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1. Einleitung

1.1. Produktzuordnung

Wellen-Drehgeber

Produkt

Produkt-Code

Product Name

EDS-Datei

GXP8W

0x14

GXP8

GXP8.eds

Motion Control
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2. Sicherheits- und Betriebshinweise

Zusatzliche Informationen

e Das Handbuch ist eine Erganzung zu bereits vorhandenen Dokumentationen (Kataloge, Produkt-
informationen und Montageanleitungen).

¢ Die Anleitung muss unbedingt vor Inbetriebnahme gelesen werden.

BestimmungsgemaRer Gebrauch

e Der Drehgeber ist ein Prazisionsmessgerat. Er dient ausschlieRlich zur Erfassung von Winkelpositionen
und Umdrehungen, der Aufbereitung und Bereitstellung der Messwerte als elektrische Ausgangssignale
fur das Folgegerat. Der Drehgeber darf ausschlief3lich zu diesem Zweck verwendet werden.

Inbetriebnahme
e Einbau und Montage des Drehgebers darf ausschlieRlich durch eine Elektrofachkraft erfolgen.
e Betriebsanleitung des Maschinenherstellers beachten.

Sicherheitshinweise

e Vor Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen tberprifen.

e Wenn Montage, elektrischer Anschluss oder sonstige Arbeiten am Drehgeber und an der Anlage nicht
fachgerecht ausgefiihrt werden, kann es zu Fehlfunktion oder Ausfall des Drehgebers fiihren.

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

e Drehgeber darf nicht auRerhalb der Grenzwerte betrieben werden (siehe weitere Dokumentationen).

Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise kann es zu Fehlfunktionen, Sach- und Personenschéden
kommen!

Transport und Lagerung
e Transport und Lagerung ausschlief3lich in Originalverpackung.
e Drehgeber nicht fallen lassen oder grofieren Erschiitterungen aussetzen.

Montage

Schlage oder Schocks auf Gehduse und Welle vermeiden.

Gehause nicht verspannen.

Keine starre Verbindung von Drehgeberwelle und Antriebswelle vornehmen.
Drehgeber nicht 6ffnen oder mechanisch verandern.

Welle, Kugellager, Glasscheibe oder elektronische Teile kbnnen beschédigt werden. Die sichere Funktion ist
dann nicht mehr gewéhrleistet.

Elektrische Inbetriebnahme

e Drehgeber elektrisch nicht verandern.

e Keine Verdrahtungsarbeiten unter Spannung vornehmen.

e Der elektrische Anschluss darf unter Spannung nicht aufgesteckt oder abgenommen werden.

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

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

e Drehgebergehause und die Anschlusskabel vollstandig schirmen.

e Drehgeber an Schutzerde (PE) anschlieRen. Geschirmte Kabel verwenden. Schirmgeflecht muss mit der
Kabelverschraubung oder Stecker verbunden sein. Anzustreben ist ein beidseitiger Anschluss an
Schutzerde (PE), Gehause Uber den mechanischen Anbau, Kabelschirm Uber die nachfolgenden
angeschlossenen Gerate. Bei Problemen mit Erdschleifen mindestens eine einseitige Erdung.

Bei Nichtbeachtung kann es zu Fehlfunktionen, Sach- und Personenschdden kommen!
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3. Betriebsarten des Drehgebers

3.1. Poll Mode
Im Poll Mode sendet der Drehgeber auf Anforderung eines anderen Teilnehmers. Die gesendeten Daten
kénnen wahlweise Positionsdaten oder zusatzlich zu den Positionsdaten noch ein Warnflag und ein Alarmflag

enthalten.

3.2. Change of state Mode (COS)
Der Drehgeber sendet ohne Aufforderung eines anderen Teilnehmers Positionsdaten, wenn sich der aktuelle
Prozess-Istwert um einen Betrag (einstellbar COS-Delta) geandert hat.

3.3. Cyclic Mode
Der Drehgeber sendet ohne Aufforderung eines anderen Teilnehmers Positionsdaten nach Ablauf eines

programmierbaren Zeitintervalls (einstellbar 1...65535 ms).

