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1 Definitionen

Dieses Technische Handbuch beschreibt die Software, Parametrierung und Inbetrieb-
nahme des Drehgebers.

Symbolerklarung:

VAN

—

Dieses Symbol steht bei Textstellen, die besonders zu beachten sind, damit
der ordnungsgemalde Einsatz gewahrleistet ist und Gefahren ausgeschlos-
sen werden.

Dieses Symbol gibt wichtige Hinweise fiir den sachgerechten Umgang mit
dem Drehgeber.

Das Nichtbeachten dieser Hinweise kann zu Storungen an dem Drehgeber
oder in der Umgebung fiihren.

Dieses Symbol zeigt Handlungs-Anweisungen an.

Verwendete Abkilirzungen

ASIC

DP

DPM1

DPM2

GSD

HMI

KBL

KR

MAC

ov

Application specific integrated circuit (Applikationsspezifischer integrierter
Schaltkreis)

Dezentrale Peripherie

DP-Master (Klasse 1)
Der DPM1 ist das zentrale Automatisierungsgerat bei PROFIBUS-DP

DP-Master (Klasse 2)
Der DPM2 ist ein Projektierungs- oder Konfigurations-Gerat bei
PROFIBUS-DP

Gerate-Stamm-Daten
Elektronisches Geratedatenblatt

Human Machine Interface (Mensch-Maschine-Schnittstelle)
Bedien- und Beobachtungsgerate

Kommunikationsbeziehungsliste

Die KBL beinhaltet die Liste aller Kommunikationsbeziehungen eines
Teilnehmers

Lokale Kurzbezeichnung fur eine Kommunikationsbeziehung

Die MAC bestimmt, wann ein Gerat das Recht erhalt, Daten zu senden
Objektverzeichnis

Das OV enthalt die Beschreibung aller Kommunikationsobjekte eines
Gerates

www.hohner-elektrotechnik.de 6
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SAP Service Access Point
Dienstzugangspunkt in der PROFIBUS Schicht 2

TSDI Station Delay Time Initiator
Aufrufverzogerungszeit des Initiators

TSDR Station Delay Time Responder
Antwortverzogerungszeit des Responders

VFD Virtual Field Device (virtuelles Feldgerat)
Das VFD ist der flir die Kommunikation erreichbare Teil eines realen Gera-
tes

Zahlenangaben: Falls nicht explizit angegeben werden dezimale Werte als Ziffern
ohne Zusatz angegeben (z.B. 1408), binare Werte werden mit b
(z.B.1101b),
hexadezimale Werte mit h (z.B. 680h) hinter den Ziffern gekennzeich-
net.

www.hohner-elektrotechnik.de 7
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2 Sicherheits- und Betriebshinweise

Die Absolut-Drehgeber der Modellreihe ACURO" industry sind nach den anerkannten
Regeln der Elektrotechnik hergestellte Qualitatsprodukte. Die Gerate haben das Herstel-
lerwerk in sicherheitstechnisch einwandfreiem Zustand verlassen.

Deshalb:

e Bericksichtigen sie die technischen Spezifikationen in dieser Dokumentation.
Dadurch erhalten sie einen sicherheitstechnisch einwandfreien Zustand und ei-
nen storungsfreien Betrieb.

e Nur eine Elektrofachkraft darf elektrische Gerate einbauen und montieren!

e Die Gerate durfen nur innerhalb der Grenzwerte betrieben werden. (siehe tech-
nische Daten)

e Die maximalen Betriebsspannungen dirfen nicht Gberschritten werden!
Die Gerate sind nach DIN EN 61010 Teil1, Schutzklasse Ill gebaut.
Sie missen zur Verhinderung von gefahrlichen Korperstromen mit Sicherheits-
kleinspannung (SELV) betrieben werden. AuBerdem miissen sie sich in einem
Bereich mit Potentialausgleich befinden.

e Verwenden Sie zum Schutz eine externe Sicherung (siehe technische Daten).

e Anwendungsbereich: industrielle Prozesse und Steuerungen. )
Begrenzen sie Uberspannungen an den Anschlussklemmen auf Werte der Uber-
spannungskategorie Il.

e Sie mussen vermeiden, dass Schocks auf das Gehduse und vor allem auf die
Geberwelle einwirken. Ebenso missen sie vermeiden, dass die Geberwelle axi-
al und radial tiberbelastet wird.

e Verwenden Sie nur eine geeignete Kupplung um die maximale Genauigkeit und
Lebensdauer der Geber zu garantieren.

e Die guten EMV™-Werte gelten nur in Verbindung mit den serienmal3ig geliefer-
ten Kabeln und Steckern. Bei geschirmten Kabeln miissen sie den Schirm beid-
seitig und grof3flachig mit Erde verbinden. Auch die Leitungen zur Spannungs-
versorgung mussen vollstandig geschirmt sein. Ist dies nicht moglich, missen
sie entsprechende Filtermalinahmen ergreifen.

e Die Einbauumgebung und Verkabelung hat maRRgeblichen Einfluss auf die EMV
des Gebers. Der Installateur muss deshalb die EMV der gesamten Anlage (Ge-
rat) sicherstellen.

e Bei der Installation in elektrostatisch gefahrdeten Bereichen mussen sie darauf
achten Stecker und anzuschliel3endes Kabel vor ESD zu schitzen.

*Elektromagnetische Vertraglichkeit

www.hohner-elektrotechnik.de 8
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3 Allgemeine Angaben

Die PROFIBUS-DP Grundfunktionen sind in diesem Handbuch nur auszugsweise be-
schrieben. Weiterfiihrende Informationen finden Sie in der Norm zu PROFIBUS-DP DIN
19245-3 bzw. EN 50170.

3.1 Einfiihrung

Der ACURO industry ist ein absoluter Drehgeber (Encoder, Winkelcodierer). In der hier
beschriebenen Version sendet er tiber das Ubertragungsmedium "PROFIBUS-DP"
(physikalisch: verdrillte und abgeschirmte 2-Draht-Leitung) seine aktuelle Position an
einen anderen Busteilnehmer. Der ACURO industry unterstitzt alle im Encoder- Profil
aufgefiihrten Funktionen der Klassen 1 und 2.

PROFIBUS ist ein herstellerunabhangiger, offener Feldbusstandard fir vielfaltige An-
wendungen in der Fertigungs-, Prozess- und Gebaudeautomation. Die Herstellerunab-
hangigkeit und Offenheit ist in der Norm EN 50 170 festgeschrieben. PROFIBUS er-
moglicht die Kommunikation von Geraten verschiedener Hersteller ohne besondere
Schnittstellenanpassungen.

PROFIBUS-DP ist eine auf Geschwindigkeit und niedrige Anschlusskosten optimierte
Variante flir den schnellen Datenaustausch in der Feldebene. Dabei kommunizieren die
zentralen Steuergerate, wie z. B. SPC/PC, Uber eine schnelle, serielle Verbindung mit
dezentralen Feldgeraten wie Antriebe, Ventile oder Drehgeber. Der Datenaustausch
mit diesen dezentralen Geraten erfolgt vorwiegend zyklisch. Die dafiir benotigten
Kommunikationsfunktionen sind durch die PROFIBUS-DP Grundfunktionen gemaf EN
50 170 festgelegt.

3.2 Anwendungsbereich

In Systemen, in denen die Position eines Antriebes bzw. eines anderen Maschinentei-
les erfasst und an eine Steuerung gemeldet werden muss, tibernimmt diese Aufgabe
ein ACURO industry. Es lassen sich damit z.B. Positionieraufgaben Iosen, in der die
Riickmeldung Uber die aktuelle Antriebsposition von einem ACURO industry Uiber
PROFIBUS-DP an die Positioniereinheit gemeldet wird.

3.3 PROFIBUS-DP Grundfunktionen

Die zentrale Steuerung (Master) liest zyklisch die Eingangs-Informationen von den
Slaves und schreibt die Ausgangs-Informationen zyklisch an die Slaves. Dabei muss
die Buszykluszeit kiirzer sein als die Programmzykluszeit der zentralen SPS, die in
vielen Anwendungen etwa 10 ms betragt. Neben der zyklischen Nutzdatenibertragung
stehen bei PROFIBUS-DP auch leistungsfahige Funktionen fiir Diagnose und Inbetrieb-
nahme zur Verfiigung. Der Datenverkehr wird durch Uberwachungsfunktionen auf
Master- und Slave-Seite liberwacht.

www.hohner-elektrotechnik.de 9
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Die folgende Tabelle zeigt eine Zusammenfassung der PROFIBUS-DP Grundfunktionen.

Ubertragungstechnik: e RS-485 verdrillte Zweidrahtleitung

e Baudraten von 9,6 KBit/s bis zu 12 MBit/s

Buszugriff: e Token-Passing-Verfahren zwischen den Mastern und Master-
Slave-Verfahren fiir Slaves

¢ Mono-Master oder Multi-Master Systeme moglich-

e Master und Slave Gerate, max. 126 Teilnehmer an einem Bus

Kommunikation: e Punkt-zu-Punkt (Nutzdatenverkehr) oder Multicast (Steuer-
kommandos)

o Zyklischer Master-Slave Nutzdatenverkehr und azyklischer
Master-Master Datentransfer

Betriebszustande: o Operate: zyklische Ubertragung von Eingangs- und Ausgangs-
Daten

e Clear: Eingadnge werden gelesen, Ausgange bleiben im
sicheren Zustand

e Stop: nur Master-Master Datentransfer ist moglich

Synchronisation: ¢ Steuerkommandos ermdglichen Synchronisation der Ein- und
Ausgange
e Sync-Mode: Ausgange werden synchronisiert
Funktionalitat: e Zyklischer Nutzdatentransfer zwischen DP-Master und DP-
Slave(s)
¢ Dynamisches Aktivieren oder Deaktivieren einzelner DP-
Slaves-

o Prifen der Konfiguration der DP-Slaves. Leistungsfahige Diag-
nosefunktionen, 3 abgestufte Diagnose-Meldungsebenen.

e Synchronisation der Eingange und/oder der Ausgange
e Adressvergabe fiir die DP-Slaves liber den Bus
¢ Konfiguration der DP-Master (DPM1) liber den Bus

e maximal 246 Byte Eingangs- und Ausgangs-Daten je DP-Slave
moglich

Schutzfunktionen: ¢ Alle Nachrichten werden mit Hamming Distanz HD=4 (ibertra-
gen

o Ansprechiiberwachung bei den DP-Slaves

e Zugriffsschutz fiir Eingange/Ausgange der DP-Slaves

o Uberwachung des Nutzdatenverkehrs mit einstellbarem Uber-
wachungs-Timer beim Master

Geratetypen: o DP-Master Klasse 2 (DPM2), z.B. Programmier-/Projektierungs-
Gerate

e DP-Master Klasse 1 (DPM1), z.B. zentrale Automatisierungsge-
rate wie SPS, PC

e DP-Slave z.B. Gerate mit binaren oder analogen Eingan-
gen/Ausgangen, Antriebe, Ventile

www.hohner-elektrotechnik.de 10
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3.4 Grundlegende Eigenschaften/Geschwindigkeit

Fur die Ubertragung von 512 Bit Eingangs- und 512 Bit Ausgangs-Daten verteilt auf 32
Teilnehmer bendtigt PROFIBUS-DP nur ca. 1 ms bei 12 MBit/s. Die folgende Abbildung
zeigt die typische Ubertragungszeit von PROFIBUS-DP in Abhéngigkeit von der Teil-
nehmeranzahl und der Ubertragungsgeschwindigkeit. Die hohe Geschwindigkeit ist
insbesondere darauf zuriickzufiihren, dass die Ubertragung der Ein- und Ausgangs-
Daten in einem Nachrichtenzyklus durch Nutzung des SRD-Dienstes (Send and Receive
Data Service) der Schicht 2 durchgefiihrt wird.

A Buszykluszeit
[ms]

18 —

14 —

10 —

6 — 1.5 MBit/s

2 - 12 MBit/s

-
5 10 20 |30 DP-Slaves

Buszykluszeit eines PROFIBUS-DP Mono-Master Systems
Randbedingungen :jeder Slave hat 2 Byte Eingabe- und 2 Byte Ausgabe-Daten; die minimale Slave-
Intervallzeit betragt 200 Mikrosekunden; TSDI = 37 Bitzeiten, TSDR = 11 Bitzeiten

Diagnosefunktionen:

Die umfangreichen Diagnosefunktionen von PROFIBUS-DP ermdglichen die schnelle
Fehlerlokalisierung. Die Diagnosemeldungen werden ber den Bus lGbertragen und
beim Master zusammengefasst. Sie werden in drei Ebenen eingeteilt:

Stationsbezogene Diagnose

Meldungen zur allgemeinen Betriebsbereitschaft eines Teilnehmers wie z.B. Ubertem-
peratur oder Unterspannung.

