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. Absolutwert-Drehgeber

Es gelten die Allgemeinen Lieferbedingungen fir Erzeugnisse und Leistungen der Elek-
troindustrie, herausgegeben vom Zentralverband Elektroindustrie (ZVEI) e.V. in ihrer
neusten Fassung sowie die Erganzungsklausel: "Erweiterter Eigentumsvorbehalt".
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Absolutwert-Drehgeber
Einleitung

1 Einleitung

Herzlichen Gliickwunsch

Sie haben sich fur ein Gerat von Pepperl+Fuchs entschieden. Pepperl+Fuchs entwickelt,
produziert und vertreibt weltweit elektronische Sensoren und Interface-Bausteine fiir den Markt
der Automatisierungstechnik.

Verwendete Symbole

Dieses Handbuch enthalt die folgenden Symbole:

Hinweis!
Neben diesem Symbol finden Sie eine wichtige Information.

[0

) Handlungsanweisung

Neben diesem Symbol finden Sie eine Handlungsanweisung.

Kontakt

Wenn Sie Fragen zum Gerat, Zubehdr oder weitergehenden Funktionen haben, wenden Sie
sich bitte an:

Pepperl+Fuchs GmbH
LilienthalstraBe 200

68307 Mannheim

Telefon: +49 (0)621 776-1111

Telefax: +49 (0)621 776-271111
E-Mail: fa-info@de.pepperl-fuchs.com
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Absolutwert-Drehgeber

Konformitatserklarung

Konformitatserklarung
2.1 CE-Konformitéat

Dieses Produkt wurde unter Beachtung geltender européischer Normen und Richtlinien
entwickelt und gefertigt.

Hinweis!
Sie kénnen eine Konformitétserklarung separat anfordern.

[—10

2018-05

° F3PEPPERL+FUCHS



2018-05

3.2

3.3
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Sicherheit

Sicherheitsrelevante Symbole

Gefahr!
Dieses Symbol warnt Sie vor einer unmittelbar drohenden Gefahr.

Falls Sie diesen Warnhinweis nicht beachten, drohen Personenschaden bis hin zum Tod.

Warnung!
Dieses Symbol warnt Sie vor einer mdglichen Stérung oder Gefahr.

Falls Sie diesen Warnhinweis nicht beachten, kdbnnen Personenschaden oder schwerste
Sachschaden drohen.

Vorsicht!
Dieses Symbol warnt Sie vor einer méglichen Stérung.

Falls Sie diesen Warnhinweis nicht beachten, kann das Produkt oder daran angeschlossene
Systeme und Anlagen gestért werden oder vollstandig ausfallen.

Bestimmungsgemale Verwendung

Absolutwert-Drehgeber erfassen den Drehwinkel und im Falle eines Multiturn-Absolutwert-
Drehgebers die Umdrehungen der Drehgeberwelle mit hoher Prézision und Auflésung. Den
daraus gewonnenen absoluten Positionswert stellt der Drehgeber Uber die EtherCAT-
Schnittstelle geméan EtherCAT-Kommunikationsprofil CiA DS-301 und Gerateprofil CiA DS-406
zur Verfligung. Der Drehgeber ist in ein EtherCAT-Netzwerk einzubinden und sollte nur in
dieser Weise verwendet werden. Typische Anwendungen sind Positionieraufgaben und
Langenmessung z. B. bei Kranen, Baumaschinen, Aufziigen und Verpackungsmaschinen.

Lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch. Machen Sie sich mit dem Gerét vertraut, bevor
Sie das Gerat montieren, installieren und in Betrieb nehmen.

Betreiben Sie das Geréat ausschlieBlich wie in dieser Anleitung beschrieben, damit die sichere
Funktion des Gerats und der angeschlossenen Systeme gewahrleistet ist. Der Schutz von
Betriebspersonal und Anlage ist nur gegeben, wenn das Gerat entsprechend seiner
bestimmungsgemaBen Verwendung eingesetzt wird.

Allgemeine Sicherheitshinweise

Die Verantwortung hinsichtlich Planung, Montage, Inbetriebnahme, Betrieb, Instandhaltung
und Demontage liegt beim Anlagenbetreiber.

Installation und Inbetriebnahme aller Gerate dirfen nur von Fachpersonal durchgefiihrt
werden.

Eigene Eingriffe und Veranderungen sind gefahrlich und es erlischt jegliche Garantie und
Herstellerverantwortung. Falls schwerwiegende Stérungen an dem Geréat auftreten, setzen Sie
das Gerat auBBer Betrieb. Schitzen Sie das Gerat gegen versehentliche Inbetriebnahme.
Schicken Sie das Gerat zur Reparatur an Pepperl+Fuchs.

Hinweis!
Entsorgung

Elektronikschrott ist Sondermdill. Beachten Sie zu dessen Entsorgung die einschléagigen
Gesetze im jeweiligen Land sowie die 6rtlichen Vorschriften.
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Einleitung

Anwendung dieses Handbuchs

Dieses Handbuch beschreibt fiir Pepperl + Fuchs-Absolutwert-Drehgeber mit EtherCAT-
Schnittstelle wie die Einbindung in ein EtherCAT-Netzwerk erfolgt.

Das Handbuch ist gultig fir die Absolutwert-Drehgeber-Typen:

ES*58-...EC...
EV~*58-...EC...
ENASSIL-...B21...

Die Beschreibungen zu den nachfolgenden Themengebieten stellen alle wichtigen Aspekte fiir
eine einfache EtherCAT-Einbindung dar:

Einbindung in die EtherCAT-Anschaltung
Konfiguration mit TwinCAT
Aktivierung der EtherCAT-Kommunikation

Hinweis!

Weitergehende Informationen zu technischen Daten, mechanischen Daten,
Anschlussbelegungen und verfligbaren Anschlussleitungen der betroffenen Absolutwert-
Drehgeber-Typen "ES*58-...EC...", "EV*58-...EC..." und "ENA58IL-...EtherCAT" (B21) finden
Sie im entsprechenden Datenblatt.

Absolutwert-Drehgeber

Absolutwert-Drehgeber geben zu jeder Wellenposition einen eindeutig kodierten Zahlenwert
aus. Je nach Bauart erfolgt die Messwerterfassung Uber die optische Abtastung einer
transparenten Code-Scheibe (ES*58...EC..., EV*58-....EC...) oder iber ein magnetisches
Abtastprinzip (ENAS5SIL...).

Die maximale Auflésung pro Umdrehung betréagt 65536 Schritte (16 Bits). Die Multiturn-Version
kann bis zu 16384 Umdrehungen (14 Bits) erkennen. Somit ist die gréBtmégliche Auflésung 30
Bit.