4. Betriebsparameter Drehgeber

Beschreibung der Betriebsparameter

Motion Control

Parameter

Beschreibung

dezimal

Wertebereich

hex

Bit

Defaultwert

(dezimal)

Drehrichtung

Verhalten des Ausgabecodes
in Abhangigkeit der
Drehrichtung der Welle mit
Blick auf den Flansch

CW = steigende Werte bei
Drehung im Uhrzeigersinn
CCW = steigende Werte bei
Drehung im Gegenuhr-
zeigersinn

CW=0
CCW =1

CW =0h
CCW =1h

CW=0

Auflésung

Anzahl der Schritte pro
Umdrehung; Eingabe in
ganzzahligen Schritten

1..8192

1..2000h

8192

Messbereich
(Gesamtauf-
I6sung) *

Gesamtauflésung = Anzahl
der Schritte pro Umdrehung x
Anzahl der Umdrehungen

1..536870912

1..20000000h

1..29

536870912

Presetwert

Dem aktuellen Positionswert
wird ein bestimmter
Ausgabewert zugeordnet

0.. eingestellte Gesamtauflésung -1

* Bei Singleturn-Drehgeber ist der Messbereich = Auflésung
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5. Objektmodell

Das Objektmodell beschreibt die benutzten Objektklassen des Drehgebers.

Motion Control

Der Drehgeber enthalt ein Predefined Master-Slave-Connection-Set. Er ist ein Group 2 only Server.
Die nachfolgende Tabelle zeigt die Objektklassen und die Anzahl der Instanzen, die in jeder Klasse verfligbar

sind.
Objektklasse Anzahl der Instanzen

01h: Identity 1

02h: Message Router 1

03h: DeviceNet 1

05h: Connection 1 Explizit, 2 E/A
04h: Assembly 2

OFh: Parameter 19

2Bh: Acknowledge Handler 1

2Fh: Encoder Position 1

Das Diagramm zeigt die Beziehungen zwischen den einzelnen Objektklassen

Encoder
Position
Object

Parameter Object Identity

Object

Message
Router
Assembly Object Object
Message DeviceNet
Object
Connection Object :
DevicelNet
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6. E/A Assembly-Instanzen

Motion Control

Der Drehgeber unterstiitzt 2 E/A Assembly-Instanzen. Die Instanz wird durch das Instanz-Attribut 14
(produced_connection_path) des Connection-Objekts bestimmt. Der programmierte Wert wird automatisch

im nichtflichtigen Speicher gespeichert (Dienst ,Save” hier nicht notwendig).
Defaultwert ist Instanz 1.

Der Drehgeber liefert folgende Daten. Es sind aus der Sicht des Masters Eingangsdaten.

Instanz Typ Name
1 Eingang Positionswert
2 Eingang Positionswert & Warn-Flag & Alarm-Flag

Format der E/A Assembly-Datenattribute
Die E/A Assembly-Datenattribute haben das folgende Format:

Instanz Byte Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
1 0 Positionswert LSB
1 Positionswert
2 Positionswert
3 Positionswert MSB
2 0 Positionswert LSB
1 Positionswert
2 Positionswert
3 Positionswert MSB
4 Reserviert Warn- | Alarm-
Flag Flag
Beispiele:
Pfad fir die Instanz 1 (in hex): ,20 04 24 01¢
Pfad fur die Instanz 2 (in hex): ,20 04 24 02°
Handbuch_GXP8W_DE.doc 7113 Baumer IVO GmbH & Co. KG
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7. Konfiguration des Drehgebers

Die drehgeberspezifischen Parameter kdnnen Uber das Parameter-Objekt OFh programmiert werden. Jede
Instanz des Objektes verweist zu einem bestimmten Attribut des Encoder Position Objektes
Veranderte Parameter werden erst durch den Dienst ,Save” im nichtfliichtigen Speicher gespeichert.

Instanzen des Parameter-Objektes

Motion Control

Die folgende Tabelle zeigt die Instanzen des Parameter-Objektes OFh, die der Drehgeber unterstitzt.