Modulbezogene Diagnose

Diese Meldungen zeigen an, dald innerhalb eines bestimmten E/A Teilbereichs
(z.B. 8 Bit Ausgangs-Modul) eines Teilnehmers eine Diagnose ansteht.

Kanalbezogene Diagnose

Hier wird die Fehlerursache bezogen auf ein einzelnes Ein- / Ausgangs-Bit (Kanal)
angegeben, wie z.B. Kurzschluss auf Ausgang 7.

www.hohner-elektrotechnik.de 1
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3.5 Systemkonfiguration und Geratetypen

Mit PROFIBUS-DP konnen Mono- oder Multi-Master Systeme realisiert werden.
Dadurch wird ein hohes Mal3 an Flexibilitat bei der Systemkonfiguration ermaoglicht.
Maximal kénnen

126 Gerate (Master oder Slaves) an einem Bus angeschlossen werden. Die Festlegun-
gen zur Systemkonfiguration beinhalten die Anzahl der Stationen, die Zuordnung der
Stationsadresse zu den E/A-Adressen, Datenkonsistenz der E/A-Daten, Format der
Diagnosemeldungen und die verwendeten Busparameter. Jedes PROFIBUS-DP Sys-
tem besteht aus unterschiedlichen Geratetypen. Es werden drei Geratetypen unter-
schieden:

DP-Master Klasse 1 (DPM1)

Hierbei handelt es sich um eine zentrale Steuerung, die in einem festgelegten Nach-
richtenzyklus Informationen mit den dezentralen Stationen (DP-Slaves) austauscht.
Typische Gerate sind z.B. Speicherprogrammierbare Steuerungen (SPS), PC- oder
VME-Systeme.

DP-Master Klasse 2 (DPM2)

Gerate dieses Typs sind Programmier-, Projektierungs- oder Bedien-Gerate. Sie wer-
den bei der Inbetriebnahme eingesetzt, um die Konfiguration des DP-Systems zu er-
stellen, oder zur Anlagenbedienung im laufenden Betrieb verwendet.

DP-Slave

Ein DP-Slave ist ein Peripheriegerat (E/A, Antriebe, HMI, Ventile), das Eingangsinfor-
mationen einliest und Ausgangsinformationen an die Peripherie abgibt. Es sind auch
Gerate moglich, die nur Eingangs- oder nur Ausgangsinformationen bereitstellen.

Die Menge der Eingangs- und Ausgangsinformationen ist gerateabhangig und darf
max. 246 Byte Eingangs- und 246 Byte Ausgangsdaten betragen.

PROFIBUS-DP Mono-Master System

DP-Master (Klasse 1)

PROFIBUS-DP

il

Sensor

Dezentrale Ein- und Ausgange

A

\

DP - Slaves

www.hohner-elektrotechnik.de 12
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Bei Mono-Master-Systemen ist in der Betriebsphase des Bussystems nur ein Master
am Bus aktiv. In der Abbildung (vorherige Seite) ist die Systemkonfiguration eines
Mono-Master Systems dargestellt. Die SPS-Steuerung ist die zentrale Steuerungs-
komponente. Die DP-Slaves sind liber das Ubertragungsmedium dezentral an die SPS-
Steuerung gekoppelt. Mit dieser Systemkonfiguration wird die kiirzeste Buszykluszeit
erreicht.

PROFIBUS-DP Multi-Master System

DP-Master
(Klasse 2)
1|58 i\/ it
DP-Master i > B op-master
asse =
—= I (Klasse 1)
{0 = DP
\ 0 o ;| oo J oo J
I
Aktuator Sensor | | | | | | | |
Dezentrale Ein- und Ausgédnge Dezentrale Ein- und Ausgénge
- DP - Slaves >
mehrere Master konnen (lesend) auf die Daten der DP-Slaves zugreifen

Im Multi-Master-Betrieb befinden sich an einem Bus mehrere Master. Sie bilden ent-
weder voneinander unabhangige Subsysteme, bestehend aus je einem DPM1 und den
zugehorigen DP-Slaves, oder zusatzliche Projektierungs- und Diagnosegerate (siehe
Abbildung oben). Die Eingangs- und Ausgangs-Abbilder der DP-Slaves konnen von
allen DP-Mastern gelesen werden. Das Schreiben der Ausgange ist nur fur einen DP-
Master (den bei der Projektierung zugeordneten DPM1) maoglich. Multi-Master Syste-
me erreichen eine mittlere Buszykluszeit.

www.hohner-elektrotechnik.de 13
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3.6 Systemverhalten

Um eine weitgehende Gerateaustauschbarkeit zu erreichen, wurde bei PROFIBUS-DP
auch das Systemverhalten standardisiert. Es wird im wesentlichen durch den Betriebs-
zustand des DPM1 bestimmt.

Dieser kann entweder lokal oder (iber den Bus vom Projektierungs-Gerat gesteuert
werden. Es werden folgende drei Hauptzustande unterschieden:

Stop
Es findet kein Datenverkehr zwischen dem DPM1 und den DP-Slaves statt.

Clear
Der DPM1 liest die Eingangsinformationen der DP-Slaves und halt die Ausgange der
DP-Slaves im sicheren Zustand.

Operate

Der DPM1 befindet sich in der Datentransferphase. In einem zyklischen Datenverkehr
werden die Eingange von den DP-Slaves gelesen und die Ausgangsinformationen an
die DP-Slaves ubertragen.

Der DPM1 sendet seinen lokalen Status in einem konfigurierbaren Zeitintervall mit
einem Multicast-Kommando zyklisch an alle ihm zugeordneten DP-Slaves.

Die Systemreaktion nach dem Auftreten eines Fehlers in der Datentransferphase des
DPM1, wie z. B. Ausfall eines DP-Slaves, wird durch den Betriebsparameter "Auto-
Clear" bestimmt.

Wurde dieser Parameter auf True gesetzt, dann schaltet der DPM1 die Ausgange aller
zugehorigen DP-Slaves in den sicheren Zustand, sobald ein DP-Slave nicht mehr bereit
ist fir die Nutzdatenubertragung. Danach wechselt der DPM1 in den Clear-Zustand.

Ist dieser Parameter = False, dann verbleibt der DPM1 auch im Fehlerfall im Operate-
Zustand, und der Anwender kann die Systemreaktion selbst bestimmen.

www.hohner-elektrotechnik.de 14



hohner

Elektrotechnik Werne

3.7 Zyklischer Datenverkehr zwischen DPM1 und den DP-Slaves

Der Datenverkehr zwischen dem DPM1 und den ihm zugeordneten DP-Slaves wird in
einer festgelegten, immer wiederkehrenden Reihenfolge automatisch durch den DPM1
abgewickelt. Bei der Projektierung des Bussystems legt der Anwender die Zugehorig-
keit eines DP-Slaves zum DPM1 fest. Weiterhin wird definiert, welche DP-Slaves in den
zyklischen Nutzdatenverkehr aufgenommen oder ausgenommen werden sollen.

Der Datenverkehr zwischen dem DPM1 und den DP-Slaves gliedert sich in die Para-
metrierungs-, Konfigurierungs- und Datentransfer-Phasen. Bevor ein DP-Slave in die
Datentransferphase aufgenommen wird, prift der DPM1 in der Parametrierungs- und
Konfigurations-Phase, ob die projektierte Sollkonfiguration mit der tatsachlichen Gera-
tekonfiguration lGibereinstimmt. Bei dieser Uberpriifung mussen der Geratetyp, die
Format- und Langeninformationen sowie die Anzahl der Ein- und Ausgange lberein-
stimmen. Der Benutzer erhalt dadurch einen zuverlassigen Schutz gegen Parametrie-
rungsfehler. Zusatzlich zum Nutzdatentransfer, der vom DPM1 automatisch durchge-
fuhrt wird, besteht die Moglichkeit, neue Parametrierungsdaten auf Anforderung des
Benutzers an die DP-Slaves zu senden.

Aufruftelegramm )
- Ausgangsdaten Kopf-Info £
o
S
; || &
(2] g &
E || £
o 1
] 2 n-
5 £ o
o £
- % v
Eingangsdaten
« Antworttelegramm -
—

Nutzdatenibertragung bei PROFIBUS-DP
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3.8 Datenverkehr zwischen DPM1 und Projektierungsgeraten

Erganzend zu den Funktionen zwischen DP-Master und DP-Slaves stehen Master-
Master Kommunikationsfunktionen zur Verfligung. Sie ermdglichen den Projektie-
rungs- und Diagnosegeraten, das System Uber den Bus zu projektieren.

Zusatzlich zu den Upload- und Download-Funktionen bieten die Master-Master Funkti-
onen die Maoglichkeit, den Nutzdatentransfer zwischen dem DPM1 und einzelnen DP-
Slaves dyn

amisch ein- oder auszuschalten sowie den Betriebszustand des DPM1 zu verandern.

Funktion Bedeutung DPM1 | DPM2
Get_Master_Diag Lesen der Diagnosedaten des DPM1 P (0]
oder der Sammeldiagnose der DP-
Slaves.
Download / Upload Gruppe |Laden oder Lesen der gesamten Konfi- (0] (0]
(Start_Seq, Down- / Upload, | gurationsdaten eines DPM1 und der
End_Seq) zugehorigen DP-Slaves.
Act_Para_Brct Aktivieren der Busparameter gleichzei- 0] 0]
tig bei allen angesprochenen DPM1-
Geraten
Act_Param Aktivieren von Parametern oder Ande- 0] 0]
rung des Betriebszustandes beim ange-
sprochenen DPM1-Gerat.

P: Pflicht, O: Option
Funktionstibersicht fur die Master-Master Funktionen bei PROFIBUS-DP

3.9 Sync Mode

Zusatzlich zum teilnehmerbezogenen Nutzdatenverkehr, der automatisch vom DPM1
abgewickelt wird, besteht fiir die Master die Moglichkeit, Steuerkommandos an einen,
eine Gruppe oder an alle Slaves gleichzeitig zu senden. Diese Steuerkommandos wer-
den als Multicast Gibertragen. Sie ermoglichen die Sync- und Freeze- Betriebsarten zur
ereignisgesteuerten Synchronisation der DP-Slaves.

Die Slaves beginnen den Sync-Mode, wenn sie vom zugeordneten Master ein Sync-
Kommando empfangen. Daraufhin werden bei allen adressierten Slaves die Ausgange
im momentanen Zustand eingefroren. Bei den folgenden Nutzdatentbertragungen
werden die Ausgangsdaten bei den Slaves gespeichert, die Ausgangszustande bleiben
jedoch unverandert. Erst nach Empfang des nachsten Sync-Befehls werden die ge-
speicherten Ausgangsdaten an die Ausgange durchgeschaltet. Mit Unsync wird der
Sync-Betrieb beendet.
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3.10 Schutzmechanismen

Aus Sicherheitsgrinden ist es erforderlich, PROFIBUS-DP mit wirksamen Schutzfunk-
tionen gegen Fehlparametrierung oder Ausfall der Ubertragungseinrichtungen zu
versehen. Es werden dazu Uberwachungsmechanismen beim DP-Master und bei den
DP-Slaves in Form von Zeitliberwachungen realisiert. Das Uberwachungsintervall wird
bei der Projektierung festgelegt.

Beim DP-Master

Der DPM1 tberwacht den Datenverkehr der Slaves mit dem Data_Control_Timer. Fir
jeden Slave wird ein eigener Zeitgeber benutzt. Die Zeitiberwachung spricht an, wenn
innerhalb eines Uberwachungsintervalls kein ordnungsgemaf3er Nutzdatentransfer
erfolgt. In diesem Fall wird der Benutzer informiert. Falls die automatische Fehlerreak-
tion (Auto_Clear = True) freigegeben wurde, verlal3t der DPM1 den Operate-Zustand,
schaltet die Ausgange der zugehdrigen Slaves in den sicheren Zustand und geht in
den Clear-Zustand Uber.

Beim DP-Slave )

Der Slave fluihrt zur Erkennung von Fehlern des Masters oder der Ubertragung die
Ansprechuberwachung durch. Findet innerhalb des Ansprechiberwachungsintervalls
kein Datenverkehr mit dem Master statt, so schaltet der Slave die Ausgange selbstan-
dig in den sicheren Zustand.

