgram - MainRoutine*] - - - - (=] e
. _—— e — i — e — —
B File Edit View Sesrch Logic Communications Tools Window Help [- =]
BEE & & B x> O KueblerFSSEIP_AlData - B8 G @ FE & || Select Brguage... - 9 |
Offline 0. FRUN [ | Patn | AB_ETHIP-1\192.168.1.1\ a v\
No Foross ».|Eox 1}’
rop— a FEnergySmmgs 4 H A L e 3
Safety Unlocked B o « + [\ Favorites { AddOn f Alarms { B & TmerCounter A |
Controller Organizer X e (Y e |
| g ocd) B o |
|| € | 5 Controller EncoderProject B =
o Controller Tags ConfigTrigger  ConfigOneShot MEG. =
& {23 Controller Fault Handler 0 —ak fons] Message e
= {3 Power-Up Handler Message Contro! (ST
-5 Tasks =
=48 MainTask
i 258 MainProgram
' : Program Tags (End)
.. MainRoutine
| ) B CafubniTack 2 2|
[ P ' '
Enter operand of type MESSAGE Rung0 of 1 APP VER 2

9. Mit der rechten Maustaste auf den gewahlten Namen klicken und die entsprechende Meldung, z. B. ,,ConfigMURmessage”
(oder den Namen, den Sie gewahlt haben) wéhlen, um die Meldung mit Ihrer MSG-Anweisung zu verkniipfen.

10. In dieser neu angelegten MSG-Anweisung auf das Symbol mit den drei Punkten klicken, um die Meldung zu konfigurieren.

-

@ Logix Designer - EncoderProject [1756-L715 23.12]* - [MainProgram - MainRoutine*] - - - - (=B .
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [- =]
BESd & & B x> ¢ KueblerFSSEIP_A I Data - B8 g @ FE & || Select rguage... - 9
Offline f. FRUN [ | Patn | AB_ETHIP-1\192.168.1.1\ ) v‘

No Foross ».|Eox 1}’
ro— a FEnergySmmgs 4 H AR L e 3

“Safety Unlocked B it « + [\ Favorites { AddOn f Alarms { B & TmerCounter A |

Controller Organizer LA | e —— R |
| g oct) B o |
|| & [ 25 Controller EncoderProject B B8 =

a3 Controller Tags ConfigTrigger  ConfigOneShot MEG. =

& {23 Controller Fault Handler 0 —k fons] Message ¥ e

o {1 Power-Up Handler Wi bkl

) 5 Tasks =
=48 MainTask
-8 MainProgram

L Program Tags (End)

.. MainRoutine
| o B9 CofabTacl A 3 =
I R — ' '
Enter operand of type MESSAGE Rung0 of 1 APP VER 3

11. Das Message Configuration-Dialogfenster erdffnet sich.

i Message Configuration - ConfigMURmessage M
Message Type: [CIF‘ Generic v]
_IS_ervif:e [Custom v] Source Element: 7v
ype:
— - Source Length: ﬁ‘ (Bytes)

1] (Hex) Class: 0 (Hex) ]

Code: Destination -

Element:

Instance: 0 Attribute: 0 (Hex)

) Enable ) Enable Watting ) Start 3 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [T] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
l oK I [ Abbrechen ] |Ul;emehmen| [ Hiffe:
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12. Die Meldung wie in den 3 folgenden Abbildungen dargestellt konfigurieren.
In dem Configuration-Reiter das entsprechende Quell (Source)-Element wéhlen

-
Message Configuration - ConfigMURmessage g

Configuration | Communication |Tag

Message Type: [CIF‘ Generic v]

deutsch

_IS_ervioe [Set Attribute Single v] Source Element: ConfigMURvalue |
ype:

-

Source Length: 4 EI (Bytes)
Service

Code: Ilﬂ—l(Hex) Class: 23 (Hex) Destination

I Instance: 1 Atrbute: |10 | (Hex) CoETE

) Enable ) Enable Watting ) Start 2 Done Done Length: 0

2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:

l 0K ] [ Abbrechen ] IUl;emehmenl [ Hife: ]

[ Bl
Message Configuration - ConfigMURmessage M
Communication® | Tag

@ Path: KueblerEncoderl Browse...
KueblerEncoder1
Broadcast: [ "J

Communication Method

@ciP DH+  Channel | A % ! Destination Link: [D :
CIP With . “ T - o =
Sl Source Link: |D = Destination Mode: || = [Dctal)

Connected [ Cache Connections € [] Large Connection
) Enable ) Enable Watting ) Start 2 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Error Text:

[ ok ][ sbbrechen | [Ubemehmen | [  Hife
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-
Message Configuration - ConfigMURmessage M
Configuration™ I Communication‘| Tag |
Name: ConfighlLIRmessage
Description: -
Type: Base
Data Type: MESSAGE
Scope: Eﬂ EncoderProject
Class: Standard
Extemnal Read/Write
Access:
3 Enable 3 Enable Waiting O Start 2 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
I_ 0K I[ﬂbbremen][uherna‘vnen][ Hilfe:

Hexadezimal- und Dezimalwerte nicht verwechseln!

