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1 Funktionen der Software EGS®4PRO Functions of the EGS®4PRO software
1.1 Systemvoraussetzung System requirements
Windows® 95, Windows® 98, Windows® NT, Windows® Microsoft® Windows® 95, Windows® 98, Windows® NT,
2000, Windows® XP Computer mit freier RS232 Schnittstelle Windows® 2000, Windows® XP Computer with RS232
interface
1.2 | Anmeldung Log-in
Uzer Mame IAdmin j
Passward |*====>1

. First log-in with 0000
Erstanmeldung mit Passwort 0000

coce |

1.3 | Com Port Einstellungen | Com port settings

"= Comm-Port Settings

Comm-Port [Port 1 <EGS441.0> = Save |

Port auswahlen und speichern Select port and save
Port 1 EGS441.0- Test

Settings |
Close

1.4 | Benutzerkonten anlegen | User accounts

~c| ogin
User Name User Name v New
Password e
Retry i
Password
User Level User j'

Master
Adrmin |

Save |

User Add Delete is possible

Uber Datei > Einstellungen > Benutzer Konten stehen | The user has access to 3 user levels, through FILE> SETTINGS
dem Anwender 3 Nutzerebenen zur Verfugung, die mit | >USER ACCOUNTS. These accounts must be set up with a
einem Kennwort anzulegen sind: password.

1.41 In der Nutzerebene Admin kdnnen weitere |1.4.1 atthe admin level, further user levels can be installed,
Nutzerebenen eingerichtet, Programmierungen am | programming of the EGS®4 can be performed and data can also be
EGS® vorgenommen sowie die Daten des EGS®4 | read out from the EGS®4.

ausgelesen werden. 1.4.2 at the Master level, programming of the EGS®4 can be

1.4.2 In der Nutzerebene Master kénnen | performed and data can also be read out.

Programmierungen am EGS®4 vorgenommen sowie die | 1.4.3 At the User level, the data oft he EGS®4 can be read out.
Daten des EGS™4 ausgelesen werden.

1.4.3 In der Nutzerebene User kénnen die Daten des
EGS®4 ausgelesen werden.
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1.5 | Online-/ Simulations- Modus

Online / simulation mode

Im Online Modus wird die Verbindung zum angeschlossenen
EGS®4 (iber die RS232 Schnittstelle hergestellt und vorher
einprogrammierte Daten vom EGS®4 ausgelesen.

In Online mode the PC and the EGS®4 are connected
through the RS232 interface and the previously programmed
data are read out from the EGS®4.

1.6 | Daten auslesen und speichern

Reading and saving data

£~ EG54Pro ]
[Online]  File ?
CommPort Settings -> Port= 1 IO HARNNES e—
Login-> Admin [Admin) H 'BNER
Unit was read U
New values have been stored in the unit N
Unit was read ik elektrischer Maschinen GmbH
~ Device information ommand Login info.
Senal No Type Firmware hode Ret. pulses
EGS 4P
13- i Read
[ testmn [ EGS4 | 5413 I speed switch 1024 EOEE
Alkeration of Time from User with PC ID-Ha Safety mode User
[ 06.05.03 08:00:02 Admin 46255857 | Unlocked Store [ dmin
Switch 1 Switch 2 Switch 5 Unit status Mask.
[ close [ close [ close [ready for operation - Lock FC ID-Ho
v [ 46255857
costepy Check [Svitching speed Switch back speed Delay lime -
R function | actjvation cwioow | Hysteresis %| alivation cwfcow | ms | Swilch test Date
I 1 ON 0 I 100 10 I [1] I 30 0 I 06.05.2003
10- 4800 10-90
[z ON 0 [ 300 ([ 10 [|[[ 0 [ 270 0
04800 | 10-96 0-300 | Monitoring
I 5 OFF 1} 10 I 1]
10-10
Identification Device mode
[ 123456 [speed switch [~ |
- Information
1ead ending

Nach Auswahl des Online Modus werden Schaltdrehzahlen,
Schaltverzégerungszeiten, Hysterese, letztes
Anderungsdatum, Uhrzeit, Maschinennummer,
Geratekennung, Betriebsmodus, letzter Benutzer, Referenz
Impulse sowie aktuelle Schalterstellungen nach Betatigung
des Buttons |Lesen| Uber die RS232 ausgelesen. Die
Schaltdrehzahlen, Hysterese, etc. werden eingestellt, indem
man in die entsprechenden Felder die Werte eintragt und

anschlieBend den  Button betatigt.  Die
Schaltdrehzahl von Schalter 1 und Schalter 2 konnen

unabhéngig voneinander gewahlt werden. Die Zahlen
unterhalb der Felder geben den mdglichen Einstellbereich an

After selecting the online mode, the following data will
be read from the EGS®4, after pressing the button .
Switching speeds, switch delay time, hysteresis, last change
date, time, serial number, identification code, operating
mode,last operator, reference pulse and
actual switch position.

Switching speeds and hysteresis are set by entering the
values in the appropriate boxes. Clicking on the button
transfer the date to the EGS®4. The switching speed of
contact 1 and 2 are independently programmable. The
numbers below the boxes show the possible range of
adjustment.

1.7 Sperren / Entsperren

Lock-/Unlock Function

& Device Lock

Please use a password to lock this unit.

Pagsword

Retry
password

—
—

Lock. |
Cancel |

Jeder EGS™4 kann vor unzulassigem Schreibzugriff durch ein
Geratepasswort geschiitzt werden. Es setzt sich aus
mindestens einem bis maximal acht alphanumerischen
Zeichen zusammen, die Uber die PC-Tastatur eingegeben
werden kdnnen. Das Geréatepasswort wird im Speicher des
jeweils angeschlossenen EGS®™4 gespeichert und ist somit
dem EGS 4 zugeordnet. Anwender mit der Berechtigung
Master oder Admin kénnen Geratepassworter vergeben. Das
Schlosssymbol kennzeichnet den aktuellen Sicherheitsstatus
des angeschlossenen EGS®4.

A password can be used to protect each EGS®4 from
unauthorized write access. This password consists of 1 to 8
alphanumeric characters, which can be programmed with the
PC keyboard. The password is stored in the memory of the
connected EGS®4 and is thereby assigned to it. User with an
Admin or Master authorization are able to allocate these
passwords. The actual level of protection for the EGS®4 is
represented by an opened or closed lock symbol.
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1.8 | Schaltverzégerung

Switch Delay Time

Schaltverzégerungen koénnen in einem Zeitbereich von 0 ms
bis 300 ms programmiert werden, jeweils getrennt
fur Schalter 1 und Schalter 2.

Drehzahliiberhéhungen, sofern ihre zeitliche Dauer unterhalb
der programmierten Schaltverzdgerung liegt, fiilhren dann

The switch delay time is programmable within a range of 0 to
300 msec, separately for switch 1 and switch 2. If the period
of overspeed is shorter than the programmed switch delay
time, then the corresponding contact will not be activated.

nicht zum Ansprechen des entsprechenden
Ausgangsschalters.
1.9 Drehrichtungsabhangige Schaltfunktion Rotational direction dependency

- 4Pio
[Online]  File
CommPort Settings -> Port= 1

Login-> Admin [Admin]

Unit was read

Mew values have been stored in the unit
Unit was read

JOIHANNE S e——

UBNER
GIESSE N e—

eleklrischer Maschinen GmbH

- Device information

Cammand: Login infa.

Senal Mo Type Firmware tode Ref pulses
[ testmnt | EGS4 [ sa13- [sense of rotation switch [ 1028 Read el
: 2.x Rev 0.3
Alteration of Time: from User with PC 1D-No Safety mode:
[o60503 [ 081008 | Admin | 46265857 | Unlocked Store el
0E.05.03 08:10:09 Admin 46256857 Unlocked lW
Switch 1 Switch 2 Switch 5 Uit status Mask
[ close [ close [ close [ready tor operation — Lock PCID-Ha
LSP 46255857
Suwitch Check | Switching speed Switch back speed Delay time -
functian | activation i cow Huysteresis %| activation (="1} cow mg Switch test Date
1 oN [ o [ 100 [ 100 [ [ 10 0 90 [ 90 0 06.05.2003
10-4800 10 -4800 10-90
2 on [ 0 [ 300 [ a0 [0 ([0  [270 [ 270 0
10-4800  10-4800 | 10-95 0-300 | Monitoring
5 OFF I 0 10 0
10-10
Identification Device mode
[ 123456 [sense of rotation switch =]
Infarmation
’VMomloring Frame

Im Gerate Modus [Drehrichtungsschalter| kénnen den
Schaltern 1 und 2 unterschiedliche Schaltpunkte fiir Links-
und Rechtslauf zugeordnet werden.

Clicking on the button [Sense of rotation switch| in the
Device mode, enables different switching points to be
assigned to contact 1 and contact 2, depending on the
direction of rotation.

1.10 | Testfunktion

Test Functions

- Swilch test

Info

FLEASE NOTE THAT:

MUST be in a standstill position

your plant should be deactivated as you can ACTIWATE or
DEACTIATE the electranical overspeed switch. The EGS4

Switch Actual check Actual status Toggle
I 1 I close I close o apen |
I D I close I close to open |
I 5 I close I close to open |
EGS4 status I standshill

1.10.1 Schaltertest
Wahrend des Stillstandes kénnen Schalter 1, Schalter 2 sowie

Schalter System Check tiber die Buttons [Bffnen Jozw.
Schlief3en| getrennt ein- und ausgeschaltet werden. Der

aktuelle Schaltzustand wird angezeigt, wenn der zu prifende
Schalter mit einem Strom von mindestens 5 mA beaufschlagt
wurde.

1.10.1 Manual Switch Test

During standstill, contact 1, contact 2 and the System Check
contact can be separately turned on and off by clicking the
button [to open| or [to close|. The status of contacts will be
indicated, provide that the current through the contact is at
least 5 mA.
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1.10.2 [ Monitoring

| Monitoring

ile View [Stop] [Filename)

Time [ms)

<| 1000 >|
‘-Skala

<|2402 >|

0 Offset

Switch No.2

1081 Delay:

Bei laufender Maschine werden die aktuelle Drehzahl, die seit
dem letzten Stillstand aufgetretene max. Drehzabhl, die
eingestellen Schaltpunkte und die Schalterzustédnde graphisch
auf dem PC-Monitor dargestelit.

When the machine is rotating the following functions will be
graphically displayed on the PC-Monitor:

Actual speed, max. spedd since last standstill, set switching
points and the status of the contacts.

2 Unit One UO-EM-AMC CAN-Modul Unit One UO-EM-AMC CAN-Module

2.1 Einfihrung Introduction

Die CAN-Bus Schnittstelle unterstitzt alle CAN Open | The integrated CAN-Bus interface supports all CAN Open
Funktionen.  Daher  konnen folgende Betriebsarten | functions. The following modes can be programmed and

programmiert sowie ein- und abgeschaltet werden:

- Polled Mode
- Cyclic Mode
- Sync Mode

Dariiber hinaus sind folgende Funktionen parametrierbar:

- Z&hlrichtung

- Presetwert

-Unterer Endschalter
- Oberer Endschalter

enabled or disabled:

- Polled Mode
- Cyclic Mode
- Sync Mode

The protocol supports the programming of the following
additional functions:

- Counting direction

- Preset value

- Lower limit switches
- Upper limit switches

- Baudrate - Baud rate
- Knotennummer - Node number
2.2 | Einstellungen Settings

Einstellen der Baudrate
BCD - Schalter Baudrate
Setting of the baudrate
BCD — Switch baud rate

Baudrate ( kBit/s)

Einstellung/Setting

20

0

50

100

Achtung: Im Absolutwertgeber 125

wird eine 1 zu der eingestellten 200

Note: Please consider to

500

add 1 to the address

Adresse hinzugefugt. 000

o|alh~|wN]|E-

setting.

reserviert

7..9

Einstellen der Knotennummer
Setting of the CAN-bus node
BCD - Schalter X10 X1

Gerateadresse /
Device Adress

Einstellung / Setting

0...99

CAN — Knotennummer / CAN
— Bus node
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3 CAN - Datentuibertragung

CAN - Data transmission

Die  Datenibertragung im  CAN-Bus erfolgt Uber
Nachrichtentelegramme. Diese lassen sich in einen
Nachrichtenkopf COB-ID mit 11 Bit und weiteren 8 Folgebytes
aufteilen.

The data transmission in the CAN network is realised by
message telegrams. Basically, these telegrams can be
divided into the COB-ID (11 Bit) and 8 following bytes as
shown in the table below:

CAN - Datenlibertragung

11 bit Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
CMS Index Service / Prozessdaten
Subindex
COB-ID Kommando Low High Low -> -> High
CAN - Data transmission
11 bit Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
CMS Index Service / Process data
Subindex
COB-ID Command Low High Low -> -> High

Der COB-ID setzt sich aus dem Funktionscode mit 4 Bit und
der Knotennummer mit 7 Bit zusammen. Mit dem
Funktionscode werden die unterschiedlichen Arten der zu
Ubertragenden  Nachrichten festgelegt, wahrend die
Knotennummer das anzusprechende Gerat bestimmt. Die
Knotennummer ist Uber die Drehschalter x1 und x10 an der
Modulfrontseite einstellbar.

