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1 Einleitung

1.1 Lieferumfang

Bitte prufen Sie vor der Inbetriebnahme die Vollstandigkeit der Lieferung.
Je nach Ausfiihrung und Bestellung kénnen zum Lieferumfang gehdren:

Baumer

Passion for Sensors

Basisgeber, Bushaube, CD mit Beschreibungsdateien und Handbuch (auch zum Download verfiigbar).

1.2 Produktzuordnung

Produkt Mechanik
Voll- / Hohlwelle / Kit

Produkt Name
(gemaéss Objekt 1008)

Beschreibung

BMMV / BMMH / BMMK GCMMW_H MT, MAGRES
BMSV / BMSH / BMSK GCAMW_H ST, MAGRES
GBMMW / GBMMS / - GBMMW_H MT, Optical, 18 Bit ST
GBAMW / GBAMS / - GBAMW_H ST, Optical, 18 Bit ST
GXMMW / GXMMS / - GXMMW_H MT, Optical, 13 Bit ST
GXAMW / GXAMS / - GXAMW_H ST, Optical, 13 Bit ST

Hinweis:

Fur die oben aufgefihrten Geratetypen ist die passende Geratebeschreibungsdatei

(BAUMER Group absolute EtherCAT encoders.xml) zu verwenden.

Erlduterung:

MT Multiturn Drehgeber

ST Singleturn Drehgeber

MAGRES Extrem robuster Drehgeber mit magnetischem Abtastprinzip

18 Bit ST Max. 18 Bit physikalische Singleturn Auflésung, d.h. 2218 Schritte / Umdrehung
13 Bit ST Max. 13 Bit physikalische Singleturn Auflésung, d.h. 2213 Schritte / Umdrehung
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2 Sicherheits- und Betriebshinweise

Bestimmungsgemasser Gebrauch

e Der Drehgeber ist ein Prazisionsmessgerat, das der Erfassung von Positionen und/oder Geschwindig-
keiten dient. Er liefert Messwerte als elektronische Ausgangssignale fur das Folgegerat. Er darf nur zu
diesem Zweck verwendet werden. Sofern dieses Produkt nicht speziell gekennzeichnet ist, darf es nicht
fur den Betrieb in explosionsgefahrdeter Umgebung eingesetzt werden.

e Eine Gefahrdung von Personen, eine Beschadigung der Anlage oder von Betriebseinrichtungen durch den
Ausfall oder Fehlfunktion des Drehgebers muss durch geeignete Sicherheitsmassnahmen
ausgeschlossen werden.

Qualifikation des Personals

e Einbau und Montage des Drehgebers darf ausschliesslich durch eine Fachkraft fur Elektrik und
Feinmechanik erfolgen.

e Betriebsanleitung des Maschinenherstellers ist zu beachten.

Wartung
« Der Drehgeber ist wartungsfrei und darf nicht gedffnet beziehungsweise mechanisch oder elektrisch
verandert werden. Ein Offnen des Drehgebers kann zu Verletzungen fihren.

Entsorgung
o Der Drehgeber enthélt elektronische Bauelemente und je nach Typ eine Batterie. Bei einer Entsorgung
missen die drtlichen Umweltrichtlinien beachtet werden.

Montage

« Vollwelle: Keine starre Verbindung von Drehgeberwelle und Antriebswelle vornehmen. Antriebs- und
Drehgeberwelle tGber eine geeignete Kupplung verbinden.

« Hohlwelle: Vor Montage des Drehgebers, Klemmring vollsténdig 6ffnen. Fremdkdrper sind in
ausreichendem Abstand zur Statorkupplung zu halten. Die Statorkupplung darf ausser an den
Befestigungspunkten des Drehgebers und der Maschine nicht anstehen.

Elektrische Inbetriebnahme

¢ Keine Verdrahtungsarbeiten unter Spannung vornehmen

¢ Den elektrischen Anschluss unter Spannung nicht aufstecken oder entfernen

e Die gesamte Anlage EMV-gerecht installieren. Einbauumgebung und Verkabelung beeinflussen die EMV
des Drehgebers. Drehgeber und Zuleitungen raumlich getrennt oder in grossem Abstand zu Leitungen mit
hohem Stérpegel (Frequenzumrichter, Schitze usw.) verlegen.

e Bei Verbrauchern mit hohen Stérpegeln separate Spannungsversorgung fir den Drehgeber bereitstellen

¢ Drehgebergehause und die Anschlusskabel vollstandig schirmen

e Drehgeber an Schutzerde (PE) anschliessen. Geschirmte Kabel, auch fur die Stromversorgung, verwen-
den. Schirmgeflecht muss mit der Kabelverschraubung oder Stecker verbunden sein. Anzustreben ist ein
beidseitiger Anschluss an Schutzerde (PE), Gehause Uber den mechanischen Anbau, Kabelschirm tber
die nachfolgenden angeschlossenen Geréte.

Zusétzliche Informationen
e Das Handbuch ist eine Ergénzung zu weiteren Dokumentationen (z.B. Katalog, Datenblatt oder
Montageanleitung).
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3 Bushauben-Funktionsprinzip

Die Produktfamilie ist modular aufgebaut. Basis-Drehgeber und Bushauben kénnen je nach Anforderungen
an den Drehgeber und nach dem gewahlten Bussystem beliebig kombiniert werden. Die Basis-Drehgeber
unterscheiden sich in Auflésung, Genauigkeit, den Umgebungsbedingungen und dem Abtastsystem.

Bushaube
In der Bushaube ist die gesamte Elektronik der Messwertaufbereitung und des Kommunikationssystems
(Feldbus oder Realtime-Ethernet) integriert.

Die Bushauben unterscheiden sich durch die jeweiligen Bus-Schnittstellen.

Schnittstellen sind: CANopen®, DeviceNet, EtherCAT, Ethernet/IP, Profibus-DP, Profinet, Powerlink, Power
over EtherCAT, SAE J1939, SSI.

Alle Drehgeber sind lber die Bus-Schnittstelle parametrierbar.

Funktionsprinzip:

Basis-Drehgeber Bushaube Komplett-Drehgeber
CANopen  EthercAT _BOEGEH°
BJuJs
Power over,

Deviceir'et  EtherCAT. ™ i%%%gg
Ethen\et/IP

11050 ETHERNET MR 0 w2
SAE J1939 POWERLINK
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4 Betriebsparameter Drehgeber

Beschreibung der Betriebsparameter

Tabelle: Betriebsparameter Werkseinstellung bei Auslieferung

Passion for Sensors

Produkt Device Auflésung pro Anzahl Umdrehungen Messbereich
Name Umdrehung 0x6502 0x6002
0x6001

Dezimal Hex| Bit] Dezimal Hex Bit| Dezimal Hex Bit
BMSx GCAMW_H 4096/ 1000 12 1 1 0 4096 1000 12
BMMx GCMMW_H 4096/ 1000f 12 65536 10000 16/ 268435456 10000000 28
GXAMW(S) [GXAMW_H 8192 2000 13 1 1 0 8192 2000 13
GXMMW(S) [GXMMW_H 8192 2000 13 65536 10000 16| 536870912 20000000 29
GBAMW(S) [GBAMW_H 262144, 40000 18 1 1 0 262144 40000 18
GBMMW(S) [GBMMW_H 262144 40000 18 16384 4000 14] 4294967296/ 100000000 32

Uber CoE kann eine Skalierungsfunktion aktiviert werden.
Dann kénnen anwenderseitige Einstellungen wie Aufldsung, Gesamtmessbereich, Drehrichtung und
Preset vorgenommen werden.