Instanzen-Nr. | Name Verweis auf Attribut-Nr. des
Encoder Position Objekts 2Fh
1 Drehrichtung 3
2 Interne Diagnosefunktion (nicht benutzt) 4
3 Skalierungsfunktion 5
4 Positionsformat 6
5 Schritte pro Umdrehung 7
6 Gesamtauflésung in Schritten 8
7 Messschritte (nicht benutzt) 9
8 Presetwert 10
9 Positionswert 12
10 Betriebszustand 80
11 Singleturnauflésung 81
12 Anzahl der Umdrehungen 82
13 Alarm-Flag 85
14 Alarmmeldungen 83
15 Unterstitzte Alarmmeldungen 84
16 Warn-Flag 88
17 Warnmeldungen 86
18 Unterstutzte Warnmeldungen 87
19 Profil- / Software — Version 89

Allgemeine Dienste

Das Parameter-Objekt unterstitzt folgende Dienste:

Code Dienst Beschreibung
OEh Get_Attribute_Single | Liefert den Inhalt eines ausgewahlten Attributs
10h Set_Attribute_Single Verandert den Wert eines ausgewahlten Attributs.
Der neue Wert wird noch nicht(!) im nichtflichtigen
Speicher gespeichert
05h Reset Zurlcksetzen alle Parameter auf die Defaultwerte
15h Restore Ladt alle Parameter aus dem nichtflichtigen
Speicher zuriick
16h Save Sichert alle Parameter im nichtfllichtigen Speicher,
so dass sie nach Netz aus/ein wieder giiltig sind
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8. Encoder Position-Objekt

Das Encoder Position-Objekt ist ein herstellerspezifisches Objekt. Der Klassencode ist 2Fh.

Instanzen-Attribute
Die Instanzen-Attribute sind wegen der unterschiedlichen Funktionalitat in zwei Gruppen geteilt.
Der erste Gruppe Attribut 1 bis 12 beinhaltet die Parameter zur Berechnung der Position.

Die zweite Gruppe Attribut 80 bis 95 beinhaltet die Diagnosefunktionen.

Veranderte Parameter werden erst durch den Dienst ,Save” im nichtfliichtigen Speicher gespeichert.

Tabelle: Parameter zur Berechnung der Position

Motion Control

Attribut-ID | Zugriff Name Datentyp | Beschreibung Werte
1 lesen Anzahl der Attribute | USINT Anzahl der unterstitzten Attribute
2 lesen Attribute Array of Liste der unterstutzten Attribute
USINT
3 lesen/ Drehrichtung BOOL Einstellung der Drehrichtung 0=CW
schreiben 1=CCW
4 lesen Interne BOOL Nicht benutzt 0=OFF
Diagnosefunktion
5 lesen Skalierungsfunktion | BOOL Aktivierung der 1=0ON
Skalierungsfunktion
6 lesen Positionsformat USINT Format des Positionswertes 0 = Steps
7 lesen/ Schritte pro UDINT Anzahl der gewlnschten Schritte | Siehe
schreiben | Umdrehung pro Umdrehung Betriebs-
parameter
8 lesen/ Gesamtauflésung UDINT Anzahl der gewlinschten Schritte | Siehe
schreiben Uber den Messbereich Betriebs-
parameter
9 lesen Reserviert UDINT reserviert =0
10 lesen/ Presetwert UDINT Positionswert wird auf den Siehe
schreiben Presetwert gesetzt Betriebs-
parameter
11 lesen/ COS-Delta DINT minimaler Anderungswert der 1 bis
schreiben Position im COS-Modus Gesamt-
auflésung
12 lesen Positionswert DINT Momentaner Positionswert 1 bis
Gesamt-
auflésung

Schritte pro Umdrehung

Der Parameter ,Schritte pro Umdrehung® definiert die Anzahl der Schritte pro Umdrehung. Wenn dieser
Parameter gesetzt wird, so wird auch die Gesamtauflésung nach folgender Formel verandert:
Gesamtaufiésung = Schritte pro Umdrehung x Umdrehungen

Drehrichtung

Die Drehrichtung definiert, ob die Positionswerte des Drehgebers steigen, wenn mit Blick auf die Welle
rechtsdrehend (CW) oder linksdrehend (CCW) gedreht wird.

Gesamtauflosung in Schritten
Der Parameter ,Gesamtauflésung in Schritten® definiert die Gesamtanzahl der Schritte tiber den gesamten

Messbereich.