Kommunikation tber EtherCAT
Allgemeines zur Kommunikation tber EtherCAT

EtherCAT® (Ethernet for Control Automation Technology) ist ein genormter, offener Feldbus,
der den Datenaustausch zwischen speicherprogrammierbaren Steuerungen, PCs, Bedien-
und Beobachtungsgeraten sowie Sensoren und Aktoren ermdéglicht.

EtherCAT ist sowohl flr zentrale wie dezentrale Systemarchitektur geeignet. Es unterstitzt
Master/Slave-, Master/Master- und Slave/Slave-Kommunikation sowie die Einbindung
unterlagerter Feldbusse. Mit dem "EtherCAT Automation Protocol" deckt es auch die
Fabrikebene ab und nutzt hierzu die vorhandene Infrastruktur.

EtherCAT ist eine optimierte Industrial-Ethernet-Technologie und nutzt Standard-Telegramme
und physikalische Schichten aus dem Ethernet-Standard IEE802.3. Dabei verarbeitet
EtherCAT die Telegramme in einer optimierten Weise, was zu einer schnelleren
Kommunikation unter den Busteilnehmern und mit dem Master flihrt. Somit erméglicht
EtherCAT schnellere Reaktionszeiten gegenuiber Standard-Ethernet.

Zudem unterstitzt EtherCAT die Internet-Technologien. Das "Ethernet-over- EtherCAT-
Protokoll" transportiert FTP, HTTP, TCP/IP und Co., ohne dabei die Echtzeitfahigkeit des
Systems zu geféhrden.

F3PEPPERL+FUCHS
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Hinweis!

Die EtherCAT Technology Group (ETG) veréffentlicht verschiedene Informationsbroschiiren
und einen EtherCAT-Produktkatalog (http://www.ethercat.org).

Einfachheit in der Handhabung

Verglichen mit klassischen Feldbussystemen ist EtherCAT einfach in der Handhabung. Die
Adresszuweisung erfolgt automatisch. Ein Netzwerk-Tuning ist nicht erforderlich. Eine
eingebaute Diagnose mit Fehlerlokalisierung macht das Aufsplren von Fehlern sehr einfach.
Ebenso ist keine Switch-Konfiguration oder ein komplexes Verarbeiten von MAC- oder IP-
Adressen erforderlich wie bei Industrial -Ethernet.

Funktionsprinzip und Performance

EtherCATs Grundfunktionsprinzip liegt in der Art wie die Teilnehmer (Knoten) die Telegramme
verarbeiten. Das vom EtherCAT-Master ausgesandte Telegramm durchlauft jeden Teilnehmer.
In der Regel reicht ein Telegramm aus, um allen Teilnehmern die Ausgangsinformationen des
Masters (z. b. SPS) zu Gbermitteln und mit dem gleichen Telegramm die
Eingangsinformationen aller Teilnehmer fur den Master einzulesen. Jeder Knoten liest die fur
ihn bestimmten Daten aus dem Telegramm aus und schreibt seine Daten hinzu. Dies geschieht
quasi "on the fly", sodass ein Telegramm quasi nur durch die Hardware-Durchlaufzeiten eines
Teilnehmers verzogert wird. Dieser einzigartige Weg die Telegramme zu verarbeiten, macht
EtherCAT zur schnellsten Industrial-Ethernet Technologie. Keine andere Technologie kann die
Bandbreitennutzung oder die entsprechende Leistungsféhigkeit von EtherCAT Ubertreffen. Auf
Netzwerk-Switches und Hubs kann verzichtet werden.

Topologie

Ein EtherCAT-Netzwerk kann bis zu 65535 Teilnehmer unterstiitzen ohne Restriktionen in der
Netzwerktopologie. Linie-, Bus-, Baum- oder Stern-Topologie sowie Kombinationen davon sind
gleichermaBen mdglich. Ein zuséatzlicher Ethernet-Port im Master und ein zusétzliches Kabel
vom letzten Teilnehmer zu diesem Port erweitern die Linien zu einer Ringtopologie.
Kabelredundanz wird bei EtherCAT Uber einfache MaBBnahmen ermdglicht. Eine Software-
Erweiterung im Master Stack dient zur Erkennung des Redundanzfalls.

Einfachheit in der Handhabung

Verglichen mit klassischen Feldbussystem ist EtherCAT einfach in der Handhabung. Die
Adresszuweisung erfolgt automatisch. Ein Netzwerk-Tuning ist nicht erforderlich. Eine
eingebaute Diagnose mit Fehlerlokalisierung macht das Aufsplren von Fehlern sehr einfach.
Ebenso ist keine Switch-Konfiguration oder ein komplexes Verarbeiten von MAC- oder IP-
Adressen erforderlich wie bei Industrial -Ethernet.

Verkabelung und flexibles Zu-/Abschalten von Teilnehmern

Durch die schnelle Ethernet-Physik kann der Abstand zwischen 2 Teilnehmern bei Nutzung
von Industrial-Ethernet-Kabel bis zu 100 m betragen. GréBere Absténde sind bei Verwendung
von Lichtwellenleitern méglich.

Modulare Maschinen oder Werkzeugwechsler bendétigen beispielsweise die Mdglichkeit des
Zu- und Abschaltens von einzelnen Teilnehmern oder Netzwerksegmenten im laufenden
Betrieb. EtherCAT hat hierzu zusatzliche Funktionen, die weitere Topologie-Flexibilitat eréffnen
wie der Austausch (Hot Swap) oder der Anschluss (Hot Connect) von Teilnehmern im
laufenden Betrieb.

Absolutwert-Drehgeber und EtherCAT

Das Anwendungsschicht-Kommunikationsprotokoll von EtherCAT basiert auf dem CANOpen-
Kommunikationsprofil nach CiA DS-301 und wird als "CANOpen over EtherCAT" oder kurz
"CoE" bezeichnet. Dieses Protokoll ermdglicht die Nutzung des Gerateprofils DS 406 fiir
Absolutwert-Drehgeber.
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4.3.2
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Projektierung mittels Geratebeschreibung

Die Projektierung des Absolutwert-Drehgebers kénnen Sie mit dem TwinCAT EtherCAT
Master/Systemmanager durchfiihren. Die Eigenschaften des Absolutwert-Drehgebers sind in
einer Geratebeschreibungsdatei, der ESI-Datei (EtherCAT Slave Information), auf XML-Basis
beschrieben. Sie missen die passende ESI-Datei in das Projektierungstool einbinden.

ESI-Datei herunterladen
Sie finden die passende ESI-Datei auf der Produktdetailseite des Gerats im Bereich Software.