Siehe Kapitel: SDO (Service Daten Objekte)
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5 Daten des Drehgebers

5.1 PDO (Prozessdaten Objekt)
Der Drehgeber liefert ja nach Ausfuihrung (Konfiguration) folgende Prozessdaten (Eingangsdaten)

Passion for Sensors

XML Datei PDO Mapping Product Gultig fur Version
code
BAUMER Group absolute 10Byte PDO: (default) 20 ab V5.00
EtherCAT encoders.xml 4 Byte Positionswert
2 Byte Warnings
4 Byte System Time /Speed
Value
oder
25
4Byte PDO: (konfigurierbar)
4 Byte Positionswert
30

2Byte PDO: (konfigurierbar)
2 Byte Positionswert

10Byte PDO (Werkseinstellung)

Wert Datentyp Beschreibung

Positionswert UDINT Aktueller absoluter Positionswert des Drehgebers, Bereich siehe unter
.Betriebsparameter Drehgeber®

Warnings UINT Warnungen
Bit 2: 1 - Spannung Lithium Zelle nicht ausreichend
Bit 4: 1 > Drehgeber wurde zu weit in stromlosem Zustand bewegt
Bit 5: 1 > Konfiguration Sensor fehlerhaft

System Time UDINT Aktuelle Systemzeit, Auflésung in ns, alternativ Speed Value DINT

4Byte PDO

Wert Datentyp Beschreibung

Positionswert UDINT Aktueller absoluter Positionswert des Drehgebers, Bereich siehe unter
.Betriebsparameter Drehgeber”

2Byte PDO

Wert Datentyp Beschreibung

Positionswert UINT

Aktueller absoluter Positionswert des Drehgebers, Bereich siehe unter
~Betriebsparameter Drehgeber®

Mit der Ausfuihrung 4Byte PDO / 2Byte PDO sind schnellere Zykluszeiten zu realisieren.

Zykluszeiten bei entsprechender Konfiguration, siehe Kapitel Zykluszeiten
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5.2 SDO (Service Daten Objekte)
Unter TwWinCAT kann unter CoE (CANopen over EtherCAT) - Online auf SDO-Objekte zugegriffen werden.

Passion for Sensors

Da Gerate- und Applikationsprofile fiir eine grosse Vielfalt von CANopen-Geraten bereits existieren, kénnen
diese auch in EtherCAT Slaves verwendet werden.
Der EtherCAT Drehgeber hat Teile des CANopen DS406 Encoder Geréteprofils implementiert

i Unbenannt - TwinCAT System Manager

EEX

Bereit

Datei Eearbeiten Akkionen Ansicht  Optionen  Hilfe
el & B = oaavs AR 2 |BQ R 6] e e & E 7
=B SYSTEM - Konfiguration - - i
4 4, Echtzeit-Einstellungen Allgemein | EtherCAT | DC Prozessdaten || Startup | CoE - Online | Online
--[B% 7ustzliche Tasks -
B encoder [ Aute Update Single Update [] Show Offline Data
- encor Aues
= & Eingange
&1 encoder_position Ornline Data Module QD [&0E Portl: |0
§! Ausgange
X% Routing Einstelungen Index Name Flags Wert b
_91 TiZOM Objects 1000 Device type RO 00007101596 [E5342)
. SPS - Konfiguration 100 Error register RO 0=0010)
= - Efé - Konfiguration 1003 Device name RO GEAMW_H
= BB} Eja Gerdte 1009 Hardweare wersion RO W2O00ET
=== Gerdt 1 (EtherCAT) 10048 Software version RO WE.M
'I' Gerat 1-Prozessabbild 1010 SAVE Apphcaho.n Pfararneter Rw 0x00000000 [0)
'I' ‘erét 1-Prozessabbild-Info 1011 HESTDHE Application Parameter R 000000000 [0)
- %T Eingénge +-10180 Identity RO »d ¢
5§ Ausginge +1400:0 T«PDO-Map RO 3¢
+-1C00:0 Sync manhager type RO »4¢
£ § InfoDats +1C120 RKPDO assign RO 214
=4, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 10Byvhe) 10130 THPDO assign RO 21
=~ &1 Inputs +- 10330 Sk input parameter RO > 32¢
&1 Position 2000 Syztem Time ROP 0x7BBOFES0 (2072043296
T Warnings +2020:0 Diagrostic Data RO »16+<
T System Time £000 Operating parameters Rw 0=0000 ()
- § WcState B0 Measuning unitz per revolution Fiws 000040000 [262144)
+- § InfoData E002 Tatal measuning range Fiws 000040000 [262744)
=-g5 Zuordnungen BO03 Preset value Fivas 000000000 [0)
&5 encader - Gerat 1 (EtherCAT) £004 Position value FOF Ox00002C09 [35245)
B801 M ax. Measuring unite per revolution RO 000040000 [262144)
BR02 Mumber of distinguizhable revolutions RO 000000000 [0)
ER05 Warnings RO P Q0000 (0] R
< >
Mame Cnline: Typ Griilfie =Adre...  Einf... | User...
@T Position ¥ 0x0001D06F (118895) UDINT 4.0 71.0 Eingang 0
ST Warnings Q<0000 (o) UINT z.0 75.0 Eingang 0
[} Syskern Time OxE7ALE4ES (3886...  UDINT 4.0 77.0 Eingang 0
ST weShate u] BOCL 0.1 1522.3 Eingang 0 v
< >
Server (Pork) Timestamp IMeldung A
oTwinCAT Syst,,. 23.02.2011 16:22:21 537 ms [V

COM Server TcEventLogger wird gestartet!

Lokal (172,17,11,192,1.1)

Echtzeit 0%

Zu beachten ist, dass CoE Zugriffe (Mailbox-Kommunikation) die Produktion der Drehgeber-Eingangsdaten
fur die Zeit der Mailbox-Kommunikation kurz unterbrechen.
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Objektliste Detailbeschreibung der wichtigsten SDO Objekte

Objekt 0x1000 Device Type

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default Multiturn:  0x00020196
Singleturn: 0x00010196h
EEPROM Nein
Beschreibung Information uber Geréateprofil und Gerétetyp
Werte

Objekt 0x1008 Device Name

Sublndex 0

DatenTyp VISIBLE_STRING

Zugriff ReadOnly

Default Je nach angeschlossenem Basisgeber

"GXMMW_H","GXAMW_H","GCMMW_H ","GCAMW_H ",
“GBMMW_H ","GBAMW_H "

EEPROM Nein
Beschreibung Geratebezeichnung in ASCII
Werte

Objekt 0x1009 Hardware Version

Sublndex 0

DatenTyp VISIBLE_STRING

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Hardware-Version in ASCII
Werte

Objekt Ox100A Hersteller Software Version

Sublndex 0

DatenTyp VISIBLE_STRING

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Software-Version in ASCII
Werte

Objekt 0x1010 SAVE Application Parameter

Uber das Objekt 0x1010 wird das Speichern der geratespezifischen Objekte (0x6000..0x6FFF) vom
RAM in den nichtfliichtigen Speicher (EEPROM) vorgenommen. Um ein unabsichtliches Speichern zu
verhindern, muss die Signatur ,save*“ auf das Objekt 0x1010 Subindex 0 geschrieben werden.

Signature MSB LSB
ISO 8859 e Vv a S character
0x65 0x76 0x61 0x73 | hex
1702257011 dez
Baumer_EtherCAT_5-00_MA_DE_V02.docx 10/28 www.baumer.com
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Objekt 0x1011 RESTORE Application Parameter

Passion for Sensors

Uber das Objekt 0x1011 werden die geratespezifischen Objekte (0x6000..0x6FFF) im RAM und
EEPROM mit den ROM Default-Werten tiberschrieben. Um ein unabsichtliches Uberschreiben zu
verhindern, muss die Signatur ,load” auf das Objekt 0x1011 Subindex 0 geschrieben werden.

