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Allgemeines

1 Allgemeines

Das vorliegende Handbuch beinhaltet folgende Themen:

Allgemeine Funktionsbeschreibung

Grundlegende Sicherheitshinweise mit Angabe des Verwendungszwecks
Allgemeine Kenndaten

Montage

Da die Dokumentation modular aufgebaut ist, stellt dieses Handbuch eine Erganzung zu anderen
Dokumentationen wie z.B. Produktdatenblatter, Malzeichnungen, Prospekte und
schnittstellenspezifische Benutzerhandbiicher etc. dar.

1.1 Geltungsbereich

Dieses Handbuch gilt ausschliel3lich fur Mess-System-Baureihen gemaR den nachfolgenden
Schlusseln fur Artikelnummern und Typen:

Artikelnummer

1 [ 2 [ 3 [ 4 [ s [ - [ %6 [ *6 [ *6 [ "6 | *6 ]
Stelle Bezeichnung Beschreibung
- A Explosionsschutzgehéause (ATEX); &
C Absolut-Encoder, programmierbar
*2 D redundante Doppelabtastung
\% Vollwelle
*3 H Hohlwelle
S Sacklochwelle
W Seilzugbox (wire)
* 4 582 AuRendurchmesser & 58 mm, Generation 2
*5 M Multiturn
S Singleturn
*6 - Fortlaufende Nummer

* = Platzhalter

Typschlissel

Siehe Revisions-Listen:
CD_582M +FS02: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0343
CD_582M +FS03: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0349

© TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind Bestandteil einer
Anlage.

9 10 1M 12

v /

e 1 7\
8 Q Electronic GmbH ’X(L(XXXXXXXX oo00dex (- f
\ A Eglishalde 6 D-78647 Trossinge

3

XXXXXXXXEXXXXXXX

7 \\Art.No: CDV582M-xxxxx \ SN: xxx
\g-. Steps 8192  Revolution 4096 // 14
6 & Protection IP65
5 /__ga-lnterface PROFINET/PROFISAFE G.I.IS
| _=—Power Supply  10-30VDC max 3W Class2 LISTED
4 //%, Pinout TR-ECE-TI-DGB-xxxx e

/ © - Safety SIL3/PLe
1 JJJJMMTT  MAC: 00:00:00:00:00:60 j

"/

1 15

1: | Herstellungsdatum im Format JJJJ: Jahr, MM: Monat, TT: Tag

Py Maximal erreichbarer Safety Integrity Level bzw. Performance Level,
" | siehe Kapitel 4.1 auf Seite 20

3 Nummer bzw. Identifier der beiliegenden Steckerbelegung,
" | siehe Kapitel 11 -> Steckerbelegungen auf Seite 45

- Versorgungsspannungsbereich, maximale Leistungsaufnahme,
4: siehe Kapitel 11 -> Produktdatenblatter auf Seite 45
- Klasse 2 Netzteil bei UL / CSA — Zulassung, siehe Kapitel 2.5 auf Seite 12.

Mess-System — Schnittstelle / Sicherheitsprotokoll,
siehe Kapitel 11 -> Schnittstellenspezifische Benutzerhandbiicher auf Seite 45

Schutzart (IP-Code), gemaf? DIN EN 60529

6

7 Auflésung in Schritte pro Umdrehung
8: | Artikel-Nr. bzw. Bestell-Nr.
9

Anzahl der Umdrehungen

10: | Optionaler Kundenvermerk

11: | Gerate — Serien-Nr.

12: | Optionaler Zusatzvermerk

13: | Datamatrixcode

14: | UL/ CSA — Zulassung, siehe Kapitel 2.5 auf Seite 12

15: | MAC-Adresse, bei IP-basierter Mess-System — Schnittstelle

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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Allgemeines

1.2 Mitgeltende Dokumente

Steckerbelegung

[}
[ J
[ J
[ J
e Produktdatenblatt
[}

anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers
dieses Sicherheitshandbuch

schnittstellenspezifisches Benutzerhandbuch

optional: &-Benutzerhandbuch

1.3 Verwendete Abkirzungen und Begriffe

Mittlere Anzahl von Zyklen, bis 10 % der Bauteile geféhrlich

B10g ausgefallen sind

CDx Absolut-Encoder mit redundanter Doppelabtastung, alle Ausfiihrungen
EMV Elektro-Magnetische-Vertraglichkeit