Zusatzlich ist fur die Ein- und Ausgange der DP-Slaves beim Betrieb in Multi-Master-
Systemen ein Zugriffsschutz erforderlich. Damit ist sichergestellt, dal3 der direkte
Zugriff nur vom berechtigten Master erfolgt. Fir alle anderen Master stellen die Slaves
ein Abbild der Eingange und Ausgange zur Verfiigung, das auch ohne Zugriffsberech-
tigung gelesen werden kann.

3.11 Kommunikations-Schnittstelle

Die Kommunikations-Schnittstelle entspricht dem PROFIBUS-DP Encoder Profil
Klasse 2.

Darin sind die Funktionen der Klasse 1 enthalten. Die herstellerspezifischen Funktionen
werden nachfolgend jeweils getrennt beschrieben.
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4 Ubersicht Drehgeber-Funktionen

Funktion O(Iiltet- Datentyp Bezeichnung it e
r. se
Chk_Cfg 1 Octet string | Konfiguration Datenaustausch| 1 20
Set_Prm 1 Octet Stationsstatus 1 21
Set Prm 9.3 16 Bit Ansprechliberwachungszeit 1 21
(Tyo)

Set_Prm 4 Octet Min. Stati?:qi[r)]tla?;l)%esponder 1 21
Set_Prm 5-6 16 Bit PNO-ldent-Number 1 21
Set_Prm 7 Octet Group-ldent 1 21
Set_Prm 8 Octet Sonderfunktionen 2 22
Set_Prm 9 Octet string Betriebsparameter 1 23
Set_Prm 10-13 32 Bit Messschritte pro Umdrehung 2 24
Set Prm 14 - 17 32 Bit Gesamtanzahltgler Messschrit- 2 25
Data Exchange 1-8 16, 32, 64 Bit Positionswert, Preset 1/2 26
Slave_Diag 1 Octet string Stationsstatus 1 1 30
Slave_Diag 2 Octet string Stationsstatus 2 1 30
Slave_Diag 3 Octet string Stationsstatus 3 1 30
Slave_Diag 4 Octet string Diagnose Master Add 1 30
Slave_Diag 5-6 Octet string PNO-ldenthnummer 1 30
Slave_Diag 7 Octet string | Erweiterter Diagnose Header 1 31
Slave_Diag Octet string Alarmmeldungen 1 31
Slave_Diag 9 Octet string Betriebszustand 1 32
Slave_Diag 10 Octet string Drehgeber-Typ 1 33
Slave_Diag 11-14 32 Bit phys. Singleturn Auflosung 1 33
Slave_Diag 15, 16 16 Bit phys. Multiturn Auflésung 1 33
Slave_Diag 17 Octet string | Zusatzliche Alarmmeldungen 2 34
Slave_Diag 18, 19 Octet string Untersti]tzteg,:\lnarmmeldun— 2 34
Slave_Diag 20, 21 Octet string Warnungen 2 35
Slave_Diag 22, 23 Octet string Unterstlitzte Warnungen 2 36
Slave_Diag 24,25 Octet string Profilversion 2 36
Slave_Diag 26, 27 Octet string Software-Version 2 37
Slave_Diag 28 - 31 32 Bit Betriebszeit 2 37
Slave_Diag 32-35 \%ri}t"c hmeltl Offset-Wert 2 38
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Slave_Diag 40 - 43 32 Bit Messschritte pro Umdrehung 2 38

Slave_Diag 44 - 47 32 Bit Gesamtmessbgrelch in Mess- 2 38
schritten

Slave_Diag 48 - 57 | ASCII string Seriennummer 2 39

RD_Inp 1-4 32 Bit Positionswert 1 40
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5 Konfiguration (DDLM_Chk_Cfg)

Der DP-Master legt mit dieser Routine die Anzahl der Bytes fiir den Datenaustausch

fest.

Octet 1

Bit 7-0

Daten D1h = Eingangsdaten 2 Worte (Standard-Konfiguration, Klasse 1)

F1h = Eingangsdaten 2 Worte, Ausgangsdaten (Standard-Konfiguration,
Klasse 2)

DOh = Eingangsdaten 1 Wort (Optionale Konfiguration, Klasse 1)

FOh = Eingangsdaten 1 Wort, Ausgangsdaten (Opt. Konfiguration,
Klasse 2)

D3h = Eingangsdaten 4 Worte (Herstellerspezifische Konfiguration)

F3h = Eingangsdaten 4 Worte, Ausgangsdaten 4 Worte
(Herstellerspezifische Konfiguration)
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6 Betriebsparameter (DDLM_Set_Prm)

6.1 Ubersicht
Parameter Standard-Wert
Parameter Datentyp Klasse in der GSD-
Octet-Nr. .
Datei
Stationsstatus Octet string 1 DIN 19245-3 88h
Ansprechuberwachungs- 16 Bit 2-3 | DIN 19245-3 340 ms
zeit (T,,;)
Min. Station Delay .

Responder (min. T,.) Octet string 4 DIN 19245-3 11
PNO-Ident-Number 16 Bit 5-6 DIN 19245-3 00B7h
Group-ldent Octet string 7 DIN 19245-3 0

Sonderfunktionsparameter 8 Bit 2
. 0 = aufsteigend
Codefolge Bit 0 9 1 bei Drehung cw
Klasse-2-Funktionalitat Bit 1 9 2 1=Ein
Wartungsdiagnose Bit 2 9 optional 0 =Aus
Skalierungsfunktion Bit 3 9 2 1=Ein
Abtastung Bit 7 9 2 Tms
Messschritte pro 32 Bit 10-13 2 4096*
Umdrehung
Gesamtanzahl der 32 Bit 14 - 17 2 s

Messschritte

* Wert muss kleiner oder gleich der maximal moglichen Auflésung lhres Gerates ge-

setzt werden

www.hohner-elektrotechnik.de
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6.2 Definition der Sonderfunktionsparameter

DDLM_Set_Prm

Octet 8
Bit 2-0
Daten 2?-2°

Sonderfunktionsparameter

Bit Bezeichnung =0 = 1

0 Betr.Std.Zahler unterdru- Nicht aktiv aktiv
cken

1 Diagnoselange Class1 nicht aktiv aktiv

2 Preset nicht speichern nicht aktiv aktiv

6.2.1 Betriebsstundenzahler unterdriicken

Der interne Betriebsstundenzahler wird alle 6 Minuten hochgezahlt und in der Diagno-
se geandert. Das hat zur Folge, dal3 der Master die Diagnosemeldung abholen muss.
Bei zeitkritischen Steuervorgangen ist das oft unerwiinscht. Durch das Setzen dieses
Bits wird der interne Zeitzahler zwar erhoht, jedoch nicht in der Diagnose nachgefiihrt.

® Standardeinstellung: Bit = 0 — Betriebsstundenzahler wird ausgegeben
1 (laut GSD-Datei)

6.2.2 Diagnoselange Class1

Bei kleinen Steuerungen kann die grof3e Menge der Diagnosedaten in Class2 storend
sein (Puffergrof3e). Aus diesem Grund kann Uber dieses Bit die Diagnoselange auf die in
Class1 definierte Lange verkiirzt werden.

® Standardeinstellung: Bit = 0 — Diagnoselange Class2 (lang)
1 (laut GSD-Datei)

6.2.3 Preset nicht abspeichern

Bei jedem Preset wird der Presetwert ins interne EEPROM abgelegt. Bei Netzausfall ist
der Wert somit gespeichert. Dieses Bauteil kann allerdings nur ca. 1 Million mal be-
schrieben werden. Das reicht in der Regel aus.

Bei Anwendungen wo der Presetwert sehr oft gesetzt wird ist die Datensicherheit
beim Abschalten gewahrleistet.

® it diesem Bit kann das Ablegen des Presetwertes ins EEPROM unterdriickt
l werden. Der Presetwert wird zwar Gibernommen, jedoch nicht abgespeichert.
Standardeinstellung: Bit = 0 — Presetwert abspeichern.
(laut GSD-Datei)
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6.3 Definition der Betriebsparameter

DDLM_Set_Prm

Octet 9
Bit 7-0
Daten 2'-2°
Betriebsparameter
Bit Bezeichnung =0 = 1
0 Codefolge aufsteigende Codefolge | aufsteigende Codefolge bei
bei Drehrichtung im Drehrichtung gegen Uhrzei-
Uhrzeigersinn gersinn
1 Klasse 2 Funktionali- nicht aktiv aktiv
tat
2 Wartungs-Diagnose nicht aktiv aktiv
3 Skalierungsfunktion Nicht aktiv Aktiv, setzt Skalierungspara-
meter auf die Ubertragenen
Werte
7 Abtastung Tms 10 ms

6.3.1 Codefolge

Die Codefolge definiert die Zahlrichtung, in welcher der Positionscode in aufsteigender
Folge ausgegeben wird (im Uhrzeigersinn (cw) oder entgegen dem Uhrzeigersinn (ccw),
gesehen von der Welle). Die Codefolge wird in den Betriebsparametern festgelegt mit
dem Codefolge-Bit.

® Standardeinstellung: Bit = 0 - aufsteigende Codefolge bei Drehung im Uhrzeiger-
1 sinn (laut GSD-Datei).

6.3.2 Klasse 2 Funktionalitat

Dieses Bit aktiviert die ,Klasse 2 Funktionalitat”.

Der DP-Master muss das Bit auf ,1 = aktiv” setzen, damit die ,,Klasse 2 Funktionalitat”
genutzt werden kann. Bei inaktiver ,Klasse 2 Funktionalitat” arbeitet der Drehgeber wie
ein Drehgeber der Klasse 1.

® Standardeinstellung: Bit = 1 - Klasse 2 Funktionalitat ist eingeschaltet.
l (laut GSD-Datei)

6.3.3 Wartungs-Diagnose

Mit der Diagnose ist es moglich, die Hardware des Drehgebers zu prifen (im Still-
stand). Die Diagnose wird aktiviert durch das entsprechende Bit in den Betriebspara-
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metern. Auftretende Fehler werden durch das Alarm-Bit in der Diagnose-Funktion
angezeigt (siehe Alarm).

® Standardeinstellung: Bit = 0 - Diagnose ausgeschaltet.
B (jaut GSD-Datei)

6.3.4 Skalierungs-Funktion

Mit der Skalierungs-Funktion wird der interne Positionswert des Drehgebers durch die
Geber-Software verrechnet, um die physikalische Auflosung des Drehgebers zu an-
dern.

Die Skalierungsparameter sind:

~Messschritte pro Umdrehung” und ,,Gesamtanzahl der Messschritte”.

® Bei Skalierungsfunktions-Bit = 0 ist die Skalierungs-Funktion nicht aktiviert. Zur
l Aktivierung der Skalierung muss dieses Bit sowie das "Klasse 2 Funktionalitats"-
Bit gesetzt werden (Standardeinstellung laut GSD-Datei).
6.3.5 Abtast-Zykluszeit
Mit diesem Bit wird die Abtast-Zykluszeit des internen Gebertimers gesetzt.
Bit=0 (Standardeinstellung laut GSD-Datei): zur Geschwindigkeitsberechnung wird
die Codescheibe jede 1 ms abgetastet

Bit=1: Codescheibe wird alle 10 ms abgetastet (liefert bei geringer Drehzahl groR3ere
Werte fur Geschwindigkeit und Beschleunigung)

6.4 Messschritte pro Umdrehung (Auflésung)

Dieser Parameter stellt die gewiinschte Auflosung (< physikalische Auflosung) pro
Umdrehung ein. Der Geber berechnet intern den entsprechenden Skalierungsfaktor.

® Die Gesamtanzahl der Messschritte wird durch Octet 14 - 17 eingestellt.

Der resultierende Skalierungsfaktor SKF (mit dem der physikalische Positionswert
multipliziert wird) berechnet sich nach folgender Formel:

Meszzchritte pro Umdrehung (Octet 10-13)
phys. Aufldsung Singleturn

SKF =

DDLM_Set_Prm

Octet 10 11 12 13
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Daten 231_ 224 223_ 216 215_ 28 27_ 20

Messschritte pro Umdrehung

Wertebereich: 0 ... (max. physikalische Auflésung pro Umdrehung)
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Standard-Wert = 4096 (12 Bit)

Beispiel:
ACURO industry1213 (Auflosung = 13 Bit pro Umdrehung): Dateninhalt = 20 00h

Octet 10 Octet 12 Octet 13

00h 00h 20h 00

Octet 11

6.5 Gesamtanzahl der Messschritte

Dieser Parameter stellt die Gesamtanzahl der Messschritte ein. Nach der angegebenen
Gesamtanzahl der Messschritte steht der Geber wieder auf Null.