Signature

ISO 8859

MSB LSB
d a 0] | character
0x64 0x61 Ox6F 0x6C hex
1684107116 dez

Objekt 0x1018 Identity Object

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 8

Zugriff ReadOnly

Default 4

EEPROM Nein

Beschreibung Grdsster unterstitzter Subindex

Werte 4 = Grosster unterstiitzter Sublndex

Sublndex 1

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default Ech

EEPROM Nein

Beschreibung Von CiA vergebene VendorlD fir Baumer Germany GmbH & Co. KG

Werte OXEC (im Internet unter www.can-cia.de)

Sublndex 2

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default 0X0A > GXMMW_H ; 0x0B > GXAMW_H
0x0C > GCMMW_H ; 0x0D -> GCAMW_H
0X0E > GBMMW _H ; 0xOF > GBAMW_H

EEPROM Nein

Beschreibung Product Code

Werte

Sublndex 3

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Revision Nr.

Werte

Sublndex 4

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Seriennummer

Werte
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Objekt 0x1A00 TxPDO1 Mapping

Passion for Sensors

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 8
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Nein

Beschreibung

Grosster unterstitzter Subindex

Werte

3

Sublndex 1

DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Nein
Beschreibung Positionswert
Werte 0x6004
Sublndex 2

DatenTyp Unsigned 16
Zugriff ReadOnly
Default

EEPROM Nein
Beschreibung Warnungen
Werte 0x6505
Sublndex 3

DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default 0x2000 Systemzeit
EEPROM Ja

Beschreibung

Systemzeit, Speed Value

Werte

0x2000 = Systemzeit, 0x6030 =

Speed Value

Objekt 0x1C33 SM (Sync Manager) Input Parameter SM3

ISLcjjb DatenTyp Beschreibung Einheit Werte

naex

0 Unsigned 8 ReadOnly | SM Input Parameter - Grosster unterstitzter Subindex 32

1 Unsigned 16 | ReadOnly | Sync Mode - 0x00 Free Run (nicht synchronisiert)
0x03 DC SYNC1, synchronisiert mit
SYNC1 Event

2 Unsigned 32 | ReadOnly | Cycle time Nanosekunden ns | SYNCO/SYNC1 Zykluszeit

3 Unsigned 32 | ReadOnly | Shift time Nanosekunden ns | Zeit von SYNCL1 bis zum latchen der
Eingangsdaten (Absolut-Position)

4 Unsigned 16 | ReadOnly | Sync modes - 0x0009

supported Free run unterstitzt

Synchronous unterstutzt
DC SYNC1
Dynamic Cycle times

5 Unsigned 32 | ReadOnly | Minimum cycle time Nanosekunden ns | Minimale Zykluszeit die vom Gerat
unterstitzt wird

6 Unsigned 32 | ReadOnly | Calc and copy time Nanosekunden ns | Zeit fir mathematische Berechnungen und
Kopieren von Prozessdaten vom lokalen
Speicher zum SyncManager
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Geratespezifische Objekte
Objekte in diesem Bereich sind nach Anderung zunéchst fliichtig im RAM des Drehgebers

abgespeichert und missen zum nichtflichtigen Datenerhalt Giber das Objekt SAVE Application
Parameter (0x1010) im EEProm abgespeichert werden.

Objekt 0x6000 Operating parameters

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 16
Zugriff ReadWrite
Default 0, Skalierung AUS, CW, Speed Value Einheit in Schritte /s
EEPROM Ja
Beschreibung Betriebsparameter
Werte Bit O: Drehrichtung
0CW
1CCcw

Eintrage ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000) wirksam.

Bit 2: Skalierungsfunktion EIN/AUS

0 Skalierung deaktiviert, Drehgeber liefert Rohdaten (ohne Offset)
1 Skalierung aktiviert, Drehgeber liefert skalierte, offset-behaftete Positionswerte

Beispiel: Wert 0x0004 -> Skalierung Ein, CW

Bit 12: Einheit Speed Value

0 Schritte/s
1 rpm (Umdrehungen/Minute)

Erst mit der Aktivierung der Skalierungsfunktion (Bit 2 =1) sind anwenderseitige Einstellungen wie
Auflésung, Gesamtmessbereich, Drehrichtung und Preset wirksam.
Siehe Kapitel Parametriervorgang

Zu beachten ist, dass bei aktivierter Skalierung die Eingangsdaten (TxPDO) wesentlich langsamer produziert
werden, da der Drehgeber zusatzliche Bearbeitungszeit fir die Skalierungsberechnungen bendétigt. Das
heisst, die SPS Zykluszeiten fir das Auslesen des Gebers missen héher angesetzt werden.

Siehe Kapitel Zykluszeiten

Objekt 0x6001 Measuring units per revolution (Auflésung pro Umdrehung)

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadWrite
Default 0x2000 = 8192 = 13Bit > GXXMW_H
0x1000 = 4096 = 12Bit -> GCXxMW_H
0x40000 = 262144 = 18Bit -> GBXxMW_H, GDxMW_H
EEPROM Ja
Beschreibung Anzahl Schritte pro Umdrehung frei wahlbar.
Werte 1..n.. Max. Anzahl Schritte pro Umdrehung (0x6501)
Eintrdge ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000) wirksam.

Beim Schreiben auf dieses Objekt wird generell ein zuvor gespeicherter Offset (0x6509) geldscht (Wert = 0).
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Objekt 0x6002 Total measuring range (Gesamtmessbereich)

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadWrite
Default 0x20000000 = 536870912 = 29Bit 2> GXMMW_H
0x2000 = 8192 = 13Bit 2> GXAMW_H
0x10000000 = 268435456= 28Bit > GCMMW_H
0x1000 = 4096 = 12Bit -> GCAMW_H
0x80000000 = 2147483648 = 31Bit 2 -> GBMMW_H
0x40000 = 262144 = 18Bit > GBAMW_H
EEPROM Ja
Beschreibung Gesamtmessbereich in Schritten frei wahlbar.
Daraus resultiert : Anzahl der Umdrehungen = Gesamtmessbereich / Auflésung
Diese darf den Wert max. Umdrehungen (0x6502) nicht tberschreiten, sonst ist der gewahlte Wert
fir Gesamtmessbereich zu gross und wird zuriickgewiesen.
Werte 1..n.. max. Gesamtmessbereich in Schritte (Ox 6502)
Eintrédge ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000) wirksam.

2 Bei deaktivierter Skalierung 32 Bit

Beim Schreiben auf dieses Objekt wird generell ein zuvor gespeicherter Offset (0x6509) geldscht (Wert = 0)

Wichtiger Hinweis zum Betrieb von Multiturn-Drehgebern:
Dieser Drehgeber unterstitzt bei Bedarf automatisch den ,Endlosbetrieb®.

Bei der Parametrierung muss deshalb nicht darauf geachtet werden, dass Gesamtmessbereich (Total
Measuring Range) und ,Schritte pro Umdrehung” (Measuring Units per Revolution) in einem bestimmten
Verhaltnis zueinander stehen.

Bei aktiviertem Endlosbetrieb kann der Drehgeber im stromlosen Zustand bis zu ¥ seiner maximal
moglichen Umdrehungen bewegt werden. Wird der Drehgeber im stromlosen Zustand mehr als ¥
seiner maximal méglichen Umdrehungen bewegt, kann der Positionswert ungiltig sein. Dies wird

durch eine Warnung angezeigt, der Drehgeber muss daraufhin neu referenziert werden.

