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1 Einleitung

Der LA-66 (Linear-Absolut-Encoder) mit INTERBUS-S - Schnittstelle ist als Fernbusmodul mit 32 Bit
I/O-Daten ausgefihrt. Dadurch kann die Einbindung in den Feldbus INTERBUS-S problemlos
erfolgen. Fur die Buskommunikation ist im LA-66 der INTERBUS-S Slave-Protokollchip SUPI
integriert, ber den der Datenverkehr abgewickelt wird.

Der LA-66 wird auf dem INTERBUS-S mit der Identhummer 51 (33 Hex) erkannt und belegt im Master
je 2 Wortadressen fir IN - und OUT-Daten.
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Abbild der Encoder-Daten im Master (Steuerung)

2 Abbild der Encoder-Daten im Master (Steuerung)

Die Encoder-Daten belegen im Master 2-Wort-Adressen fir IN-Daten und 2-Wort-Adressen fur OUT-
Daten. Die Lage der Daten innerhalb der Steuerung ist abhangig von der physikalischen bzw.
logischen Lage des Encoders innerhalb des Ringes. Detalillierte Informationen sind im Handbuch des

verwendeten Masters (Steuerung) zu finden. Der Encoder ist als PHOENIX-I/O-Bus-Klemme
anzusehen und wird als solche bearbeitet.

2.1 Lage der Encoder-Daten innerhalb der 2-Wort-Adressen
OUT-Daten bezogen auf Master:

Relative Wort-Adresse “1“

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

MSB LSB

OUT-Daten bezogen auf Master:

Relative Wort-Adresse “2°

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

MSB LSB

IN-Daten bezogen auf Master:

Relative Wort-Adresse “1“

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

MSB LSB

IN-Daten bezogen auf Master:

Relative Wort-Adresse “2“

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

MSB LSB
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2.2 Bedeutung der OUT-Daten (Daten vom Master zum Encoder)
Normalbetrieb:

Das Dienst-Bit 2*" ist auf “0“ gesetzt.

OUT-Daten die vom Master an den Encoder ausgegeben werden, haben keine Auswirkung und
werden vom Encoder auch nicht angenommen.

Der Encoder gibt daher im Normalbetrieb nur seine aktuellen Positionsdaten aus.

Dienstbetrieb:

Das Dienst-Bit 2*" ist auf “1“ gesetzt.

Der Encoder fuhrt den angeforderten Dienst des Masters aus (z.B. Drehrichtung schreiben, oder
programmierte Drehrichtung lesen).

Die restlichen OUT-Daten 2 bis 2° werden je nach angeforderten Dienst ausgewertet oder ignoriert.

Bit 2 Dienst-Bit; 0 = Normalbetrieb

1 = Dienstbetrieb
Bit 2 ¥ Read-Write-Bit; 0 = Daten lesen

1 = Daten schreiben
Bit 2 % Error-Bit; 1 = Error
Bit 2 % Reserve; immer 0
Bit 2 ' bis Bit 2 **: Dienst
Bit 2 “ bis Bit2 " : Daten fir Dienst, wenn Bit 2 *° =

1, ansonsten ohne Bedeutung

2.3 Bedeutung der IN-Daten (Daten vom Encoder zum Master)

Normalbetrieb:

Vom Encoder werden die aktuellen Positionsdaten ausgegeben und in die Bits 2°° bis 2° geschrieben.
Die Bits 2! bis 2** sind “0“, auRer es liegt ein Fehler vor, dann ist das Error-Bit 2°° = “1*.
Dienstbetrieb:

Werden vom Master Daten geschrieben (Read-Write-Bit = 1), so werden die OUT-Daten auf den IN-
Daten (Bits 2% bis 2°) zuriickgemeldet.

Werden vom Master Daten gelesen (Read-Write-Bit = 0), so beinhalten die Bits 2% bis 2° die
angeforderten Daten und die Bits 2** bis 2** die Riickmeldung des angeforderten Dienstes.

Konnte der Dienst ohne Fehler ausgefuhrt werden, ist das Error-Bit = “0“. Ein gesetztes Error-Bit kann
nur geléscht werden indem ein Datacheck-Dienst durchgefiihrt wird.
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3 Geberprogrammierung

Mit den jeweiligen Diensten werden die Geberparameter Uber den INTERBUS-S mit einem
Handshake-Verfahren zum LA-66 Ubertragen.