® Die Messschritte pro Umdrehung (Aufldsung) werden durch Octet 10 — 13
l eingestellt.

Wird der Geber im Endlosbetrieb benutzt, darf die ,,Gesamtanzahl der Messschritte”
nur 2*«“Messschritte pro Umdrehung” betragen {mit x= 1 ... 12).

DDLM_Set_Prm

Octet 14 15 16 17
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Daten 231_ 224 223_ 215 215_ 28 27_ 20

Gesamtanzahl der Messschritte

Wertebereich: 0 ... (max. physikalische Gesamtauflosung)
Standard-Wert = 22* (24 Bit)

Beispiel:

ACURO/1213 (Gesamtauflosung = 13 Bit pro Umdrehung x 12 Bit Umdrehungen):
= Dies entspricht einem Dateninhalt von 8192(13 Bit) x 4096(12 Bit)
=33554432(dec.) bzw. 2 00 00 00(hex.)

Octet 14

Octet 15

Octet 16

Octet 17

02h

00h

00h

00h

www.hohner-elektrotechnik.de
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7 Datenaustausch (DDLM_Data_Exchange)

® Der Datenaustausch wird mit der Routine DDLM_Chk_Cfg konfiguriert
l (siehe Kapitel 5 Konfiguration).

7.1 Positionswert

Die Drehgeber Eingangsdaten mit einer Lange von 32 Bit (herstellerspezifisch auch 64
Bit moglich) werden benutzt fir den Positionswert, die Geschwindigkeit und die Be-
schleunigung. Optional unterstitzt der Drehgeber auch Positionswerte mit 16 Bit Lan-
ge. Der Wert ist im Datenfeld rechts angeordnet.

7.2 Preset Funktion

Die Preset-Funktion unterstitzt die Anpassung des Drehgeber Nullpunkts zum mecha-
nischen

Nullpunkt des Systems. Die Preset-Funktion setzt den aktuellen Positionswert des
Drehgebers auf den Preset-Wert. In der Data_Exchange Funktion wird der Preset-Wert
als Ausgangswert gespeichert. Die Preset-Funktion wird verwendet nach der Skalie-
rung, d. h. der Preset-Wert wird in den programmierten Messschritten angegeben.

Das MSB des Preset-Werts kontrolliert die Preset-Funktion folgendermal3en:

Normaler Betriebszustand: MSB= 0 (Bit 31, optional Bit 15 bzw. Bit 63)
Preset-Wert wird nicht ibernommen.

Preset-Mode: MSB= 1 /Bit 31 (optional Bit 15 bzw. Bit 63)
Mit MSB=1 Gbernimmt der Drehgeber den libertragenen

Wert: (Bit 0 - 30) als Preset -Wert im Binarcode.

Der Drehgeber liest den aktuellen Positionswert und berechnet aus dem Preset-Wert
und dem gelesenen Positionswert einen Offset-Wert. Der Positionswert wird durch
den Preset-Wert ersetzt. Wenn der Ausgangswert und der Preset-Wert gleich sind,
wird der Preset-Mode beendet und das MSB kann vom Master auf Null gesetzt wer-
den. Mit der Diagnose-Funktion kann der Offset-Wert gelesen werden. Der Wert wird
nach Netzausfall und bei jedem Neustart neu geladen.

Die Preset-Funktion darf nur bei Stillstand des Drehgebers verwendet werden.

i
® Die Skalierungsparameter miissen vorher Gibertragen werden (nur falls Skalierung
l eingestellt werden soll).
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7.3 Standard-Konfiguration:

Konfigurations-Daten:

- Klasse 1: D1h (Eingangsdaten 2 Worte)
- Klasse 2: F1h (Eingangsdaten 2 Worte, Ausgangsdaten 2 Worte fiir Preset-Wert)

Octet 1 2 3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Daten 2°- 2% 222" 2°-2° 2'-2°
Data_Exchange - 32 Bits
Format Preset-Wert
Octet 2 3 4
Bit 31 30-24 23-16 15-8 7-0
Daten 0/1 2%- 2% 2%-2" 2°-2° 2'-2°
Preset- Preset-Wert - max. 31 Bits
Kontrolle*

* Der Preset-Wert wird nur ibernommen, wenn das Bit 31 gesetzt ist. Wenn der Geber den

Preset-Wert zurlickgibt, kann der Master das Bit 31 zurlcksetzen.

www.hohner-elektrotechnik.
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7.4 Optionale Konfiguration

Konfigurations-Daten:

- Klasse 1: DOh (Eingangsdaten 1 Wort)

- Klasse 2: FOh (Eingangsdaten 1 Wort, Ausgangsdaten 1 Wort fir Preset-Wert)

Octet 1 2

Bit 15 -8 7-0

Daten 2%-2° 2'-2°
Data_Exchange - 16 Bits

Format Preset-Wert

Octet 1 2

Bit 15 14 -8 7-0

Daten 0/1 2"-2° 2-2°

Preset-Kontrolle*

Preset-Wert - max. 15 Bits

* Der Preset-Wert wird nur ibernommen, wenn das Bit 15 gesetzt ist. Wenn der Geber den

Preset-Wert zurlickgibt, kann der Master das Bit 15 zuricksetzen.

7.5 Herstellerspezifische Konfiguration mit Geschwindigkeit und

Beschleunigung

& Klasse 2 Funktionalitit muss eingeschaltet sein ( sieche Kapitel 6.3.2)

Konfigurations-Daten:
D3h (Eingangsdaten 4 Worte: 2 Worte flir Position, 1 Wort fir Geschwindigkeit, 1

Wort flir

Beschleunigung)

F3h (Eingangsdaten 4 Worte: 2 Worte flir Position, 1 Wort fir Geschwindigkeit, 1

Wort fiir

Beschleunigung

Ausgangsdaten 4 Worte fur Preset-Wert)

Octet 1, 2 3,4 5,6 7,8

Bit 63 - 48 47 - 32 31-16 15-0

Daten 263_ 248 247_ 232 231 _ 216 215_ 20
Position Geschwindigkeit | Beschleunigung

www.hohner-elektrotechnik.de

28




hohner

Elektrotechnik Werne

Format Preset-Wert

Octet 1, 2 3,4 5,6 7,8
Bit 63 62 - 48 47 - 32 31-16 15-0
Daten 0/1 2%-2% 2. 2% 2.2 2°-2°
Preset- Preset-Wert -
Kontrolle*

® Der Preset-Wert wird nur ibernommen, wenn das Bit 63 gesetzt ist. Wenn der
l Geber den Preset-Wert zuriickgibt, kann der Master das Bit 63 zurticksetzen.

® Die Geschwindigkeit wird unabhangig von der physikalischen Auflésung angege-
l ben
in:

214 U
~ooso~ " T [nin
60 000 min
mit T=1 oder 10 (Abtastung; siehe Betriebs-Parameter Seite 24).

Beispiel: T= 10; Drehzahl 100 in U/min =Geschwindigkeitswert = (2
/60000)*70*100 = 273

Die Geschwindigkeit wird als 16 Bit-Wert in Zweierkomplementdarstellung aus-
gegeben. Negative Werte zeigen eine Drehrichtung entgegen der programmierten
aufsteigenden Zahlrichtung. Ausgegeben wird ein Durchschnittswert der 8 letzten
Geschwindigkeitswerte.

Beschleunigung: Die Geschwindigkeitsdifferenz von 5 aufeinander folgenden
Abtastungen wird aufsummiert.
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8 Diagnose-Funktionen (DDLM_Slave_Diag)

Diagnose-Funktion Datentyp Diagnose Klasse
Octet-Nummer
Stationsstatus 1 Octet string 1 DIN 19245-3
Stationsstatus 2 Octet string 2 DIN 19245-3
Stationsstatus 3 Octet string 3 DIN 19245-3
Diagnose Master Add Octet string 4 DIN 19245-3
PNO-ldentnummer Octet string 5-6 DIN 19245-3
Erweiterter Diagnose-Header Octet string 7 1
Alarmmeldungen Octet string 8 1
Betriebszustand Octet string 9 1
Drehgeber-Typ Octet string 10 1
Phys. Auflésung Singleturn 32 Bit 11-14 1
Phys. Auflésung Multiturn 16 Bit 15, 16 1
Zusatzliche Alarmmeldungen Octet string 17 2
Unterstitzte Alarmmeldun- Octet string 18, 19 2
gen
Warnungen Octet string 20, 21 2
Unterstltzte Warnungen Octet string 22,23 2
Profilversion Octet string 24,25 2
Software-Version Octet string 26, 27 2
Betriebszeit Octet string 28 - 31 2
Offset-Wert 32 Bit, mit Vorzei- 32-35 2
chen
Messschritte pro Umdrehung 32 Bit 40 - 43 2
Gesamtanzahl der Mess- 32 Bit 44 - 47 2
schritte
Seriennummer ASCII string 48 - 57 2
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8.1 Diagnose-Funktionen Klasse 1

® Dije Octets 1- 6 sind im DP-Standard DIN 19245 spezifiziert.

Die Lange der Diagnose-Informationen Klasse 1 ist 16 Byte, bei Klasse 2 ist sie 57 Byte.

8.1.1 Diagnose Header

Das Header-Byte zeigt die Lange der Diagnosemeldung einschliel3lich Header-Byte an.
Das Format des Wertes ist hexadezimal.

DDLM _ Slave_Diag

Octet 7
Bit 7 6 5-0
Daten 0 0 xxh
Begrenzt auf 00 zur Anzeige von gerate- Lange einschl. Header
spezifischen Diagnosemeldungen
Erweiterter Diagnose Header

8.1.2 Alarmmeldungen

Bei einer Fehlfunktion im Drehgeber, die zu falschen Positionswerten fiihren kann,
wird Alarm gemeldet. Die Art des Alarms wird definiert in Octet 8 der Diagnose-
Funktion im Dialog DDLM_Slave_Diag.

Zusatzliche Alarmmeldungen der Klasse 2 werden angezeigt in Octet 17 der Diagnose-
Funktion.

Bei einer Alarmmeldung werden die beiden Bits Ext_Diag und Stat_Diag auf 1 gesetzt,
bis

¢ die Alarmmeldung geldscht ist und

e der Geber einen genauen Positionswert erkennt.

Alarmmeldungen werden geldscht, wenn die Funktionen entsprechend den Spezifika-
tionen wiederhergestellt und der Positionswert korrekt ist.

® Dije Diagnose-Funktion ,Unterstiitzte Alarmmeldungen” (Octet 18 - 19) liefert
l lhnen die Information, welche Alarmmeldungen der Geber unterstiitzt.

DDLM_Slave_Diag

Octet 8

Bit 7-0

Alarmmeldungen
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Bit |Bezeichnung =0 =1
0 Positionsfehler Nein Ja
1 Fehler Spannungsversorgung Nein Ja
2 Strom zu hoch Nein Ja
3 Wartungs-Diagnose OK Fehler
4 Speicherfehler Nein Ja

8.1.3 Betriebszustand

Octet 9 der Diagnose-Funktionen gibt Informationen zu internen Parametern des
Drehgebers. Der Klasse 2 Drehgeber setzt das Bit zur ,Klasse 2 Funktionalitat”, um
dem DP-Master anzuzeigen, dal3 die Klasse 2 Funktionen voll unterstiitzt werden.
Der DP-Master muss in ,DDLM_Set_Prm* das Bit auf ,,1 = aktiv” setzen, damit die
~Klasse 2 Funktionalitat” genutzt werden kann.
Das Bit zum Status der Skalierungsfunktion wird gesetzt, wenn die Skalierungsfunkti-

on

aktiviert ist und die Auflosung durch die Skalierungsparameter kontrolliert wird.

DDLM_Slave_Diag

Octet 9
Bit 7-0
Betriebszustand
Bit Bezeichnung =0 =1
0 Status Codefolge aufsteigende Codefolge | aufsteigende Codefolge
bei Drehrichtung im bei Drehrichtung gegen
Uhrzeigersinn Uhrzeigersinn
1 Klasse 2 Funktionalitat nicht aktiv aktiv
2 Wartungs-Diagnose nicht unterstitzt unterstitzt
3 Skalierungsfunktion nicht aktiv aktiv
7 Abtastung Tms 10 ms
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8.1.4 Drehgeber-Typ

Der Drehgeber-Typ ist als Hexadezimalcode in Octet 10 der Diagnose-Funktion enthal-
ten.

DDLM_Slave_Diag

Octet 10
Code 00/01
Drehgeber-Typ

Code |Bezeichnung

00 Absolutdrehgeber, Singleturn

01 Absolutdrehgeber, Multiturn

8.1.5 Physikalische Singleturn Auflésung
Die Diagnose-Octets 11 bis 14 enthalten die Anzahl der Messschritte pro Umdrehung.