Ohne Endlosbetrieb kann der Drehgeber auch im ausgeschalteten Zustand unbegrenzt verfahren werden.

Ob die Funktion des ,Endlosbetriebs“ mit Ihrer Parametrierung genutzt wird, stellen Sie so fest:
e Multiplizieren Sie die ,maximal méglichen Umdrehungen® des Drehgebers (je nach Typ 16 Bit =
65536 oder 13 Bit = 8192) mit lhren parametrierten ,Schritten pro Umdrehung®.
e Dividieren Sie diesen Wert durch Ihren parametrierten Gesamtmessbereich.
e Wenn bei dieser Division ein Rest (Nachkommastellen) verbleibt, dann wird der Endlosbetrieb
verwendet.

Beispiel Parametrierung ohne Endlosbetrieb:

maximal mogliche Umdrehungen 65536 (16 Bit Multiturn)

Schritte pro Umdrehung: 3600

Gesamtmessbereich 29.491.200 (8192 x 3600)

Berechnung: 65536 x 3600 / 29.491.200 = 8 (kein Divisionsrest)
Beispiel Parametrierung mit Endlosbetrieb:

maximal mégliche Umdrehungen 65536 (16 Bit Multiturn)

Schritte pro Umdrehung 3600

Gesamtmessbereich 100.000

Berechnung: 65536 x 3600 / 100.000 = 2359 Rest 29600
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Objekt 0x6003 Preset value (Preset Wert)

Passion for Sensors

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadWrite
Default 0

EEPROM Ja

Beschreibung

Frei wahlbarer Positionswert.

Bei diesem Vorgang wird ein Offset Wert berechnet und in Objekt 0x6509 abgespeichert.

Werte

0..aktueller Gesamtmessbereich (0x6002) -1

wirksam.

Eintrédge ungleich der Default-Werte sind nur bei aktivierter Skalierungsfunktion (0x6000)

Objekt 0x6004 Position

value (Positionswert)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Wert der aktuellen Position in Schritten
Werte 0..aktueller Gesamtmessbereich (0x6002) -1

Objekt 0x6030 Speed value (Geschwindigkeitswert)

Sublndex 0

DatenTyp Signed 32

Zugriff ReadOnly

Default

EEPROM Nein

Beschreibung Wert der aktuellen Geschwindigkeit

Werte Einheit Schritte/s oder rpm einstellbar Gber 0x6000 Bit 12

Objekt 0x6031 Speed Parameter

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 8

Zugriff ReadOnly

Default 2

EEPROM Nein

Beschreibung Grosster unterstitzter Subindex

Werte 2 = Grosster unterstitzter Sublndex

Sublndex 1

DatenTyp Unsigned 16

Zugriff ReadOnly

Default 2

EEPROM Nein

Beschreibung Speed Source

Werte 2: Geschwindigkeit wird aus Rohposition errechnet

Sublndex 2

DatenTyp Unsigned 16

Zugriff Readwrite

Default 100

EEPROM Ja

Beschreibung Integration Time in ms, zur Bildung des gleitenden Durchschnittswertes der
Geschwindigkeit.
Zur Verbesserung der Dynamik kann der Wert kleiner gewahlt werden.
Zur Verbesserung der Glattung kann der Wert grésser gewahlt werden.

Werte 1..1000
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Objekt 0x6501 Max. Measuring units per revolution (max. Aufldsung in Schritten)

Passion for Sensors

Sublndex 0
DatenTyp Unsigned 32
Zugriff ReadOnly
Default 0x2000 = 8192 = 13Bit 2> GXxMW_H
0x1000 = 4096 = 12Bit -> GCxMW_H
0x40000 = 262144 = 18Bit -> GBXxMW_H, GDxMW_H
EEPROM Nein
Beschreibung Maximale Singleturn-Auflésung in Schritten

Objekt 0x6502 Number of distinguishable revolutions (max. Anzahl Umdrehungen)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default 0x10000 = 65536= 16Bit 2> GXMMW_H
0x10000 = 65536= 16Bit > GCMMW_H
0x2000 = 8192 = 13Bit 2 -> GBMMW_H

EEPROM Nein

Beschreibung Maximale Anzahl Umdrehungen

Werte Bei Singleturn Drehgebern =0, sonst je hach Basisgeber

2 Bei deaktivierter Skalierung 14 Bit

Objekt 0x6505 Warnings (Warnungen)

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 16

Zugriff ReadOnly

Default 0

EEPROM Nein

Beschreibung Warnungen

Werte Multiturn-Drehgeber
Bit 2: 1 & Spannung Lithium Zelle nicht ausreichend
Bit 4: 1 = Geber wurde zu weit in stromlosem Zustand bewegt
Bit 5: 1 & Konfiguration Sensor fehlerhaft

Objekt 0x6509 Offset

Sublndex 0

DatenTyp Unsigned 32

Zugriff ReadOnly

Default 0

EEPROM Ja

Beschreibung Wert wird beim Schreiben auf das Objekt Preset (Ox 6003) berechnet
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5.3 Parametrierungsvorgang

Bei Kundenseitiger Anderung von Drehrichtung, Auflésung, Gesamtauflésung, Preset
ist wie folgt vorzugehen:

Objekt 0x6000 Operating parameters
Skalierung: EIN Bit2=1
Drehrichtung: Bit 0 =0 CW , 1=CCW

)

< Mutiturn

A

Objekt 0x6002 Total measuring range
(Gesamtmessbereich)

Objekt 0x6001 Measuring units per revolution

(Auflésung pro Umdrehung)

Objekt 0x6003 Preset,
nichtfliichtig

Referenzierung
A

[
Speicherung
Objekt 0x1010 SAVE
Wert :0x§5766173

Beispiele: Aktivierung der Skalierung tber Objekt 0x6000

Passion for Sensors

CW = clockwise = steigende Werte bei Drehung
der Welle im Uhrzeigersinn

CCW = counterclockwise = steigende Werte bei
Drehung der Welle im Gegenuhrzeigersinn

Bezug: Sicht auf Flansch

Skalierung | Drehrichtung | Wert 0x6000
AUS CW 0x0000
AUS CCW 0x0001
EIN CW 0x0004
EIN CCW 0x0005
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5.4 Free Run Mode

Im "Free Run"- Modus wird der lokale Zyklus durch einen lokalen Timer-Interrupt des Application-Controllers
ausgeldst. Im "Free Run" -Modus arbeitet der lokale Zyklus unabhangig vom Kommunikationszyklus und
/oder vom Master-Zyklus. Der Drehgeber produziert die Prozessdaten asynchron zyklisch.

T System Manager

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht  Optionen  Hilfe

D2 - B e 2 X R BN

Bl SvSTEM - Konfiguration A
B/ =Ps - Korfiguration Allgemein | EtherCAT | oC | Prozessdaten | Startup || CoE - Online | Online F

=B Efa - Konfiguration .