13. Schritte 7 his 13 fiir die drei Tags ConfigMURvalue, ConfigTMRvalue und ConfigDirectionValue wiederholen.
Die ,Configuration”-Einstellungen sind in den 3 folgenden Abbildungen, die anderen Einstellungen in den letzten drei Abbil-
dungen dargestellt. Vergewissern Sie sich, dass alle drei Reiter aller drei Meldungen die guten Werte enthalten.

F ™
Message Configuration - ConfigDirectionmessage g

Corfiguration | Communication |Tag

Message Type:

_IS_ervioe [SetAthibute Single v] Source Element: ConfigDirectionvalue «
ype:

Source Length: ;! EI (Bytes)
gz:jg;cle 10 iHex) Class: 23 e pectination | -
T— =] Element:

I Instance: 1 Attribute: ¢ (Hex)

) Enable ) Enable Watting ) Start 2 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
l oK I [ Abbrechen ] IUl;emehmen| [ Hilfe:
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Message Configuration - ConfigMURmessage ﬁ
Configuration | Communication |Tag
L=
Message Type: [CIF‘ Generic - =
' 2
>
_IS_;r::oe [Set Attribute Single v] Source Element: ConfigMURvalue : %
Source Length: & | (Bytes)
Service | o [ -
Code: i | (Hex) Class: | 23 (Hex) Qlestination
i ’ E Element: »
I Instance: 1 Attribute: 10 (Hex)
Mew Tag...
3 Enable 3 Enable Waiting ) Start 2 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
[ oK ] [ Abbrechen ] Ubemehmen Hilfe:
F B
Message Configuration - ConfigTMRmessage ﬁ
Corfiguration | Communication |Tag
Message Type: [CIF‘ Generic -
Service [Set Attribute Single v] Source Element: ConfigTMRvalue :.
Type:
Source Length:
Service | o [
Code: =.1.D. | (Hex) Class: | 23 (Hex) Destination
I Instance: 1 Attribute: 11 (Hex) Element;
) Enable ) Enable Watting ) Start 2 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
i oK ] [ Abbrechen ] Ubemehmen Hife:

Die Klasse 0x23 steht fiir das Position Sensor Objekt des Kiibler-Drehgebers. Die Instanz ist auf 1 gesetzt, da jeder Drehgeber
nur ein Position Sensor Objekt besitzt. Die Attribute 0x0C, 0x10, 0x11 entsprechen den Werten in Spalte “Attribut-1D” der Tabelle
.Klassenattribute des Objekts Position Sensor”. Nicht vergessen, dass das Dialogfenster hexadezimale Zahlen annimmt, wéh-
rend die Spalte der Tabelle dezimale Werte enthélt.

14. Schritte 7 bis 13 fiir alle im Drehgeber zu dndernden Konfigurationswerte wiederholen. Die Tabelle , Klassenattribute des
Objekts Position Sensor” kann als Referenz hinzugezogen werden.

15. Nachdem alle Konfigurationsdaten in den Drehgeber geschrieben wurden ist es wichtig, die Attribute zu speichern oder zu
iibernehmen. Die Einstellungen werden erst nach der Ubernahme oder dem Speichern beriicksichtigt!
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Um die Attribute zu iibernehmen (was bedeutet, dass der Drehgeber die Einstellungen nach einem Aus- und Einschaltzyklus
verliert, und dass sie wieder eingestellt und iibernommen werden miissen), ein MESSAGE-Tag, z. B. mit dem Namen ,,Confi-

gApplyMessage”, anlegen und einen entsprechenden MSG-Block hinzufiigen. Das Ganze sollte wie folgt aussehen:

f ™
Message Configuration - ConfigApplyMessage M
Message Type: [CIF‘ Generic v]
Service [ADP'Y Attributes v] Source Element: -
Type: -
Source Length: rg z (Bytes)
Service o [ ]
Cade: Id— (Hex) Class: |23 (Hex) Destination | -
I y Element:
Instance: 0 Attribute: |D (Hex)
) Enable ) Enable Watting ) Start ® Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
I Emor Path:
Ermor Text:
l oK I [ Abbrechen ] |Ul;emehmen| [ Hife: ]
f ™
Message Configuration - ConfigApplyMessage M
Cortiguraton || Commincation | Tag |
@ Path: KueblerEncoder1 Browse...