Beispiel: Schritte pro Umdrehung = 3600; Umdrehungen = 256; - Gesamtaufldsung = 3600 x 256 = 921600

Wenn die Anzahl der Umdrehungen auf einen Wert ungleich 2" (1, 2, 4,...65536) programmiert ist, so muss
nach Uberfahren des Gebernullpunktes im stromlosen Zustand, neu parametriert werden.
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28.03.08/Thomas Maier

9/13

Baumer IVO GmbH & Co. KG
Villingen-Schwenningen, Germany




Baumer|VO

Presetfunktion

Motion Control

Die Presetfunktion unterstiitzt die Anpassung des Drehgebernullpunkts an den mechanischen Nullpunkt des
Systems. Sie setzt die aktuelle Position des Drehgebers auf den Presetwert. Der interne Offsetwert wird
berechnet und im Drehgeber gespeichert. Zur festen Speicherung im nichtflichtigen Speicher muss der

Dienst ,Save“ verwendet werden.

Achtung: Die Presetfunktion sollte nur im Stillstand des Drehgebers angewendet werden.

Tabelle Diagnosefunktionen:

Attribut | Zugriff | Name Daten- | Beschreibung Werte
-ID Typ
80 lesen Betriebszustand USINT | Drehgeberdiagnose, Bit 0
enthalt den 0 = Drehrichtung CW
Betriebszustand 1 = Drehrichtung CCW
Bit 1
0 = Diagnose nicht unterst.
1 = Diagnose unterstitzt
it 2
0 = Skalierung AUS
1 = Skalierung EIN
81 lesen i:ﬂ%ﬁtﬁg UDINT wrts;r:ghﬁtrj]gosung pro Siehe Betriebsparameter
82 lesen Anzahl der UINT Interne Anzahl der Siehe Betriebsparameter
Umdrehungen Umdrehungen
83 lesen Alarmmeldungen UINT Stoérung kann zu einer Bit 0
falschen 0 = kein Positionsfehler
Drehgeberposition fiihren | 1 = Pos.-Fehler
84 lesen Unterstltzte UINT Information Uber die Bit0
Alarmmeldungen unterstitzten 0 = Pos.-Fehler nicht
Alarmmeldungen unterstutzt
1 = Pos.-Fehler unterstutzt
85 lesen Alarm-Flag BOOL | Zeigt das Auftreten einer | 0 = OK
Alarmmeldung an (hangt 1 =Alarm
von Attr. 83 ab)
86 lesen Warnmeldungen UINT Interne Parameter Bit4
aulerhalb der Toleranz Spannung der Lithiumzelle
0=0K
1 = zu niedrig
87 lesen Unterstutzte UINT Information Uber die Bit4
Warnmeldungen unterstitzten Spannungs-Warnmeldung
Warnmeldungen der Lithiumzelle
0 = nicht unterstutzt
1 = unterstitzt
88 lesen Warn-Flag BOOL | Zeigt das Auftreten einer | 0 = OK
Warnmeldung an (hangt 1 =Warnmeldung
von Attr. 86 ab)
89 lesen Profil- und UDINT | Low-Word: Profil
Software-Version High-Word: Software-
Version
91 lesen Offsetwert DINT Der Offsetwert wird
innerhalb der
Presetfunktion berechnet
und verschiebt den
Positionswert um den
berechneten Wert
95 lesen Drehgebertyp UINT Beschreibt den
Drehgebertyp
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Beschreibung der Parameter

Alarmmeldungen

Attribut 83 liefert die Alarmmeldungen. Ein Alarm wird gesetzt, wenn der Drehgeber einen Zustand erkannt
hat, welcher zu einer falschen Drehgeberposition fiilhren kann. Sobald ein Alarmzustand erkannt wird, wird
das zugehdrige Bit auf logisch High gesetzt. Der Alarm wird automatisch nach 2,5 s zurlickgesetzt. Das
Alarm-Flagbit (Attr. 85) wird ebenfalls bei jedem Alarm gesetzt.

Warnmeldungen

Warnungen werden vom Drehgeber gemeldet, wenn interne Parameter des Drehgebers aufierhalb der
Toleranz sind. Im Gegensatz zu Alarmmeldungen weisen Warnungen nicht auf eine falsche Position hin.
Warnungen werden zurlickgesetzt, sobald der Parameter, der aullerhalb der Toleranz lag, wieder den
korrekten Wert annimmt. Das Warn-Flagbit (Attr. 88) wird ebenfalls bei jeder Warnung gesetzt.

Offsetwert

Attribut 91 enthalt den Parameter Offsetwert. Der Offsetwert wird innerhalb der Presetfunktion berechnet und
verschiebt den Positionswert um den berechneten Wert.Die Presetfunktion wird nach der Skalierungsfunktion
genutzt. Der Offsetwert wird erst durch den Dienst ,Save” im nichtflichtigen Speicher gespeichert.