The COB-Identifier determines uniquely the message object.
It is built by the function code, identifying the message class
and the node number, which determines the absolute
encoder.

The node number can be adjusted by 2 rotary switches at the
front side of the module.

COB-ID
10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Funktionscode Knotennummer
X X X X X X X X X X X
COB-ID
10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Function code Node number
X X X X X X X X X X X
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3.1 | Funktionscodes function codes

Folgende Codes werden im CAN benutzt: Following function codes are available

Funktionscode

Bezeichnung Objekt Funktionscode Binar Resultierender COB-ID Prioritatsgruppe
dez hex

Network Management NMT 0000 0 0 0
SYNC 0001 128 080 0
Emergency 0001 129 — 255 081 - OFF 0,1

Process Data Object PDO (rx) 0011 385-511 181 - 1FF 1,2

Process Data Object PDO (tx) 0100 513 - 639 201 - 27F 2

Process Data Object PDO (rx) 0101 641 — 767 281 - 2FF 2,3

Process Data Object PDO (tx) 0110 769 — 895 301 - 37F 3,4

Service Data Object SDO (rx) 1011 1409 —-1535 581 — 5FF 6

Service Data Object SDO (tx) 1100 1537 - 1663 601 - 67F 6,7

(tx) Master -> Slave (tx) Master -> Slave

(rx) Slave -> Master (rx) Slave -> Master

Function code

Bezeichnung Object Function code Resolting COB-ID Priority Group
Binary
dez hex
Network Management NMT 0000 0 0 0
SYNC 0001 128 080 0
Emergency 0001 129 - 255 081 — OFF 0,1
Process Data Object PDO (rx) 0011 385-511 181 - 1FF 1,2
Process Data Object PDO (tx) 0100 513 -639 201 - 27F 2
Process Data Object PDO (rx) 0101 641 — 767 281 - 2FF 2,3
Process Data Object PDO (tx) 0110 769 — 895 301 - 37F 3,4
Service Data Object SDO (rx) 1011 1409 —1535 581 — 5FF 6
Service Data Object SDO (tx) 1100 1537 - 1663 601 — 67F 6,7
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3.1.1 | Kommandobyte | The command byte
Das Kommandobyte ist das erste der acht zu Ubertragenden Bytes nach den 11 Bit langen COB-ID.
Es enthélt Anforderungen und Antworten des Nachrichtentelegramms.
Man unterscheidet drei verschiedene Telegrammarten:
1 Domain Download (Set-Parameter-Telegramm)
Mit ihm werden Parameterdaten mit einem Telegramm an den Empfanger gesandt: Dieser gibt in einem
Antworttelegram die Bestéatigung Uber den Korrekten Empfang zurtick.
2. Domain Upload
Dies ist eine Abfrage, mit welcher Daten vom Empfanger ausgelesen werden koénnen. Dabei wird ein
Anforderungstelegramm an den Empfanger gesandt und von diesem ein Antworttelegramm mit Parameterdaten
zuriickgesandt.
3. Warnmeldung
Sie werden an den Master zuriickgegeben, wenn ein gesendetes Telegramm nicht ausfihrbar ist.
Kommandobyte / Command byte
Kommando Funktion Telegrammart Aktion Bytes Lange
Command Function Telegram Action Bytes Length
22h Domain Download Anforderung Parameter -> Empféanger
Request Parameter -> encoder
60h Domain Download Bestatigung Parameter tibernommen
Confirmation Parameter received
40h Domain Download Anforderung Parameterabfrage
Request Parameter request
43h Domain Download Antwort 4 Unsiggned 32
Parameter -> Master
Replay
4Bh Domain Download Antwort 2 Unsiggned 16
Parameter -> Master
Replay
4Fh Domain Download Antwort 1 Unsiggned 8
Parameter -> Master
Replay
80h Domain Download Antwort Ubertragungsfehler
Warning Transmission error
The command byte follows the COB-ID. It contents the kind of telegram which is sent across the CAN network.
One divides three kinds of telegrams:
1 The Set-Parameter-Telegram (Domain Down-load) is used to send parameter data to the enco-der (node) for
configuration.
2. The Set-Parameter-Telegram (Domain Upload) is used by the master to read back stored parameters from a node.
3. Warnings
The Request-Telegram (Domain Upload) and Warnings are sent by the absolute rotary encoder to the master, if a
sent telegram cannot be processed accordingly

COB-ID und Kommandobyte zusammengefasst ergeben die The CAN Message Specification CMS is reached when
CAN Message Specification CMS. summing-up the COB-ID and the command byte.
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3.2 | Objektverzeichnis

Object directory

In CAN-Bussystemen erfolgt die Datenubertragung
objektorientiert. Die Objekte sind in einem Indexregister den
Indexbytes (Byte 1 und Byte2) in Gruppen zugeordnet.
Nachfolgende Tabelle gibt eine Gesamtiibersicht iber die
Standardobjektzuordnung.

The data transmission according to CAN is realised
exclusively by object oriented data messages. The objects
are classified in groups by an index record. Each index entry
can be subdivided. The overall layout of the standard object
dictionary is shown beside:

Standardobjektverzeichnis / Standard object directory

Index (hex) Objekt / Object

0000 Unbenutzt / not used

0001 — 001F Statische Daten Typen / Static Data Types

0020 — 003F Komplexe Datentypen / complex Data Types

0040 — 005F Herstellerspezifische Datentypen / Manufacturer Specific Data Types

0060 — OFFF Reserviert / Reserved

1000 — 1FFF Kommunikationsprofil / Communication Profile Area

2000 - 5FFF Herstellerspezifisches Kommunikationsprofil / Manufacturer Specific Profile Area
6000 — 9FFF Standardisiertes Gerateprofil / Standardised Device Profile Area

A000 - FFFF Reserviert / Reserved

Im  Kommunikationprofil sind fir den Absolutwertgeber
folgende Objekte (entsprechend DS 301) eingerichtet:

Following objects according to the communication profile
(refer to DS 301) are implemented into the absolute rotary
encoder:

Geberobjekte im Kommunikationsprofil / Encoder objects

Index Objekt Name Datenlange Att. M/O
(hex) Data length

1000 VAR Gerateprofil / Device type Unsigned 32 const. M
1001 VAR Fehlerregister / error register Unsigned 8 ro (@)
1002 VAR Hersteller Status Register / manufacture status register Unsigned 32 ro (@)
1003 ARRAY Vordefiniertes Fehlerfeld / pre-defined error field Unsigned 32 ro (0]
1004 Reserviert / Reserved for compatibility reason Unsigned 32 ro (@)
1005 VAR COB-ID SYNC-Nachricht / COB-ID SYNC-message Unsigned 32 rw (@)
1008 VAR Geréatetyp / device name Vis-String const. (@)
1009 VAR Hardwareversion / hardware version Vis-String const. (@)
100A VAR Softwareversion / software version Vis-String const. (0]
100B Reserviert / Reserved for compatibility reason Unsigned 32 ro (@)
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3.3

Herstellerspezifisches Kommunikationsprofil

Manufacturer specific objects

Im herstellerspezifischen Kommunikationsprofil sind zusatzlich

noch folgende Projekte eingerichtet:

Additionally, following manufacturer specific
communication objects are implemented.

Herstellerspezifischen Kommunikationsprofil / Manufacturer specific objects

Index Sub Datenlange
Objekt Name Attr.
(hex) index Data length
1800h Record Kommunikationsparameter / Communication parameter PDO1 ro
1800h Oh VAR Anzahl der Eintrage / number of supp. entries Unsigned 8 ro
1800h 1h VAR Benutzte COB-ID des PODs / COB-ID used by PDO Unsigned 32 rw
1800h 2h VAR Ubertragungsart / transmission type Unsigned 8 ro
1802h Oh VAR Sperrzeit / inhibit time Unsigned 8 rw
1802h Record Kommunikationsparameter / Communication parameter PDO2 ro
1802h Oh VAR Anzahl der Eintrage / number of supp. entries Unsigned 8 ro
1802h 1lh VAR Benutzte COB-ID des PODs / COB-ID used by PDO Unsigned 32 rw
1802h 2h VAR Ubertragungsart / transmission type Unsigned 8 ro
1802h 3h VAR Sperrzeit / inhibit time Unsigned 8 rw
2000h VAR Prozess-Istwert 1 / process value 1 Unsigned 32 ro
2001h VAR Prozess-Istwert 2 / process value 2 Unsigned 32 ro
2100h VAR Betriebsparameter / operating parameters Unsigned 16 rw
2101h VAR Aufldsung pro Umdrehung / resolution /revolution Unsigned 16 ro
2102h VAR Gesamtaufldsung / total resolution Unsigned 32 ro
2103h VAR Presetwert / preset value Unsigned 32 rw
2104h VAR Endschalter, min / Limit switch, min. Unsigend 32 rw
2105h VAR Endschalter, max. / Limit switsch, max. Unsigned 32 rw
2200h VAR Zykluszeit / cycle time Unsigned 16 rw
2300h VAR Speicheriibernahme / memory store Unsigned 32 wo
4 Programmierbare Parameter Programmable parameter
Diese sind: Betriebsparameter Operating Parameters
Presetwert Preset Value
Endschalter min und max. Limit switch, Min and Max

4.1 Betriebsparameter Operating parameters

Darunter fallen die Zahlrichtung des Gebers, sowie das
Aktivieren der Endschalter min und max. Mit der Z&hl-
Richtung wird die Drehrichtung der Geberachse mit
aufsteigendem Prozessistwert definiert. Z&hlrichtung rechts
bedeutet Drehrichtung der Welle im Uhrzeigersinn (CW) bei
Sicht auf das Wellenende.

As operating parameters the code sequence (Complement)
can be selected and the limit switches can be turned on or
off. The parameter code sequence (Complement)
determines the counting direction, in which the output
process value increases or decreases.
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Betriebsparameter / Operating parameters

Prozessdaten
(Byte 4)
cMs Index Datenléange process Data
Data length (byte 4)
Bit 2 Bit 1 Bit 0
Zahlrichutng = rechts / counting direction CW SDO 2100h Unsigned 16 X X 0
Z&hlrichtung = links / counting direction CCW SDO 2100h Unsigned 16 X X 1
Endschalter min = aus / limit switch min off SDO 2100h Unsigned 16 X 0 X
Endschalter min = ein / limit switch min on SDO 2100h Unsigned 16 X 1 X
Endschalter max = aus / limit switch max off SDO 2100h Unsigned 16 0 X X
Endschalter max = ein / limit switch max on SDO 2100h Unsigned 16 1 X X
4.2 | Presetwert Preset value
Der Presetwert kann jeder Geberposition als neuer | The preset value is the desired position value, which should be
Prozessistwert zugeordnet werden. Zu beachten ist, dass er | reached at a certain physical position of the axis.
den Wert der Gesamtaufldsung nicht Ubersteigen darf. The preset value must not exceed the parameter total
resolution to avoid run-time errors

Presetwert / Preset value

CMS Index Dantenlénge Prozessdaten ( Byte 4 und 5) Defaulwert
Data lenght Process Data (Byte 4 and 5) Default value
SDO 2103 Unsigned 32 Oh — Gesamtauflésung Oh
Oh — total resolution

4.3 | Endschalter min und max. Limit switch, Min. and Max.

Fir die Endschalter min und max kann jeweils eine Position | Two position values can be programmed as limit switches.
vorgegeben werden, bei deren Unter- bzw. Uberschreiten ein | By reaching these values one bit of the 32 bit process value
Statusbit bei der Ausgabe des Prozessistwertes gesetzt wird. | is set to high. Both programmed values must not exceed the
Zu beachten ist auch dabei, dass keiner der Schalterwerte | parameter total resolution to avoid run-time errors

den Wert der Gesamtauflosung iibersteigen darf.

Endschalter min und max. / Limit switch, min . and max.

CMS Index Datenlange Prozessdaten (Byte 4, 5 und 6) Defaultwert
Data length Process Data (Byte 4, 5 and 6) Default value
SDO 2104 Unsigned 32 Oh — Gesamtauflésung Oh

Oh — Total resolution

SDO 2105 Unsigned 32 Oh — Gesamtauflésung Oh
Oh — Total resolution

Bei Unterschreiten des Endschalter- min- Wertes durch den | The limit switch, Min sets Bit 30 =1 and the limit switch Max
Prozess-Istwert wird Bit 30, bei Uberschreiten des | sets Bit 31 = 1 with the next message telegram, if the
Endschalter- Max-Wertes Bit 31 im folgenden | process value reaches or passes under the value of the limit
Nachrichtentelegramm gesetzt. switch:

Prozesswert des Antworttelegramms / Process value oft he response telegram

Funktion Status Prozessistwert

Function Status Process actual value

Byte 3 2 1 0
Bit

Min. 0] 1) 0[{ 0] 0|0 0]0]| X]| X| X X]| X X[ X]|X]|X| XX X|X]| X XXX XX X XX

Max. 1/ 0] 0[0|0l0|O|O|X X|X]X
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5 Betriebsarten

Transmission mode

Der Geber kann in 2 Betriebsarten eingesetzt werden.