KueblerEncoder1
Broadcast: vJ

Communication Method

@CP ©DH+ Chomet  [A B Dosination i
CIP With Source Link: |0 < Drestination Mode: [Dctal)

Source 1D
Connected [] Cache Connections L [] Large Connection
) Enable ) Enable Watting ) Start ® Done Done Length: 0
2 Emor Code: Exended Emor Code: [ Timed Out =
I Emor Path:
Ermor Text:
l oK I [ Abbrechen ] |Ul;emehmen| [ Hilfe: ]

Die Einstellungen werden erst nach dieser ,Apply"-Meldung wirksam.

Alternativ dazu ist es moglich, die Meldung in eine ,,Save"-Meldung umzuwandeln, die die Einstellungen zuerst {ibernimmt und
sie dann in den nichtfliichtigen Speicher abspeichert. Die erforderlichen Einstellungen sind die folgenden:
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Gednderte Einstellungen:

- B
Message Configuration - ConfigApplyMessage g L=
(&}
(2]
Corfiguration | Communication | Tag =
D
Message Type: [CIF‘ Generic - =
Service [Custom v] Source Element: -
ype: ——
Source Length: 0 IL-:-" (Bytes)
Service . —b
Code: 16 (Hex) Class: 23 (Hex) Destination -

Element:

Instance: 0 Attribute: 0 (Hex)

) Enable ) Enable Watting ) Start 3 Done Done Length: 0

2 Emor Code: Extended Emor Code: [T] Timed Out «
I Emor Path:

Error Text:

(0] (hmarmn ] (O

Anderung der , Apply'-Meldung in eine , Save"-Meldung

Dienstcode 0x16 steht fiir ,,Save Attributes” in der CIP-Spezifikation. Die Bedeutung der Dienstcodes ,Apply Attributes” und
.Save Attributes” fiir diesen Drehgeber sind in Tabelle ,Dienste des Position Sensor Objekts” dargestellt.

Das fertige Programm zum Setzen und Ubernehmen oder Speichern der Attribute sieht nun wie folgt aus:

'@ Logix Designer - EncoderProject [1756-L715 23.12]" - [MainProgram - MamRoutine”] - [E=E]

B Fle Edit View Search Logic Communications JIools Window Help [-[=]x

BEHE & ¥ By @ v ou KuevlerseempaiDas - B3 G FE aQaq
Offline 0. M RUN \_4}1 Path IRE_EFH\P-W\WSZ]S&WW\Badip\ane\ﬂ '\

No Forces »_| M OK
No Edts | ey S M b AR A A A »

e rm———| E 1o < v\ Favorites £ Add-On A Alrms £ Bt A TimeriCounter A I

Controller Organizer i [P R g
=3 Controller EncoderProject - —
i Controller Tags =
i Controller Fault Handler ConfigneShot L H .

| B Power-Up Handler 0 ONS}——————— Message [HEN}—— Message [EN}—— Message BN —
P Message Control ConfigDirectionmessage (=) [-DN)— Message Control ConfigURmessage (=) [-DN)— Message Control ConfigTMRmessage (o) [DN3>—|
563 Tasks 2 HCERS— |CER— [CERT]
-6 MainTask

£+ MainProgram l

[ salece anguage.... - 8 ‘

[aﬁ!dljzls

n

Program Tags M

H B2 MainRoutine xﬁgz Control ConfighpplyMessage (=) i;;‘l))j
-0 SafetyTask Feeri—
¢ @28 safetyProgram

i[5 Unscheduled Programs / Phases
(=3 Motion Groups

i[9 Ungrouped Axes (End)
(i Add-On Instructions

« m, 4

Enter BOOL operand Rung 0 of 1 APP VER S

Ladder Logic-Programmbeispiel fiir die Konfiguration des Drehgebers und die Ubernahme/das Speichern der Einstellungen
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Es ist ersichtlich, dass die Apply- oder Save-Meldung {iblicherweise als letzte in einer Reihe Konfigurations-Meldungen kom-

men muss, um alle Einstellungen wirksam zu machen! Es ist wichtig, eine etwaige Einstellung der ,Preset Value” nach dem

Senden der Apply- oder Save-Meldung durchzufiihren.