Die Geberparameter werden im LA-66 in einem EEPROM abgespeichert und bleiben somit auch nach
dem Ausschalten des LA-66 erhalten.

Nachfolgende Dienste kdnnen ausgefuhrt werden.

3.1 Z&hlrichtung - Dienst 01 Hex

Festlegung der Zahlrichtung zum Stabende:

Zahlrichtung steigend Zahlrichtung fallend
OUT-Daten 2°° bis 2": 0 1
Daten schreiben Daten lesen
OUT-Daten 2°" bis 2°*: C1 Hex 81 Hex

3.2 Messlange in Schritten - Dienst 02 Hex

Uber die Messlange in Schritten wird die Aufldsung des Stabes eingestellt.

Die Messlange in Schritten ergibt sich aus der auf dem Stab angegebenen Messlange und der
gewunschten Auflésung. Es kann jede beliebige Messléange programmiert werden.

Messlange [mm]

Messlange [S] =

Auflésung [mm]

Beispiele:

Messlange Stab = 500 mm, Auflésung = 0,01 mm ---> Messlange[S] = 50000 = C350 Hex
Messlange Stab = 500 mm, Auflésung = 0,1 mm ---> Messlange[S] = 5000 = 1388 Hex

Daten schreiben

Daten lesen

OUT-Daten 2°* bis 2**:

C2 Hex

82 Hex
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3.3 Presetwert 1 - Dienst 04 Hex

Hier wird der Presetwert eingestellt, auf den der LA-66 justiert wird, wenn der externe Preseteingang
beschaltet wird.

Daten schreiben Daten lesen

OUT-Daten 2°* bis 2°*: C4 Hex 84 Hex

Wertebereich von 0 bis max. FFFFFF Hex.

3.4 Presetjustage - Dienst 06 Hex

Durch die Presetjustage kann der Encoder Uber den INTERBUS-S-Ring auf einen bestimmten Wert
justiert werden.

Nur Schreiben madglich.

Daten schreiben

OUT-Daten 2°* bis 2°*: C6 Hex

Wertebereich von 0 bis max. FFFFFF Hex.

3.5 Fehlerstatus lesen - Dienst 08 Hex

Der Fehlerstatus kann nur gelesen werden.

Als Antwort erhalt der Master auf den Bits 2™ bis 2° der IN-Daten den Fehlerstatus.
Die Bits 2*° bis 2'° der IN-Daten sind “0“.

Die Bits 2*! bis 22* der IN-Daten melden den angeforderten Dienst zuriick.

Fehlerstatus:
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Schema der Abwicklung eines Dienstes

4 Schema der Abwicklung eines Dienstes

Jede Dienstanforderung wird vom Host-System zum Encoder Uber einen Handshake des Dienst-Bits
abgewickelt.

Handshake des Dienstbits 2**

Host
OUT-DATEN 2%
1 2 4
Encoder
IN-DATEN 2%
3 5
1 Der Host steht auf Normalbetrieb, Dienstbit 2°* = 0.

Die IN-Daten beinhalten die Istposition des Encoders.

2 Der Host gibt die Daten und die Dienstnummer aus und setzt das Dienstbit auf 1.
Beachte:

Bei der Ausgabe missen erst die Daten und die Diensthummer ausgegeben werden und
anschlieend das Dienstbit auf 1 gesetzt werden.
Bei einem Lese-Dienst sind die OUT-Daten 2°° bis 2° ohne Bedeutung.

3 Die Dienstaufforderung wird vom Encoder erkannt, bearbeitet, die entsprechenden Daten
bereitgestellt und dem Host-System zuriickgemeldet, indem das Dienstbit 2°! gesetzt wird.
Bei einem Schreib-Dienst werden die OUT-Daten auf den IN-Daten zurlickgemeldet.

4 Das Host-System erkennt die Ausfiihrung und beendet die Dienstanforderung.
Das Dienstbit 2°" wird zuriickgesetzt und es wird wieder auf Normalbetrieb umgeschaltet.

5 Der Encoder erkennt das Ende der Dienstanforderung und schaltet ebenfalls auf
Normalbetrieb um, indem das Dienstbit 2> zurliickgesetzt wird. Anschlielend wird mit der
Istwertausgabe des Encoders fortgesetzt.
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