There are 2 functions in the transmission mode:

Diese sind : Cycle Mode
Cycle Mode Sync mode
Sync Mode Poll Mode
Poll Mode

5.1 [ Cycle Mode

Nach dieser Einstellung legt der Geber ohne Anforderung in
festen Zeitabstanden den Prozessistwert auf den Bus. Die
zugehorige Zykluszeit ist in Schritten von 1 ms im Bereich von
2 ms bis 65536 ms einstellbar (z.B.: 100h = 256ms).

The absolute rotary encoder transmits cyclic -without being
called by the host the current process value. The cycle time
can be programmed in milliseconds for values between 2 ms
and 65536ms (e.g.: 100h = 256ms).

Cyclic Mode / Cyclic mode
CMS Index Datenlange Prozessdaten (Byte 4 und 5) Defaultwert
Data length Process data (byte 4 and 5) Default value
SDO 2200 Unsigned 16 1h —10.000H 64h
5.2 | Sync Mode Sync mode

Nach einstellen dieses Modus kann der Geber durch den Host
mit einem Sync — Telegramm aufgefordert werden, seinen
Prozessistwert auszugeben. Arbeiten mehrere Gerate in
diesem Modus am gleichen Bus, so senden diese ihre
Antworttelegramme nacheinander in der Reihenfolge ihrer
COB-ID.

Durch die Eingabe eines Parameters kann festgelegt werden,
wie viele Sync — Telegramme der Knoten uberspringen soll,
bis er wieder seinen Prozessistwert ausgibt. Auf diese Weise
ist eine Gruppenbildung moglich.

After reception of the SYNC-telegram by the host the
encoder sends the actual position value. If multiple nodes are
programmed for the SYNC-mode, they were answering
following their COB-ids. It is possible to program a number of
SYNC telegrams which are ignored.

Sync Mode / Sync mode
CMS Index Sub Index Datenlange | Prozessdaten (Byte 4) Defaultwert
Data length | Process data (byte 4) Default value
SDO 1802h | 03h Unsigned 8 1h - FFH 1h
5.3 | Polled Mode Polled mode

Polled Mode ist eine Direktabfrage, durch die der Geber mit
einem RTR-Telegramm vom Host aufgefordert wird, den
Prozessistwert zu liefern. Hierfur ist der PDO (rx) mit dem
Funktionscode 0011 zu senden. Dies bedeutet eine hohe
Prioritat. Die Funktion ist nur im Modus Operational
verwendbar.

By a remote-transmission-request telegram the connected
host calls off the current process value. The absolute rotary
encoder reads the current position value, calculates
eventually set parameters and sends back the obtained
process value. The PDO (rx) with the function code 0011 is
used from the encoder to transmit the position value. This
kind of Transmission mode must only be used in status
operational.

Polled Mode / Polled mode

CMS Index Datenlénge
Data length (RTR)
PDO kein 0

CMS enthalt Remote Transmission Request Bit

Remote Transmission Request Bit (RTR)
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6 Prozess- Istwertiibertragung

Process value transmission

Die durch Cycle Mode oder Sync Mode ausgeloste
Ubertragung des Prozess — Istwertes erfolgt nach folgendem
Schema:

The transmission of the process value generated by Cycle
Mode or Sync Mode is made as per the below diagram

Prozess- Istwertlibertragung / Process value transmission

Mode COB-ID Prozess - Istwert
Funktionscode | Knoten | Byte 0 | Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 | Byte

7

Cyclic Mode | POD (0011h) n 2790 | 91598 | 23,16 931 524 239 532 247 _540 ) _

Sync Mode POD (0101h) n 2790 | 91558 | 523 516 931 24 939_532 247_540 } )

Byte 0:  Absolutwert L Byte Byte 0:  Absolute value L Byte

Byte 1:  Absolutwert M Byte Byte 1:  Absolute value M Byte

Byte 2:  Absolutwert H Byte Byte 2:  Absolute value H Byte

Byte 3:  Endschalter Byte 3:  End switch

Byte 4:  Nockenschalter, Bereich 1 (s. UO SM-AMC-ERC Byte 4:  Cam-limit switch, range 1 (s. UO SM-AMC-ERC

Datenblatt) Data sheet)

Byte 5:  Nockenschalter, Bereich 2 (s. UO SM-AMC-ERC Byte 5:  Cam-limit switch, range 2 (s. UO SM-AMC-ERC

Datenblatt) Data sheet)

6.1 Speicheriibernahme Memory transfer

Geénderte Parameter werden zuerst im Arbeitspeicher
abgelegt. Um sie dann nullspannungssicher im EEPROM
abzulegen, muss eine Speicherroutine ausgefiihrt werden.

The parameter settings can be stored in a non-volatile
EEPROM. The parameter settings are stored in RAM when
being programmed, when all the parameters are set and
proved, they can be transferred in one burn cycle to the
EEPROM by the parameter memory transfer

Speicherubernahme / Memory transfer

CMS Index Datenlénge Prozessdaten (Byte 4 bis 5) Defaultwert
Data length Process data (Byte 4 and 5) Default value
SDO 2300h Unsigned 32 55 AAAAS55h kein

Nach Einschalten des Moduls oder einem NMT-Reset werden
die so gesicherten Einstellungen wieder in den Arbeitspeicher
geladen.

The stored parameters are copied after a RESET (Power on,
NMT-Reset) from the Flash-EPROM to the RAM (volatile
memory)
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7 Inbetriebnahme

Power On

Nach dem Einschalten ist immer der Status Pre — Operational
aktiv. Er meldet sich ca. 4s spater mit dem Funktionscode
1110 und seiner Knotennummer (Boot — Up — Meldung).

In diesem Status sollte grundsatzlich die Parametrierung
vorgenommen werden. Die Uberwachung der Sende- und
Antworttelegramme wird dabei wesentlich einfacher.

The absolute rotary encoder accesses the CAN network 4 s
after power on in pre-operational status.

It is recommended, to set the parameters while the Encoder
is in the preoperational status. During this status activity on
the network is low what makes it easier to prove the
correctness of the sent/received SDOs.

7.1 | Betriebszustand ein- und ausschalten

Operational Status ON and OFF

Um einen oder alle angeschlossenen Gerate in den Status
Operational zu bringen, wird folgendes Telegramm bendétigt.

To put the encoder in the operational state, following
message is sent by the master

Betriebszustand einschalten / Operational status ON

COB-ID Kommando Index Subindex Service/Prozessdate
n
Funktionscode | KN Service/Process
data
Teilnehmer (KN) 0000 0 01 KN - -
Teilnehmer (alle) 0000 0 01 00 - -

Zum Ricksetzen eines Teilnehmers in den Status Pre —
Operational wird folgendes Telegramm benétig:

To put the encoder in the pre-operational state, following
message is sent by the master:

Betriebszustand ausschalten / Operational status OFF

COB-ID Kommando Index Subindex Service/Prozessdate
n
Funktionscode KN Service/Process
data
Teilnehmer (KN) 0000 0 02 KN - -
Teilnehmer (alle) 0000 0 02 00 - -

Ein funktionsuntichtiger Teilnehmer kann durch ein Reset-
Telegramm in den Status Pre-Operational gebracht werden.
Dies dauert ca. 4s. In dieser Zeit ist keine Kommunikation
mdglich. Danach meldet sich der Teilnehmer mit dem
Funktionscode 1110 und seiner Knotennummer ( Boot-Up—
Meldung).

It is possible to put the encoder in the pre-operational status.
If it is not functioning well, it is recommended to perform a
RESET: This takes a time from about 4 sec. The device
accesses the bus in pre-operational status after resetting with
sending the function code 0001 and the node number (boot
up message)

Reset - Telegramm / Reset telegramm

COB-ID Kommando Index Subindex Service/Prozessdate
n
Funktionscode | KN Service/Process
data
Teilnehmer (KN) 0000 0 81 KN - -
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8 Programmieren Programming
Folgende Parameter kbnnen programmiert werden: The following parameters can be set
- Betriebsparameter -Operating Parameter
- Presetwert -Preset value
- Endschalter min. -Limit switch MIN
- Endschalter max -Limit switch MAX
- Cyclic Mode -Cyclic Mode
- Sync Mode -Sync Mode
8.1 | Betriebsparameter Operating parameter
Z&hlrichtung bestimmen (x = 00h. CW, x =01h: CCW) Counting direction (x = 00h. CW, x =01h: CCW)

Betriebsparameter / Operating parameter

Funktionscode | Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten

Function code | Command Service/Process data

SDO Download 2100h Byte 4 Byte5 | Byte6 | Byte7
Master -> Geber 1100 22 00 21 00 X 00 00 00
Geber -> Master 1011 60 00 21 00 00 00 00 00
8.2 | Presetwert Preset value
X = Presetwert X = preset value

Presetwert / Preset value

Funktionscode | Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten

Function code | Command Service/Process data

SDO Download 2103h Byte 4 Byte5 | Byte 6 | Byte 7
Master -> Geber 1100 22 03 21 00 X X X X
(Set-Parameter)
Geber -> Master 1011 60 03 21 00 00 00 00 00
(Bestatigung)
8.3 | Endschalter min Limit switch MIN
X = gewiinschter Minimalwert X = desired minimum value

Endschalter min / Limit switch MIN

Funktionscode | Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten

Function code | Command Service/Process data

SDO Download 2104h Byte 4 Byte 5 | Byte 6 | Byte 7
Master -> Geber 1100 22 04 21 00 X X X X
(Set-Parameter)
Geber -> Master 1011 60 04 21 00 00 00 00 00
(Bestéatigung)
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8.4 | Endschalter max

Limit switch MAX

X = gewinschter Maximalwert

X = desired maximum value

Endschalter max / Limit switch MAX

Funktionscode | Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten

Function code Command Service/Process data

SDO Download 2105h Byte 4 Byte5 | Byte 6 | Byte 7
Master -> Geber 1100 22 05 21 00 X X X X
Geber -> Master 1011 60 05 21 00 00 00 00 00
8.5 | Cyclic Mode Cyclic Mode
Cyclic Mode Zykluszeit Cyclic Mode cycle time
X_= gewiinschter Zykluszeit x =desired cycle time

Cyclic Mode Zykluszeit / Cyclic mode time

Funktionscode | Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten

Function code | Command Service/Process data

SDO Download 2200h Byte 4 Byte5 | Byte6 | Byte7
Master -> Geber 1100 22 00 22 00 X X 00 00
Geber -> Master 1011 60 00 22 00 00 00 00 00

8.5.1 | Cyclic Mode ausschalten

Switch off cyclic mode:

Das Ausschalten des Cyclic Mode erfolgt in folgenden Stufen:

1. Abfragetelegramm an Geber senden
2. Prozess — Istwert vom Geber holen
3. Bit 31 des Prozess — Istwertes einschalten

(Service-Daten-Byte, Bit 7) und zurlicksenden an
den Geber

4. Quittung von Geber an Master senden

To switch off the cyclic mode of the following steps are
necessary

1. Request telegram to the encoder
2. Receive process value
3. Set process value bit 31

(service data byte, bit 7) and send back to the encoder
4. Answer from encoder

Cyclic Mode ausschalten / Switch off cyclic mode

Funktionscode Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten
Function code Command Service/Process data
SDO Upload 1800h 01 Byte 4 | Byte5 | Byte 6 | Byte
7
1. Master -> Geber 1100 40 00 18 01 00 00 00 00
2. Geber -> Master 1011 43 00 18 01 X X X X
SDO Download 1800 01 Byte 4 | Byte5 | Byte 6 | Byte
7
3. Master -> Geber 1100 22 00 18 01 Byte 4 | Byte5 | Byte 6 X
+80
4. Geber -> Master 1011 60 00 18 01 00 00 00 00

8.5.2 | Cyclic Mode einschalten

Switch on cyclic mode

Das Einschalten erfolgt in der gleichen Schrittfolge, wie das
Ausschalten mit dem Unterschied, dass in Schritt 3 das Bit 31
der Service/Prozessdaten (Service-Daten-Byte, Bit 7)
ausgeschaltet wird.

To switch on the cyclic mode the same steps must be taken
as above, except that bit 31 must be set to 0 (cyclic mode
enabled).
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8.6 | Sync Mode

Sync Mode

X = Anzahl der zu Uberspringenden Sync - Telegramme

X= number of Sync-telegrams after which the encoder
sends the process value

Sync Mode / Sync mode

Funktionscode Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten
Function code Command Service/Process data
SDO Download 1802h Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte 7
Master -> Geber 1100 22 02 18 03 X 00 00 00
Geber -> Master 1011 60 02 18 03 00 00 00 00

Der Sync Mode kann auf die gleiche Weise wie der Cyclic
Mode aus- und eingeschaltet werden. Hierfur ist lediglich der
Index auf den Wert 1802h zu &ndern (PDO 2).