Die Tags im Programm sehen wie folgt aus:

F
£ Logix Designer - EncoderProject [1756-L715 23.12] - [Controller Tags - EncoderProject{controller)] E@g
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help |_ || E‘" x\
aElE & i [ ~7 O KueblerF58EMIP_A:Data - BB I MYy @& " Select fanguage. .. - 9
Rem Run ¥ ™ Run Mode Path: [AB_ETHIP-1\192.1681.1\Backplane') | |
MNo Forces » | ™ Cortroller OK
No Edis o M Enemmy Srage OK « H o AE 4 L 3
Safety Unlocked 8- W /00K « » [ Favorites £ _AddOn_A_Alarms_£_Bit_A TmerCounter_A_1
Controller Organizer il Scope: EEncoderF'mjed »  Show: All Tags - T. -
| =3 Controller EncoderProject -
=1 8| Cantrolic T 5 MName 217 | Value | Fo*| Shie Data Type | Class Description -~
2
% Controller Fault Handler I~ KueblerEncoder1:11 ) o _030B:8... | Standard &
2 L TT—— " KueblerEncoder] 1 ConnectionFautted i Decimal BOOL | Standad &
B3 Tasks |=- KueblerEncoder1:11.Data HE e iecimal DINT[8] | Standard
-8 MainTask [+ KueblerEncoder!:1.Data[0] B Decimal DINT | Standard
| .28 MainProgram +/- KueblerEncoder1:11. Data[1] 440892 Decimal DINT | Standard
| Program Tags 1+ KueblerEncoder1:11.Data[2] 836740 Decimal DINT Standard
Eﬁ MainRoutine [+ KueblerEncoder1:11.Data[3] 0 Decimal DINT Standard
B@ SafetyTask A |+ KueblerEncoder1:11.Datal4] 0 Decimal DINT Standard
-2 SafetyProgram 3 [+/- KueblerEncoder1:11 Data[5] 3] Decimal DINT Standard
i..[23 Unscheduled Programs / Phases I+ KueblerEncoder1:11.Data[6] 16810548 Decimal DINT Standard |
-5 Motion Groups 1+ KueblerEncoder:1.Data[7] 6535680 Decimal DINT | Standard =
3 Ungrouped Axes ConfigTrigger 0 Decimal BOOL | Standard
(3 Add-On Instructions + CorfigTMRvalus 100 Decimal DINT | Standard |
i2-&5 Data Types [+ ConfigTMR T MESSAGE | Standard
-, User-Defined B e 0 Decimal BOOL | Standard
%f::g; Defined I+ - ConfigMURvalug 20 Decimal DINT Standard
N predefied LI configmur i MESSAGE| Standard
C&% WModule_Defined '+ ConfigDirectionvalue 1 Decimal SINT Standard
A [+ ConfigD Tt e MESSAGE| Standard
1 -3 1/0 Configuration 1+ ConfighpplyMessage i e MESSAGE| Standard
| E|- 1756 Backplane, 1756-A7
ﬁl [011756-L71S EncoderProject i -
2l “ l 2 «|[»| Monitor Tags |{ Edit Tags / <1 i 3
Text to Filter

Im Programmbeispiel verwendete Tags

16. Um die Konfiguration in den Drehgeber zu schreiben, mit der rechten Maustaste auf ,,ConfigTrigger” klicken und , Toggle

bit” im Popup-Menii wahlen. Die Konfiguration wird in den Drehgeber geschrieben und im letzten MSG-Block {ibernommen /

gespeichert.

17. Ggf. weitere Konfigurationen hinzufiigen:

Diese Meldungen setzen die untere und die obere Grenze, die die ,Position State”-Ausgabedaten beeinflussen (siehe Tabel-

le ,Assembly 100" Die vorhergehenden Beispiele dieses Abschnitts zeigen, wie die entsprechenden Tags angelegt werden.

Nicht vergessen, diese Meldungen vor der(den) Apply- / Save-Meldung(en) einzufiigen!
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-
Message Configuration

Corfiguration™ | Communication | Tag

]

Service [ .
e | 10 ](Hex) Class: 23 (Hex)

Message Type: [CIF‘ Generic -
Service [Set Attribute Single v] Source Element:
Type:

Source Length:

PosLowLimitValue -

4 B (Gyt=s)

Destination
Instance: 1 Attribute: 18 (Hex) Elcment:
3 Enable > Enable Waiting ) Start ‘® Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:

| ok

J | Abbrecten | [ Upemehmen | [ tife

Untere Positionsgrenze

-
Message Configuration -

Corfiguration™ | Communication | Tag

Message Type:

B

Service et Attribute Single -
Type:

Service .
i |10 ](Hex) Class: 23 (Hex)

Source Element:

Source Length:

PosHighLimitvalue -

4 [ (Bytes)

) Emor Code:
Emor Path:
Ermor Text:

Extended Emor Code:

Destination | -
Instance: 1 Attribute: 17 (Hex) Element:
) Enable ) Enable Watting ) Start ® Done Done Length: 0

[ Timed Out &

[ ok ][ Abbrechen | [Ubemehmen| [ Hife

Obere Positionsgrenze
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Einstellung des Presetwerts durch Explicit Messaging von einem Ladder Logic SPS-Programm aus.