=B Efa Gerdte Belriebsart @l

|- === Gerdt 1 {EtherCAT)
=} Gerat 1-Frozessabhild [

== Gerat 1-Prozessabbid-Info
QT Eingange
‘l Ausgange
# InfoData
i, Box 1 (BAUMER: EtherCAT encoder 10Byte)
QT Inputs
# wistate
# InfoData
B Zuordnungen

Enweiterte Einstellungen... ]

-

o,

Mame Typ Grife »Adre.,.  Einf... u

T Position 0x0002AD14 (175386) UDINT 4.0 71.0 Eingang 0

OTWarnings e UINT 2.0 75.0 Eingang 0

T System Time OxEDABCAIC (1571539612) UDINT 4.0 770 Eingang 10

ST Wstate a BOOL 0.1 1522.3 Eingang 0

Tstate 00008 (8) UINT 2.0 1548.0  Eingang 0

50T Adsaddr AC 11 0B CO02 01 E9 03 AMSADDRESS 8.0 1550.0 Eingang 0

< X

Server (Pork) Timestanmp Meldung A

OTmeAT Syst... 01.03.2011 11:48:30 804 ms COM Server TcEventLogger wird gestartet! =

OTwinCAT Syst... 01.03.2011 11:48:30 679 ms TCRTIME Server wurde gestartet: TCRTIME. v
Bereit Lokal (172,17,11.192,1.1)

Aufzeichnung Eingangsdaten mit Wireshark auf Netzwerkebene

Fle Edt Vew Go Capture fnclyze Stafistics Telephony Iools Help
BEoaee BEXZE ¢+»TFL|EE QD @EEMRE B

Fiker: | = Expression... Clear Apply

o, - Ti Saurce Destination Protocol bl
3670 3. _ Beckhoff_ ECAT : len 10, 2
3671 3.654049 IntelCor_lc:la:ed Beckhoff_01: 0 ECAT : len 10, 2
3672 3.654060 MS-NLE-PhysServer-27_ geckhoff_ol: ECAT : len 10, 2
3673 3.636037 IntelCor_lc:la:ed Beckhoff_01: ECAT : len 10, 2z
3674 3. 656044 Ms-NLE-Physserver-27_ gackhoff_0l: : len 10, 2
3675 3.658036 Intelcor_lc:la:zed Beckhoff_o1: : len 10, 2
3676 3.658044 MS-NLE-FhysServer-27_ Beckhoff_01: : len 10, 2
3677 3.660037 IntelCor_lc:la:ed Beckhoff_01: : len 10, 2
3678 3.660043 M3-NLE-Physserver-27_ geckhoff_ol: : len 10, 2
3679 3.662036 Intelcor_lc:la:ed Beckhoff_01: : len 10, 2
3680 3.662043 MS-NLB-PhysServer-27_ geckhoft_o: : len 10, 2
3681 3.664033 Intelcor_lc:la:zed Beckhoff_ol : len 10, 2
3652 3.664045 MS-NLE-FhysServer-27_ Beckhoff_01: : len 10, 2
3683 3.666037 IntelCor_lc:la:ed Beckhoff_01: : len 10, 2
3684 3. 666044 M3-NLE-Physserver-27_ gackhoff_ol: : len 10, 2
3685 3.668037 Intelcor_lc:la:ed Backhoff_01: : len 10, 2
3686 3.668043 MS-NLB-PhyssServer-27_ seckhoff_0l: : len 10, 2
3687 3.670036 IntelCor_lc:la:ed Beckhoff_01: : len 10, 2
3658 3.670043 MS-NLE-FhysServer-27_ Beckhoff_01: : len 10, 2
3689 3. Intelcor_1c:la:ed peckhoff_o1: : len 10, 2
3690 3. M3-NLE-Physserver-27_ gackhoff_ol: : len 10, 2
3601 3. Intelcor_lc:la:zed Beckhoff_o : len 10, 2
3692 3. MS-NLB-PhysServer-27_ geckhoft_o: Tlen 10, 2

3 IntelCor_lc 4 Beckhof 2

3.678037 Intelcor_1c 2 Beckhoff_01:0 ia, 2
3696 3. 673044 M3-NLE-Physserver-27_ gackhoft_01:00:00 : len 10, 'BRD': len 2
3607 3.680036 Intelcor_lc:lazed Beckhoff_01:00:00 : len 10, 'BRD': len 2
3658 3.680043 MS-NLE-FhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 : len 10, 'BRD': len 2
3609 3.682038 IntelCor_lc:la:ed Beckhoff_01:00: 00 : len 10, 'BRD': Jen 2
3700 3.682045 MS-NLE-PhysServer-27_ Beckhoff_01:00:00 RD': ‘: len 10, 'BRD': len 2 -
3701 3.684037 IntelCor lc:lazed Beckhoff 01:00:00 Cmds. 'LRD': ': len 10. 'BRD': len 2 b

Frame 3684 (81 hytes on wire, 81 bytes captured)

Ethernet II, Src: MS-WLB-PhysServer-27_21:lc:la:ed (02:1b:21:lc:la:ed4), Dst: Beckhoff_01:00:00 (01:01:05:01:00:00)
EthercaT frame header

EthercaT datagram¢s): 3 Cmds, 'LRD': Ten 1, 'LRW': len 10, 'BRD': Ten 2

EthercaT datagram: cmd: 'LRD' (10), Len: 1, Addr 0x3000000, cnt 1

= EthercaT datagram: cmd: 'LRw' (12), Len: 10, Addr 0x1000000, cnt 1

Header

0 e

working cnt: 1
EthercaT datagram: Cmd: 'BRD' (7), Len: 2, adp Oxl, Ado 0x130, Cnt 1
Pad hytes: 0L01051000004000505985DE3000000

02 1b 271 1c 1la &4 88 a4 31 10
{01 3 00

a3l
oo g0 00 00 08 00 0T
00 40 00 50 59 85 de 83 00 00

(O Data (ecat data), 10 bytes Packsts: 3745 Displayed: 3745 Marked: 0 Dropped;: 0 Profile: Default

Baumer_EtherCAT_5-00_MA_DE_V02.docx 18/28 www.baumer.com
10.22



Passion for Sensors
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5.5 Distributed Clocks Mode

Mit Distributed Clocks ist es mdglich, in allen Busteilnehmern die gleiche Uhrzeit zu haben.

Dazu kann der Drehgeber als Reference Clock konfiguriert werden.

Uber diese Reference-Clock kénnen sich andere Teilnehmer und der Master synchronisieren.

Eine hochgenaue netzwerkweite Zeitbasis steht somit zur Verfligung.

Der Drehgeber produziert Prozessdaten synchron zu einem Sync Signal .

Der lokale Zyklus wird gestartet wenn der SYNCO/SYNC1 Event empfangen wird. Der Prozessdatenrahmen
muss im Slave komplett verarbeitet werden bevor der nachste SYNCO/SYNC1 Event empfangen wird.

5.5.1 Aktivierung Distributed Clocks unter TwinCAT

‘. Unbenannt - TwinCAT System Manager Q@JE'
Datei  Bearbeiten  Aktionen  Ansicht  Cptionen  Hife
D&M ) DRI 20 2[5 oo e @0 R

= B SVSTEM - Konfiguration ~
&, Echtzait-Einstellungen Aligemein | EtherCAT | DC | Prozessdaten | Startup | CoE - Oniine | Oniline
=-[B¥ zusstzliche Tasks
=] encoder
< encoder
-l Eingange
7 encoder_positian
! susginge
%% Routing Einstellungen
A, TCOM Objects
BA =P - Konfiguration
= £/ - konfiguration
=B EfA Gerite
(=7 Gerat 1 (EtherCAT)
=f= Gerat 1-Prozessabbid
=} Gerdt 1-Prozessabbid-Info

Betrighzart Dishibuted Clacks v

Enweiterte Einstellungen...