Like the cyclic mode also the sync mode can be switched off
the same way. To do this the PDO 2 must be addressed with
the Index 1802h

8.7 | Speicheriibernahme

Memory transfer

Speichertibernahme nur im Status Pre-Operational

Memory transfer in status pre-operational only

Speicheribernahme / Memory transfer

Funktionscode Kommando Index Subindex Service/Prozessdaten
Function code Command Service/Process data
SDO Download 2300h Byte 4 | Byte5 | Byte 7 | Byte 6
Master -> Geber 1100 22 00 23 00 55 AA AA 55
(Set-Parameter)

Es folgt keine Bestatigung. Dafiir meldet sich der Geber nach
ca. 4s im Status Pre-Operational zuriick.

Bei nicht erfolgreicher Ubertragung wird eine Fehlermeldung
mit Kommandobyte = 80h ausgegeben.

If the transfer is successful the absolute rotary encoder
quotes after 4s with the pre-operational status with a Boot-Up
message

By error message with commanbyte = 80h
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9 Unit One UO-EM-AMP Profibus-Modul

Unit One UO-EM-AMP Profibus-Module

9.1 Einfuhrung

Introduction

Das Unit One Profibus-Modul ist die Profibus — Schnittstelle fiir
das Unit-One — System.

Das Interface ist als Multiturn- oder Singleturn —
Absolutwertgeber einsetzbar. Es kann in den Profibus -Profilen
CLASS 1 (Huebner 1.0) mit der Parametrierung der
Zahlrichtung und CLASS 2 (Huebner 2.0) mit den zusétzlichen
Einstellung von Auflésung / Umdrehung sowie der
Gesamtaufldsung konfiguriert werden.

Dartiber hinaus stehen noch die Profile Huebner 2.1 und
Huebner 2.2 zur Verfiigung. Diese erméglichen zusatzlich
noch folgende Funktionen:

Erweiterte Skalierfunktion

Einstellung von Z&hlrichtung, Preset und automatischer
Skalierung ( Teach In’) wahrend des Online- Betriebs im
Inbetriebnahmemodus.

Endschalterfunktion

Geschwindigkeitsausgabe

Diese Funktionen verlagern ein Teil der Rechenleistung vom
Profibus — Master in den Absolutwertgeber und entlasten auf
diese Weise das Gesamtsystem. Werden diese zusétzlichen
Funktionen jedoch nicht benétigt, ist es aus Grinden der
einfacheren Parametrierung sinnvoll, die Profile der CLASS 1

oder CLASS2 zu benutzen.

The Unit One Profibus Module is the PROFIBUS interface
for the Unit One system.

The interface can be used as a multi-turn or single-turn
absolute encoder. It can be configured to the Profibus
profiles CLASS 1 (Huebner 1.0), with parameterization of the
count direction, or CLASS 2 (Huebner 2.0), with the
additional setting of the resolution in units/turn and the total
measuring range.

The profiles Huebner 2.1 and Huebner 2.2 are also
available. These enable the following additional functions:
Expanded scaling function

Setting of code sequence (count direction), preset and
automatic scaling (teach-in) during online operation in
commissioning mode.

Limit switch function

Velocity/speed output

These functions shift a portion of the computing effort from
the Profibus master to the absolute encoder, thus reducing
the load on the system as a whole. However, if these extra
functions are not needed, then it makes sense to keep the
parameterization simple, by using a CLASS 1 or CLASS 2
profile.

9.2 | Profibusprofile des Gebers

Profibus profile for the encoder

Der Unit One System ist ein Multiturngebersystem, der fiir den
Betrieb am Profibus ausgelegt wurde. Er kann sowohl als
Multiturn-, sowie als Singleturngeber in den folgenden Profilen
konfiguriert und parametriert werden:

The Unit One System is a multi-turn encoder system that has
been designed to operate with Profibus. It can be configured
and parameterized to the following profiles, as a multi-turn or
single-turn encoder:

Geberprofile / Encoder profile

Parametriermdglichkeiten / Parameterization options

HUEBNER 1.0 Single /Multiturn Zahlrichtung

(CLASS 1) Count direction (code sequence)
HUEBNER 2.0 Single /Multiturn Zahlrichtung
(CLASS 2) Ein/Ausschalten der HUEBNER 2.0 Funktionalitat

Gesamtauflésung

Total measuring range

Ein/Ausschalten der Skalierungsfunktion
Aufldsung / Umdrehung

Count direction (code sequence)
Switch HUEBNER 2.0 functions on/off
Switch scaling functions on/off
Resolution in units/revolution

HUEBNER 2.1 Single / Multiturn

Umdrehung

revolution

physical pulses

Wie HUEBNER 2.0, zuséatzlich:
Gewulnschte Messschritte
Gewunschte Auflésung pro

Maximale Gesamtauflésung

Physikalische Messschritte

Ein / Ausschalten des Inbetriebnahmemodus

Presetwert setzen und Zahlrichtung &ndern im Onlinebetrieb
Getriebefaktor ermitteln (skalieren)

Ein / Ausschalten unterer Endschalter

Unterer Endschalter (Position)

Ein / Ausschalten oberer Endschalter

Oberer Endschalter (Position)

As for HUEBNER 2.0, additionally with:
Required no. of measuring units,
Required resolution in units per

max. total measuring range
Switch commissioning mode on/off

Use preset value in online operation
Change count direction (code sequence) in online operation
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Determine gearing factor (scaling)
Switch lower limit switch on/off
Lower limit switch (position)
Switch upper limit switch on/off
Upper limit switch (position)

HUEBNER 2.2 Single / Multiturn

Wie HUEBNER 2.1, zuséatzlich Geschwindigkeitsausgabe

Anmerkung:

Der Betrieb des Gebers in HUEBNER
1.0, HUEBNER 2.0, HUEBNER 2.1
und HUEBNER 2.2 ist unabhéngig
davon, ob ein Master CLASS 1 oder
CLASS 2 gewahlt wurde.

Note:
The encoder can be operated in HUEBNER 1.0, HUEBNER 2.0, HUEBNER 2.1 or

HUEBNER 2.2, regardless of whether a CLASS 1 or CLASS 2 master has been
selected.
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9.3 | Einbinden des Gebers in den Profibus

Joining the encoder to the Profibus

Nach Montage und Erstellen des elektrischen Anschlusses
wird der Geber in das Profibussystem eingebunden. Dies soll
hier beispielhaft mit der Installationssoftware COM
PROFIBUS V 5.0 und dem PROFIBUS-DP Master IM308C
dargestellt werden.

Zuerst werden die herstellerspezifischen Bitmapdateien
(.bmp, .dib) in das Verzeichnis bitmaps und die GSG -Datei in
das Verzeichnis GSD der COM PROFIBUS — Software
kopiert. Danach ist die Installationssoftware COM PROFIBUS
zu starten. Durch Meni DATEI ist mit Menupunkt NEU eine
neue Konfigurationsdatei zu erstellen, oder mit Menuipunkt
OFFNEN eine solche aufzurufen. AnschlieRend erfolgt das
Einlesen der GSG-Datei im Menipunkt GSD-Dateien
einlesen.

In der Auswabhlliste wird nun unter DP - Master der Typ
IM308C und unter DP — Slave / Encoder der HUEBNER
Encoder AMP1212 ausgesucht und per Doppelklick im
rechten Fenster in die Busgrafik eingebunden.

After the encoder has been installed and the electrical
connections have been made, it is joined to the Profibus
system. The following is an example, using the COM
PROFIBUS V 5.0 installation software with an IM308C
Profibus-DP master.

First of all, the manufacturer-specific bitmap files (*.bomp,
*.dib) are copied to the bitmaps directory, and the GSD file is
copied to the GSD directory of the COM PROFIBUS
software. Next, start the COM PROFIBUS installation
software. In the FILE menu, create a new configuration file in
the menu item NEW, or use the menu item OPEN to call up
an existing configuration file. The GSD file is now read in,
using the menu item READ GSD FILES.

In the selection list, under DP Master, select the type
IM308C, and under DP Slave / Encoder, select the
HUEBNER encoder AMP1212, and place them in the bus
graphic in the right window with a double-click.

"o COM PROFIBUS - [COMPro3]
e Dalei Beabelen Ansicht Projeklieren Sevice Dokumertalion Exias Eenster 7

D[4 m@é|z xme |

P E )
METE|

=l
(=) Bl DP-Master Al
[ (0 505CP5438DF
[ (2 ASKR/TM
[ CP5412182]
B (2 CP5613/CP 614
[ (£ CP S
[ (0 Defaul Master
[ £ 1M 3088
[ 5571150 / CPU 9814 (6ES5 308.3UCT1) 1
[ 551150 / CPU 5418 (BESS 306:3UC1)
T 557150 / CPU 943 (6655 308-3UC11)

Slave

Huebrer Encoder

[ 557150 /CRU 9438 (6ES5 308-3UE11]
IU_' 861160 / CPU 9444 (BE S5 308-3UCT1)
[ 557150 /CRU 8448 (6ESS 308-3UC11)
IU_' 551150 / CPU 945 (BESS 3083UCT1) 1
lu_l S5115U/H / CPU 9424 (GESS 308-3UCTT)
T} 551150H / CPU 9420 (BESS 3003UCT1)

S5-1150 fCPU 1A

[0 S51350 7 CRU 922 (BESH 308301 )
{0 557350 / CPU 526 (EESS 3083071
[0 55755U/H / CPU 946/347 (ES5 308.3NC11]

lu_l 55185U/H / CPU 948 (6ESS5 308-3UCT1)
T SINUMERIK B40C (6655 08-30C11)
[ L 1M180 Master

Master ‘

(4 1 IM180 V3 Master
[ () 55950 DF / Master
[ (2 SIMADYN D 5552
() Y DP-Slave
[ (2 Algemein
[ (£ Antisbs
[l & Encoder -
o B
(=] FRABA Encoder (AWt el
W Huebner Encoder (8MP 1212)
iy SIMODRIVE sencor (BFH2001 5P
[ () Gatewaps
o M

R
Diiicken Sie F1, um Hife 2u erhallen,

I GFFLINE

Uber das Menii Projektieren / DP Slave projektieren oder
durch klicken mit der rechten Maustaste auf das
Gebersymbol und Eigenschaften gelangt man in das Fenster
Slaveeigenschaften. Hier ist die Busadresse des Gebers
Ubereinstimmend mit der im Geberklemmkasten an den
Vorwahlschaltern eingestellten einzutragen. Danach ist mit
dem Menlpunkt KONFIGURIEREN fortzufahren.

By selecting the menu item Configure / DP Slave Configure,
or by clicking with the mouse pointer on the encoder icon, you
can access the Slave properties window. The bus address of
the encoder must be entered here, to match the setting of the
address selector switches in the terminal box of the encoder.
Then continue with the Configure menu.

Programmierhandbuch-R0(2017-01-25)ID72384.doc



HUBNER

ideas and solutions

Programmierhandbuch fir Universalgebersystem

U-ONE®

9.4 | Konfigurieren des Gebers

| Configuring the encoder

(& Slaveeigenschalten E

PROFIBUS-Adresse:

F

Ok I

Stationsbezeichnung: IDF'-SIave< 2>

Abbrechen

Hilfe

Stationstyp: ‘H uebner Encoder
Bestellnummer: LQMP 1212
G5D-Datei HIIFRM4NT G55

Konfigurieren. . |

[ Konfigurieren: Huebner Encoder #5 <DP-Slave<2>> [ x|
Steuerkornmand
Modul Kommentar E-Adresse |A-Adresse | | | Ok I
1 28 Huebner 2.0 Multiturn Amrevencung [z} POCOO Abbrachen |
FParametriermash |2
V' tinsprechiib i Hilfe |
Fehlermeldemad |-
6 5 Modulauswahl Fiir Position 2 [ (o) |
7 =) |
| B.
8 Huebner 1.0 Singletum —
9 Huebner 1.0 Multitum = LLesstien |
10 Huebner 2.0 Singleturn Schliessen |
11 Huebner 2.0 Multiturn — ml
12 Huebner 2.1 Singletum Hilfe | P
13 Huebner 2.1 Multitun — — |
14 Huebner 2.2 Singletum
15 Huebner 2.2 Multiturn =
16
17 _LI

Nun ist das Profil zu wéhlen, in welchem der Geber arbeiten
soll. AnschlieBend werden die Ein — und Ausgangsadressen
zugeordnet und die Parametrierung vorgenommen. Diese
Funktion ist im Fenster Konfigurieren mit der Taste Parameter
aufrufbar und bietet eine Mdglichkeit, die Parameter auf eine
leichte und Ubersichtliche Art einzustellen.

Parametrierungen tber andere Fenster miissen dagegen in
hexadezimaler Form vorgenommen werden und setzen eine
genaue Kenntnis Uber die Bedeutung der einzelnen Bits und
Bytes voraus.