Zusatzlich zur Einstellung des Presetwerts iiber die , Live Config”-Verbindung ist es ebenfalls mdglich, den Presetwert des
Drehgebers in Logix 5000 iiber Explicit Messaging einzustellen.

1. Den Drehgeber in Logix 5000 anlegen, folgende Verbindungs-Konfiguration verwenden:

-
BT Module Definition

Bevision: I 1 = ' I_‘:_‘I
Electronic Keying: Compatible Module -
Connections:
Name Size Tag Suffix
Input Only (100): Position + HiRes Position + Velocity + | Input: 8 T - KueblerEncoder1:11
Acceleration + other (no Configuration Assembhy) Output: 0 <nones
Select & conne |=

The disabled controls cannot be changed while online.

2. Tags wie folgt anlegen:

r - LSRN
& Logix Designer - EncoderProject in EncoderProject2.ACD [1756-L715 23.12]" - [Controller Tags - EncoderProject{controller)]

— —— =

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-[=]x]
BEE & L BE o corrsmess - B85 [HYE Q0| s -8
Rem Run 8 M Run Mode Path: [AB_ETHIP 11192 168 1 T\Backplanz\l |
‘NoFores  p_| M Coriroller OK
o a 7 Energy Storage OK i A R »
P « 1 |\ Favorites {AG0n A _A_BT_A TrercoimEr £
ERT S =X scope fEncoderProject Show: Al Tags - T o
# [ 23 Controller EncoderProject B i T AL s Z -
3 i T '_‘ame 28 falue 0+ | Style 2 Type lass escription
& [ Controller Fault Handler £ : L fooel [{.e _030B:8F5868F58.. | Standard
23 Power-Up Handler Preset Trigger 1 Decimal BOOL ‘Standard
-3 Tasks F 1 Decimal BOOL ‘Standard
2 MainTask 4! PresetValue 55 Decimal DINT Standard &
£+E8 MainProgram |+ PresetMessage. e MESSAGE Standard n
i[B Program Tags
g g
...y MainRoutine =
£ SafetyTask
L3 SafetyProgram o
[ Unscheduled Programs / Phases [ 4)(v)\ Monitor Tags {EditTags 7 KR i >
5 Metion Groups
+[1 Ungrouped Axes Errors - ax
(5 Add-On Instructions Downloading Controller Extended Properties... B
[Linking all Routines...
&5 Data T
Feniliid Linking routine * ' of program 'Mai
gy User-Defined Linking routine 'MainRoutine' of program 'SafetyProgram'
- Ly Strings Finalizing download...
L Add-On-Defined Reading Changelog. ..
G, Predefined Complete - 0 error(s), 0 warning(s) B
L Medule-Defined =
(3 Trends ~ <t i +
e P—] r @ Eror & Search Resuits ] Watch|
Create Output Energize instruction =)
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3. Eine Routine wie folgt anlegen:

Einen Trigger-Block mit dem entsprechenden Tag und einen One-Shot-Block mit dem entsprechenden Tag einfligen.
Jetzt einen MSG-Block mit einer Meldung wie folgt einfiigen:

deutsch

F B
Message Configuration - PresetMessage ﬁ

Configuration | Communication |Tag

Message Type: [CIF‘ Generic -

_IS_ervioe [Set Attribute Single v] Source Element: PresetvValue
ype:

-

Source Length: 4—|ﬁ" (Bytes)
S e S B0 e [
pence: 1| At 13| Geg "

) Enable ) Enable Watting ) Start ® Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [ Timed Out =
Emor Path:
Ermor Text:
l OK I [ Abbrechen ] i_Ul;emehmen.i Hitfe

Presetmeldung-Konfiguration Teil 1

[ B
Message Configuration - PresetMessage ﬁ
Communication | Tag

@ Path: KueblerEncoderl Browse...
KueblerEncoder1
Broadcast: | "J

Communication Method 5 = F
@cp DH+ Channel A" *| Destination Link: 'E

CIP With P PO " o B
Source 1D Source Link: |D = Destination Mode: |1 | [Dctal)
[ Connected [ Cache Connections € [] Large Connection
) Enable ) Enable Waiting ) Start ® Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [T] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:

l oK I [ Abbrechen ] iUl;emehmen.i Hilfe:

Presetmeldung-Konfiguration Teil 2
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F hl
Message Configuration - PresetMessage ﬁ
Configuration Communication| Tag |
Name: PresetMessage
Description: -
Type: Base
Data Type: MESSAGE
Scope: Eﬂ EncoderProject
Class: Standard
Extemal Read/Write
Access:
3 Enable 3 Enable Waiting ) Start ‘® Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [T] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
l oK I [ Abbrechen ] IUl;emehmeni Hife:

Presetmeldung-Konfiguration Teil 3

Das Ergebnis sieht wie folgt aus:

r ———————————— —— — -——————— —— =
& Logix Designer - EncoderProject in EncoderProject2. ACD [1756-L715 23.121" - [MainProgram - MainRoutine] =] B s
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help BER

aEE & ¥ B > O¢  KueblerFS8EhP_AdData - BB G W & u Select language.... - 8
Rem Run M8 ™ Run Mode Fath: | AB_ETHIP-1\192.168.1.1\Backplane\ v\
‘NoFowss | ™ Cortroller OK
= = Energy Storage OK 4 H ol = AR A A »
ks Smypox ;
o TE——— [@]| « ! \Favorites { AGG0n £ Aerme £ B1 X Tmencounter £ 1
Controller Organi -1 X P = e ey g :
] AXM iy B Em [0 oo LU U WK PR W ®
£'|| =3 Controller EncoderProject - It
7 ~[# Controller Tags Presetlrigger  PresetOneShot -
8 [ Controller Fault Handler 0 el NS Jem Message EN—
le | &5 Power-Up Handler Wessage Control Presetiessage (] 52;)):
63 Tasks =
8 MainTask
-8 MainPregram
I Program Tags (End)
~..f1 MainRoutine =
£ SafetyTask
-8 SafetyProgram =
[ Unscheduled Programs / Phases v
[=-45 Metion Groups
[ Ungrouped Axes Emors i
.51 Add-On Instructions Downloading Controller Extended Properties... .
5 Data T [Linking all Routines...
B Linking routine ° ' of program 'Mai J
[, User-Defined Linking routine 'MainReutine' of program 'SafetyProgram'
Ly Strings Finalizing download...
L Add-On-Defined Reading Changelog. ..
(g, Predefined [Complete - 0 error(s), 0 warning(s) E
L Module-Defined -
~[1 Trends L (| K n 3
R ————— || erors &) Search Results ] Watch]
Ready Rung0 of 1 APP VER A3

4. Es ist nun mdglich, den gewiinschten Presetwert in Tag PresetValue einzugeben, z. B. 55.

5. Um den Preset auszuldsen, mit der rechten Maustaste auf den Preset Trigger-Block klicken und , Toggle Bit” wahlen. Das
Programm schreibt die Preset-Meldung in den Drehgeber. Es ist nicht erforderlich, einen Apply- oder Save-Dienst aufzurufen.

6. Nach den Auslésen wird die Position des Drehgebers auf den in Tag ,,PresetValue” angegebenen Wert gesetzt. Zur Erinne-
rung: in diesem Beispiel kann die Position des Drehgebers in KueblerEncoder1:11.Data[0] ausgelesen werden.

7. Sobald der Drehgeber sich hewegt kann man sehen, dass er die Ausgangsposition {ibernimmt, die soeben iiber PresetValue
eingegeben wurde.

Wenn die TMR- und/oder MUR-Werte gedndert wurden, ist es sehr wichtig, die ,PresetValue”-Meldung nach der ,Apply"- oder
.Save"-Meldung zu senden.
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10.Zusétzliche Funktionen

Address Conflict Detection (ACD)-Funktion

deutsch

StandardmaRBig ist die “ACD”-Funktion von EtherNet/IP (Address Conflict Detection) aktiviert. Wenn sie nicht bendtigt wird kann
sie durch Eingabe von 0 in Objekt 0xF5 (TCP/IP), Instanz 1, Attribut 10 ausgeschaltet werden. Dies kann das Hochlaufen des
Drehgebers leicht beschleunigen. Einzelheiten kénnen in der CIP / EtherNet/IP-Spezifikation gefunden werden.

Einschalten von ,Device Level Ring” fiir die Redundanz

Zum Schutz gegen den Bruch eines einzigen EtherNet-Netzwerkkabels kann bei dem Bau eines Geraterings die ,,Device Level

Ring”-Funktionalitdt eingeschaltet werden. Alle am Ring angeschlossenen Gerate miissen unbedingt zwei EtherNet-Ports
haben.

Um Device Level Ring zu benutzen miissen alle Geréte in einem einzigen Ring organisiert sein, der von Port 1 der SPS ausgeht
und an Port 2 der SPS endet, wobei alle Teilnehmer mit EtherNet-Kabeln verbunden sind.