DDLM_Slave_Diag

Octet 11 12 13 14

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Daten 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Singleturn Auflésung

8.1.6 Physikalische Multiturn Auflésung

Die Diagnose-Octets 15 und 16 enthalten die Anzahl der Umdrehungen. Fir einen
Multiturn Drehgeber ergibt sich der Messbereich aus der Anzahl der Umdrehungen
und der Singleturn Auflosung nach der Gleichung:

Messbereich = Anzahl der Umdrehungen x Singleturn Aufldsung.

DDLM _ Slave_Diag

Octet

15

16

Bit

15-8

7-0

Anzahl der Umdrehungen
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8.2 Diagnose-Funktionen Klasse 2

Die Lange der Diagnose-Informationen Klasse 2 einschlielich Header betragt 51 Byte
(33h).

8.2.1 Zusatzliche Alarmmeldungen

Diagnose-Octets 17 ist fiir weitere Alarmmeldungen vorgesehen, die aber im Profil
noch nicht festgelegt sind.

DDLM Slave_Diag

Octet 17
Bit 7-0

Zusiatzliche Alarmmeldungen (derzeit nicht belegt)

8.2.2 Unterstiitze Alarmmeldungen
Die Diagnose-Octets 18 und 19 enthalten Informationen zu den unterstutzten Alarmmel-
dungen.

i Die Alarmmeldungen werden (lber Octet 8 angezeigt.

DDLM_Slave_Diag

Octet 18 19
Bit 15-8 7-0

Unterstiitzte Alarmmeldungen

Bit Bezeichnung = 0 (nicht unterstitzt)
= 1 (unterstiitzt)

0 Positionsfehler 1

1 Fehler Spannungsversorgung 0

2 Strom zu hoch 0

3 Woartungs-Diagnose 1

4 Speicherfehler 0
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8.2.3 Warnungen

Warnungen zeigen an, dal3 fir bestimmte interne Parameter Toleranzen Uberschritten
wurden. Im Gegensatz zu den Alarmmeldungen weisen sie nicht auf falsche Positi-
onswerte hin.

Die Diagnose-Octets 20 und 21 enthalten die Warnungen.

Bei einer Warnung wird das EXT_Diag Bit auf 1 gesetzt, bis die Warnung geloscht ist.

Warnungen werden geldscht, nachdem die Diagnosemeldung gelesen wurde. Besteht
die Toleranziiberschreitung weiterhin, erscheint die Warnung erneut.

Die Warnung , Betriebszeit-Limit” (Bit 4) erscheint nur wieder nach einem Neustart.

® Die Diagnose-Funktion ,Unterstiitzte Warnungen” (Octet 22-23) liefert Ihnen die
l Information, welche Warnungen der Geber unterstutzt.

DDLM _ Slave_Diag

Octet 20 21
Bit 15-8 7-0
Warnungen
Bit Bezeichnung 0 1
0 Frequenz lGberschritten nein ja
1 Temperatur uberschritten nein ja
2 LED Reserve nicht erreicht erreicht
3 CPU Watchdog OK Reset durchgefiihrt
4 Betriebszeit-Warnung (100.000 nicht erreicht erreicht
h)
Batterieladung OK Zu gering
6 Referenzpunkt erreicht nicht erreicht
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8.2.4 Unterstiitzte Warnungen

Die Diagnose-Octets 22 und 23 enthalten Informationen zu den unterstitzten Warnun-
gen.

® Die Warnungen werden Uber Octet 20-21 angezeigt.

DDLM_Slave_Diag

Octet 22 23

Bit 15-8 7-0

unterstiitzte Warnungen

Bit |Bezeichnung = 0 (nicht unterstitzt)
= 1 (unterstiitzt)
0 Frequenz 1
1 Temperatur 0
2 LED Reserve 0
3 CPU Watchdog 1
4 Betriebszeit Warnung (>100.000 h) 1
5 Batterieladung 0
6 Referenzpunkt 0

8.2.5 Profilversion

Die Diagnose-Octets 24 und 25 enthalten die DP-Geber Profilversion. Die Octets sind
unterteilt in eine Revisionsnummer und einen Index.

Beispiel:

Profilversion: 1.10

Octet-Nr.: 24 25
Binarcode: 0000 0001 0001 0000
Hex.: 01 10

DDLM Slave_Diag

Octet 24 25
Bit 15-8 7-0
Daten 2°-2° 2'-2°
Revisionsnummer Index
Profilversion
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8.2.6 Software-Version

Die Diagnose-Octets 26 und 27 enthalten die Angaben zur Software-Version des Ge-
bers. Die Octets sind unterteilt in eine Revisionsnummer und einen Index.

Beispiel:

Software-Version: 1.00

Octet-Nr.: 26 27

Binarcode: 0000 0001 0000 0000

Hex.: 01 00

DDLM Slave_Diag

Octet 26 27
Bit 15-8 7-0
Daten 2-2° 2-2°

Revisionsnummer Index

Software-Version

8.2.7 Betriebszeit

Die Betriebszeit-Anzeige speichert die Betriebszeit des Drehgebers in Betriebsstunden.
Die Betriebszeit wird im 6-Minuten-Takt gespeichert, solange der Drehgeber mit Span-
nung versorgt ist. Die Betriebszeit wird als Binarwert ohne Vorzeichen in der Einheit
0,1 Std. angezeigt. Als Zeitlimit sind 100.000 Std. hinterlegt.

Der Geber zeigt bei Uberschreiten des Limits eine entsprechende Warnung lber Bit 4
im Octet 21.

® \Wegen der Erhéhung des internen Betriebsstundenzéhlers generiert der Geber

l alle 6 min eine Diagnosemeldung. Ist dies nicht gewlinscht (z.B. bei zeitkritischen
Applikationen) lasst sich die Diagnosemeldung tGber den GSD-Parameter ,Supp-
ress timecounter in diag” mit der Einstellung ,Yes” unterdriicken.

DDLM _ Slave_Diag

Octet 28 29 30 31

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Daten 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Betriebszeit
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8.2.8 Offset-Wert

Der Offset-Wert wird in der Preset-Funktion berechnet und verschiebt den Positions-
wert um den berechneten Offset-Wert. Der Offset-Wert wird gespeichert und kann aus
den Diagnose-Octets 32 bis 35 ausgelesen werden. Der Datentyp des Offset-Werts ist
binar 32 Bit mit Vorzeichen. Der Wertebereich gilt entsprechend dem eingestellten
MelBbereich (Gesamtanzahl der Messschritte).

DDLM_Slave_Diag

Octet 32 33 34 35

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Daten 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Offset-Wert

8.2.9 Messschritte pro Umdrehung

i Die Skalierungs-Parameter werden im Dialog DDLM_Set_Prm (Octet 9-17) einge-
stellt.
Die Parameter werden gespeichert und kdnnen aus den Diagnose-Octets 40 bis 47
ausgelesen werden. Die Parameter ,Messschritte pro Umdrehung” und ,Ge-
samtanzahl der Messschritte” zeigen die eingestellte Auflosung des Gebers an.

Der Datentyp flir beide Werte ist 32 Bit, ohne Vorzeichen.

DDLM_Slave_Diag

Octet 40 41 42 43

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Daten 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Messschritte pro Umdrehung

8.2.10 Gesamtanzahl der Messschritte

i Die Skalierungs-Parameter werden im Dialog DDLM_Set_Prm (Octet 9-17) einge-
stellt.
Die Parameter werden gespeichert und kdnnen aus den Diagnose-Octets 40 bis 47
ausgelesen werden. Die Parameter ,Messschritte pro Umdrehung” und ,Ge-
samtanzahl der Messschritte” zeigen die eingestellte Auflosung des Gebers an.

DDLM_Slave_Diag

Octet 44 45 46 47

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Daten 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Gesamtanzahl der Messschritte
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8.2.11 Seriennummer Geber

Die Diagnose-Octets 48 bis 57 enthalten die Seriennummer des Gebers als
ASCII-Zeichensatz mit 10 Zeichen.

DDLM_Slave_Diag

Octet 48 - 57

Bit 79-0

Daten ASCII
Seriennummer

www.hohner-elektrotechnik.de 39



hohner

Elektrotechnik Werne

9 Busanschluss

9.1 Allgemeines zum Busanschluss des Gebers

Die Datenlibertragung erfolgt gemafd RS-485. Es ist eine Busleitung gemald Spezifika-
tion Leitungstyp A in der EN 50170 zu verwenden.

Die Leitungsparameter sind wie folgt:

Parameter Leitungstyp A
Wellenwiderstand in Q 135 ... 165 bei einer Frequenz von (3 ... 20 MHz)
Betriebskapazitat (pF/m) <30

Schleifenwiderstand (<2/km) <110

Aderndurchmesser (mm) > 0,64

Adernquerschnitt (mm?) > 0,34

Nur mit diesem Kabeltyp sind folgende Langenausdehnungen zu erreichen:

Ubertragungsge-
schwindigkeit in 9,6 19,2 | 45,45* | 93,75 | 187,56 | 500 | 1500 | 3000 | 6000 | 12000
Kbit/s

Segmentlange in
m

1200 | 1200 | 1200 1200 | 1000 | 400 | 200 100 100 100

* wird vom Drehgeber nicht unterstitzt

Die Busstruktur erlaubt das riickwirkungsfreie Ein- und Auskoppeln von Stationen oder
die schrittweise Inbetriebnahme des Systems.

Die Ubertragungsgeschwindigkeit ist im Bereich 9,6 KBits/s und 12 MBits/s wahlbar.
Sie wird bei der Inbetriebnahme des Systems einheitlich fiir alle Gerate am Bus aus-
gewabhlt.

Am Anfang und am Ende jedes Segments muss der DP-Bus durch einen
aktiven Busabschluss abgeschlossen werden!
Fir einen storungsfreien Betrieb muss sichergestellt sein, dass die beiden

Busabschllisse immer mit Spannung versorgt werden.

Der Schirm ist beidseitig mit Erde zu verbinden. Auch die Leitungen zur
Spannungsversorgung vollstandig abschirmen. Ist dies nicht moglich, so
sind entsprechende FiltermalBnahmen zu ergreifen
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& Bei Datenraten > 500 KBit/s sind Stichleitungen zu vermeiden/
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9.2 Anschlussarten

Far Profibus-Drehgeber sind funf Anschlussvarianten verfugbar! Im folgenden wird
der Anschluss jeder Anschlussvariante an den Bus beschrieben.

Anschlussvariante Seite
Bushaube mit drei Kabelverschraubungen 41/42
Bushaube mit zwei M 12-Steckern und einer M 12-Buchse 43
Bushaube mit zwei Kabelverschraubungen und einem M 12-Stecker 44
Bushaube mit zwei Coninsteckern 45/46
Flanschdose 1-fach 47/48

9.2.1 Bushaube mit drei Kabelverschraubungen

® Bei dieser Anschlussvariante gibt es zwei verschiedene Moglichkeiten den Geber
l anzuschliel3en.

= Moglichkeit A: Anschluss mit Spannungsversorgung im Datenkabel
= Moglichkeit B: Anschluss mit separater Spannungsversorgung

ﬁ = Kabelverschraubung

Moglichkeit A: Anschluss mit Spannungsversorgung im Datenkabel

= Schrauben |6sen und Bushaube vom Geber abziehen.
= Blickfeld: in die ge6ffnete Bushaube

= Die mittlere Kabelverschraubung durch die beiliegende Verschlussschraube ersetzen.
Dadurch wird sichergestellt, dass der Geber dicht ist.

= Durch die linke Kabelverschraubung die Geber-Versorgungsspannung und Daten-
kabel fihren und an der Klemme 1 (UB in), Klemme 2 (0V in), Klemme 5 (B in) und
Klemme 6 (A in) anschlieen (siehe Anschlussbild, Seite 48) . Kabelschirm an der
Kabelverschraubung auflegen (siehe Grafik Kabel-Anschluss, Seite 48).

= Falls im gleichen Bus-Strang keine weiteren Geréte folgen:
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In der Bushaube den Busabschlusswiderstand (DIP-Schalter 9 und 10 von S1 auf
~ON") aktivieren! Rechte Kabelverschraubung durch Verschlussschraube ersetzen.

= Falls im Bus-Strang noch weitere Geréte folgen:

Weiterfihrendes Kabel durch die rechte Kabelverschraubung fliihren und an der
Klemme 7 (B out), Klemme 8 (A out), Klemme 3 (UB out) und Klemmme 4 (OV out)
anschlieRen(siehe Anschlussbild, Seite 48). Kabelschirm an der Kabelverschrau-
bung auflegen (siehe Grafik Kabel-Anschluss, Seite 48).