Now select the profile for the encoder operation. The input
and output address are then assigned, and the
parameterization can be carried out. This function can be
called up by the Parameters button in the Configure window,
and provides a clear and simple way of setting the
parameters.

Parameterization through other windows has to be performed
in hexadecimal format, an operation which demands precise
knowledge of the significance of the individual bits and bytes.

Programmierhandbuch-R0(2017-01-25)ID72384.doc



HUBNER

ideas and solutions

Programmierhandbuch fir Universalgebersystem

U-ONE®

9.5 Parametrieren des Gebers | Parameterizing the encoder
T
(L% Parametrieren: Huebner Encoder #5 <DP-Slave<2>> [ |Z5 Parameterize: Huebner Encoder #5 <DP slavecl>>

Parametername Wert ﬂ | 0K I Parameter name Value o | 0K, I
10 | Zahlricktung Steigend im Uhrzeigersinn (0) 1.0 |Code sequence Increasing clockwise (0)
11 Klazze 2 Funktionaltét Eingeschattet M 11 Class 2 functionality Enahle (e
13 Skalierungsfunktion Eingeschalttet Hilte 13 Scaling function contral Enahle Help
4 Aufldsung pro Umdrehung 4095 4 Measuring units per revolution 4096
6 Gesamtaufldsung (high) 256 6 Total messuring range high) 256
g Gesamtauflasung (low) 0 SRR | g Total measuring range (low) 0 Select... |

Lidschen Delete
= =

Das Fenster Parametrieren zeigt in diesem Beispiel die
Einstellmdglichkeiten fir einen als HUEBNER 2.0
konfigurierten Absolutwertgebers.

Anmerkung:

Wird die Klasse 2 Funktionalitat ausgeschaltet, so Arbeitet
der Geber im Modus HUEBNER 1.0. Es kann dann lediglich
die Z&hlrichtung geéndert werden.

Die Auflésung pro Umdrehung kann jeden Wert zwischen 1
und 4096 erhalten und bestimmt somit die Schrittlange.

Die Gesamtauflésung gibt an, iber wie viel Umdrehungen
sich der Messweg des Gebers mit der gewahlten Auflésung
pro Umdrehung erstreckt, bis wieder die Position Null
ausgelesen wird.

In this example, the Parameterize window shows the options
for setting the parameters for an absolute encoder that has
been configured for HUEBNER 2.0.

Note:

If Class 2 functionality is switched off, then the encoder
operates in the HUEBNER 1.0 mode. The only option available
is to change the count direction (code sequence).

The resolution in units per revolution can have any value from
1 to 4096, and this determines the size of the unit.

The total measuring range defines the measurement path
length as the number of revolutions with the given resolution
(units per revolution) until the zero position is reached again.

Gesamtauflésung = Auflésung pro Umdrehung x
Anzahl Umdrehungen

Die Anzahl Umdrehungen muss gleich 2", sein
mit Werten fir n von 0 bis 12

Total measuring range = units per revolution x
number of revolutions

The number of revolutions must have a value 2",
where n can be from 1to 12

Wird dies nicht beachtet, erkennt der Geber einen
Parametrierfehler. Dies wird mit den Leuchtdioden
angezeigt. Die rote Leuchtdiode leuchtet konstant, wahrend
die gruine blinkt.

Anmerkung:

Um die Parametrierung Aufldsung pro Umdrehung zu
aktivieren, missen die Klasse 2 Funktionalitat und die
Skalierfunktion eingeschaltet sein. Das Preset ist dann im
Normalbetrieb neu zu setzen, da es sich auf die skalierten
Werte bezieht.

If this is not taken into account, the encoder will detect a
parameter error. This is indicated on the cover of the terminal
box. The red LED lights continuously, while the green one
blinks.

Note:

To activate the parameterization of Measuring units per
revolution, Class 2 functionality and the scaling function must
be switched on. The preset value then has to be reset in the
normal operating mode, since it is referred to the scaled value.

9.6 | Parametrieren im Hex-Code

Parameterizing in hex code

Octet 9

[ Hex-Parametrieren: Huebner Encoder #5 <DP-Slave<2>> [Ed|&Hex parameter aszsignment: Huebner Encoder #5 <DP =l

octet 9

u123456739i’|DK| 012 4ss?ssi|| ok |
o[G0 o pd oo (10 (oo (o1 oo [oo |00 techen o [00]oa [9p/]00 [10 [oo |01 |00 |00 |00 —
10 |00 |00 (00 (00 (00 (00 (00 |00 [ #etnechen | | 151550 {6 {00 oo oo o0 o0 _ Caredl|
20 Hilfe | 20 Help |
30 30

40 40

£ 50

60 80

n LI n LI

Die Parametrierung kann auch im Fenster Hex —
Parametrieren durchgefiihrt werden. Sie ist allerdings
mihsam und setzt genaue Kenntnis von den Funktionen der
einzelnen Bits und Bytes voraus.

It is also possible to carry out the parameterization in the Hex
parameter assignment window. However, this is an awkward
operation, requiring precise knowledge of the functions of the
individual bits and bytes.
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9.7 Betrieb des Gebers in den Profilen
Huebner 2.1 und Huebner 2.2

Operating the encoder in the Huebner 2.1 and
Huebner 2.2 profiles

Diese beiden Profile weisen gegenuiber den Standardprofilen
einige zuséatzliche Funktionen auf, deren Parametrierung
unter COM Profibus hier erkléart werden soll.

Voraussetzung flr den Betrieb der zusétzlichen Funktionen
ist der eingeschaltete Zustand der Skalierungsfunktion.

Compared with the standard profiles, these two profiles offer
several additional functions which can be parameterized
through COM Profibus, as is explained below.

The Scaling function must be activated as a precondition for
using these additional functions.

(5 Parametrieren: Huebner Encoder #5 < (& Parameterize: Huebner Encoder #5 <DP slave<1>>
Parameter name Value £3 ‘ oK
Parametername Wert ﬂ | IS I 1.0 |Code sequsncs increasing cloclviss () Cancel
e = 1 Scali functi ritrol Enable
1.0 | Zéhirichtung Steigend im Uhrzeigersinn (07 Abbrechen = MZ::ugm;"u;:; ;“j‘ghrf D"E = Heln
13 | Skalierungsfunktion Eingeschaltet @ Measuring units (love) 4096
- - - . B Total thigh) 256
2 Gevvinschie MeRschritte (high) 1] Hife 5 m: EZZE:[IES ::z: uc:iq 0
4 Geyvinzchie Mefschritte (low) g 18.0 |Desired measuring units per Revolutions
. 182 |Commissioning mode Disable
g Gesamtaufidaung (high) 256 183 |Shorter diagnostics (16 bytes) Mo
g Gesamtauflisung (low) ] Auswa... | 185 |Lower limit switch Disable
- = 1868 L) limit itch Disakbl
18.0 | Gewinschie Aufldsung pro Physikalische Meftschritte Hex @ Lsf\zr "TMSSV:W::P‘ thigh D'SE =
18.2 |Inbetrishnahmemocus Ausgeschaltet — 21 Lovwver limit switch(io:) o — |
i is i . 23 L) limit itchghigh, o Select.
183 |Kirzere Disgnose (16 bytes) hlein Lischen | = USSZ: o inthEh:Eij S -
183 |Unterer Encschatter Aysgeschaltet 27 |Physical pulses(high) o S
20 Physical pulses (o) 4006 Delet
186 |Oberer Endschatter Ayzgeschaltet G |y e T S 0 e i‘
19 |Unterer Endschater (high) 1} =l
21 Urterer Endschatter (low) 1}
23 |Oberer Endzchatter (high) i]
25  |Oberer Endschafter (low) 32767
27 |Phwysikalische MeBschrite (high) 0
29  |Physikalische MeRschritte (low) 2000
314 | Geschwindigkettsausgabe Schritte 000 ms
-

9.8 | Gewiinschte Auflésung pro ...

Required resolution per ...

Gegenuber dem Profil HUEBNER 2.0 (CLASS 2) stehen hier
drei verschiedene Moglichkeiten der Skalierung zur

Verfligung:

Gewilinschte Auflésung pro

Umdrehung

maximaler Gesamtauflésung
physikalische Messschritte

Compared with the HUEBNER 2.0 (CLASS 2) profile, three
different scaling options are available.

Required resolution: units per... revolution
max. total measuring range
physical pulse

9.8.1 | Gewiinschte Auflésung pro Umdrehung

Required resolution per revolution

Hierbei ist es moglich, die Anzahl der Schritte, welche der
Geber bei einer Umdrehung ausgeben soll, festzulegen.
Weiterhin wird die Lange des gesamt mdglichen Messwegs
und damit die Anzahl der Umdrehungen in den Feldern fur
die Gesamtaufldsung bestimmt.

Beispiel:

Gewinscht sind 8 Schritte / Umdrehung. Der gesamte
Messbereich soll bei 8 Umdrehungen beendet sein bzw.
wieder von Anfang beginnen. Dafur sind

8x8=64

Schritte erforderlich. In gewlinschte MESSchritte sind dann 8
Schritte und in Gesamtauflosung 64 Schritte einzutragen.

Achtung!

Die Anzahl der Umdrehungen muss einen Wert von 2n mit

(n=1..12) haben.

Bei Nichtbeachten tritt eine Mehrdeutigkeit der

ausgegebenen Positionswerte auf, da der Ubergang von der
maximalen Geberposition auf den Positionswert 0 dann
immer an unterschiedlichen Geberstellungen erfolgt.

Here you can define the number of units that the encoder
produces per revolution. In addition, the total possible path
length for measurement, and thus the number of revolutions, is
defined in the fields for the total measuring range.

Example:

The required value is 8 units per revolution. The total
measuring range should cover 8 revolutions, or repeat after 8
revolutions. This requires

8x8=64

units. So 8 units must be entered for Desired Measuring units,
and 64 units for Total measuring range.

Caution!

The number of revolutions must have a value of 2n, where n
can be from 1to 12.

If this is not observed, ambiguous position values will occur,
since the transition from the maximum encoder position to the
0 position value will happen at various encoder positions.
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9.8.2 | Gewinschte Auflésung pro Maximaler

Gesamtaufldsung

Required resolution: units per maximum total
measuring range

Bei dieser Art von Skalierung wird der maximal mdgliche
Messbereich des Gebers in eine definierte Anzahl von
Schritten unterteilt. Diese Zahl ist in den Feldern fir
Gewilnschte Messchritte einzutragen.

Beispiel:
Der gesamte Messbereich des Gebers soll in 16384 Schritte
unterteilt werden.

16384:4096 = 4 Schritte pro Umdrehung
Die Anzahl der gewiinschten Messschritte muss kleiner als
die maximale Gesamtauflésung sein.
Diese Art der Skalierung wird auch im Inbetriebnahmemodus
bei der automatischen Skalierung (Teach In) benutzt.

For this type of scaling, the maximum possible measuring
range of the encoder is divided into a definite number of units.
This number is then entered in the fields for DESIRED
Measuring units.

Example:

The entire measuring range of the encoder is to be divided into
16384 units. 16384 / 4096 = 4 units per revolution

The number of units that are required must be smaller than the
number for the total measuring range.

This type of scaling is also used in commissioning mode, for
automatic scaling (teach-in).

9.8.3 | Gewinschte Auflésung pro

physikalische Messschritte

Required resolution: units per physical pulse

Diese Einstellung bezieht sich immer auf die Teilung der
Codescheibe mit 4096 Messschritten. In die Eingabefelder
gewinschte MeSSschritte ist die Anzahl einzutragen, welche
angibt, in wie viel Teile der unter physikalische Mel3schritte
eingetragene Wert unterteilt wird.

Beispiel:

Physikalische Messschritte =2048, gewiinschte Messschritte
= 64.

2048 : 64 =32

Damit ist ein gewiinschter Messschritt 32 physikalische
Messschritte lang.

Achtung!

Dieser Wert muss in der Gesamtauflésung 2n mal enthalten
sein. Bei Nichtbeachten tritt eine Mehrdeutigkeit der
ausgegebenen Positionswerte auf, da der Ubergang von der
maximalen Geberposition auf den Positionswert O dann
immer an unterschiedlichen Geberstellungen erfolgt

This setting is always referred to the division of the code disk
into 4096 pulse intervals. The number that is entered in the
entry fields for Measuring units is the number of parts into
which the value entered for Physical pulses is to be divided.
Example:

Physical measurement pulses = 2048, required number of
measuring units = 64

2048 / 64 =32

So the required measurement unit has a length of 32 physical
intervals (pulses).

Caution!

This value must divide into the total measuring range 2n times.
If this is not observed, ambiguous position values will occur,
since the transition from the maximum encoder position to the
zero position (0) will happen at various encoder positions.