ESD Elektrostatische Entladung (Electro Static Discharge)

Fehlerausschluss

Kompromiss zwischen den technischen Sicherheitsanforderungen und
der theoretischen Mdglichkeit des Auftretens eines Fehlers

Funktionale Sicherheit

Teil der Gesamtanlagensicherheit, der von der korrekten Funktion
sicherheitshezogener  Systeme  zur Risikoreduzierung abhangt.
Funktionale Sicherheit ist gegeben, wenn jede Sicherheitsfunktion wie
spezifiziert ausgefihrt wird.

IEC Internationale Elektrotechnische Kommission

ISO International Standard Organisation

MTTE Mean Time To Failure, dangerous;

d Mittlere Zeit, bis ein gefahrbringender Fehler auftritt

Nop Mittlere Anzahl Schaltspiele pro Jahr
Performance Level: diskreter Level, der die Féhigkeit von

PL sicherheitsbezogenen Teilen einer Steuerung spezifiziert, eine
Sicherheitsfunktion unter vorhersehbaren Bedingungen auszufiihren.
Safety Integrity Level: Vier diskrete Stufen (SIL1 bis SIL4). Je héher der

SIL SIL eines sicherheitsbezogenen Systems, umso geringer ist die

Wahrscheinlichkeit, dass das System die geforderten Sicherheitsfunk-
tionen nicht ausfuhren kann.

Standard Mess-System

Definition:
Sicherheitsgerichtetes Mess-System, ohne Explosionsschutz

VDE

Verband der Elektrotechnik, Elektronik und Informationstechnik

© TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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1.4 Allgemeine Funktionsbeschreibung

Das rotative Mess-System ist ein sicheres und absolutes Multi-Turn-Wegmesssystem mit einer
standardisierten aber NICHT-sicherheitsgerichteten Schnittstelle und einem Sicherheitsprotokoll.

Das Sicherheits-Mess-System besteht aus einem redundanten, zweikanaligen System, bei dem
e Variante 1: optische und magnetische Abtasteinheiten

e Variante 2: zwei magnetische Abtasteinheiten

auf einer Antriebswelle, Ausfiihrung als Hohlwelle, Sacklochwelle oder Vollwelle, angeordnet sind.

Das Mess-System wurde so konzipiert, dass es vorrangig in Anlagen eingesetzt werden kann, bei
denen eine sichere Positionserfassung notwendig ist.

Durch die zusatzliche sichere Geschwindigkeitserfassung lassen sich insgesamt folgende
Sicherheitsfunktionen geman DIN EN 61800-5-2 realisieren:

e Sichere Bewegungsrichtung; Safe Direction (SDI)

e Sicherer Stopp 1; Safe Stop 1 (SS1)
e Sicherer Stopp 2; Safe Stop 2 (SS2)
e Sicherer Betriebshalt; Safe Operating Stop (SOS)
e Sicher begrenzte Geschwindigkeit; Safely Limited Speed (SLS)
e Sicherer Geschwindigkeitsbereich; Safe Speed Range (SSR)
e Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung; Safe Speed Monitor (SSM)
e Sicher begrenzte Position; Safely-Limited Position (SLP)
e Sicherer Nocken; Safe Cam (SCA)
e Sicher begrenzte Beschleunigung; Safely-Limited Acceleration (SLA)
e Sicherer Beschleunigungsbereich; Safe Acceleration Range (SAR)

Das Mess-System ist dabei als Sensor immer Teil einer Sicherheitskette.

f\ Die oben genannten Sicherheitsfunktionen leiten sich alle in irgendeiner Form aus
‘ J der vom Mess-System gelieferten sicheren Positions- und Geschwindigkeitserfas-
\\ / sung ab. Es liegt in der Verantwortung des Anwenders diese Sicherheitsfunktionen

selbst zu generieren und diese entsprechend der sicherheitsgerichteten Anwendung
als geeignet zu qualifizieren.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

A GEFAHR bedeutet, dass Tod oder schwere Kérperverletzung eintreten wird, wenn

die entsprechenden Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen werden.

bedeutet, dass Tod oder schwere Korperverletzung eintreten kann, wenn
AWARNUNG die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

bedeutet, dass eine leichte Korperverletzung eintreten kann, wenn die
AVORSICHT entsprechenden Vorsichtsmal3nahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden

Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen werden.

f\ bezeichnet wichtige Informationen bzw. Merkmale und Anwendungstipps
des verwendeten Produkts.