Um auf die Produktdetailseite des Gerats zu gelangen, rufen Sie http://www.pepperl-fuchs.com
auf und geben Sie z. B. die Produktbezeichnung oder Artikelnummer in die Suchfunktion ein.

2018-05
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Absolutwert-Drehgeber
Installation

Installation

Elektrischer Anschluss

Der Absolutwert-Drehgeber wird Uber die Steckverbinder "Power" sowie "ECAT in" und "ECAT
out" fur die EtherCAT-Anbindung in der Feldumgebung angeschlossen.

Stecker- und Pin

belegung

Power
Geratestecker M12 x 1, 4-polig, A-

ECAT in, ECAT out
Geratebuchse M12 x 1, 4-polig, D-

Anschluss kodiert kodiert
1 Betriebsspannung +U g Tx +

2 - Rx +

3 ov Tx-

4 - Rx -

I3 PEPPERL+FUCHS
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5.2 LED-Anzeigen

Der Absolutwert-Drehgeber verfugt Uber 4 LED-Leuchtmelder zur Anzeige von Betriebsstatus
und Diagnose-Informationen im Fehlerfall.

Die LEDs zeigen abhangig von ihrer Funktion folgendes Leuchtverhalten:
an
aus

blinken

Abbildung 5.1 LED-Anzeige am Beispiel ENA58IL-R***-EtherCAT

Port-LEDs
LED Farbe Status Beschreibung
L/A Grun Ein Link aktiv far HUB Port 1
(Link/Act IN) Biinkt Aktivitat far HUB Port 1
L/A Grun Ein Link aktiv fir HUB Port 2
%ﬂ‘%”“’t Biinkt Aktivitat far HUB Port 2
EtherCAT-LEDs
LED Farbe Status Beschreibung
Error rot Aus Kein Fehler
Blinkt Ungultige Konfiguration
Einzelblitz Lokaler Fehler
Doppelblitz | Watchdog Prozessdaten Timeout/ Watchdog
EtherCAT Timeout
Flackert Bootfehler
Ein Anwendungsfehler
Run grin Aus Initialisierung
Blinkt Pre-Operational
Einzelblitz Safe-Operational
Flackert Initialisierung oder Bootstrap
Ein Operational

2 FPEPPERL+FUCHS
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. Absolutwert-Drehgeber

Installation

3 Hinweise fur die mechanische und elektrische Installation

ol

Hinweis!

Weitere installationsrelevante Informationen zu technischen Daten, mechanischen Daten und
verfiigbaren Anschlussleitungen der betroffenen Absolutwert-Drehgebertypen "ES*58-
...EC...", "und "EV*58-...EC..." sowie "ENA58IL-...B21..." (EtherCAT) finden Sie im

entsprechenden Datenblatt.

e

Beachten Sie unbedingt die nachfolgenden Hinweise flr einen sicheren Betrieb des
Absolutwert-Drehgebers:

2018-05
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Absolutwert-Drehgeber
Installation

Lassen Sie den Drehgeber weder fallen noch setzen Sie ihn Erschitterungen aus. Der Drehgeber
ist ein Prazisionsinstrument.

Die Drehgeber von Pepperl + Fuchs sind robust, jedoch sollten sie in Umgebungsbedingungen
durch entsprechende SchutzmaBnahmen gegen Beschadigungen geschutzt werden.
Insbesondere sollten sie nicht so eingebaut werden, dass sie als Griff oder Steighilfe missbraucht
werden kdnnten.

Flhren Sie keine Manipulationen an der Welle oder dem Gehause des Drehgebers durch.

Hinweis!

Die Welle des Drehgebers muss Uber eine geeignete Kupplung mit der Welle des zu
messenden Teils verbunden werden. Die Kupplung ist erforderlich, um die Welle des
Drehgebers vor zu starker Krafteinwirkung zu schitzen und Fluchtungsfehler auszugleichen
und Schwingungen zu dampfen. Geeignete Kupplungen sind als Zubehér bei Pepperl + Fuchs
erhéltlich.

2018-05
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Datenmodell der Geratekonfiguration

6.1 Kommunikationsobjekte nach Kommunikationsprofil DS-301
Das Anwendungsschicht-Kommunikationsprotokoll von EtherCAT basiert auf dem CANOpen-
Kommunikationsprofil nach CiA DS-301 und wird als "CANOpen over EtherCAT" oder kurz
"CoE" bezeichnet.
Dieses Kommunikationsprotokoll spezifiziert das Objektverzeichnis sowie die
Kommunikationsobjekte fir den Austausch von Prozessdaten und azyklischen Meldungen. Die
nachfolgend beschriebenen Kommunikationsobjekte werden vom Drehgeber unterstitzt.
Objekt Bezeichnung Datentyp Zugriff
1000h Device type Unsigned 32 r
1001h Error register Unsigned 8 r
1008h Manufacturer device | String r
name
1009h Hardware version String r
100Ah Software version String r
1010h Store application Unsigned 32 r/w
parameter
1011h Restore application Unsigned 32 r/w
parameter
1018h Identity Object Record r
6.1.1 Objekt 1000h: Device type
Dieses Objekt gibt an um welchen Geratetyp es sich handelt. Beim Absolutwert-Drehgeber
sind die Varianten Singleturn-Absolutwert-Drehgeber oder Multiturn-Absolutwert-Drehgeber
moglich.
Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Geratetyp Unsigned 32 Bei r
Singleturn:
0001 0196h
Bei Multiturn:
0002 0196h
6.1.2 Objekt 1001h: Error register

I PEPPERL+FUCHS

Dieses Objekt gibt an um welchen Geratetyp es sich handelt. Beim Absolutwert-Drehgeber
sind die Varianten Singleturn-Absolutwert-Drehgeber oder Multiturn-Absolutwert-Drehgeber
moglich.