9.9 [ Inbetriebnahmemodus

Commissioning mode

Ist dieser Modus eingeschaltet, so stehen im Onlinebetrieb
folgende Funktionen zur Verfligung:

Anderung der Z&hlrichtung

Setzen des Presetwertes

Automatische Skalierung (Teach In)
Die Einstellung dieser Werte erfolgt durch den Profibus —
Master durch Manipulation der Statusbits in
DDLM_Data_Exchange Modus. Die genauere Beschreibung
erfolgt in einem spéteren Abschnitt.

If this mode is activated, then the following functions are
available in online operation:

changing the count direction (code sequence)

setting the preset value

automatic scaling (teach-in)
These values are set from the Profibus master, by
manipulating the status bit in the DDLM_Data_Exchange
mode. A detailed description is included in a later section.

9.10 | Endschalter

Limit switches

Es stehen zwei Softwareendschalter zur Verfiigung, welche
Uber die Felder Unterer Endschalter und Oberer Endschalter
zu aktivieren sind. Die gewunschten Positionen der Schalter
beziehen sich auf die gewahlte Gesamtauflésung, diese darf
nicht Uberschreiten werden, und sind in die Felder Unterer
Endschalter (HIGH/LOW) und Oberer Endschalter
(HIGH/LOW) einzutragen.

Bei Geberpositionen zwischen den beiden
Schalterpositionen ist das entsprechenden Statusbit (Bit 27)
auf LOW gesetzt. Ein tUber- bzw. Unterschreiten der
vorgegebenen entsprechenden Position setzt das Bit auf
HIGH.

Two software limit switches are available, which can be
activated through the fields Upper limit switch and Lower limit
switch. The required positions for the limit switches are
referred to the total measuring range that has been selected.
They must not lie outside this range, and are entered in the
fields Upper limit switch (high/low) and Lower limit SWITCH
(high/low).

As long as the encoder is positioned between the two switch
positions, the corresponding status bit (bit 27) is set to LOW. If
the position goes outside the limits, i.e. above the upper
position or below the lower position, the bit is set to HIGH.

9.11 | Geschwindigkeitsausgabe

Velocity/speed output

Diese Funktion ist nur bei Geberprofil HUEBNER 2.2
mdglich. Es stehen folgende Mdglichkeiten der Ausgabe zur
Verfligung:

Schritte /1000 ms
Schritte /100 ms
Schritte /10 ms
Umdrehungen / min

This function can only be used with the HUEBNER 2.2
encoder profile. The following options are available for the
output:

units per 1000 milliseconds
units per 100 milliseconds
units per 10 milliseconds
revolutions per minute
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9.12 | Dateniibertragungsmodi am Profibus

Data transfer modes for Profibus

Fir den Betrieb des Gebers am Profibus sind drei
Datenubertragungsmodi nétig:

Die fir die Konfiguration und Parametrierung notwendigen
Daten werden vom Master beim Hochfahren der Anlage im
DDLM_Set_Prm Modus an den als Slave angeschlossenen
Geber ubertragen. Je nach Geberprofil sind hierfir 16 — 39
Byte (Octets) nétig.

Im DDLM_Data_Exchange Modus werden durch den Master
die Geberausgangsdaten abgefragt. Bei Konfiguration als
Huebner 2.1 oder Hibner 2.2 kdnnen einige Parameter im
Onlinebetrieb geéndert werden.

Im DDLM_Slave_Diag Modus fordert der Master
Diagnosedaten vom Geber an.

Normalerweise erfolgt das Konfigurieren und Parametrieren
im DDLM_Set_Prm — Modus beim Hochfahren der Anlage,
sowie der weitere Betrieb im DDLM_Data_Exchange —
Modus automatisch.

Die Einstellungen der erforderlichen Funktionen werden
dabei vorher tber Auswahlmends in Fenstern des
Profibussystems (COMProfibus) festgelegt.

In einigen Fallen ist es jedoch erforderlich, die hierfuir nétigen
Befehle zu kennen, um Parameteranderungen auch von
Hand durchfuhren zu kénnen.

Three data transfer modes are needed for operating the
encoder on a Profibus:

When the system is started up, the data that are required for
configuration and parameterization are transferred in the
DDLM_Set_Prm mode from the master to the encoder
(attached as a slave). 16 to 39 bytes (octets) are necessary for
this operation, depending on the encoder profile.

In the DDLM_Data_Exchange mode, the master requests
data from the encoder outputs. If the encoder is configured for
Huebner 2.1 or Hubner 2.2, then some parameters can be
altered in online operation.

In the DDLM_Slave_Diag mode, the master requests
diagnostic data from the encoder.

Normally, the configuration and parameterization in the
DDLM_Set_Prm mode when the system is started up, and the
subsequent operation in the DDLM_Data_Exchange mode are
performed automatically.

The settings for the necessary functions are defined
beforehand in the selection menus in the windows of the
Profibus system (COMProfibus).

However, in some cases it is necessary to know the relevant
commands, so that parameters can also be altered manually.

9.12.1 | Konfigurieren und Parametrieren des

Gebers

Configure and parameterize the encoder

Nachstehend soll gezeigt werden, welche Bits im
DDLM_Set_Prm Modus eingestellt werden kénnen. Die
Octets 1-8 enthalten Profibus-spezifische Daten und sind
nicht zu &ndern.

The following shows which bits can be set in the
DDLM_Set_Prm mode. Octets 1-8 contain Profibus-specific
data, and should not be altered.
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9.12.2 | DDLM_Set Prm - Modus fir Class 1 DDLM_Set Prm - Mode for Class 1 and Class 2
und Class 2

Bits und Bytes zum Parametrieren von Class1 und Class2 - Gebern

Octet Parameter Bit-Nr.
Zahlrichtung 0 rechts =0, links = 1
Klasse 2 Funktionalitat 1 aus=0,ein=1
Commissioning Diagnostics 2 nicht benutzt fir AMP1212
Scalierungsfunktion 3 aus=0,ein=1
9 Reserviert 4
Reserviert 5
optional fiir Hibner 2.1 und 2.2 6 nicht fur Class1 und Class2
Reserviert 7
10-13 Auflésung pro Umdrehung 231-20 max 4096
14-17 Gesamtauflésung 231-20 max 4096 x 4096
Im CLASS 1 — Betrieb kann nur das Zahlrichtungsbit geédndert werden.
Bits and bytes for parameterization of Class1 and Class2 encoders
Octet Parameter Bit No.
Count direction (code 0 right =0, left =1
sequence)
Class 2 functionality 1 off=0,on=1
Commissioning diagnostics 2 not used for AMP1212
Scaling function 3 off=0,on=1
9 Reserved 4
Reserved 5 ---
optional for Hibner 2.1 and 2.2 6 not for Class 1 and Class 2
Reserved 7
10-13 Resolution: units per revolution 231-20 max. 4096
14-17 Total measuring range 231-20 max. 4096 x 4096

In CLASS 1 operation, only the count direction (code sequence) bit can be altered.
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9.12.3 | Klasse 2 Funktionalitét (Octet 9.1)

Class 2 functionality (octet 9.1)

Dieses Bit kann zum Umschalten in den Class1 — Betrieb auf
0 gesetzt werden.

This bit can be set to 0, to switch over to Class1 operation.

9.12.4 | Skalierungsfunktion (Octet 9.3)

Scaling function control (octet 9.3)

Ist dieses Bit ausgeschaltet, hat der Geber eine Auflésung
pro Umdrehung von 4096 Schritten und eine
Gesamtaufldsung von 4096 x 4096 Schritten. (entsprechend
4096 Umdrehungen. Mit Bit 3 = 1 kann eine Skalierung der
Auflésung pro Umdrehung, sowie der Gesamtauflésung
vorgenommen werden

If this bit is cleared, the encoder has a resolution of 4096 units
per revolution, and a total measuring range of 4096 x 4096
units (corresponding to 4096 revolutions). If bit 3 =1, then it is
possible to make a scaling of the units per revolution and the
total measuring range.

9.12.5 | Auflésung pro Umdrehung

(Octet10 — 13)

Scaling function control
(octet 9.3)

Dieser Wert darf 4096 nicht Uberschreiten, damit der
Ausgabecode nicht mehrdeutig wird.

This value must not be larger than 4096, otherwise the output
code will be ambiguous.

9.12.6 | Gesamtauflosung (Octetl4 — 17)

Total measuring range (octet 14 — 17)

Hier muss ein Vielfaches der Auflosung / Umdrehung
eingesetzt werden, wobei das Vielfache die Anzahl der
Umdrehungen darstellt und nur die Werte von 2" (mit 1 <n <
12) annehmen darf.

The value that is set here must be an exact multiple of the
resolution (in units per revolution), whereby the multiplying
factor is the number of revolutions, and can only have a value
2" (where 1 < n < 12).

Gesamtauflésung = Aufldsung pro
Umdrehung x Anzahl der Umdrehungen

mit Anzahl der Umdrehunaen =2"

Total measuring range = units per
revolution x number of revolutions and
number of revolutions =2"

Werden andere Werte fir die Anzahl der Umdrehungen
benutzt, so treten beim Ubergang von der Maximalposition
zur Position 0 Spriinge auf, soda die Positionsdaten nicht
mehr eindeutig sind.

If any other value is used for the number of revolutions, then
jumps will occur at the transition from the maximum encoder
position to position O (zero position), resulting in ambiguous
position data.

9.12.7 | DDLM_Set Prm - Modus fur Huebner

2.1 und Huebner 2.2

DDLM_SET_PRM mode for HUEBNER 2.1 and
HUEBNER 2.2

Die Anwenderprofile Huebner 2.1 und Huebner 2.2 stellen
eine Ergénzung des Class 2 — Profils dar.

Sie bieten zuséatzliche Funktionen, welche der Anwender
nutzen kann. Unbenutzte Funktionen kdnnen abgeschaltet
werden. Hierbei ist die der Onlineparametrierung im
DDLM_Data_Exchange — Modus fiir Setzen der
Z&hlrichtung, des Presets und der Bestimmung des
Getriebefaktors moglich. Weiterhin kann bei Huebner 2.2 —
Profil eine Geschwindigkeitsausgabe erfolgen.

The user profiles Huebner 2.1 and Huebner 2.2 are an
extensions of the Class 2 profile.

They provide additional functions that can be applied by the
user. Unused functions can be switched off. This makes it
possible to use online parameterization in the
DDLM_Data_Exchange mode to set the code sequence
(count direction), the preset value, and to determine the
gearing factor. Furthermore, Huebner 2.2 allows the output of
a velocity/speed value.
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Bits und Bytes beim Parametrieren von HUBNER 2.1 und HUBNER 2.2

Octet Parameter Bit-Nr.
Zahlrichtung 0 rechts =0, links = 1
Klasse 2 Funktionalitat 1 aus=0,ein=1
Commissioning Diagnostics 2 ---
Skalierungsfunktion 3 aus=0,ein=1
9 Reserviert 4
Reserviert 5
HUEBNER 2.1 und 2.2 6 aus=0,ein=1
Reserviert 7
10-13 MeRschritte pro xxx 231-20 s.0ct.26/bit1+0
14-17 Gesamtauflésung
18-25 Reserviert fir Encoderprofil
Gewiinschte MefRschritte 1+0 00H pro Umdrehung
01H pro max. Gesamtauflosung
10H physikalische Mefschritte
Inbetriebnahmemodus 2 aus=0,ein=1
Reduzierte Diagnose 3 aus=0,ein=1
26 Reserviert 4 ---
Softwareendschalter min. aktiv 5 aus=0,ein=1
Softwareendschalter max. aktiv 6 aus=0,ein=1
Octet 27 - 39 aktiv 7 aus=0,ein=1
27-30 Endschalter min. 231-20
31-34 Endschalter max. 231-20
35-38 Physikalische Mef3schritte 231-20
Reserviert 0 -
Singleturn/Multiturn 1 Singleturn = 0, Multiturn = 1
Reserviert 2 ---
39 Reserviert 3
O00OH Schritte/s
MaReinheit Geschwindigkeit 5+4 01H Schritte/100ms
10H Schritte/10ms
11H RPM
Reserviert 6 ---
Reserviert 7 ---

Programmierhandbuch-R0(2017-01-25)ID72384.doc



—— O HANN E S =—

T8 =] | 5 -3 Programmierhandbuch fur Universalgebersystem
e G E S S EN e— U_ONE®

ideas and solutions

Bits and bytes for parameterization of HUBNER 2.1 and HUBNER 2.2

Octet Parameter Bit No.
Count direction (code 0 right =0, left=1
sequence)
Class 2 functionality 1 off=0,on=1
Commissioning diagnostics 2
Scaling function control 3 off=0,on=1
9 Reserved 4
Reserved 5
HUEBNER 2.1 and 2.2 6 off=0,on=1
Reserved 7
10-13 Units per xxx 231-20 see Octet 26 / bit1+0
14-17 Total measuring range
18-25] Reserved for encoder profile
Measuring units 1+0 O00H per revolution
01H per total measuring range
10H physical pulse intervals
Commissioning mode 2 off=0,on=1
Shorter diagnostics 3 off=0,on=1
26 Reserved 4
Lower limit switch active 5 off=0,on=1
Upper limit switch active 6 off=0,on=1
Octet 27 — 39 active 7 off=0,on=1
27-30 Lower limit switch 231-20
31-34 Upper limit switch 231-20
35-38 Physical pulses 231-20
Reserved 0
Singleturn/Multiturn 1 single-turn = 0, multi-turn = 1
Reserved 2
39 Reserved 3 ---
Velocity/speed dimension unit 5+4 OOH units/second
01H units/100 ms
01H units/10 ms
11H rpm
Reserved 6
Reserved 7

Programmierhandbuch-R0(2017-01-25)ID72384.doc




HUBNER

ideas and solutions

Programmierhandbuch fir Universalgebersystem

U-ONE®

9.12.8 | HUEBNER 2.1 und 2.2 (Octet 9.6)

HUEBNER 2.1 and 2.2 (Octet 9.6)

Mit diesem Bit werden weitere, in diesem Profil vorhandene
Geberfunktionen (in Octet 26) freigegeben.