Im ,,Properties”-Fenster der SPS oder in der Netzwerk-Schnittstelle in Logix 5000, den ,Network”-Reiter 6ffnen, z. B. die SPS
als Ring-Supervisor anmelden und die Netzwerk-Topologie auf ,,Ring” einstellen. Das Netzwerk wird somit auch bei Bruch
eines einzigen Kabels im Ring nach einem sehr kurzen Unterbruch funktionsfahig bleiben, da der Datenfluss den nach dem Ka-
belbruch verbleibenden alternativen Weg benutzen wird. Um den Ring auf Kabelbruch hin zu priifen sendet der Ring-Supervisor
von einem seiner Ports aus Tokens auf den Ring und priift, ob der andere Port sie empfangt.
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& Logix Designer - PrusfaufoauEthlP [1756-L715 23.12] o | 6 i
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

BEH & LR © o oo« BB G [E Y Y QS| s -9

Program 3% ™ Program Mode :IAEJ:‘THIP—]\IB?,}GBH\&dqin\D v‘

ey »_| I Cortroller 0K ]

N mim“ L B = T R A (A (0 i
= ) 4+ [} Favorites {"AGG-On _f Sarety _{_Alarms _X_BR_J_TimeriC
%[ =& Controller PrucfaufbaukthP

= Controller Tags

& (5 Controller Fault Handler

- Power-Up Handler
5 Tasks
-3 DisplayTask

3, DisplayProgram
-8 MainTask

-7 MainProgram
-5 SafetyTask
L% safetyProgram

[ TestProgram
-89 TimerTask
% TimerCounter
[ Unscheduled Programs / Phases
.5 Motion Groups
(3 Ungrouped Axes
[ Add-On Instructions
.45 Data Types
[, User-Defined
[ strings
£y Add-On-Defined
[ Predefined
L Module-Defined
Trends
-5 1O Configuration
&8 1756 Backplane, 1756-AT
- §0 [0] 1756-L715 PruefaufbauEthlP
i § [1]1756-L75P PruefaufbauEthlP:Partne
- § [211756-EN2TR EN2TR
i G F5 Ethemet
! - 1756-EN2TR EN2TR

i & 8.F5868/F5858 XXAN.A2 Kueble:
+. ] [3]1756-088 DIGI_OUT

Ready

Beispiel: Erkennung einer Ringstoérung (mit einem einzigen Drehgeber)

Drehachsen-Modus

Dieser Drehgeber kann in den Drehachsen-Modus gesetzt werden
Um den Drehachsen-Modus aufzurufen, TMR einen kleineren Wert als MUR geben.

Wird zum Beispiel TMR (Attribut 17) auf 1800 und MUR (Attribut 16) auf 3600 gesetzt, so werden die Positionswerte fiir jeweils
eine 180°-Drehung im Bereich von 0 bis 1799 liegen.

DEU - 50 (R600961.0001)



Handbuch Etll)en\‘et/ IP

DY A '

Il
Sendix F58X8 EtherNet/IP A Ublel

11. Priifung der Firmware-Versionen des Drehgebers

Wenn sie den technischen Support anrufen, kann es vorkommen, dass der Kiibler Support Sie nach den Firmware-Versionen
des Drehgebers fragt.

deutsch

Um die Firmware-Versionen der beiden Prozessoren des Drehgebers zu erhalten, ein Programm wie folgt anlegen:

r P - -

& Logix Designer - EncoderProject in EncoderProject FW Versions.ACD [1756-L715 23:12] - [MainProgram - MainRoutine] | B
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [ ]=]x]
BSH S (RE oo cewmmeats - BBG BNV QR | cerbpae. -8
Rem Run [ ™ Run Mode Path: IAE,E[H\P—W\WSZWSE.] 1\Backplane\D v\

T »_| ™ Controller OK [ f
No Edts g | = B Storage 0K 4OH el kel AE L A A »

e <+ 1y Favarites i

Controller Organi: - 1% —— P e weiey 1p o
———— Xl B @ o e|Lme 20 W8 FE i o]

% '-35 Controller EncoderProject =1
E Controller Tags VersionTrigger | SG WSG. 3

& {23 Controller Fault Handler 0 Message - EN)- Message - EM);

Wessage Control FirmwareVersioniletworkProcessorifessage on Message Conrol Firmware\VersionppProcessorliessage N
(53 Power-Up Handler e Rt
£ Tasks
+£8 MainTask =
2-£8 MainProgram
-.[#| Program Tags (End)
7 MainRoutine
£ SafetyTask
L8 SafetyProgram
(55 Unscheduled Programs / Phases
£ Motion Groups
(3 Ungrouped Axes -
R Wb (O ]
5 Data Types
[ User-Defined Errors. —
B strings Complete - 0 error(s), 0 warning(s) 7
% ):dd:O'nrDlehned <[t = 5
i Ji. 03 18 Ermors [ Search Resuits/i] Watch|
Project file saved. Rung0 of 1 APP VER A3