Subindex
Oh Fehlerregister

Datentyp Standardwert Zugriff
Unsigned 8 Oh r

Beschreibung

15




6.1.3

6.1.4

6.1.5

6.1.6

6.1.7

16

Objekt 1008h: Manufacturer device name

Dieses Objekt gibt den herstellerspezifischen Geratenamen fir den EtherCAT-Absolutwert-
Drehgeber an.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Hersteller String P +F EtherCAT |r
Geratename

Objekt 1009h: Hardware version

Dieses Objekt gibt den Stand der Hardwareversion des Absolutwert-Drehgebers an.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Hardwareversion | String x.y (abhangigvon| r
aktueller Version)

Objekt 100Ah: Software version

Dieses Obijekt gibt den Stand der Softwareversion des Absolutwert-Drehgebers an.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh String x.y (@bhangigvon| r
Softwareversion aktueller Version)

Objekt 1010h: Store application parameters

Dieses Objekt veranlasst die Speicherung aller Parameter im nichtfliichtigen Speicher.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Alle Parameter Unsigned 32 65766173h riw
speichern

Objekt 1011h: Restore application parameters

Dieses Objekt veranlasst, dass die Parameter 6000 ... 6003 durch die werksseitigen
Standardwerte Uberschrieben werden und im nichtfllichtigen Speicher gespeichert werden.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh 6000 ... 6003 Unsigned 32 64616F6Ch r/w
durch werkseitige
Standardwerte
Uberschreiben

F3PEPPERL+FUCHS
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6.2 Kommunikationsobjekte nach Gerateprofil DS-406
Mit dem Protokoll "CANOpen over EtherCAT (CoE)" ermdglicht EtherCAT die Nutzung der
gesamten CANOpen-Profilfamilie. Bei CANOpen werden die Eigenschaften von Geraten in
sogenannten Gerateprofilen beschrieben. Die unterstitzten Parameter nach Gerateprofil DS
406 fur Drehgeber werden nachfolgend beschrieben.
Objekt Bezeichnung Datentyp Zugriff
6000h Operating Parameters| Unsigned 16 r/w
6001h Measuring units per | Unsigned 32 r/w
revolution
6002h Total measuring range| Unsigned 32 r/w
in measuring units
6003h Preset value Unsigned 32 r/w
6004h Position value Unsigned 32 r/w
6500h Operating status Unsigned 16 r
6501h Singleturn resolution | Unsigned 32 r
6502h Number of Unsigned 32 r
distinguishable
revolutions
6507h Profile and software | Unsigned 32 r
version
6509h Offset value Unsigned 32 r
6.2.1 Objekt 6000h: Operating parameters

Dieses Objekt zeigt die Funktionen flr die Codefolge, die Inbetriebnahme der
Diagnosesteuerung und die Steuerung der Skalierungsfunktion an.

I PEPPERL+FUCHS

[0

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Betriebspara- Unsigned 16 4h r/w
meter
Codefolge

Die Codefolge legt fest, ob steigende oder fallende Positionswerte ausgegeben werden, wenn
sich die Geberwelle aus Sicht der Welle im Uhrzeigersinn oder gegen den Uhrzeigersinn dreht.

Steuerung der Skalierungsfunktion

Mit der Skalierungsfunktion wird der Encoder-Nummernwert in Software konvertiert, um die
physikalische Auflésung des Encoders zu verandern. Die MaBBeinheiten pro Umdrehung
(Objekt 6001h) und der Gesamtmessbereich in MafBeinheiten (Objekt 6002h) sind die
Skalierungsparameter. Das Bit der Skalierungsfunktion wird in den Betriebsparametern
gesetzt. Wird das Bit der Skalierungsfunktion auf Null gesetzt, ist die Skalierungsfunktion
deaktiviert.

Hinweis!

Um alle Parameter im nichtfliichtigen Speicher zu speichern, missen Sie Objekt 1010h an den
Absolutwert-Drehgeber senden. Siehe Kap. "Kommunikationsobjekte nach
Kommunikationsprofil DS-301" , Objekt 1010h: Store application parameters.

17
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6.2.3
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[0

Bitstruktur der Betriebsparameter

Bit (15 |14 |13 (12 |11 (10 |9 |8 |7 |6 |5 |4 (3 |2 1 0

UsefMS|IMS|MS|MS|R |R |[R |[R |R |R |R |R |MD|SFC|ICD |CS

MS Herstellerspezifische Funktion (nicht verfliigbar)

R Reserviert fir zukunftige Anwendungen

MD Messrichtung (nicht verfigbar)

SFC Skalierungsfunktion (0 = aktivieren, 1 = deaktivieren)

CD Inbetriebnahme der Diagnosesteuerung (nicht verfiigbar)

CS Codefolge (0 =im Uhrzeigersinn, 1 = gegen den Uhrzeigersinn)
Objekt 6001h: Measuring units per revolution

Dieses Objekt zeigt die Anzahl der gewlinschten Messschritte pro Umdrehung an. Der Wert,
der in Objekt 6001h geschrieben wird, muss kleiner sein, als der in Objekt 6501h definiert ist.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Messschritte pro | Unsigned 32 siehe r/w
Umdrehung Typenschild
Hinweis!

Die ESI-Datei enthalt fir das Objekt als Standardwert 2000h. Diesen Wert miissen Sie tUber
das Projekttool auf den spezifischen Drehgeberwert anpassen. Entnehmen Sie den richtigen
Wert fur den Absolutwert-Drehgeber vom Typenschild des Drehgebers in Verbindung mit dem
Typenschlissel im Datenblatt.

Verwenden Sie Objekt 1010h, um die Parameter im nichtflichtigen Speicher abzuspeichern.

Objekt 6002h: Total measuring range in measuring units

Dieses Objekt gibt die Anzahl der unterscheidbaren Messschritte iber den gesamten
Messbereich an.

Der Wert der in Objekt 6002h geschrieben wird, darf den Wert von Objekt 6501h multipliziert
mit dem Wert von Objekt 6502h nicht berschreiten.

Objekt 6002h <= Objekt 6501h * Objekt 6502h

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff

Oh Absolute Anzahl | Unsigned 32 siehe r/w
von Typenschild
Messschritten

F3PEPPERL+FUCHS
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Hinweis!

Die ESI-Datei enthalt fir das Objekt als Standardwert 1000h. Diesen Wert miissen Sie Uiber
das Projekttool auf den spezifischen Drehgeberwert anpassen.

Beachten Sie dazu die Angaben auf dem Typenschild des Drehgebers und den
Typenschliissel im entsprechenden Datenblatt. Verwenden Sie Objekt 1010h, um die
Parameter im nichtfliichtigen Speicher abzuspeichern.

Hinweis!
Wichtiger Anwendungshinweis

Das Ergebnis von "Gesamtauflésung" (als Dezimalzahl) geteilt durch "Messschritte pro
Umdrehung" muss ganzzahlig sein.

Ebenso muss die Gesamtauflésung in ein ganzzahliges Vielfaches von 4096 passen, fir einen
Drehgeber mit 12 Bit pro Umdrehung. Das bedeutet, dass z. B. 100 oder 325 Umdrehungen zu
Stérungen fihren kdnnen.