~
X

A bedeutet, dass entsprechende ESD-Schutzmaflinahmen nach

‘Y \ DIN EN 61340-5-1 Beiblatt 1 zu beachten sind.

© TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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2.2 Allgemeine Gefahren bei der Verwendung des Produkts

Das Produkt, nachfolgend als Mess-System bezeichnet, ist nach dem Stand der Technik und den
anerkannten sicherheitstechnischen Regeln gefertigt.

Dennoch kénnen bei nicht bestimmungsgemaler Verwendung Gefahren fur Leib und Leben
des Benutzers oder Dritter bzw. Beeintrachtigungen des Mess-Systems und anderer Sachwerte
entstehen!

Mess-System nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgemalf, sicherheits- und
gefahrenbewusst unter Beachtung der Mitgeltenden Dokumente verwenden! Insbesondere
Stérungen, die die Sicherheit beeintréchtigen kdnnen, umgehend beseitigen (lassen)!

2.3 IT-Sicherheitsschwachstellen

Das Mess-System besitzt eine digitale Feldbusschnittstelle, die fir den Betrieb in vernetzten
Steuerungssystemen ausgelegt ist. Das Mess-System enthalt Software, welche die
Netzwerkkommunikation ermdglicht. Auf dem Gerét selbst werden keine vertraulichen Informationen
gespeichert. Die standardisierten Feldbusprotokolle sind per Default nicht gegen Angriffe, z.B. MITM
(man in the middle), abgesichert. Entsprechende Absicherungen muss der Systemintegrator in der
Auslegung des Steuerungsnetzwerks implementieren.

2.4 Restrisiko

Nach EN ISO 12100-1 ,Sicherheit von Maschinen — Grundbegriffe, allgemeine Gestaltungsleitsatze®
ist das Restrisiko definiert als Risiko, welches nach Anwendung samtlicher Schutzmafnahmen noch
verbleibt.

Das Risiko selbst ist als ,Kombination der Wahrscheinlichkeit des Eintritts eines Schadens und seines
Schadensausmalles* definiert.

TR Electronic hat wahrend des gesamten Sicherheitslebenszyklus Mainahmen und Methoden
zur Risikominimierung nach Stand der Wissenschaft und Technik angewandt - dennoch
verbleiben Restrisiken bei bestimmungsgeméler Verwendung des Mess-Systems!

Die Restrisiken werden nicht nur in diesem Kapitel angegeben, sondern an allen relevanten Stellen
des gesamten Dokuments, teilweise auch durch Referenzierungen auf das entsprechende
schnittstellenspezifische Benutzerhandbuch.

Fur die von der EU-Maschinenrichtlinie geforderte Risikobeurteilung der Gesamtanlage ist es daher
notwendig, die Mitgeltenden Dokumente, einschlieBlich den dokumentierten Randbedingungen,
Sicherheitshinweise und Restrisiken zu kennen und mit in die eigene Risikobeurteilung einflieRen zu
lassen.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.5 UL/ CSA - Zulassung

Mess-Systeme mit dieser Zulassung sind auf dem Typenschild mit dem UL-Symbol gekennzeichnet:

C US
LISTED

IND. CONT. EQ.
36ZP

Class 2
File No.: E300802

In UL-Applikationen darf das Mess-System deshalb nur an Netzteilen gemafl NEC Klasse 2 betrieben
werden. Nahre Hinweise kdnnen diesem Dokument entnommen werden: TR-ECE-TI-DGB-0152

© TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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2.6 Bestimmungsgemalle Verwendung

Das Sicherheits-Mess-System kann zur Erfassung von Winkelbewegung sowie der Aufbereitung der
Messdaten fiir ein nachgeschaltetes Sicherheits-Rechner-System in Anlagen verwendet werden, bei
denen die Schutzziele ,,Sicherung des Fahrweges*, ,Sicherung der Geschwindigkeit* bzw.
»Sicherung der Bewegungsrichtung“, sicher erreicht werden sollen. Die gesamte
Verarbeitungskette der Sicherheitsfunktion muss dann den Anforderungen der angewandten
Sicherheitsnorm gentigen.