@7 Eingange
! dusginge
]
=4, B
=T Inp v
&7 Position < >
©F warnings Plame Online Typ Grifle | wAde.. Einj..
1 System Time - -
@ westate &7 Positian ¥ 0x00006375 (33653)  LDINT 40 710 Eingang
§ Infoet GTwarnings 0x0000 (1) UINT 20 5.0 Eingang
2B Zuond nFobata G System Time 0x05CEFFED (9741...  UDINT 4.0 77.0 Eingang
=8 Z,”\“’ nngen. ST westats 0 BOOL 0.1 15223 Eingang
& encoder - Gerdt 1 (EtherCAT) & state 0x0008 (8) UINT 20 1548.0  Eingang
St adsaddr ACI10BCOD201... AMSADDRESS &0 15500 Eingang
< >
Server (Port) Tirmestamp Meldung ~
@ TuinCAT Syst... 23.02.2011 16:22:21 537 ms  COM Server TeEventLogger wird gestartet!
@ TuinCAT Syst... 23.02.2011 16:22:20 862 ms  TCRTIME Server wurde gestartet: TCRTIME. v
< ¥
Bersit Lokal (172.17.11.192.1.1) e

Erweiterte Einstellungen

Zyklizcher Modus

Betriebsart: Distributed Clocks =
Enable Sync Unit Zpklus [pe) 4000
SYMC O
Zykluszeit [ps] Shift Zeit [ps]:
O Syne Unit Zyklus User Defined 0
() Arweenderdefiniert +SYMNCO Cycle
300 «0 v 0
[[] Based on Input Reference
Enable SYNC 0 = 0
SYMC 1
O Syne Unit Zyklus Zykluszeit [ps); 200
@ 5YNC 0 Zyklus w1 v Shift Zeit (us) 1]
Enable SYNC 1

[ Use as potential Reference Clack

Beachte:
e Enable SYNCO und SYNC1.
e Zykluszeitdnderung nur unter SYNCO Einstellungen vornehmen.
e SYNCI1 Einstellungen nicht veréndern.
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Abb. Lokaler Zyklus mit Synchronisation auf SYNCO/SYNC1

(- ]

Teklsltﬂp_.[”_mfﬁm

Sync 0 Event éync 0 Event.

DL ke

1C33:3 Shift time time.

Sync 1 Event . . ' 1C33:6 Calc'and copy tinié ' Sync 1 Event - ) ' Ch 1 PE I'IOCIE

N T — 300.0pus

: 1C33:5 Minir.num Cycle ti.r_r;e

| 2 i efeiinie£1033:2 Cycle time

O 2.00V [Ch2[ 2.00V  |H40.04s A Ch2 % 1.60V
Ch3| 5.00V Chd| 5.00V 2 MiEr 2011

i1|6.000 % 13:49:33

Zykluszeiten bei entsprechender Konfiguration, siehe Kapitel Zykluszeiten
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5.6 Netzwerkmanagement
Unter Online kann im TwinCAT Systemmanager die State Machine des Drehgebers umgeschaltet werden

iy Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei EBearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen  Hilfe

DEwHE % B LIRS SN ) W |BQ (] 6|0 e @ 5 P
=Bl SYSTEM - Konfiguration . — T ~
@ Echizsit-Einstellungen Allgemein | EtherCaT | DC Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Unline

=-[B% Zusatzliche Tasks

= 4 Statuz Mazchine
encoder

=f= encoder_positioning-Prozessabbild [rit J [ Boatstrap ] [T op
T tueller Status:
= §f Eingange B [Pre-Dp ] [Safe-Dp ]
&l encoder_position Angeforderter Status: | 0P
‘l Ausgange [ Op ] [Fehler lazchen ]

¥4 Routing Einstellungen
£ TCOM Objects

DLL Stab
BA =Ps - korfiguration S :
= . E/a - Konfiguration Part A: Carrier / Open
=M Efh Gerate Puart B: Mo Carrier / Cloged

== Gerdt 1 (EtherCAT)

=f= Gerat 1-Prozessabbild

=f= Gerat 1-Prozessabbild-Info
%T Eingange
! Ausginge i
§ InfoData Filz Azcess over EtherCAT

(BAUMER. Ether CAT encoder 108

& Inputs

§ westate v

§ InfoData £ ¥
=-&8 Zuordnungen

& encoder - Gert 1 (EtherCAT) Name. . Online Tvp Grife =hdre... I-;in,l'...
@TPDSltlon ¥ 0x00004427 (42023)  UDINT 4.0 39.0 Einganc
ST Warnings 00000 {0} UINT 2.0 43.0 Einganc
QTSystem Time OxE9EZ202C (3923...  UDINT 4.0 45.0 Einganc
STwcstate 0 BOOL o1 15221 Eirmgang
T 5tate 0x0008 (8) UIMT 2.0 15458.0 Einganc
SQT AdsAddr ACI10BCOOZ01... AMSADDRESS &.0 1550.0 Eimganc
£ ?
Server (Pork) Timestamp Meldung A
OTwinCAT Sysk... 23.02.2011 16:135:22 431 ms COM Server TcEventLogger wird gestartet!
OTwinCAT Syst,, 23.02,2011 16:15:22 103 ms TCRTIME Server wurde gestarket; TCRTIME, w
4
) Eereit Lokal {172,17.11.192.1.1)
Init EtherCAT State Machine
4 . . . .
Ll ) LSl ey Uber die EtherCAT State Machine (ESM) wird der
e Bootstra.p ] Zustand des EtherCAT-Slaves gesteuert. Je nach
Pre-Operational (optiona) | Zustand sind unterschiedliche Funktionen im EtherCAT-
ol es)| e Slave zuganglich bzw. ausfuhrbar. Insbesondere
wahrend des Hochlaufs des Slaves miissen in jedem
(oP) Safe-Operational State spgzmsche Kommandos vom EtherCAT Master
zum Gerat gesendet werden.
s0)| (0s)
Es werden folgende Zustdnde unterschieden:
Operational e Init
e Pre-Operational
e Safe-Operational und
e Operational
e Boot (wird nicht unterstitzt)
Regulérer Zustand eines jeden EtherCAT Slaves nach
dem Hochlauf ist der Status OP.
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Init

Nach dem Einschalten befindet sich der EtherCAT-Slave im Zustand Init . Dort ist weder Mailbox- noch
Prozessdatenkommunikation moglich. Der EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kandale 0 und 1 fir
die Mailbox-Kommunikation.

Pre-Operational (Pre-Op)

Beim Ubergang von Init nach Pre-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Mailbox korrekt initialisiert wurde.
Im Zustand Pre-Op ist Mailbox-Kommunikation aber keine Prozessdaten-Kommunikation moglich. Der
EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanéle fir Prozessdaten (ab Sync-Manager-Kanal 2), die
FMMU-Kanale und falls der Slave ein konfigurierbares Mapping unterstitzt das PDO-Mapping oder das
Sync-Manager-PDO-Assignment. Weiterhin werden in diesem Zustand die Einstellungen fir die
Prozessdatenibertragung sowie ggf. noch klemmenspezifische Parameter Uibertragen, die von den
Defaulteinstellungen abweichen.

Safe-Operational (Safe-Op)

Beim Ubergang von Pre-Op nach Safe-Op prift der EtherCAT-Slave, ob die Sync-Manager-Kanéle fiir die
Prozessdatenkommunikation sowie ggf. ob die Einstellungen fiir die Distributed-Clocks korrekt sind. Bevor er
den Zustandswechsel quittiert, kopiert der EtherCAT-Slave aktuelle Inputdaten in die entsprechenden DP-
RAM-Bereiche des EtherCAT-Slave-Controllers (ESC).

Im Zustand Safe-Op ist Mailbox- und Prozessdaten-Kommunikation méglich, allerdings hélt der Slave seine
Ausgénge (beim Drehgeber nicht relevant) im sicheren Zustand. Die Inputdaten werden aber zyklisch
aktualisiert.