Deshalb muss die nachfolgende Gleichung beachtet werden:
(4096 x Messschritte pro Umdrehung) / Gesamtauflésung = ganzzahliger Wert

Objekt 6003h: Preset value

Dieses Objekt gibt den Presetwert fiir den Ausgabepositionswert an. Uber den Presetwert
kénnen Sie einer Drehgeberstellung einen gewiinschten Ausgabewert zuordnen.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Presetwert Unsigned 32 - r/w
Hinweis!

Nach Setzen des Presetwerts missen Sie diesen Uiber das Objekt 1010h noch im
nichtfliichtigen Speicher speichern, ansonsten ist er nach Ausschalten des Drehgebers nicht
mehr vorhanden.

Objekt 6004h: Position value

Dieses Objekt enthélt den Prozesswert des Absolutwert-Drehgebers.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff

Oh Prozesswert Unsigned 32 r-map

r-map (Read only MAPable): Parameter kann durch PDO abgefragt werden.
Objekt 6500h: Operating status

Dieses Objekt gibt Auskunft zum Betriebsstatus des Absolutwert-Drehgebers. Es enthalt
Informationen zu intern programmierten Parametern.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff

Oh Betriebsstatus Unsigned 16 4h r

19
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Objekt 6501h: Singleturn resolution

Dieses Objekt gibt die maximal mégliche Anzahl von Messschritten pro Umdrehung an. Der
Wert der in Objekt 6001h geschrieben wird, muss kleiner gleich sein als in Objekt 6501h
definiert ist.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Singleturn Unsigned 32 siehe r
Auflésung Typenschild

Objekt 6502h: Number of distinguishable revolutions

Dieses Objekt enthalt die maximal mdgliche Anzahl von Umdrehungen. Der Wert der in Objekt
6002h geschrieben wird, darf den Wert von Objekt 6501h multipliziert mit dem Wert von Objekt
6502h nicht Uberschreiten.

Objekt 6002h <= Objekt 6501h * Objekt 6502h

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff
Oh Anzahl Unsigned 32 siehe r
Umdrehungen Typenschild

Objekt 6507h: Profile and software version

Dieses Objekt enthélt Informationen zum implementierten Drehgeber-Gerateprofil und zur
Softwareversion.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff

Oh Gerateprofil- und | Unsigned 32 xxyy0302h r
Softwareversion

Der Wert ist aufgeteilt in einen Teil fir die Gerateprofilversion und einen Teil fir die
Softwareversion. Jeder dieser Bereiche teilt sich nochmal in eine héhere und niedrigere
Version auf.

MSB LSB
Software version xx.yy Gerateprofilversion 3.2

Niedrigerer Niedrigerer
Hoherer Versionsteil | Versionsteil Hoherer Versionsteil | Versionsteil
XX yy 03h 02h

Objekt 6509h: Offest value

Dieses Objekt enthalt den Offsetwert. Er wird berechnet aus der Differenz zwischen dem
physikalischen Wert und dem angezeigten Prozesswert. Die Berechnung ist beeinflusst durch
die Presetfunktion.

Subindex Beschreibung Datentyp Standardwert Zugriff

Oh Offset value Integer 32 - r

F3PEPPERL+FUCHS
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Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT
Einleitung

Auf den nachfolgenden Seiten ist die Konfiguration eines Pepperl + Fuchs-Absolutwert-
Drehgebers beispielhaft mithilfe der Projektierungs- und Entwicklungsumgebung "TwinCAT";
der Firma Beckhoff beschrieben. Dabei wird die Version "TwinCAT 3 XAE" (eXtended
Automation Engineering) verwendet.

Zur Erstellung der Konfiguration werden die Geratebeschreibungsdateien der verwendeten
Gerate bendtigt, die sogenannten ESI (EtherCAT Slave Information). Diese werden vom
jeweiligen Geréatehersteller in Form von XML-Dateien zur Verfligung gestellt.

Die ESI-Datei ihres Pepperl + Fuchs-Absolutwert-Drehgebers kénnen Sie von der
Produktdetailseite bei Pepperl + Fuchs herunterladen. Um auf die Produktdetailseite des
Geréts zu gelangen, rufen Sie http://www.pepperl-fuchs.com auf und geben Sie z. B. die
Produktbezeichnung oder Artikelnummer in die Suchfunktion ein. Sie finden die GSDML-Datei
im Bereich Software der Produktdetailseite.

Vor dem Start der Konfiguration ist sicherzustellen, dass sich die ESI-Datei des EtherCAT-
Absolutwert-Drehgebers "Pepperl+Fuchs_ECAT_V01-05.xml" im Installationsverzeichnis von
TwinCAT befindet.

Bei TwinCAT 3 ist die Standardvorgabe flr das Installationsverzeichnis:
C:A\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT
Konfiguration mit TwinCAT 3

Fur die Konfiguration des EtherCAT-Absolutwert-Drehgebers existieren zwei Méglichkeiten:

1. Offline-Konfiguration, wenn z.B. die Konfiguration im Vorfeld der Anlagenerstellung
z.B. auf einem Laptop als Programmiersystem erfolgen soll

2. Online-Konfigurationserstellung (iber Scan des bestehenden Netzwerks
(bevorzugt), wenn die Steuerung bereits an das EtherCAT-System angeschlossen ist und
alle Komponenten des EtherCAT-Netzwerks betriebsbereit sind.

Online-Konfigurationserstellung als Beispiel
Nachfolgend wird nur die Online-Konfiguration beschrieben.

Hierbei werden vom Master alle verfligbaren Slaves automatisch in das EtherCAT-Netzwerk
eingebunden.
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) Absolutwert-Drehgeber in TwinCAT 3 einbinden

Voraussetzung: Eine ESI-Datei des Absolutwert-Drehgebers ist in
C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT vorhanden.

1. Starten Sie TwinCAT XAE.

Dq TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEI ~ BEARBEITEN  ANSICHT  PROJEKT  ERSTELLEN  DEBUGGEN  TWINCAT  TWINSAFE
: -0 |B-B-2 - i - -~ | P Anfugen... ~
‘wBR2RNE@| @7 <kl e
Projektmappen-Explorer

@ o-a &=

Projektmappen-Explorer (Strg+0) durchsuchen

fa] Projektmappe "TwinCAT Projekt1” (1 Projekt)
4 gl TwinCAT Projektl

b @l SYSTEM
k=] MOTION
SPS
| SAFETY
Eg C++
4 [ E/A
*". Gerate = _
@ O Neues Element hinzufligen... Einfg
@ Zuordnungen X
0 Vorhandenes Element hinzuftugen... Umschalt+Alt+A
Export EAP Config File
* Scan
Einfligen Strg+V
Paste with Links

Abbildung 7.1

2. Wahlen Sie im Projektmappen-Explorer den innerhalb des Elementes "E/A" liegenden
Eintrag "Gerate" und aktivieren Sie mit der rechten Maustaste die Funktion "Scan".