= Bushaube auf Geber stecken und Schrauben anziehen.

Moglichkeit B: Anschluss mit separater Spannungsversorgung

= Schrauben I6sen und Bushaube vom Geber abziehen.
= Blickfeld: in die ge6ffnete Bushaube

= Durch die mittlere Kabelverschraubung die Geber-Versorgungsspannung flihren
und an der Klemme 1 (UB in) und an der Klemme 2 (0V in) anschliel3en (siehe An-
schlussbild, Seite 48). Kabelschirm an der Kabelverschraubung auflegen (siehe Gra-
fik Kabel-Anschluss, Seite 48).

= Ankommendes Buskabel durch die linke Kabelverschraubung fiihren und an der
Klemme 5 (B in) und Klemme 6 (A in) anschlieBen(siehe Anschlussbild, Seite 48).
Kabelschirm an der Kabelverschraubung auflegen (siehe Grafik Kabel-Anschluss,
Seite 48).

= Falls im gleichen Bus-Strang keine weiteren Gerate folgen:
In der Bushaube den Busabschlusswiderstand (DIP-Schalter 9 und 10 von S1 auf
~ON") aktivieren! Rechte Kabelverschraubung durch Verschlussschraube ersetzen.

= Falls im Bus-Strang noch weitere Geréate folgen:
Weiterfiihrendes Kabel durch die rechte Kabelverschraubung fiihren und an der
Klemme 7 (B out) und Klemme 8 (A out) anschliel3en (siehe Anschlussbild, Seite
48). Kabelschirm an der Kabelverschraubung auflegen (siehe Grafik Kabel-
Anschluss, Seite 48).,

= Bushaube auf Geber stecken und Schrauben anziehen.
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9.2.2 Bushaube mit zwei M12-Steckern und einer M12-Buchse

Stecker1 Stecker2

Buchse

Buchse

Stecker2 Stecker1

= Schrauben I6sen und Bushaube vom Geber abziehen.

= Blickfeld: in die geéffnete Bushaube

= An Stecker2 die Geber-Versorgungsspannung(UB in; OV in) anschlie3en

= An Stecker1 Buseingangsleitung (B in; A in) anschliel3en

= Falls im gleichen Bus-Strang keine weiteren Gerate folgen:

In der Bushaube den Busabschlusswiderstand (DIP-Schalter 9 und 10 von S1 auf
+,ON") aktivieren! (oder alternativ, Busabschluss auf Buchse aufsetzen)

= Verschlussschraube auf der Buchse lassen. Dadurch wird sichergestellt, dass der
Geber dicht ist.

= Falls im Bus-Strang noch weitere Geréte folgen:

An die Buchse die Busausgangsleitung (B out; A out) anschlieRen

Anschlussbelegung:

Pin Stecker 1 | Stecker 2| Buchse
1 UBin | BusVDC
2 Ain A out
3 0Vin Bus GND
4 Bin B out
5 Schirm Schirm

M12 M12 M12
Buchse Stecker2 Stecker1

(B-codiert)
5 polig

(A-codiert)
4 polig

(B-codiert)
5 polig
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9.2.3 Bushaube mit zwei Kabelverschraubungen und einer M12-Buchse

 Prrnaaan
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Geber letztes Gerit im Bus-Strang:

= Schrauben |6sen und Bushaube vom Geber abziehen.
= Blickfeld: in die ge6ffnete Bushaube

= In der Bushaube den Busabschlusswiderstand (DIP-Schalter 9 und 10 von S1 auf
,ON") aktivieren!

= Durch die linke Kabelverschraubung die Geber-Versorgungsspannung fiihren und
an der Klemme 1 (UB in) und an der Klemme 2 (0OV in) anschlie3en (siehe An-
schlussbild, Seite 48). Kabelschirm an der Kabelverschraubung auflegen (siehe Gra-
fik Kabel-Anschluss, Seite 48)

= Datenkabel durch die rechte Kabelverschraubung fliihren und an der Klemme 5 (B
in), Klemme 6 (A in), Klemme 7 (B out) und Klemme 8 (A out) anschlie3en (siehe
Anschlussbild, Seite 48). Kabelschirm an der Kabelverschraubung auflegen (siehe
Grafik Kabel-Anschluss, Seite 48).

= Bushaube auf Geber stecken und Schrauben anziehen.
= Tico-Anzeige (siehe 10.4) an M12-Stecker anschliel3en

Weitere Gerate im Bus-Strang:

= Schrauben l6sen und Bushaube vom Geber abziehen.
= Blickfeld: in die ge6ffnete Bushaube

= Durch die linke Kabelverschraubung die Geber-Versorgungsspannung und Daten-
kabel fihren und an der Klemme 1 (UB in), Klemme 2 (0V in), Klemme 5 (B in) und
Klemme 6 (A in) anschliel3en (siehe Anschlussbild, Seite 48) . Kabelschirm an der
Kabelverschraubung auflegen (siehe Grafik Kabel-Anschluss, Seite 48).

= Weiterfihrendes Kabel durch die rechte Kabelverschraubung fiihren und an der
Klemme 7 (B out), Klemme 8 (A out), Klemme 3 (UB out) und Klemme 4 (OV out)
anschliel3en (siehe Anschlussbild, Seite 48). Kabelschirm an der Kabelverschrau-
bung auflegen (siehe Grafik Kabel-Anschluss, Seite 48).

= Bushaube auf Geber stecken und Schrauben anziehen.

= Tico-Anzeige(siehe 10.4) an M12-Stecker anschliel3en
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9.2.4 Bushaube mit zwei Coninstecker

s

Vi

= Coninstecker

Da Leitungstyp A gemal3 Spezifikation nur die Datenleitungen enthalt, empfehlen wir
folgenden Anschluss:

= Busanschluss uber Stichleitung an den Gebereingang (IN) — Achtung: max. Stichlei-
tungslange beachten!

= Versorgungsspannung lber zweiten Anschluss (OUT) zufiihren.

maximaler Strom von 2 A (iber Pin 7 und 8 zu beachten!
Empfohlene externe Sicherung fiir die gesamte Bus-Versorgungsspannung:
T= 2A

Q Enthélt jedoch der Leitungstyp A auch die Spannungsversorgung, so ist ein

Falls im gleichen Bus-Strang keine weiteren Gerate folgen:

= Schrauben l6sen und Bushaube vom Geber abziehen.
= Blickrichtung in die ge6ffnete Bushaube

= In der Bushaube den Busabschlusswiderstand (DIP-Schalter 9 und 10 von S1 auf
+ON") aktivieren!

= Bushaube auf Geber stecken und Schrauben anziehen.
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Anschlussbelegung:

Pin IN (Stifte) OUT (Buchse) | Beschreibung
1 GND1 Data Ground (M5V)*
2 A A Receive/Transmit Data-Negative (A)
3
4 B B Receive/Transmit Data-Positive (B)
5
6 VCC1 +5 V Signalausgang (P5V)*
7 10....30 VDC 10....30 VDC | Versorgungsspannung +U, (P24)
8 oV oV Versorgungsspannung Ground (M24)
9
10
11
12
Schir Schirm Schirm Schirm mit Gebergehause verbunden
m

*wird ggf. zur Spannungsversorgung eines externen Busabschlusswiderstandes beno-

tigt
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9.2.5 M23-Stecker (Conin)

= Coninstecker

= Gummistopfen

= Busanschluss Gber Stichleitung (Achtung: max. Stichleitungslange beachten!) und
Versorgungsspannung zufiihren

Falls im gleichen Bus-Strang keine weiteren Geréte folgen:

= Gummistopfen von der Geberkappe entfernen. Dadurch erhalten sie freie Sicht auf
DIP-Schalter und LED-Anzeige (siehe 10.3).

= Busabschlusswiderstand (DIP-Schalter 9 und 10 von S1 auf ,ON") aktivieren!

= Gummistopfen einsetzen (Driicken Sie nach dem Einsetzen mehrmals auf den
Gummistopfen, um einen dichten Sitz des Stopfens in der Bohrung zu erreichen)

Geber kann undicht werden, wenn der Gummistopfen falsch aufge-
setzt oder beschadigt wird!

Warnung ! = |P-Schutzart nicht garantiert!
= Ausfall des Gebers moglich!

= Gummistopfen vorsichtig entfernen!

= Drlicken Sie nach dem Einsetzen mehrmals auf den Gummi-
stopfen, um einen dichteten Sitz des Stopfens in der Bohrung
zu erreichen

= Beschadigte Stopfen miissen ersetzt werden (Art.-Nr. 2565007)

Alternative: Terminierung liber externes Widerstandsnetzwerk

= Zwischen P5V (Vcc1) und Leitung B einen Widerstand mit 390 Ohm anschliel3en
= Zwischen Leitung B und Leitung A einen Widerstand mit 220 Ohm anschlie3en

= Zwischen Leitung A und M5V (Gnd1) einen Widerstand mit 390 Ohm anschliel3en
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Anschlussbelegung:

Pin Buchse Beschreibung

1 GND1 Data Ground (M5V)*

2 A Receive/Transmit Data-Negative (A)
3

4 B Receive/Transmit Data-Positive (B)

5

6 VCC1 +5 V Signalausgang (P5V)*

7 10....30 VDC | Versorgungsspannung +U, (P24)

8 ov Versorgungsspannung Ground (M24)
9

10

11

12

Schirm Schirm Schirm mit Gebergehause verbunden
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9.3 Anschlussbild

Bushaube:

DIP-Schal 1
Anschlussklemme KL1 (8-polig) Schalter S

No. Signal

1 UB in (10...30V)
OVin

UB out

0V out

1% o1

o OFF

kL1
12345678

Bin
Ain

externes Display

B out

0 NI O~ W|DN

A out

9.4 Kabel-Anschluss Gber PG Verschraubung

Verschraubung  Dichtung Druckmutter

Schirm umgestulpt stellt Kontakt zum Gehause her
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10 Bedien — und Anzeigeelemente

10.1 DIP-Schalter (S1)

EHEEHHEEHH inn = DIP-Schalter S 1

HULdUUUOddd

=  Bei der Ausfiihrung mit Flanschdose 1-fach erreichen Sie die DIP-Schalter nach
Entfernung eines Gummistopfens in der Geberkappe(siehe 10.4) .

Geber kann undicht werden, wenn der Gummistopfen falsch aufge-
setzt oder beschadigt wird!

» |P-Schutzart nicht garantiert!
Warnung ! = Ausfall des Gebers maoglich!

= Gummistopfen vorsichtig entfernen!

= Driicken Sie nach dem Einsetzen mehrmals auf den Gummi-
stopfen, um einen dichteten Sitz des Stopfens in der Bohrung
zu erreichen

= Beschadigte Stopfen miissen ersetzt werden (Art.-Nr. 2565007),

=  Bei den Ausfiihrungen mit Bushaube sind die DIP-Schalter bei abgezogener Bus-
haube zugénglich.

@ Die DIP-Schalter werden nur beim Hochlaufen des Gebers (nach

l Reset oder Power-Up) ausgewertet. Eine Anderung der Schalters-
tellung hat damit bis zum nachsten Reset/Power-Up keine Wir-
kung.
Die Ubernahme erfolgt nur dann, wenn sich seit dem vorherigen
Reset die Einstellung der DIP-Schalter geandert hat. Ansonsten
bleibt die im EEPROM abgelegte, evtl. durch ein DPM2-Gerat
(Klasse-2-Master) liber den Bus programmierte Adresse erhalten.
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Mit den DIP-Schaltern:

= 1 bis7 von S1wird die Gerateadresse eingestellt.
= 9und 10 wird der Abschlusswiderstand aktiviert.

10.1.1 Einstellen der Gerateadresse

Einstellen der Gerite-Adresse

DIP1|/DIP2|DIP3 DIP4 DIP5|DIP6 DIP7|DIP8

LSB MSB | N.C.
Value 1 2 4 8 16 32 64

Standardeinstellung bei Auslieferung ab Werk:

Gerateadresse 125 ist im EEPROM abgespeichert.

Soll eine neue Adresse eingestellt werden, so mussen die DIP-Schalter entspre-
chend geandert werden und der Geber neu hochgefahren werden (Reset oder
Power-Up).

Die Gerateadresse kann nachfolgend auch tber den Bus durch ein DPM2-Gerat
(Klasse-2-Master) neu programmiert werden.