Drehgebertyp
Gebertyp = 01: Absolut-Drehgeber Singleturn
Gebertyp = 02: Absolut-Drehgeber Multiturn

Allgemeine Dienste
Das Encoder-Position-Objekt unterstutzt folgende Dienste:

Code Dienst Beschreibung
OEh Get_Attribute_Single Liefert den Inhalt eines ausgewahlten Attributs
10h Set_Attribute_Single | Verandert den Wert eines ausgewahlten Attributs.
Der neue Wert wird noch nicht(!) im nichtflichtigen Speicher
gespeichert
05h Reset Zurucksetzen alle Parameter auf Defaultwerte
15h Restore Ladt alle Parameter aus dem nichtfliichtigen Speicher zurlick
16h Save Sichert alle Parameter im nichtflichtigen Speicher, so dass sie
nach Netz aus/ein wieder gultig sind
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9. Anschlussbelegung und Inbetriebnahme

9.1. Mechanischer Anbau

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

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

¢ Antriebswelle und Drehgeberwelle iber eine geeignete Kupplung verbinden. Die Wellenenden dirfen sich
nicht bertihren. Die Kupplung muss Verschiebungen durch Temperatur und mechanisches Spiel aus-
gleichen. Zulassige axiale oder radiale Achsbelastung beachten. Geeignete Verbindungen siehe Zubehor.

e Befestigungsschrauben fest anziehen.

9.2. Elektrischer Anschluss
9.2.1. Einstellung der Teilnehmeradresse

Die Einstellung der Teilnehmeradresse (MAC-ID )erfolgt Uber das Objekt ,DeviceNet®. (Klasse 3) und muss
mit dem Dienst SET ATTRIBUTE SINGLE auf Klasse 3, Instanz 1, Attribut 1 konfiguriert werden.

Die nichtfliichtige Speicherung erfolgt automatisch (ohne zusatzlichen SAVE Dienst)

Default Wert: 63
Gultige Werte: 0..63

9.2.2. Baudrate einstellen

Die Einstellung der Baudrate erfolgt Uber das Objekt ,DeviceNet. (Klasse 3) und muss mit dem Dienst
SET ATTRIBUTE SINGLE auf Klasse 3, Instanz 1, Attribut 2 konfiguriert werden.

Die nichtfliichtige Speicherung erfolgt automatisch (ohne zusatzlichen SAVE Dienst)
Default Wert: 0 = 125 kBaud

Glltige Werte: 0 =125 kBaud

1 =250 kBaud
2 =500 kBaud
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9.2.3. Beschreibung der Anschliisse

Pin Klemme Erklarung Micro Connector
1 DRAIN Schirmanschluss Pinout

2 UB Versorgungsspannung 10...30 VDC 20) (8 Male (Pin)

3 GND B Masseanschluss fir UB 0 O

4 CAN H CAN Bus Signal (dominant High) a

S CAN L CAN Bus Signal (dominant Low)

9.3. Anzeigeelemente (Statusanzeige)
Eine DUO LED (grin/rot), die nach DeviceNet Spezifikation im ,Combined Module/Network Status’ arbeitet,
liefert Informationen Uber Zustand des Gerates bzw. des Netzwerks.

LED-Zustand Status Beschreibung

Aus Nicht angeschlossen Keine Spannungsversorgung
- Dupl. MAC-ID Check nicht beendet.
- Keine Spannungsversorgung

Griin blinkend Gerat aktiv und online Das Gerat arbeitet unter normalen Bedingungen und

Verbindungen bestehen nicht ist online, es ist keine Verbindung eingerichtet.

- Drehgeber ist vom Master noch nicht
konfiguriert worden

- Konfiguration nicht komplett oder fehlerhaft

Griin Gerat ist aktiv und online Das Gerat arbeitet unter normalen Bedingungen und
Verbindungen sind eingerichtet ist online, Verbindungen im Zustand ,eingerichtet"
Rot Kritischer Geratefehler oder Das Geréat befindet sich in einem nicht behebbaren

Kritischer Kommunikationsfehler | Fehlerzustand
- keine Netzwerkkommunikation moglich
- Doppelt vergebene Teilnehmeradresse (MAC-ID)

Rot blinkend Behebbarer Fehler 1/0 Verbindungen sind im Time-Out Status
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