This bit is used to enable the other encoder functions which
are available in this profile (in octet 26).

9.12.9 | MeRschritte Pro xxx und Gewiinschte
MeRschritte (Octets 26.0, 26.1 und 10—
13)

Measuring units per xxx and required measuring
units (octet 26.0, 26.1 and 10 — 13)

Durch die Bits fiir gewiinschte Messschritte (Octet 26.0 und
26.1) kann in Octet 10...13 ein Wert hinterlegt werden,
welcher sich auf folgende Bereiche bezieht:

Messschritte pro Umdrehung

Messschritte pro max. Gesamtauflésung

Physikalische Messschritte

Zu Messschritte pro Umdrehung (Octet 26.0 und 26.1, 00H)
Diese Eingabe bezieht sich auf eine Geberumdrehung und
gibt an, in wie viel Schritte diese unterteilt wird. Es kdnnen
Werte bis 4096 eingesetzt werden. In Verbindung mit der
Gesamtaufldsung des Gebers, welche in Octet 14 — 17
gespeichert wird, ist der Messbereich des Gebers festgelegt.
(s. hierzu Gesamtauflésung)

Zu Messschritte pro max. Gesamtauflésung (Octet 26.0 und
26.1, 01H)

Diese Angabe stellt die Anzahl der Messschritte bezogen auf
4096 Umdrehungen dar und bezieht sich auf den gesamten
Messbereich des Gebers.

Zu Physikalische Messschritte (Octet 26.0 und 26.1, 10H)
Die Auflésung ist gleich der der Codescheibe mit 4096
Schritten. Abhangig von dem Wert der Gesamtauflésung ist
die Anzahl der Umdrehungen von mit den Werten 2n mit 1 <
n < 12 (s. hierzu Gesamtauflésung). In diesem Modus ist
eine Skalierung des so eingestellten Messbereichs mdglich.
Hierfur wird in die Octets 35 bis 39 die Anzahl der Schritte
eingegeben, in welche der Bereich der Gesamtauflosung
unterteilt werden soll. AulRer der direkten Eingabe ist die
Bestimmung der Skalierung auch durch ein Teach-In -
Verfahren moglich.

The bits for the desired measuring units (octet 26.0 and 26.1)
can be used to store a value in octet 10 — 13 that refers to the
following ranges:

measuring units per revolution

measuring units, referred to the total measuring range
physical pulses

For measuring units per revolution (octet 26.0 and 26.1, 00H)
This entry refers to one revolution of the encoder, and defines
the number of units into which this single revolution is divided.
Values up to 4096 can be entered. Taken together with the
value for resolution referred to total measuring, as stored in
octet 14 — 17, this defines the measuring range of the encoder,
(see also under Total measuring range)

For measuring units referred to the total measuring range
(octet 26.0 and 26.1, 00H)

This entry defines the number of measuring units over 4096
revolutions, so it is referred to the total measuring range of the
encoder.

For physical pulses (i.e. physical measuring intervals) (octet
26.0 and 26.1, 00H)

The resolution is the same as the code disk, with 4096
intervals. Depending on the value for the total measuring
range, the number of revolutions is a number of 2n with 1 < n <
12 (see also under Total measuring range). In this mode it is
possible to scale the measuring range that is defined.

To do this, the number of units into which the total measuring
range is to be divided is entered in the octets 35 to 39. In
addition to the direct entry, the scaling can also be determined
by the teach-in method.

9.12.10 | Inbetriebnahmemodus (Octet 26.2)

Commissioning mode (octet 26.2)

Mit diesem Schalter ist ein besonderer Zustand im
DDLM_Set_Prm Modus eingestellt, in welchem bei betriebs-
bereiter Anlage der Presetwert und weitere Parameter an
den Geber ubertragen und dort nullspannungssicher
gespeichert werden. Auch ist die Ermittlung eines
Getriebefaktors in diesem Modus mdoglich. Die so ermittelten
Parameter sollten notiert und dann bei erneutem Hochfahren
des Busses im DDLM_Set_Para Modus an den Geber
Uibertragen und der Inbetriebnahmemodus ausgeschaltet
werden.

This switch is used to set a special status in the
DDLM_Set_Prm mode, where (in a system that is ready for
operation) the preset value and other parameters are
transferred to the encoder, and stored in non-volatile memory.
A gearing factor can also be determined in this mode. The
parameters that are established in this way should be
recorded, so that they can be transferred to the encoder when
the bus system is started up again in DDLM_Set_Para mode
and the commissioning mode is switched off.

9.12.11 | Reduzierte Diagnose (Octet 26.4)

Shorter diagnostics (octet 26.4)

Manche, zumeist altere Profibus — Master kdnnen nicht alle
Diagnosebytes des Gebers aufnehmen. (s. hierzu die
Dokumentation des verwendeten Masters). Mit Setzen des
Bits werden nur 16 Diagnosebytes tbertragen.

Many (mostly older) Profibus masters cannot read in all the
diagnostics bytes from the encoder. (Refer to the
documentation for the master which is used.) If this bit is set,
then only 16 diagnostics bytes are transferred.

9.12.12 | Octet 27 - 39 aktiv (Octet 26.7)

Octet 27 — 39 active (octet 26.7)

Dieses Bit ermdglicht im gesetzten Zustand den Zugriff auf
die Octets 27 — 39. Hierdurch werden die Funktionen
Endschalter min. und max., die Skalierung Gber
Physikalische Messschritte , Singleturn / Multiturn, und
MaReinheiten Geschwindigkeit (nur HUEBNER 2.2)
freigegeben.

When this bit is set, access is enabled to octets 27 to 39.
This enables the functions: upper and lower limit switches,
scaling through physical pulses, Singleturn/Multiturn, and the
dimension for the velocity/speed (only for HUEBNER 2.2).

9.12.13 Softwareendschalter min. und max.

(Octets 26.5, 26.6 und 27 — 34)

Lower / upper software limit switches (octet 26.5
and 26.6) and (octet 27 — 34)

Durch setzen dieser Bits werden die Softwareendschalter
min. (Octet 26.5) und max. (Octet 26.6) aktiviert.

Die hierfiir benétigten Positionswerte sind fir den
Endschalter min. in den Octets 27 — 30 und fiir den
Endschalter max. in den Octets 31 — 34 gespeichert. Diese
Funktion ist nur bei Programmierung der Klasse
HUEBNER 2.1 und 2.2 méglich.

Setting these bits activates the lower software limit switch
(octet 26.5) and the upper limit switch

(octet 26.6).

The position values which are required are stored in octet 27 —
30 (for the lower limit) and octet 31 — 34 (for the upper limit).
This function can only be used for programming the classes
HUEBNER 2.1 and 2.2.
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9.12.14 | Physikalische Messschritte (Octet 35

- 38)

Physical measurement pulses (octet 35 — 38)

Die Anzahl der physikalischen Messschritte ist in diesen
Octets eingespeichert. Sie unterteilt den Wert der
Gesamtaufldsung und dient somit zur Skalierung des
Gebers.

The number of physical measuring pulses (intervals) is stored
in this octet. It is the divisor for the total measuring range, and
is therefore used for the scaling of the encoder.

9.12.15 | Singleturn / Multiturn (octet 39.1)

Singleturn / Multiturn (octet 39.1)

Mit diesem Bit, welches normalerweise durch die
Klassenwahl des Gebers gesetzt wird, kann der Typ des

This bit (which is normally set by the selection of the encoder
class) can be used to select the encoder type.

Codierers bestimmt werden.

9.12.16 | Mafeinheit Geschwindigkeit (Octet
39, 5+4)

Dimensional unit for velocity/speed (octet 39, 5+4)

Bei der Klassenwahl HUEBNER 2.2 ist die Ausgabe der
Geschwindigkeit moglich. Mit den Bits 5 und 4 des Octets 39
lassen sich folgende Ausgabearten einstellen:

If the class HUEBNER 2.2 is selected, then it is possible to
output the velocity/speed. Bits 5 and 4 of octet 39 can be used
to set the following types of output:

00H Schritte /' s 00H units / second

01H Schritte / 100 ms 01H units / 100 milliseconds
10H Schritte / 10 ms 10H units / 10 milliseconds
11H RPM 11H rom

9.12.17 | Inbetriebnahmemodus Commissioning mode

Der Inbetriebnahmemodus stellt bei den Geréateklassen
HUEBNER 2.1 und 2.2 eine Besonderheit des
Normalbetriebes dar. AuRer dem Presetwert und der
Z&hlrichtung, welche beide auch im Normalbetrieb geéndert
werden konnen, ist die Skalierung tber ein Teach In -
Verfahren im Onlinebetrieb moglich. Hierfur ist lediglich eine
Bitmanipulation im Status des DDLM_Data_Exchange
Modus nétig. Hierbei werden in jedem Zyklus die Daten als 4
acht Bit breite Worte wie folgt Ubertragen:

The commissioning mode is a special feature of normal
operation for the encoder classes HUEBNER 2.1 and 2.2. In
addition to the preset value and code sequence (count
direction), which can also both be altered in normal operation,
it is possible to perform a scaling in online operation, through
the teach-in method. This just requires manipulating a bit in the
status for the DDLM_Data_Exchange mode. To do this, the
data are transferred in each cycle as four 8-bit words, as
below:

STATUS+2% 2B . oF° 2B 28 27-2° STATUS+2% 2B .o 2B _ 2% 27-2°

Ubertragung der Daten innerhalb eines
DDLM_Data_Exchange — Zyklus

Transfer of the data within a DDLM_Data_Exchange cycle

Dabei haben die Statusbits folgende Bedeutung:

Bit 25 Betriebsbereitschaft 0 = Winkelcodierer nicht betriebsbereit 1 = Winkelcodierer betriebsbereit

Bit 26 Betriebsart 0 = Inbetriebnahmemodus 1 = Normalmodus
. 0 = Softwareendschalter 1 = Softwareendschalter
Bit 27 Softwareendschalter min < Prozessistwert < max. min > Prozessistwert > max.
0 =Z&hlrichtung im Uhrzeigersinn 1 =Za&hlrichtung gegen Uhrzeigersinn
Bit 28 Z&hlrichtung

(auf Wellenende gesehen) (auf Wellenende gesehen)

Bit 31 Presetwert 0 = normaler Betrieb 1 = Presetwert setzen

The status bits are interpreted as follows:
Bit 25
Bit 26

ready/standby 0 = encoder not ready 1 = encoder ready

operating mode 0 = commissioning mode 1 = normal mode

1 = software limit switch
min. > process value > max.

0 = software limit switch

Bit 27 .
min. < process value < max.

software limit switch

count direction 0 = clockwise

(code sequence)

1 = counter-clockwise
Bit 28

(looking at end of shaft) (looking at end of shaft)

Bit 31 preset value 0 = normal mode 1 = set preset value
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9.12.18 | Presetwert ibernehmen

Accept preset value

Der Presetwert kann sowohl im Normalmodus, als auch im
Inbetriebnahmemodus von der Geberstellung dbernommen
werden. Die Ubernahme ist unabhéngig davon, ob Bit 26

The preset value can be taken from the encoder position, both
in normal mode and in commissioning mode. The acceptance
is made regardless of whether or not bit 26 is set.

gesetzt ist.

Statusbits Datenbits
31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 24-0
M->S 1 0O (0 |0 |0 |X |O Prozesswert = Presetwert wird Ubertragen
S>M 1 0O (0 |0 |0 |X |O Neuer Prozesswert wird Ubertragen
M->S o (0 |0 |0 |0 |X |O Ricksetzen auf Inbetriebnahmemodus
S->M o |0 (0 (0 |0 |X |O Neuer Prozesswert wird ausgegeben
M = Master, S = Slave
Status bits Data bits
31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 24-0
M->S 1 0O (0 |0 |0 |X |O process value is transferred as the preset value
S>M 1 0O (0 |0 |0 |X |O new process value is transferred
M->S o |0 (0 |O |0 (X |O reset to the commissioning mode
S->M 0 |0 |0 [0 |0 |X |0 |newprocess value is output
M = master, S = slave

9.12.19 | Zahlrichtung einstellen

Set count direction (code sequence)

Die Z&hlrichtung kann im Inbetriebnahmemodus online mit

Hilfe des Bits 28 umgekehrt werden. Die nach der

Umschaltung aktuelle Richtung gibt der Codierer an den

Master zuriick. Eine 0 bedeutet Z&hlrichtung im

Uhrzeigersinn (auf die Welle gesehen), eine 1 zéhlen gegen

den Uhrzeigersinn.