10.1.2 Aktivieren des Busabschlusswiderstandes

—> DIP-Schalter 9 und 10 auf ,ON*“ stellen, falls der Geber das letzte Gerat im
Strang ist.

@® Bei Verwendung eines externen Abschluss muss der interne Abschluss deak-
l tiviert sein (DIP 9 und DIP 10 = OFF)
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10.2 LED-Anzeige bei Bushaube

LED-Anzeige LED Bedeutung Mégliche Fehlerursache
AUS Spannungsversorgung -Unterspannung
Power fehlt -Polaritat falsch
/’ ,__:\'\.\ (grtn) EIN Spannungsversorgung ist
) b SN in Ordnung
[ | - .
® ® Geberteil liefert fehlerfreie
- mosn e AUS Positionsdaten
s . Error - Unterbrechung BUS-Teil zu
| (rot) Geberteil liefert keine od Geberteil
8 o st 1 ) | Blinkend ebertell liefert keine oder Gilti LED
U_UU_ U falsche Positionsdaten |- Gultiger - )
T e e Sendestromregelbereich
verlassen
AUS Keine Verbindung zum | - Datenleitungsunterbrechung
Master - Vertauschte Datenleitung
Bus Blinkend Verbindung zum Master,
(gri]n) aber nicht konfiguriert
Verbindung zum Master,
EIN konfiguriert, data exchan-
ge moglich
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10.3 LED-Anzeige bei Flanschdose

—> Entfernen Sie den Gummistopfen. Dadurch erhalten sie freie Sicht auf DIP-
Schalter und LED-Anzeige!

DIP - Schalter

noofooanoon

LLLLLLL)

oo Uoomo

cac)

Power Error Bus

Warnung !

Geber kann undicht werden, wenn der Gummistopfen falsch aufge-
setzt oder beschadigt wird!

= |P-Schutzart nicht garantiert!
= Ausfall des Gebers moglich!

= Gummistopfen vorsichtig entfernen!

= Driicken Sie nach dem Einsetzen mehrmals auf den Gummi-
stopfen, um einen dichteten Sitz des Stopfens in der Bohrung
zu erreichen

= Beschadigte Stopfen miissen ersetzt werden (Art.-Nr. 2565007)

Bedeutung der LED-Anzeige siehe 10.2
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10.4 Tico-Anzeige

Bei der Ausfihrung mit zwei Kabelverschraubungen und einer M 12 Buchse kann eine
Tico-Anzeige mitgeliefert werden

10.4.1 Anzeige bei sachgerechtem Anschluss

= Tico Busanzeige an M 12 - Buchse anschliel3en

= Einschalten

Auf dem Display erscheint nun in einem Zeitintervall von drei Sekunden

1. l Software - Freigabedatum
o 2.B.15.01.03
2. PrHF !h“g Busart (Profibus)
3. ' Gerateadresse
r ! 2.B. 032
4, Positionswert
z.B. 4121980
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10.4.2 Fehlermeldung
Kommunikationsproblem zwi-
r r schen Geber und Bus-Interface

n E Geber meldet Hardwarefehler
b OO

10.4.3 Anschlussbelegung

am Geber am Tico
PIN Beschreibung PIN Beschreibung
1 Ub+ (supply for tico) 4 Data
2 Clock (Count input) 3 Clock
3 ov 2 Ub-
4 Data (Preset input) 1 Ub+
5 nicht belegt

]
DO
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11 Konfiguration und Parametrierung des Gebers

® Als Hilfsmittel fiir die Verwendung von Standard-Profibus DP-Tools dient die so

l genannte GSD-Datei. Sie ist als Download-Datei auf unserer Internet-Homepage
verfligbar. Die GSD-Datei "hen100b7.gsd"enthalt die verfiigbaren Geberparame-
ter.

Die Bitmap-Dateien werden ebenfalls von den Konfigurationstools verwendet, um den
Geber als Icon darstellen zu kdnnen.

11.1 Konfigurationsbeispiel mit Step 7:
Alle Beispiele beruhen auf dem Siemens Simatic Manager V 5.2°

1. GSD-Dateien aufnehmen

® \Wenn sie das Programm HW-Konfigurator starten darf kein Hardwareprojekt
l geoffnet sein

= Starten Sie den HW-Konfigurator der Step 7 Software

= Waihlen Sie das Kommando ,Neue GSD installieren” aus dem Men( ,Extras”

Bt |Storded =l

. FROFBUSOP
FROFIBUS PA
+ fl SHATIC 30
o @il SManc &n
+ § SMATIC PC Basad Conrol 100400

*® SIMATIC PL Station

’«. ha'
OFBUS-DP Styves der SIMATICS?,
M7 und C7 {deceny sty Aufbord

Fatabart ram GED-Oabemn 08 Syvtem urd abluabsert don Kakaogrhad.

www.hohner-elektrotechnik.de 57



hohner

Elektrotechnik Werne

= hen100b7.gsd auswahlen und 6ffnen
[ |

ele mstallieren
Suchen in: IE} S7Proj j - ek B~

) _oMLoo01
Ik onfigur

|57 _Pro~1

I Test_IBH

henz00b?.gsd

D ateiname: Ihen'll][ll:u?.gsd Offnen I
Dateyp: | GSD-Dateien [*gs7) | Abbrechen |

= Frage nach Installation der Bitmap-Datei bestatigen

2. Katalog aktualisieren

= Wahlen Sie das Kommando ,Katalog aktualisieren” aus dem Menu ,Extras”

ek
Bt |Storded =l
+ X PROFBUSOP
FROFIBUS PA
+ @l SMATIC 300
& @ smanc o
+ Wl SMATIC PC Bosed Control 100400
" SIMATIC PL Station
¢
OFBLIS UP Stives der SIMATIC 57,
M7 urd C7 fdecenyasts Auoand

Abtulisinct den Kataogriwt durch Crack alar GSD- urd Typ-Oiatwien. |
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3. Geber in den Profibus aufnehmen (Voraussetzung: Master ist bereits konfiguriert)

I
B Swon Geubeten Erfigen Delnysten st Eyvas Eemter te

Diee® (%) 8 o] dldl Do ¥ v

S

- B X

CT 65 TE

1 » PROFIBUS|TE OP-Masterspatem (1)

2 C7 CPU 635 18 i _]
AZ oF

2 DN24D0T6
3 AEACT
4

5

Zaven
Fononess.

<l

® Bt [Stordud =l

S N -~
4 3 NC
+ ] Netzhooponanten
+ 2 Regle
+ o Schallpmale
+ £3) Semomk
+ 23 SIMADYH
+ L SIMATIC
+ (23 SIMODAIVE
+ (21 SIMORES
+ o) SIMOVERT
+ [ 9IF0s
5 L)) Wedee SELOGERATE
<
. _1 Regke
Ercodst
= @ Rasep*
Uraversdimodd
Ciszs 1- R Bt e
- Caze1 168k p
> Clars 2 1282 110
Cawe 2168010

""I (3 RaseP 5

Spac) BABRInp

Sieckpl }lDP-(mm lﬂesm/‘l;mm

Spec2 64 Be 17D
I + ) Gaemy

1 | pecd BLTN I PV APFES]

Dvicha S Fi, um My 25 arhiten

+ @) SPS

+ ] Kompastie Prtbu 0P 51
B FROFIBLSPA
+ W SMarC a0
+ @ SMATIC @00
SMATIC FC Basad Conrol 200/4
SIMATIC FT Slation o

%
;
< >

he
PAORBUS.-DP Styves der SIMATICS?,
M7 urd C7 jdecenyrsley Aufoard

— RA58-P (*alter Produktname von ACURO mit Profibus) aus dem Hardwarekatalog-

Fenster auswahlen:

Pfad: Profibus DP — Weitere Feldgerate - Geber - RA58-P
und im oberen Stations-Fenster an die Profibusleitung hangen (a)

= Gewlnschtes Modul anklicken und ins untere Stationseigenschaften-Fenster ziehen

(b)
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4. Geber parametrieren

= Doppelklick auf Geber-lcon. Es 6ffnet sich das Fenster mit den Slave-Eigenschaften

I f
oy

Di|s-® %] & wie| dialipo B wi

= Proft [Siandes

o3 P
Py FROFBUS(1} DP Mastersysen [1) . j =
I v v 0 Netsh oorpenenten
e e £ ) Nogler
*,‘; | ipenschaften - DF Stave [
3 Mgeran  Pacsrsetsmren, | i-(
s Weast 'E
= (o S aveter él..
I G Wespegticche Pararwter ul
- (K] Scpgrets tesscourter i dag Yes { A
(&) Mways dass | dag length o [ELDGERATE
(5] Scppress store offast bo EESROM Ves
(W] Pozhive rotation codwes .
(=] Class 2 furchonaity —tove ‘: :
(W] Conwres. Soyrastks ot atve A
(] Scalng functon tve _m--:.h:.g
(W] Sarvpben rate {veloony onke) 1 s Ao 1 r Eulvc
(=] Steps per turn (hd Abvarys © 0 f’ lr:
£ (K] Steps cer Lrn e Cloze \'?“‘L'
(=] Total meanuing rangsduntsite Clazy 2 1684 /0
P R (6] Tokal rmaseing rangeiurts s i seecr st8iine
e % 41 HerParanetyierung X Wl Spec2 B4 ELLND
Schplat: | fJ 0P Karrung | Seutsbrurire / Besentrun i"""’
r s T =
! | T [Epme B4 84 00 P ASFEE !..uu Proltus DP S
£3
5
!
I
=] Abbrvsten | W80 | e ot 304
TR VTP Staon
I‘ >
{ %l
IMROABUS OPFSlaves cer SIMATIC ST, 0
|M7lnd C7 (deariealer Aufveni|
DeCohen Sie F1, am Hife 2u erhaten.
By TS TS TETE T Bawicn. | Mowense | Saco. (IS0 § e

® .
l Zum Andern eines Parameterwertes klicken auf den Wert.

Hier finden sie Erklarungen zu den Geratespezifischen Parametern:

2 e

Parameter (in Englisch) Erklérung im Handbuch E:ﬁgghg‘;
Suppress time counter in diag Betriebsstundenzahler unterdriicken 6.2.1
Always class 1 diag length Diagnoseldange Class 1 6.2.2
Suppress store offset to EEPROM | Preset nicht abspeichern 6.2.3
Positive rotation Codefolge 6.3.1
Class functionality Klasse 2 Funktionalitat 6.3.2
Commis, diagnostics Wartungs-Diagnose 6.3.3
Scaling function Skalierungsfunktion 6.3.4
Sampling rate Abtast-Zykluszeit 6.3.5
Steps per turn (hi) Always 0 Messschritte pro Umdrehung 6.4
Steps per turn Messschritte pro Umdrehung 6.4
Total measuring range (units) hi | Gesamtanzahl der Messschritte 6.5
Total measuring range (units) lo | Gesamtanzahl der Messschritte 6.5
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5. Anpassung der S7-Programm-Bausteine

iﬁ SIMATIC MW! “[57_Prot Cnok wnd Tinatetl e n\ \l.’lildnﬂ;luu&\if ProY) '_._Lg'u
9 Qust pesbeten Drflomn Delvstem  Arsabt Caras Cwster e - & ox
Dijasl 83 &l e [=%a| 2] Eim] ®&) [ renrs = %] Riw| BE(M
S7_Pol Byteordaten @ O @ UBG2 P @ U @ 0N PEYE]
- M SMATIC 3005tamcn o Foin © D8 © D810 wWvar1 =t B SFuis
- P oovesTs st
= [ §7#cgan(d)
&) Dusban
£ Bsusens

Binden Sie ggf. folgende OBs bzw. Funktionen mit ein:
0OB82 (Diagnose):

Zum Abfangen der Geberdiagnose, die durch Inkrementierung des Geber-
Betriebsstundenzahlers alle 6 min ausgelost wird.

OB86 (Stationsfehler):

Bei Fehler oder Ausfall des Gebers geht die SPS in Stop. Ist dies nicht gewlinscht,
muss OB86 eingebunden werden.

SFC14 (Daten > 32 Bit konsistent lesen)
Muss eingebunden werden, wenn das Gebermodul ,Spec1: 64 Bit Inp (POS,VEL,AC)”

oder ,Spec2: 64 Bit I/O (P,V,A/PRES)” verwendet wird, da die S7 standardmaR3ig sonst
nur max. 32 Bit Daten konsistent einlesen kann.

SFC15 (Daten > 32 Bit konsistent schreiben)

Muss eingebunden werden, wenn das Gebermodul ,Spec2: 64 Bit I/0 (P,V,A/PRES)”
verwendet wird und ein Presetwert an den Geber geschrieben werden soll.