2 FPEPPERL+FUCHS
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L Es kdnnen jedoch nicht alle Gerate automatisch gefunden werden, weshalb der
nachfolgende Hinweis erscheint:

D TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEl  BEARBEITEN ANSICHT PROJEKT ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT TWINSAFE PLC

: -0 B-Br& W | 09 @ | » Anfagen... - - E
‘B BERE @7, <okl :
Projektmappen-Explorer
@ o-8| &=
Projektmappen-Explorer (Strg+i) durchsuchen

| Projektmappe "TwinCAT Projektl” (1 Projekt)
4 gl TwWinCAT Projektl
b | SYSTEM
=] MOTION
{4 sps
| SAFETY
E C++
4 & E/A

@’ Zuordnungen HINWEIS: Es konnen nicht alle Geratetypen automatisch erkannt werden

OK I l Abbrechen J

Abbildung 7.2

3. Bestétigen Sie diesen Hinweis mit "OK", der Scan wird danach gestartet.

L Wenn der Scan-Agent einen Ethernet-Port mit installiertem TwinCAT-Realtime-Treiber
erkennt, wird dieser als Gerat angezeigt. In diesem Beispiel als "Gerat 2 (EtherCAT)".

D TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEI  BEARBEITEN  ANSICHT PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT TWINSAFE PLC EXTRAS SCOPE FE!
20 - |fﬂ'n"' wl | = -| P Anfigen... ~ - |Kse-“m
‘w B ARG @]k -J<d al ||
Projektmappen-Explorer

@ o-& &=

Projektmappen-Explorer (Strg+U) durchsuchen

R3] Projektmappe "TwinCAT Projekt1” (1 Projekt)
4 gl TwinCAT Projektl
b (@ SYSTEM
= MoTION
SPS

1| SAFETY
[g Cit []Gerdt 2 (EtherCAT)  [Local Area Connection (TwinCAT-Intel PCI Ethernet A] oK.

-1 ]
4 " Gerite
b == Gerdt2 (EtherCAT)

@', Zuordnungen Alles wihlen

Nichts wahlen

Abbildung 7.3

4. Bestatigen Sie den Dialog mit "OK".
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

L Das EtherCAT-Geréat angelegt und ein Scan nach weiteren Teilnehmern/Slaves
sogenannten Boxen wird vorgeschlagen.

M TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio

DATEI  BEARBEITEN  ANSICHT  PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN  TWINC/
io-o|B-D-L WX TA|9-C | P anfgen. - |
w B BA2ZRE @[ wa> -Jc i
Projektmappen-Explorer

cCoR o-8 &=

Projektmappen-Explorer (Strg+0) durchsuchen

%] Projektmappe “TwinCAT Projekt1” (1 Projekt)
4 gl TWinCAT Projektl
b @l SYSTEM
k= MOTION

SPS

| SAFETY
ﬁ C++

". Gerite

P == Geréat 2 (EtherCAT) @ Nach neuen Boxen suchen
@ Zuordnungen

Abbildung 7.4

5. Bestatigen Sie diese Meldung mit "Ja“ um den EtherCAT-Absolutwert-Drehgeber und
gegebenenfalls weitere angeschlossene Gerate zu ermitteln.

2018-05
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DQ TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEI BEARBEITEN  ANSICHT PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN  TWINCAT  TWINS,

©-0|B-B-& W | il - ~| P Anfgen... ~
‘wH B2RNE @5, <Lkl '

Projektmappen-Explorer
o o8| s -
Projektmappen-Explorer (Strg+u) durchsuchen P~

a1 Projektmappe "TwinCAT Projektl” (1 Projekt)
4 o] TWinCAT Projektl
> @l SYSTEM
k= MOTION
SPS
4 SAFETY
E C++
4 @ E/A
4 " Gerate
4 [ Gerat 2 (EtherCAT)
*® Prozessabbild
*# Prozessabbild-Info
2 SyncUnits
Eingange
B Ausgange
& InfoData
b # Box1(P+F EtherCAT) |
@ Zuordnungen

QP Activiere Free Run
(?)

v v v

I PEPPERL+FUCHS

Abbildung 7.5

L9 Der gefundene EtherCAT-Absolutwert-Drehgeber wird nun in der Projektmappe als
Eintrag "Box 1 (P+F EtherCAT)" angezeigt. Gleichzeitig erscheint die Meldung "Aktiviere
Free Run*.

. Bestatigen Sie den Dialog mit "Ja", um das Manipulieren von Ein- und Ausgangswerten

wéahrend der Konfiguration zu erlauben.

. Klicken Sie dann mit der linken Maustaste auf den Eintrag "Box 1 (P+F EtherCAT)".
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

“ TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEl BEARBEITEN  ANSICHT PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN  TWINCAT TWINSAFE PLC EXTRAS  SCOPE
gc'olm'h'mﬂflx@ﬂlo'("I’-Anfﬂg_en...'l -l[ReIease v|@
B A2 e85 -k Jiar =dle-te
Projektmappen-Explorer aat Bl TwinCAT Projektl + X
co@ o-@ &= Allgemein |EtherCAT [ DC | Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Online
.ijekima!npen-ExplorEr.FSirg-rU) du.rc.?.lsuc.hz.aﬁ. P 2 il le] (P-F EhercAT) J
F_I_Prcuek?mappe T_wmc.u Projekt1” (1 Projekt) ek G =
4 ol TwinCAT Projekt1  — -
4 ‘ SYSTEM Typ: Absoluter Drehgeber V01.05
Q HoTon Kommentar:
[ sps
|| sAFETY
C++
4 [Femn
4 “% Gerste
4 B Gerat 2 (EtherCAT) [[JDeakivier Sy,
=% prozessabbild
%% Prozessabbild-Info
2 SyncUnits
' Eingénge
W Ausginge
L InfoData : Name Online Typ Gré.. >Adr. Ein/..
¥ Box 1 (P+F EtherCAT) # Position Value 11452 UDINT 40 390 Eing..
b ¥iEncoder # WeState 0 BIT 01 15221 Eing..
b B WcState - :
b W InfoData 7 InputToggle 0 BIT 01 15241 Eing...
o # State 8 UINT 20 15480 Eing...
e 9 # AdsAddr 192.168.19.48... AMSAD.. 80 15500 Eing..

Abbildung 7.6

L Das Men( "TwinCAT Projekt 1" wird angezeigt.