In commissioning mode, the count direction can be reversed
online, by using bit 28. After changing over, the encoder sends
back the present direction to the master. A 0 means that the
count direction is clockwise (looking at the shaft end), a 1
means it is counter-clockwise.

Statusbits Datenbits
31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 24 -1 ’ 0
M->S [0 (0 |O 1 0 |0 0 Bit 28 schaltet die Drehrichtung von 0 nach 1 und umgekehrt
S->M |0 |0 |0 (0/A]|0/1]|0 1 Quittierung der neuen Drehrichtung in Bit 0 | 1/0
M->S [0 (0 |0 |O 0 |0 0 Beenden der Umschaltung bei Bit 28 = 0
S->M |0 |0 |0 |[0/2A]|0/1]|0 1 Fortsetzung der Prozesswertausgabe
M = Master, S = Slave
Achtung! Nach Einstellen der Drehrichtung muss der Presetwert neu gesetzt werden.
Status bits Data bits
31 30 [29 [28 |27 [26 |25 24-1 | 0
M->S [0 (0 |O 1 0 |0 0 bit 28 switches the direction from 0 to 1 or the reverse
S->M |0 |0 |0 (0/2A]|0/1]|0 1 acknowledge new direction in bit O ‘ 1/0
M->S [0 (0 |0 |O 0 |0 0 end changeover for bit 28 = 0
S->M |0 |0 |0 |[0/2A]|0/1]|0 1 continue output of process value
M = master, S = slave
Caution! After setting the direction, the preset value has to be set again.
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9.12.20 | Skalierung des Gebers im Teach - In

- Verfahren

Scaling the encoder with the teach-in method

Dieses Verfahren ermdglicht eine automatische Skalierung
des Gebers. Nach Starten des Vorgangs wird die Anlage
Uiber eine definierte Strecke verfahren. Danach erfolgt nach
einem Stopp des Vorganges die Eingabe der Schritte, in die
die durchfahrene Strecke unterteilt werden soll. Der
Verfahrweg darf dabei 2047 Umdrehungen nicht
Uberschreiten.

This method provides an automatic scaling of the encoder.
After starting the procedure, the system moves over a defined
path. Then the system is stopped, and the number of units into
which the path is to be divided is entered. The motion path
must not be longer than 2047 revolutions.

9.12.21 | Start der Skalierung

| Start scaling

Statusbits Datenbits
31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 24 -1
M->S [0 |1 |0 |0 |0 |0 |0 |Bit30=1=Starten der Skalierung
S->M |0 |1 |0 [0/2]0/1|0 |1 |Quittungdurch Bit30=1
M->S [0 |0 |0 |0 [0 |0 |0 |Ricksetzen dervorhergehenden Skalierung
S->M |0 |1 |0 |0/a]|0/1]0 1 Prozesswertausgabe mit Skalierfaktor 1

M = Master, S = Slave

Nach dieser Funktion ist der Getriebefaktor auf 1 gesetzt und die Nullpunktverschiebung (Preset) geléscht.

Jetzt muss die Anlage um den vorher definierten Weg verfahren werden. Der Verfahrweg wird durch die Prozesswertausgabe

unskaliert angezeigt.

Status bits Data bits
31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 24 -1
M->S [0 (1 |0 |O 0 |0 0 bit 30 = 1 = start scaling
S>M |0 |1 |0 |0O/a]|0O/1]0 1 acknowledge through bit 30 =1
M->S [0 (0O |0 |O 0 |0 0 rest the previous scaling
S>M |0 |1 |0 |0O/d]|0/1]0 1 output of process value, with scaling factor 1

M = master, S = slave

After using this function, the gearing factor is set to 1 and the zero offset (preset) is cancelled.

The system must now traverse the path that was defined previously. The motion path is displayed through the process value,

without scaling.
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| 9.12.22 | Stop der Skalierung | Stop scaling
Statusbits Datenbits
31 |30 |29 (28 |27 |26 |25 24-1

M->S [0 |O 1 0 0 |0 0 Senden der Zahl der Schritte fiir die Streckenunterteilung

S>M |0 |1 1 0/1]0/1|0 1 Neue Gesamtauflésung ( sollte notiert werden)

M->S [0 |0 0 0 0 0 0 Beenden der Skalierung

S->M |0 [0 |0 |0O/aA|0/1]0 1 Skalierter Prozesswert wird ausgegeben

M = Master, S = Slave

Bei der Skalierung werden positive und negative Drehrichtung, sowie die Nullpunktiiberschreitung bericksichtigt.
Folgendes ist bei der Skalierung zu beachten:

Die Zahl der gewtinschten Schritte darf die physikalische Auflésung im Verfahrweg nicht tiberschreiten.
Auf die richtige Zahlrichtung ( Bit 28 ) ist zu achten. Sie muss eventuell nach dieser Funktion neu eingestellt werden.
Da der Presetwert beim Start der Skalierung geldscht wurde, muss er in einem weiteren Schritt neu gesetzt werden.

Die Skalierung ist im Geber nullspannungssicher gespeichert. Um bei einem Gebertausch die Werte der Skalierung weiterhin zu
verwenden, ist es sinnvoll, die ermittelte Gesamtaufldsung in den Profibusmaster zu tbertragen. Sie wird dort in das Feld
gewunschte MeRschritte eingetragen und der Schalter ,Auflésung Bezug auf maximale Gesamtauflésung eingestellt.

Status bits Data bits
31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 24 -1
M->S [0 |0 1 0 0 |0 0 |transfer the number of units for dividing the path
S>M |0 |1 1 0/1(0/1 |0 1 new total measuring range (should be recorded)
M->S [0 (0O |O |O 0 |0 0 end scaling
S->M |0 [0 |0 |0O/A|0/1]0 1 scaled process value is output
M = master, S = slave

With scaling, both positive and negative directions of rotation are taken into account, as well as traversing the zero point.
The following must be considered for scaling:

The number of units that is required must not exceed the physical resolution (pulses) of the motion path.
Bit 28 must be set correctly for the count direction. If necessary, it must be set again after using this function.
Since the preset value is cancelled when scaling is started, it must be set again in a subsequent operation.

The scaling is stored in non-volatile memory in the encoder. In order to be able to carry on using the scaling values if the
encoder is replaced, it is a good idea to transfer the total measuring range to the Profibus master. There it is entered in the field
Measuring units, and the switch desired resolution per xxx is set to Maximum total measuring range.
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9.13. | Diagnhosemeldungen

Diagnostic messages

Durch den DDLM_Slave_Diag — Modus ist der Master in der
Lage, Diagnosedaten von dem Geber abzurufen. Die Anzahl
der Octets betragt 57, mit Ausnahme der reduzierten
Diagnose, bei welcher die Zahl der Diagnosebytes auf 16
eingeschrankt ist.

Nachfolgend sind die von dem HUBNER Absolutwertgeber
unterstitzten Diagnosemeldungen aufgefiihrt. Die
Diagnosedaten werden nach der Vorschrift des Profibus
Profile for Encoders, PNO Best. Nr. 3.062 ausgegeben.

The DDLM_Slave_Diag mode makes it possible for the master
to call up diagnostic data from the encoder. The number of
octets is 57, except for the shorter diagnostics, where the
number of diagnostics bytes is limited to 16.

The diagnostic messages which are supported by the
HUBNER absolute encoder are listed below. The diagnostic
data are given out in accordance with the rules of the Profibus
Profile for Encoders, PNO Order No. 3.062.

Octet Parameter Bit- Klasse
Nr.
1-3 | Stationsstatus (s. Profibusnorm) 1
4 Diagnose Master Add 1
5-6 PNO-Nummer 15-0 PNO-Nummer des Gebers 1
7 Erweiterter Diagnosekopf Zahl der Diagnosebytes 1
8 Alarmmeldung 4 Speicherfehler EEProm 1 = Fehler 1
9 Betriebszustand 0 Drehrichtung 0=CW,1=CCW 1
1 Klasse 2 Funktion 0=Aus, 1=Ein
2 Diagnoseroutine 0=Aus, 1=Ein
3 Skalierfunktion 0=Aus, 1=Ein
10 Gebertyp 1 Single/Multiturn Singleturn =0 1
Multiturn = 1
11-14 ]| Auflésung/Umdrehung (hardware) | 0-23 Singleturnaufldsung 4096 (10 00 H) 1
15-16 | Anzahl Umdrehungen (hardware) | 0-23 Multiturnauflésung 4096 (10 00 H) 1
20-21 Warnmeldungen 20/4 Betriebszeitwarnung nach O=nein,1=ja 2
105 stunden
24-25 Profilversion 15-8 Revisions-Nr. 2
7-0 Index
26-27 Softwareversion 15-8 Revisions-Nr. 2
7-0 Index
28-31 Betriebszeit 23-0 Incrementierung bei angelegter 2
Betriebsspannung alle 6 Minuten
32-35 Nullpunktverschiebung 23-0 Presetwert 2
40-43 Parametrierte Aufldsung pro 23-0 | Nur, wenn der Wert ,Auflésung pro 2
Umdrehung Umdrehung® eingegeben wurde
44-47 | Parametrierte Gesamtauflésung 23-0 | Parametriert oder durch skalieren 2
berechnet
48-57 Seriennummer Bytes z. Zt. mit 2AH vorbelegt 2
2
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Octet Parameter Bit Class
No.
1-3 | Station status (see Profibus 1
standards)
4 Diagnostics master add 1
5-6 | PNO number 15-0 | PNO number of the encoder 1
7 Extended diagnostics header number of diagnostic bytes 1
8 Alarm message 4 | memory error (EEPROM) 1=-error 1
9 Operating mode 0 | direction of rotation 0=CW,1=CCW 1
1 Class 2 functionality 0 =off, 1 =on
2 diagnostics routine 0 =off, 1 =on
3 | scaling function 0=off, 1=0n
10 | Encoder type 1 | Singleturn/Multiturn single-turn =0 1
multi-turn = 1
11-14 | Resolution per revolution 0-23 | single-turn resolution 4096 (10 00 H) 1
(hardware)
15-16 | Number of revolutions (hardware) 0-23 | multi-turn resolution 4096 (10 00 H) 1
20-21 | Warning messages 20/4 | operating time warning after 0=no,1=yes 2
105 hours
24-25 | Profile version 15-8 | revision number 2
7-0 |index
26-27 | Software version 15-8 | revision number 2
7-0 |index
28-31 | Operating time 23-0 | is incremented every 6 minutes, 2
while the supply voltage is applied
32-35 | Zero point shift 23-0 | preset value 2
40-43 | Parameterized resolution per 23-0 | only if the value Resolution per 2
revolution revolution was entered
44-47 | Parameterized total measuring 23-0 | parameter setting, or calculated by 2
range scaling
48-57 | Serial number bytes, filled with 2AH at present 2
2
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9.14 LED — Anzeige fir Fehler- und

Statusmeldungen

LED display for error and status messages

Im Moduldeckel befinden sich eine rote und eine griine
Leuchtdiode. Sie dienen zur Fehlermeldung und zur Anzeige
des aktuellen Geberstatus. Jede der beiden LED’s kann den
Zustand AUS, BLINKEN und EIN annehmen. Von den
hierdurch moglichen 9 Kombinationen werden 6 in folgender

Two LEDs (one red, one green) are built into the cover of the
module. They are used to indicate errors and the status of the
encoder. Each one of the LEDs can has the state; OFF,
BLINKING or ON. This allows 9 possible combinations, of
which 6 are used as follows:

Weise genutzt:

Leuchtdiodenanzeige in der Klemmkastenhaube

LED ROT | LED GRUN Fehlermeldung / Geberstatus
aus aus Keine Spannungsversorgung
an blinkt Codier- und / oder Parametrierfehler
( z.B. Datenlénge zu grof3, Gesamtauflésung zu hoch)
an aus Geber empfangt langere Zeit keine Signale vom Master
blinkt an Geber registriert Daten auf dem Bus, wird aber dadurch nicht angesprochen
(z.B. falsche Geberadresse in der Klemmkastenhaube eingestellt)
aus blinkt Inbetriebnahmemodus im Data - Exchange — Modus
aus an Normalbetrieb im Data - Exchange — Modus
LED display in the terminal box cover
Red LED | Green LED Error indication / encoder status
off off no supply voltage
on blinking coding and/or parameter error
(e.g. data too long, total measuring range too large)
on off encoder has not received any signals from the master for a considerable time
blinking on encoder detects data on the bus, but does not react
(for instance, because the wrong address is set in the terminal box)
off blinking commissioning operation, in Data Exchange mode
off on normal operation, in Data Exchange mode
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