Programm zum Lesen der Versionen

-
Message Configuration - FirmwareVersionNetworkProcessorMessage M
Corfiguration | Communication | Tag
Message Type: [CIF‘ Generic v]

_IS_ervioe [GetAth'ﬂ:)ute Single v] Source Element: \:I
ype:
Source Length: 0 % (Bytes)

Service o (e ] —
Code: EI (=) Class: 23 (Hex) Destination FirmwareVersionNety
I TR ] Element:

Instance: 1 Attribute: 65 (Hex)

) Enable 3 Enable Watting ) Start ® Done Done Length: 80
2 Emor Code: Extended Emor Code: [T] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:

l oK I [ Abbrechen ] |Ul;emehmen| [ Hitfe:

Lesemeldung fiir die Netzwerkprozessor-Version
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F ™
Message Configuration - FirmwareVersionAppProcessorMessage ﬁ
Corfiguration | Communication | Tag
Message Type: [CIF‘ Generic v]
_IS_ervioe [Get Attribute Single v] Source Element: | -
L= I —
Source Length: | 0 x | (Bytes)
Service il . T —
Code: = | iHex) Class: 23 (Hex) Destination FirmwareVersionAppl «
T— ; ] Element:
Instance: 1 Attribute: 64 (Hex)

3 Enable 3 Enable Waiting O Start ‘® Done Done Length: 46
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:

l oK ] [ Abbrechen ] iU_l;emehm;i Hiffe:

Lesemeldung fiir die Applikationsprozessor-Version

Es ist mdglich, zwischen den Trigger-Blocks der Versionen umzuschalten, um zu lesen.

Nach dem Lesen kdnnen die ID-Zeichenketten der Versionen in den Tags gefunden werden; sie kénnen dann kopiert und einge-
fligt werden:

'g e B T oy o e T e B T T P 00 (e ST A ST o T | B
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [=T=I=])
BEE & L BE © o KcoersSPADin - B8 5 e aq H . 9
Rem Run [ ™ Run Mode TN | poth |AB,HH\P4\1921931 1\Backplane\0 v‘

Nofomee b, | Comulerok S
e | By Sacpe 06 D S e »
o ()| D\ Favortes (CRTEDT L AGms 0 A TG A
’_C""‘"’"“ e S sope: fuEncoderPraject ~  Show: Al Tags . -
E | et ot ! ~ M- o] vaue <Tro<] sy -2
e s —
£ Power-Up Handler 1] |Decia
1 Tasks L ol
£3 MainTask L Lowed | fon
=-E8 MainProgram = "Netw FW: EtherNet/IP Adapter, V:2.10.2 b. 0, Date: 08/04/2015, EPS CHK: 0x4653. $00500° |{..
Program Tags 1/ Fimware\Version Network Processor. LEN 100 Decimal E
b MeinRoutine & Fimware\VersonetworkProcessor DATA T o [T
£ safetyTask =5 "RX FW: Rug 10 2015 17:14:05, EPS CHK: Oxf31S. .- .
-8 SafetyProgram + FimwareVersion ApplicationProcessor LEN 100 Decimal
£ Unscheduled Programs / Phases + FimwareVersion ApplicationProcessor DATA Loob | 1. [asci
5 Motion Groups | [] FernweroVesonPepProcessorttossage A
(3 Ungrouped Axes 3
gg:t‘i‘?" ‘E":”“““’“ «J>] \ Monitor Tags /{ Ecii Tags I AL | |
L u;::neﬁnm Errors. —=
m Strings [Complete - 0 error(s), 0 warning(s) e
[, Add-On-Defined e o o
] *  [|@ Errors | @ Search Resultsfi] Watch|
Enter operand of type MESSAGE ] 23 _
12.Verwendete Abkiirzungen

LSB Niederwertigstes Bit/Byte

MSB Hochstwertiges Bit/Byte

MT Multiturn-Drehgeber, Bestellschliissel 8.F5868. XXAN.A2 oder 8.F5888.XXAN.A2

ST Singleturn-Drehgeber, Bestellschliissel 8.F5858. XXAN.A2 oder 8.F5878.XXAN.A2

MUR Measurement Units per Revolution, Anzahl der fiir eine volle Wellenumdrehung vom Drehgeber gezéhlten

Einheiten. Ebenfalls als ,,Measuring Units per Span” bezeichnet. Dieser Wert ist in Attribut 16 des CIP Position

Sensor Objekts gespeichert.
TMR Total measuring range, die Gesamtanzahl der vom Drehgeber gezéhlten Einheiten. Ebenfalls als , Total
Measuring Range in Measuring Units” bezeichnet. Dieser Wert ist in Attribut 17 des CIP Position Sensor

Objekts gespeichert.
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