8. Geben Sie einen Namen fur lhren Absolutwert-Drehgeber in diesem Projekt ein. Als
Beispiel ist hier "Box 1 (P+F EtherCAT)" eingetragen.

9. Wechseln Sie zur Registerkarte "CoE- Online".
L Damit rufen Sie die Parameterverwaltung fiir die EtherCAT-Geréate auf.

2018-05
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

Parameter konfigurieren

Das CoE-Interface ist die Parameterverwaltung fir EtherCAT-Gerate. Im jetzt gedffneten
Fenster werden die CoE-Parameter (CoE Objektverzeichnis) des EtherCAT-Absolutwert-
Drehgebers angezeigt.

Beispielhaft wird die Anderung des Parameters "Position Value", Index 6004, beschrieben. Sie
kénnen weitere Parameter auf die gleiche Weise &ndern. Um die Anderungen dauerhaft im
Absolutwert-Drehgeber zu speichern, missen Sie am Ende der Parametrierung das Objekt
1010 "Store Application Parameter" doppelklicken.

Beispiel: Presetwert in Objekt 6003h setzen
Der Positionswert (Position Value) ist vor Setzen des Presetwerts 0x00002CBC (11452).

Doppelklicken Sie den Parameter "6003 Preset Value".

2018-05

w TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEI  BEARBEITEN  ANSICHT PROJEKT ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT TWINSAFE PLC EXTRAS SCOPE  FENST
io-o|B-a-LARP|XPH|2-C -] P angen. - - |Release || TwinCAT RT
‘w HE A2 C ® 5[k - Iy = dl6 6 =0
Projektmappen-Explorer ARl TwinCAT Projektl + X
co@ | o-8| s = [Aligemein | EmercAT [Dc [P | Startup | GoE -Online [ online
Projekt -Expl Strg+) durchsuch ¥ -
rojeKimappen-expi orer { rg+ii) durchsuchen P AuloUpdata Singbe Update Showomnan
2] Projektmappe “TwinCAT Projektl” (1 Projekt) e
4 gl TWinCAT Projektl 2 =
> (@ SYSTEM [ Addtostatup. |  [OnlineData ] Module OD (AcE Port): 0
2] MOTION
= <ps Index Name Flags Wert
B carciv 1000 Device type RO 0x00020196 (131476)
mi 1001 Ermor Register RO 000 (0)
H C++ 1008 Device name RO P+F EtherCAT
4 [GEm 1009 Hardware version RO 10
4 " Gerdte 100A  Software version RO 50
4 =¥ Gerat 2 (EtherCAT) 1010 Store Application Parameter RW 65766173 (1702257011)
:l Prozessabbild lgl:m Eestole Application Parameter g\g queasrsc (1684107116)
+@ L + 1018 entity >4<
> Fropessanbiia:-Inlg + 1A000  Encoder Ouput RO >1¢
b g S?mcUnlts + 1C000  Sync managertype RO >4
b Eingénge + 1C130  TxPDO assign RO 52
b B Ausgange + 1C320  SM output parameter RO >32<
b B InfoData + 10330 SMinput parameter RO >32<
I 4 ® Box1 (P+F EtherCAT) 6000 Operating Parameters RW (0004 (4)
B i ' 6001 MeasuringUnits perR RW  0x00002000(8192)
= 6002 Total Measuring Range RW 002000000 (33554432)
A 6003 PresetValue RW__ 0x00000000 (0)
. > @ InfoData [[6004Position value RO 0x00002CEC (11452) |
@/ Zuordnungen 500 Operating Status RO 0004 (4)
6501 SingleTum Resolution RO (00002000 (8192)
6502 MultiTurn Resolution RO 000001000 (4096)
6503 Alarms RO 00000 (0)
6504 Supported Alarms RO 0x1000 (4096)
6505 Warnings RO 0x0000 (0)
Abbildung 7.7

I3 PEPPERL+FUCHS

27




Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

L Der Eingabe-Dialog fiir das Setzen des Presetwerts wird angezeigt.

w TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEl BEARBEITEN  ANSICHT PROJEKT ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT TWINSAFE PLC EXTRAS SCOPE
:‘ZG'OIm'rﬂ‘muwlcx;IﬁlcﬁP?'Q"|PAnfﬂgen...'| - | |Release '”Twin(
S - Qi - RGOS | PIEre |8 ““'3]9 l43|§-('.('.'ri_
Projektmappen-Explorer - Ll TwinCAT Projektl + X
oo Gﬁ| - ﬂ| 'l | Aligemein | EtnerCAT [ DC | Prozessdaten | Starup | CoE - Online | Online|
Projekt -Expl trg+(i) durchsuch - -
rojektmappen-Explorer (Strg+ i) durchsuchen »r [ Undaalicn ] [ Auto Update Single Update [7] Show
7] Projektmappe "TwinCAT Projekt1” (1 Projekt) —
4l TwinCAT Projektl - e
b @l SYSTEM [ AddooStamup. |  OnlineData Module OD (Ao Port
{1 MoTION
u <ps Index Name Flags Wert
w SAFETY 1000 Device type RO 000020196 (131478)
1001 Ermor Reqgister RO 000 (0)
Cr+ - o
4 [@FEn Set Value Dialog - -
4 ‘% Gerdte
4 = Gerst 2 (EtherCAT) Dec L5 |
] %
*% Prozessabbild | Hex 0x00001388 Abbruch |
2% prozessabbild-Info I
b 2 SyncUnits f Float 7.0064923e-042
b [ Eingdnge I |
L
) oo [0
nrobata T
4 ® Box1(P+F EtherCAT) Binér. 88130000 4
b Encoder @1 Ot O @1 O @7
> WcState
@ InfoData
BF Fimcdmiimman o — i — oA o i
Abbildung 7.8

2. Geben Sie den Wert "5000" ein und bestatigen Sie mit "OK".
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

L Der Presetwert "5000" wird an den Absolutwert-Drehgeber Ubertragen und als neuer
Positionswert Gbernommen.