In Sicherheitsanwendungen darf das Sicherheits-Mess-System nur in Verbindung mit einer nach der
angewandten Sicherheitsnorm zertifizierten Steuerung eingesetzt werden.

Vom Anlagen-Hersteller ist zu Uberprifen, ob die Eigenschaften des Mess-Systems seinen
applikationsspezifischen Sicherheitsanforderungen geniigen. Die Verantwortung, bzw. Entscheidung
Uber den Einsatz des Mess-Systems, obliegt dem Anlagen-Hersteller.

Zur bestimmungsgemafRen Verwendung gehort auch:

e das Beachten aller Hinweise aus den mitgeltenden Dokumenten,

e das Beachten des Typenschildes und eventuell auf dem Mess-System angebrachter Verbots-
bzw. Hinweisschilder,

e das Beachten beigefugter Dokumente,

e das Betreiben des Mess-Systems innerhalb der in den technischen Daten angegebenen
Grenzwerte,

e dass die fehlersichere Verarbeitungseinheit alle geforderten Sicherheitsaufgaben erfullt,

e dass die Checkliste mit Teil 1 in diesem Dokument und mit Teil 2 im schnittstellenspezifischen
Benutzerhandbuch beachtet und verwendet wird,

e der sichere Anbau (formschlissig) des Mess-Systems an die antreibende Achse

2.7 Bestimmungswidrige Verwendung

Gefahr von Tod, Kérperverletzung und Sachschaden durch bestim-
mungswidrige Verwendung des Mess-Systems !

> Insbesondere sind folgende Verwendungen untersagt:
AWARNUNG - Standard Mess-System:

L AWARNUNG
In Umgebungen mit explosiver Atmosphare gemaR ATEX-Richtlinie
- zu medizinischen Zwecken gemaR Medizinprodukte-Richtlinie
- als Trittstufe bzw. Steighilfe
Verkabelung als Verdrehsicherung (Drehmomentstitze)
als Widerlager fir Spannketten und Riemen

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

05.05.2025 TR-ECE-BA-D-0142 v16 Seite 13 von 45



Grundlegende Sicherheitshinweise

2.8 Einsatz in explosionsfahigen Atmospharen

Fur den Einsatz in explosionsfahigen Atmosphéaren wird das Standard Mess-System je nach
Anforderung in ein entsprechendes Explosionsschutzgehduse eingebaut.

Die Produkte sind auf dem Typenschild mit einer zuséatzlichen @-Kennzeichnung gekennzeichnet.

Die ,Bestimmungsgemafle Verwendung®, sowie alle Informationen fir den gefahrlosen Einsatz des

ATEX-konformen Mess-Systems in explosionsfahigen Atmosphéaren sind im &-Benutzerhandbuch
enthalten.

Das in das Explosionsschutzgehduse eingebaute Standard Mess-System kann somit fir
sicherheitsgerichtete Anwendungen in explosionsfahigen Atmosphéaren eingesetzt werden.

Durch den Einbau in das Explosionsschutzgehduse bzw. durch die Explosionsschutzanforderungen,
ergeben sich Veranderungen an den urspriinglichen Eigenschaften des Mess-Systems.

Anhand der Vorgaben im &-Benutzerhandbuch ist zu Uberprifen, ob die dort definierten
Eigenschaften den applikationsspezifischen Anforderungen gentigen.

Der gefahrlose Einsatz erfordert zusatzliche MaRnahmen bzw. Anforderungen. Diese sind vor der
Erstinbetriebnahme zu erfassen und mussen entsprechend umgesetzt werden.

2.9 Kombination Mess-System und Seilzugbox (CDW582)

o: Mess-System
Geratetyp 1 mit SIL-Wert bzw. PL-Wert

9: Seilzugbox
Geratetyp 3 mit B10d-Wert

Abbildung 1: Kombination Mess-System und Seilzugbox

Bei der Kombination Mess-System mit Seilzugbox handelt es sich sicherheitstechnisch um eine
Reihenschaltung mit einem Geratetyp 1 (Mess-System) und einem Geratetyp 3 mit einer Kategorie-1-
Struktur geméanl EN 1SO 13849-1 (Seilzugbox).