6. Fertigstellung
o
l Die Konfigurierung und Parametrierung des Gebers ist nun abgeschlossen.

= Speichern sie das Projekt!
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11.2 Zusammenfassung der GSD-Parameter:

o
l Eine ausfuhrliche Einzelbeschreibung finden Sie in Kapitel 6 Betriebsparameter

Suppress timecounter in diag: Mit der Einstellung ,Yes” wird verhindert, dass der
Geber alle 6 min wegen der Erhohung des internen Betriebsstundenzahlers eine Diag-
nosemeldung generiert. Das ist insbesondere bei zeitkritischen Applikationen storend.
Always class 1 diag length: Mit der Einstellung ,Yes” wird die Class 2-Diagnose-
Datenlange auf Class 1-Datenlange verkiirzt. Diese Einstellung sollte verwendet wer-
den, wenn |lhre Steuerung die volle Class 2-Lange nicht unterstiitzt (zu kleiner Ein-
gangsbuffer), oder um das Einlesen der Diagnose-Daten zu verkiirzen.

Suppress store offset to EEPROM: Mit der Einstellung ,,Yes” wird das Abspeichern
eines Preset/Offset-Wertes in das Geber-EEPROM unterdriickt. Auf diese Weise ist es
moglich, beliebig oft einen Presetwert zu libertragen (z.B. zyklische Gebersynchronisa-
tion bei einer Rundtischanwendungen), ohne das EEPROM in seiner Lebensdauer
einzuschranken.

In diesem Modus geht bei Betriebsspannungsausfall der im Geber-RAM
liegende, programmierte Presetwert verloren!

Positive rotation: ,clockwise” setzt die Zahlrichtung des Gebers auf aufsteigende Werte
mit Blick auf die Geberwelle.

Class 2 functionality: ,active” aktiviert die ,Klasse 2 Funktionalitat”.

Commiis. diagnostics: ,active” schaltet die zusatzliche Hardwareprifung des Drehge-
bers ein.

Scaling function: Mit ,active” wird die Skalierungsfunktion freigegeben.

Sampling rate (velocity only): Mit diesem Bit wird die Abtast-Zykluszeit des internen
Gebertimers auf 1 ms oder 10 ms gesetzt. (Bei 10 ms liefert der Drehgeber bei gerin-
ger Drehzahl groBRere Werte fiir Geschwindigkeit und Beschleunigung)

Steps per turn: Die Anzahl der Messschritte pro Umdrehung (Auflésung) ist im Bereich
von 1 bis zur maximal moglichen physikalischen Auflésung einstellbar.

Total measuring range (units) hi / lo: Geben Sie als Obergrenze die Gesamtzahl der
Messschritte an. Danach steht der Geber wieder auf Null. Die vier Byte des Wertes
werden unterteilt in Low- und High-Wort. (Im Bild auf Seite 60 Geber parametrieren
resultiert aus der Einstellung 1024 im High-Wort und 0 im Low-Wort der Gesamtwert
67.108.864 = 26 Bit).

Beispiel: Als Gesamtanzahl der Messschritte soll der Wert 1.000.000 eingegeben wer-
den

Loésung (Dezimalwerte): 1.000.000 / 2" = 15 Rest 16.960; —>High-Wort=15, Low-
Wort=16960
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11.3 Konfigurationsbeispiel bei hexadezimaler Parametrierung:

Hen200b7.gsd muss mit den Konfigurationstools benutzt werden, die 'Ext user para-
meters' nicht unterstitzen. Hier missen die Parameter als Hexadezimalwerte ge-
schrieben werden.

Parametnieren [Hex): RASE-P #h <>

|01 /2]3las]6/7/8]8 /g , |
.Ahhrf:n::hf:nl
ﬂilfel

Byte 6-9 (=Octet 14-17): Gesamtan-
zahl der Messschritte
Byte 6=MSB, Byte 9=LSB

Byte 2-5 (=Octet 10-13): Messschrit-
te pro Umdrehung
Byte 2=MSB, Byte 5=LSB

Byte 1 (=Octet 9): Betriebsparameter

Bit 0: Codefolge (0=cw, 1=ccw)

Bit 1: Klasse 2 Funktionalitat (O=nicht aktiv, 1=aktiv)

Bit 2: Wartungs-Diagnose (0=nicht aktiv, 1=aktiv)

Bit 3: Skalierungsfunktion (O=nicht aktiv, 1=aktiv)

Bit 7: Abtastzeit zur Geschwindigkeitsberechnung (0=1 ms, 1=10 ms)

Byte 0 (=Octet 8):

Sonderfunktionen

Bit 0: Unterdriickung des Diagnosedaten-Updates bei Inkrementierung des
Betriebsstundenzahlers (O=nicht aktiv, 1=aktiv)

Bit 1: Reduzierung der Klasse 2-Diagnosedaten auf Klasse 1-Datenlange
(O=nicht aktiv, 1=aktiv)

Bit 2: Preset wird nicht im Geber-EEPROM abgespeichert (0=nicht aktiv,
1=aktiv)
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12 Technische Daten

12.1 Mechanisch

Gehausedurchmesser

58 mm

Schutzart Welleneingang

IP 64 oder IP 67

Schutzart Gehause

bei Anschluss Bushaube IP 67

bei Anschluss M23-Stecker (Conin) IP 64

(IP 67 Option)

Flanscharten

Synchroflansch, Klemmflansch,
Federblech, Quadratflansch

Wellendurchmesser

Vollwelle 6 mm, 10 mm;
Hohlwelle 10 mm, 12mm

Max. Drehzahl

12000 min" (kurzzeitig),
10000 min” (Dauerbetrieb)

Anlaufdrehmoment <0,5 Ncm
Tragheitsmoment Rotor 3,8 10° kgm?
Drehmomentstiitze (Hohlwelle)

Ausgleichsbereich axial +1,5 mm
Ausgleichsbereich radial +0,2 mm

Max. Wellenbelastung

axial 40 N, radial 60 N

Schwingfestigkeit (IEC 68-2-6)

100 m/s” (10 - 500 Hz)

Schockfestigkeit (IEC 68-2-27)

1000 m/s’ (6 ms)

Betriebstemperatur -40...+85 °C
Lagertemperatur -40...+85 °C
Material Welle Edelstahl

Material Gehause Aluminium

Masse

Singleturn ca. 350 g, Multiturn ca. 400 g

www.hohner-elektrotechnik.de
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12.2 Elektrisch

Versorgungsspannung DC10-30V
Eigenstromaufnahme ST/ MT 220mA/ 250mA
EMV * EN 61326 : Klasse A
Schnittstelle RS 485

Profibus DP mit Geber Profil Klasse C2

Protokoll (parametrierbar)
Auflésung Singleturn** 10 bis 14 Bit
Auflésung Multiturn** 12 Bit

Allgemeine Auslegung

gemald EN 61010-Teil 1, Schutzklasse IlI,
Verschmutzungsgrad 2, Uberspannungs-
kategorie |l

+ % LSB (+ 1 LSB bei Auflésung 13, 14,

Linearitat 25, 26 Bit)

Codeart Binar

Baudrate wird im Bereich von 956 KBaud bis 12
MBaud automatisch eingestellt

Gerateadresse Uber DIP-Schalter einstellbar

Programmierbar

Auflosung, Preset, Direction

Integrierte Sonderfunktionen

Geschwindigkeit, Beschleunigung, Be-
triebsdauer

Busabschlusswiderstand

Uuber DIP-Schalter einstellbar

Anschlussvarianten

e Bushaube mit:
e 3 x Kabelverschraubung
e Doppelconin, 12-pol., rechtsdre-
hend, radial
e Bushaube 3 x M12
e 4 pol. M12 fir Tico Anzeige
+ 2 x Kabelverschraubung
M23-Stecker (Conin), radial oder axial,
rechtsdrehend

* Wichtige Hinweise zur EMV:

1. Die EMV-Werte gelten nur bei Einhaltung der Abschirmhinweise (siehe Kapitel 2

und 9.4)

2. Der Geber ist zum Anschluss an ein Netzteil vorgesehen. Sollte der Geber an ein
Gleichspannungsnetz angeschlossen werden, so mussen die Geber vor Stol3spannun-

gen geschutzt werden.

3. In Umgebungen mit starken Impulsférmigen Stérungen wird eine Plausibilitatspri-

fung der Positionswerte empfohlen.

** tatsachliche Auflosung der Codescheibe; zusatzlich kann die gewlinschte Aufldsung
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13 Mal3zeichnungen

13.1 Synchroflansch

13.1.1 Anschluss mit Bushaube

| Bushaube Doppelconin, 12-pol., rechtsdrehend, radial

Z Bushaube 3 x Kabelverschraubung

T Bushaube 4 pol. M12 fiir Tico Anzeige + 2 x Kabelverschraubung
R Bushaube 3 x M12

~

el
i

MZixt

® Der bei Kabel-Verschraubungen geforderter Durchmesser der Anschlusskabel:
l 7.0...7.4mm

® Buskabel mit Durchmesser 7.9 ... 8.7 mm kdnnen verwendet werden, wenn die
l Standard -Dichtungen gegen die beiliegenden Dichtungen mit gréf3erem Durch-
messer ausgetauscht werden.
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13.1.2 Anschluss mit M23-Stecker (Conin)

D M23-Stecker (Conin), 12-pol., rechtsdrehend

mr_iﬁ.dﬂ.d__

Mixs ! .
\l
= S P
O [T
1
|
H
I
MZ3x1
(M121 |(alternativ bei SSI)

@58 9

@50 n7

P63

17.540.3
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13.2 Klemmflansch

13.2.1 Anschluss mit Bushaube

I Bushaube Doppelconin, 12-pol., rechtsdrehend, radial

Z Bushaube 3 x Kabelverschraubung

T Bushaube 4 pol. M12 fir Tico Anzeige + 2 x Kabelverschraubung
R Bushaube 3 x M12

® Der bei Kabel-Verschraubungen geforderter Durchmesser der Anschlusskabel:
l 7.0...7.4mm

® Buskabel mit Durchmesser 7.9 ... 8.7 mm kénnen verwendet werden, wenn die
l Standard -Dichtungen gegen die beiliegenden Dichtungen mit gréf3erem Durch-
messer ausgetauscht werden.
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13.2.2 Anschluss mit M23-Stecker (Conin)

D M23-Stecker (Conin), 12-pol., rechtsdrehend

@58 h9

% 53,3403
g =
3| 54
2| 5
8 o o .
b 3
=<
== 5
] B
15
Ly
195403 ' 3
™
1040.05 | w
o~
17.540.3
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13.3 Quadratflansch

| Bushaube Doppelconin, 12-pol., rechtsdrehend, radial

Z Bushaube 3 x Kabelverschraubung

T Bushaube 4 pol. M12 fir Tico Anzeige + 2 x Kabelverschraubung
R Bushaube 3 x M12

13.3.1 Anschluss mit Bushaube
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® Der bei Kabel-Verschraubungen geforderter Durchmesser der Anschlusskabel:
l 7.0...7.4mm

® Buskabel mit Durchmesser 7.9 ... 8.7 mm kénnen verwendet werden, wenn die
l Standard -Dichtungen gegen die beiliegenden Dichtungen mit grofRerem Durch-
messer ausgetauscht werden.
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13.3.2 Anschluss mit M23-Stecker (Conin)

D M23-Stecker (Conin), 12-pol., rechtsdrehend
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13.4 Federblech

| Bushaube Doppelconin, 12-pol., rechtsdrehend, radial

Z Bushaube 3 x Kabelverschraubung
T Bushaube 4 pol. M12 fiir Tico Anzeige + 2 x Kabelverschraubung
R Bushaube 3 x M12

13.4.1 Anschluss mit Bushaube

! Mass Finheit |
rehlwalien @A Hean ygeoon Jospoonia7oam] mn |
Amschilusswellen-@4] o 120 |®52p 127p mn
Klemmring-@s | 8 20 18 22 mm
L min | B 8 15 l ™
L nax, | 2 2] 20 20 mn
7r7|#-~rnn= e =13 "= -

® Der bei Kabel-Verschraubungen geforderter Durchmesser der Anschlusskabel:
l 7.0...7.4mm

® Buskabel mit Durchmesser 7.9 ... 8.7 mm kdénnen verwendet werden, wenn die
l Standard -Dichtungen gegen die beiliegenden Dichtungen mit gr63erem Durch-
messer ausgetauscht werden.
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13.4.2 Anschluss mit M23-Stecker (Conin)

D M23-Stecker (Conin), 12-pol., rechtsdrehend
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