D¢ TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
DATEI BEARBEITEN  ANSICHT PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN  TWINCAT  TWINSAFE PLC EXTRAS  SCOPE Fl

i0-0B-T-ARP| X FA[? T | P anmgen. - < [Release  +||Twinca

i B A2 G @ okl | si '“.’]’ g6 g ar=
Projektmappen-Explorer M e Sl TwinCAT Projektl + X
co@ o-@ &= | Aligemein | EtherCAT [ DC | Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Online
Projektmappen-Explorer (Strg+() durchsuchen P~ 2
m" PECTEvplover o Update Liste JAuto Update  [¥]Single Update [ Show Off
Projektmappe "TwinCAT Projektl” (1 Projekt)
Erweitert...
4 ol TwinCAT Projektl
> @ sisTew onine Dot Medkie 0D o Pory
=] moTioN
n s Index Name Flags Wert
| SAFETY 1000 Device type RO 0x00020196 (131478)
1001 Emor Register RO 000 (0)
ﬂ Ces 1008 Device name RO P+F EtherCAT
4 Fen 1009 Hardware version RO 10
4 '?,-_ Gerate 1004 Software version RO 50
4 = Gerit 2 (EtherCAT) 1010 Store Application Parameter ~ RW 0x65766173 (1702257011)
om Restore Application Parameter RW Ox64616F6C (1684107116,

*® prozessabbild

@ S + 10180  Identity RO >4¢<
as ProzeSS_abblld Info + 1A000  Encoder Output RO >le
b o S!_.vncUnlts + 1C00:0  Sync manager type RO »4<
b [0 Eingange + 1C130  TxPDO assign RO >2¢<
b B Ausgénge + 1C320  SMoulput parameter RO >32¢<
b @ InfoData + 1C330  SMinputparameter RO >32¢
4 ® Box1 (P+F EtherCAT) 6000 Operating Parameters RW 0x0004 (4)
b B Encoder 6001 Measuring Units per Revolution  RW 0x00002000 (3192)
6002 Total Measuring Range RW Ox02000000 (33554432)
b W Westate 6003 PresetValue RW 0x00001388 (5000)
b @ InfoData [[600s Position Value RO 000001338 (5000) |
2% Zuardnunaen FEnn VAT o CHAR B =T Trennna A
Abbildung 7.9
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

Hinweis!

Wenn der Preset-Wert oder andere Parameter dauerhaft ibernommen werden sollen, miissen
Sie den Parameter "Store Application Parameter” im Objekt 1010h noch setzen.

=10

3. Doppelklicken Sie auf das Objekt "1010 Store Application Parameter".

Q] TwinCAT Projekt1 - Microsoft Visual Studio 2SR,
DATEI  BEARBEITEN  ANSICHT  PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN  TWINCAT TWINSAFE PLC EXTRAS SCOPE  FEI
;EEO‘OI'B'rD'&Iﬂwlxﬂﬁ']|9'Q"lbhnfﬂgen..." v! Release v”TwinCAT
‘W EA2 . ®: [ J<i I3 = dle6ar=t
P ktmappen-Explorer x
cCo@o-a|s - [ Allgemein | EtherCAT [ DC | Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Online
Projektmappen-Explorer (Strg+() durchsuchen i T
P A G PN [ Usteslss ] Flawupsae  @sngeUpsoe Flsnononr
Projektmappe "Twil jektl” ji
E]‘ jektmappe “TwinCAT Projektl” (1 Projekt)
4 gl TwinCAT Projektl —
> @l svsTEM Online Data Module OD (Ao Port)
|2 moTION
u sps Index Name Flags Wert
) SAFETY 1000 Device type RO (00020196 (131478)
1001 Ermor Register RO 0x00 (0)
[l -+ 1008 Device name RO P+F EtherCAT
4 E E/A 1009 Hardware version RO 10
4 °E Gerate 100A Software version RO 50
4 =% Gerst 2 (EtherCAT) | 1010 Store Application Parameter RW DxﬁS?GB‘IB(‘I?ﬂZZS?OII)l
jg Prozessabbild :3:;.0 zes::;ehpplicaﬁonpalameter Eg 0:5464 16F6C (1684107116)
] o * : en 4e
g+ frozessabinid-lnfg + 1A000  Encoder Output RO >1¢
b S?rncl_.lmts # 1C000  Sync managertype RO >4<
b ' Eingénge # 1C130  TxPDO assign RO >1<
b W Ausgange # 1C320  SMoutput parameter RO >32<
b @ InfoData + 1C330 SM input parameter RO »32<
4 ® Box1 (P+F EtherCAT) 6000 Operating Parameters RW 0x0004 (4)
4 ) Encoder 6001 M ing Units per R: RwW (00002000 (3192)
. S 6002 Total Measuring Range RW 0x02000000 (33554432)
¥ rosanyale 6003 PresetValue RW (x00001388 (5000)
b Westate 6004 Position Value RO 0x00001388 (5000)
b @ InfoData 6500 Operating Status RO 0x0004 (4)

Abbildung 7.10

2018-05

%0 F3PEPPERL+FUCHS



Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

4. Das Objekt 1010h ist mit dem Wert "0x65766173" bereits vorbelegt, sodass Sie zur
Speicherung der Parameter nur mit "OK" bestatigen missen.

Dq TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

Hinweis!

Da in diesem Beispiel kein externer EtherCAT-Master vorhanden ist und der PC/Laptop als
EtherCAT-Master benutzt wird, wird eine zusatzliche Task benétigt.

=10

5. Wahlen Sie dazu im Projektmappen-Explorer im Element "SYSTEM" den Eintrag "Tasks".
aktivieren Sie mit der rechten Maustaste die Auswabhlliste und wahlen Sie "Neues Element
hinzuftgen...".

bd TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

6. Aktivieren Sie im Dialog den Typ "TwinCAT Task with Image" und bestétigen dies mit "OK".

B TwinCAT Projekt1 - Microsoft Visual Studio
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Abbildung 7.13

7. Aktivieren Sie nun fir die neu erstellte Task die Option "Auto-Start". Damit wird dieser Task
bei jedem Neustart von TwinCAT automatisch gestartet.

n TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

8. Wahlen Sie im Projektmappen-Explorer unter der neu erzeugten Task (hier Task 2) den
Eintrag "Eingénge" und Uber die rechte Maustaste "Neues Element hinzufligen...".

w TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
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Absolutwert-Drehgeber

Drehgeberkonfiguration mit TwinCAT

9. Wahlen Sie im Dialog fur die Eingédnge den Datentyp "DWORD" und bestétigen die
Auswahl mit "OK".

N TwinCAT Projekt] - Microsoft Visual Studio
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10.Klicken Sie nun im Projektmappen-Fenster auf die neu erzeugte Variable (hier Var 24).
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Dq TwinCAT Projektl - Microsoft Visual Studio
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Abbildung 7.17

11.Klicken Sie im TwinCAT-Projekt-Fenster auf "Verknlpft m.."

12.Wahlen Sie in dem daraufhin gedffneten Fenster "Variablenverkntpfung Var 24 (Eingang)“
den Eintrag fur "Position Value" (hier "Position Value > IB 39.0, UDINT [4.0]").

13.Bestatigen Sie die Eingabe mit "OK".

L Damit ist die Verkniipfung zwischen Positionswert und Variable erstellt.
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