Operational (Op)
Im Zustand Op ist Prozessdaten- und Mailbox-Kommunikation méglich.
Die Inputdaten werden zyklisch aktualisiert

Boot (fur Firmware-Update) wird nicht unterstitzt.

Baumer_EtherCAT_5-00_MA_DE_V02.docx 22/28 www.baumer.com
10.22



Baumer Passion for Sensors

6 Anschlussbelegung und Inbetriebnahme

6.1 Mechanischer Anbau

Wellen-Drehgeber

e Drehgebergehause an den Befestigungsbohrungen flanschseitig mit drei Schrauben (quadratischer
Flansch mit 4 Schrauben) montieren. Gewindedurchmesser und Gewindetiefe beachten.

e Alternativ kann der Drehgeber mit Befestigungsexzentern in jeder Winkelposition montiert werden, siehe
Zubehor.

o Antriebswelle und Drehgeberwelle tiber eine geeignete Kupplung verbinden. Die Wellenenden durfen sich
nicht beriihren. Die Kupplung muss Verschiebungen durch Temperatur und mechanisches Spiel aus-
gleichen. Zulassige axiale oder radiale Achsbelastung beachten. Geeignete Verbindungen siehe Zubehor.

e Befestigungsschrauben fest anziehen.

Hohlwellen-Drehgeber

¢ Klemmringbefestigung
Vor Montage des Drehgebers den Klemmring vollstandig 6ffnen. Drehgeber auf die Antriebswelle
aufstecken und den Klemmring fest anziehen.

¢ Drehmomentstift des Drehgebers
Drehgeber Uber die Antriebswelle schieben und Drehmomentstift in das kundenseitige Justierelement
einfihren.

e Justierteil mit Gummifederelement
Drehgeber tiber die Antriebswelle schieben und Zylinderstift in das kundenseitig montierte Justierteil (mit
Gummifederelement) einfiihren.

e Justierwinkel
Drehgeber Uber die Antriebswelle schieben. Justierwinkel in Gummifederelement des Drehgebers
einfihren und den Justierwinkel kundenseitig an der Anlageflache befestigen.

e Ansatzschraube
Drehgeber Uber die Antriebswelle schieben und kundenseitig montierte Ansatzschraube in Gummifeder-
element des Drehgebers einfuhren.

e Kupplungsfeder
Kupplungsfeder mit den Schrauben an den Befestigungslochern des Drehgeber-Gehéuses montieren.
Drehgeber Uber die Antriebswelle schieben und Kupplungsfeder an der Anlageflache befestigen.

6.2 Elektrischer Anschluss

Anschluss — M12-Stecker

Anleitung des Steckverbinderlieferanten beachten.

- Steckverbinder auf Gerate-Stecker leicht andriicken.

- Steckverbinder vorsichtig drehen bis der Codiersteg in die Codiernut der Steckerbuchse einrastet.
- Buchseneinsatz vollstéandig einfuihren.

- Uberwurfmutter bis zum Anschlag anziehen.

Austausch Bushaube
Bushaube ausschliesslich im ESD Beutel lagern und transportieren. Bushaube muss vollstandig am Gehéuse
anliegen und fest verschraubt sein.

Bushaube abziehen
- Beide Befestigungsschrauben der Bushaube I6sen
- Bushaube vorsichtig lockern und axial abziehen.

Bushaube aufstecken

- Bushaube vorsichtig auf den D-SUB Stecker vom Basisgeber aufstecken, dann erst Giber den Dichtgummi
drucken und nicht verkanten. Bushaube muss vollstandig am Basisgeber anliegen.

- Befestigungsschrauben gleichsinnig fest anziehen.

- Drehgebergeh&ause und Schirmgeflecht des Anschlusskabels sind nur dann optimal verbunden, wenn die
Bushaube vollstandig auf dem Basisgeber aufliegt (Formschluss).
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6.2.1 Inbetriebnahme unter TwinCAT Systemmanager
Die mitgelieferte XML Datei muss in das entsprechende Verzeichnis kopiert werden:

[ ]
ATwinCAT\Io\EtherCAT
e Start TWinCAT Systemmanager
e Danach in untenstehender Reihenfolge vorgehen

i Unbenannt - TwinCAT System Manager,
@ Datei Bearbeiten  Aktionen  Ansicht  Optionen  Hilfe
N sl "NIEERZ 2 2 R E IR K

Bl 5vSTEM - Korfiguration Nummer | Gerat Tvp
BA 5Ps - Konfiguration
= - E/A - Konfiguration

EJA C e
&Y Fuordnungen

Bereit Lokal {172,17.11,192,1,1)  [Eelalylyayata/=}
—_—

E5]

TwinCAT System Manager

] E HIKWELS: Es kénnen nicht alle Geratetypen automatisch erkannt werden
.

4 oK Abbrechen
1 neue E/A Gerdte gefunden

[lGerat T (EtherCAT]  [Dusport 1 (inteifR] PRO/IDG0 MT Dual Port Server Adapter - 0K

)

Alles whlen
Hichts wihler]

£

il i

TwinCAT System Manager [20

\_',:_) Marh neuen Boxen suchen

Danach sollten sich EtherCAT Geréte etwa wie hier melden!

/iy Unbenannt - TwinCAT System Manager.

Datei Bearbeiten Akkiomen  Ansicht  Optionen  Hilfe
) E— — E = = —S A T
NEewd 4 B3 B ZBeaavd@ &t ®% =EQrwse €07
Bl 5STEM - Konfiguration ~
BA sP5 - Konfiguration Allgemein | EtherCAT | DC Prozeszsdaten | Startup || CoE - Onling | Online =
= Ef& - Konfiguration
gﬂ Eli Gerdte T [BAUMER EtheiGAT encoder 10Byte |
== Gerat 1 (EtherCAT) Praduct/Revision: |ZD /5 |
== Gerdt 1-Prozessabbild 5
=f= Gerdt 1-Prozessabbild-Info Auto Inc Adr: l:l
$T Eingangs EtherCaT &dr [ ’ Enweiterte Einstellungan... ]
$| Ausginge .
$ InfoData YWorganger Port:
=4, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 10Byte)
= &1 Inputs e
& Position ¢ | B
&l Warnings _ 2
T System Time Hame Cnline Tvp Grilie =hdre... | Einy s
§ Wcstats &l Position 0x00005169 (20921)  UDINT 4.0 39.0 Eing_
§ InfoData ST rarnings 0000 (0} UINT z.0 43.0 Eing
S8 Zuordnungen &1 System Time O0x6772F0A0 (1735...  LDINT 4.0 45.0 Eing %
< | —
Server (Park) Timestamp Meldung L
OTwinC.ﬂT Sysk... 23.02.2011 16:32:49 241 ms COM Server TcEventLogger wird gestartet! hd
< | =
|Bereic Lokal {172.17.11.192.1.1)
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6.2.2 Anschlussbelegung
Bushaube Welle/Hohlwelle - EtherCAT

60

Status-Anzeige
[~ Status display
DUO-LED

Link/Activity
I Anzeige/display
LED

@ 1 x M12-Stecker (Stift), A-codiert
1 2

Passion for Sensors

2 x M12-Stecker (Buchse), D-codiert

Pin |Belegung Pin Belegung

1 UB (10...30 VDC) 1 TxD+

2 N.C. 2 RxD+

3 GND 3 TXD-

4 N.C. 4 RXxD-
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6.3 Anzeigeelemente

6.3.1 Status Anzeige

In der Bushaube befindet sich eine DUO LED (griin/rot) die nach EtherCAT Indicator Specification V0.91

arbeitet.

DUO-LED grin RUN Status

RUN State Status Beschreibung Kategorie
Off INIT The device is in state INIT Mandatory
Blinking PRE-OPERATIONAL The device is in state PRE-OPERATIONAL Mandatory
Single Flash SAFE-OPERATIONAL The device is in state SAFE-OPERATIONAL Mandatory
On OPERATIONAL The device is in state OPERATIONAL Mandatory
The device is booting and has not yet entered the INIT
Flickering INITIALISATION or state, or the device is in state BOOTSTRAP.Firmware Optional
BOOTSTRAP o
download operation in progress
Double Flash Reserved Reserved for future use reserved
Triple Flash Reserved Reserved for future use reserved
Quadruple Reserved Reserved for future use reserved
DUO-LED rot ERR Status
ERR State Fehler Beschreibung Beispiel Kategorie
The EtherCAT
Off No error communication O.f the Mandatory
device is in working
condition
Error was detected. INIT
state reached, but .
Flickering Booting Error Parameter "Change" in the E:Ahecksum Error in Flash Optional
: 4 emory.
AL status register is set to
0x01:change error
State change commanded
Blinking Invalid Configuration | General Configuration Error | by master is impossible due | Mandatory
to register or object settings.
Slave device application
has changed the EtherCAT o
- . Synchronisation Error,
. Unsolicited State state autonomously: .
Single Flash " W device enters Safe- Mandatory
Change Parameter "Change" in the . .
. 4 Operational automatically.
AL status register is set to
0x01:changelerror.
Double Flash Appllcatlon Watchdog An application watchdog Sync Manager Watchdog Mandatory
Timeout timeout has occurred. timeout
Triple Flash Reserved Reserved for future use Reserved
Quadruple Flash | Reserved Reserved for future use Reserved
PDI Watchdog A PDI Watchdog timeout Application controller is not .
On . : Optional
Timeout has occurred responding any more
6.3.2 Link/Activity Anzeige

Jeweils eine grune LED fir Ein- und Ausgang

Link Activity State of Link/Activity indicator
Yes No On

Yes Yes Flickering

No Not applicable Off

Hinweis: alle LED’s sind aus, wenn der Drehgeber an Betriebsspannung liegt, aber noch keine Ethernet-
Verbindung besteht.
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6.4 Zykluszeiten
Die Zykluszeiten ergeben sich aus folgenden Einstellungen
e Basisgeber - Typ
e Skalierung Ein/Aus (0x6000 Bit 22)
e Konfiguration 10 Byte PDO/ 4 Byte PDO/ 2Byte PDO

Skalierung EIN: 0x6000 22 =1; Skalierung AUS: 0x6000 22 =0;

Tabelle Zykluszeiten Alle Angaben Time in ns

Passion for Sensors

10 Byte PDO (Werkseinstellung)

0x1C33:3 0x1C33:5 0x1C33:6
Shift time Minimum Cycle time calc and copy time Basisgeber
Skalierung AUS Skalierung EIN Skalierung AUS Skalierung EIN Device name
21300 214500 419500 188700 393700 GCAM
41800 234000 413000 185200 364200 GCMM
25000 217000 419000 183000 385000 GXAM
41000 233000 410000 183000 360000 GXMM
33600 228000 416000 185400 373400 GBAM
50600 245000 423000 185400 363400 GBMM
4 Byte PDO
0x1C33:3 0x1C33:5 0x1C33:6
Shift time Minimum Cycle time calc and copy time Basisgeber
Skalierung AUS Skalierung EIN Skalierung AUS Skalierung EIN Device name
21300 74500 279500 48700 253700 GCAM
41800 92000 271000 43200 222200 GCMM
25000 76000 278000 42000 244000 GXAM
41000 92000 269000 42000 219000 GXMM
33600 86000 274000 43400 231400 GBAM
50600 104000 282000 44400 222400 GBMM
2 Byte PDO
0x1C33:3 0x1C33:5 0x1C33:6
Shift time Minimum Cycle time calc and copy time Basisgeber
Skalierung AUS Skalierung EIN Skalierung AUS Skalierung EIN Device name
21300 62500 267500 36700 241700 GCAM
41800 85000 264000 36200 215200 GCMM
25000 68000 270000 34000 236000 GXAM
41000 84000 261000 34000 211000 GXMM
33600 78000 266000 35400 223400 GBAM
50600 96000 274000 36400 214400 GBMM

Hinweis: Bei Einstellung 2 Byte PDO sind die Eingangsdaten unabhé&ngig von der méglichen Drehgeber-

Gesamtauflosung auf 2 Byte begrenzt.
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6.5 Konfiguration 10 Byte PDO / 4 Byte PDO / 2 Byte PDO mit TwinCAT

Der Drehgeber ist werksseitig auf 10 Byte PDO eingestellt.
Optional kann der Drehgeber auf 4 Byte PDO oder 2 Byte PDO oder umgestellt werden.
Dadurch kénnen bei Bedarf kiirzere Zykluszeiten erreicht werden. (siehe Kapitel Zykluszeiten)

Beispiel: Konfiguration von 10 Byte PDO (Werkseinstellung) auf 4 Byte PDO

i Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Akbtionen  Ansicht

D w

Optionen  Hilfe

# B

]

==

me v B BN e [2Q 02 w0 @

B 5vSTEM - Konfiguration
B& 5ps - Konfiguration
=i £/ - Konfiguration
=B Efa Gerdte
e fGerat 1 (EtherCAT)
== Gerit 1-Prozessabbild
=f= Gerit 1-Prozessabbild-Info
QT Eingange
‘l Ausgange
# InfoData

&, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 10Byvte)

&5 Zuordnungen

Allgemein | Adapter | EtherCAT | Online | CoE - Online

W arme: C
Ty Rechte Maustaste
EEProm Update
Kommentar!  Konfiguration wahlen
= 1I Baumner
=4, Encoder

¥

OK

£

&, BAUMER EtherCaAT encoder 10Byte (204 5)
BALMER EtherCAT enc
&, BAUMER EtherCAT encoder 2Byte (304 5)

Warten bis EEprom-Schreibvorgang beendet

vnraf Avic_Eincrhaltan

der 4Byte [25 /5]

S

Murmmer BW
&1 5] (BAUMER EtherCAT..,

Adresse
1001

Typ
BAUMER EtherCAT encoder 10Eyte

| >

IBereit

Lokal (172.17,11,192.1,1) Free Run

Aus/Einschalten, Datei neu, Suchen nach Geraten mit F5

“rUnbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht Hilfe

el &k

optionen

)

Bl SvSTEM - KonFiguraticn
B® srs - Konfiguration
= . E/4 - Konfiguration
= B Efa Gerdte
== Gerdt 1 (EtherCAT)
== Gerdt 1-Prozessabhbild
=4= Gerat 1-Prozessabhild-Info
QT Eingange
§| susgange
@ InfoData
#, Box 1 (BAUMER EtherCAT encoder 4Byte)
& Zuordnungen

IBereit

= oen v R RSN E R (2)Q 2w e @R
Allgermein |Adapler EtherCAT | Online | Cok - Online -
M ame: |Gerét‘| [EtherCAT) | Id: |-| |
Top: |EtherCaT |
Karmmentar:
[] Disabled Symbole erzeugen[]
bt
Mummer Boxbezeichnung Adresse | Typ Eing.
#,1 Bow 1 (BAUMER EtherCaT... 1001 BAUMER EtherCAT encoder 4Byte 4.0
< ' >
Lokal (172.17.11,192,1,1)
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