Der Geratetyp 1 zeichnet sich dadurch aus, dass das Gerat bereits als sicherheitsbezogenes Teil
einer Steuerung verwendet werden kann.
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Beim Geréatetyp 3 handelt es sich um Gerdte mit einem Ausfallverhalten, welches von der
Schalthaufigkeit (Zyklus) abhéangig ist und entspricht beim Seilzug einem kompletten Aus- und Einzug
des Seils. Dieser Umstand wird durch den B10d-Wert ausgedriickt und reprasentiert die mittlere
Anzahl von Zyklen, bis 10 % der Bauteile gefahrlich ausgefallen sind. Die Seilzugbox wurde nach
keiner Sicherheitsnorm entwickelt, was aber einen Einsatz gemafl DIN EN 61508, EN ISO 13849-1
oder IEC 62061 nicht grundsatzlich ausschlief3t.

Generell muss aber die Verwendung solcher Gerate, wenn Sie als sicherheitsbezogenes Teil einer
Steuerung eingesetzt werden, vom Anwender eigenverantwortlich sicherheitstechnisch bewertet
werden.

Da es sich bei der Kombination Mess-System mit Seilzugbox um eine Reihenschaltung handelt, muss
dieses ,Gesamtkonstrukt® sicherheitstechnisch neu bewertet werden. Hierbei ist die Komponente mit
der niedrigsten Zuverlassigkeit in der Reihenschaltung maflRgebend fir die hdchst mogliche
erreichbare Sicherheitsstufe. Mechanisch bedingt haben Seilziige nur eine begrenzte Anzahl von
Zyklen, die wiederum stark von dem verwendeten Typ abhangt.

In der Praxis bedeutet das, dass der Seilzug in der Reihenschaltung die begrenzende
Komponente ist und die Sicherheitsanforderungsstufe des Mess-Systems fir das
Gesamtkonstrukt auf keinen Fall erreicht werden kann. Aus diesem Grund gibt es fur die
Kombination Mess-System mit Seilzugbox auch keine TUV-Zertifizierung!

Dieser Umstand bedeutet, dass das Gesamtkonstrukt nur dann als Teilsystem einer
Sicherheitsfunktion eingesetzt werden darf, wenn die Sicherheitsanforderungsstufe des
Gesamtkonstrukts der geforderten Sicherheitsanforderungsstufe fiir das Teilsystem
entspricht.

Zur Bewertung der Sicherheitsfunktion durch den Anwender liefert TR Electronic fur die Mess-
Systeme die entsprechenden Sicherheitskennzahlen in den fur das Mess-System glltigen
Produktdatenbléattern, siehe www.tr-electronic.de/s/S019380.

Fur die Seilzugbox liefert TR Electronic auf Anfrage den entsprechenden B10d-Wert.

1) Der MTTF¢-Wert der Seilzugbox lasst sich wie folgt berechnen:

B104

MTTFs = —g oo

Daraus lasst sich der Gesamt MTTFq-Wert der Seilzugbox + Mess-System errechnen:

( MTTF4 (Seilzugbox) * MTTFq (Mess-System) )
( MTTFq (Seilzugbox) * MTTFq (Mess-System) )

MTTFd (Gesamt) = = Wert in Jahre [a]

1) Abkiirzungen, siehe auch auf Seite 8
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.10 Sicherheitsaufgaben der fehlersicheren Verarbeitungseinheit

Die Sicherheitssteuerung, an welcher das Mess-System angeschlossen wird, muss zwingend die im
schnittstellenspezifischen Benutzerhandbuch vorgegebenen Sicherheitsiiberprifungen vornehmen.

2.11 Gewahrleistung und Haftung

Grundsatzlich gelten die "Allgemeinen Geschéaftsbedingungen” der Firma TR Electronic GmbH. Diese
stehen dem Betreiber spéatestens mit der Auftragsbestatigung bzw. mit dem Vertragsabschluss zur
Verfigung. Gewahrleistungs- und Haftungsanspriiche bei Personen- und Sachschaden sind
ausgeschlossen, wenn sie auf eine oder mehrere der folgenden Ursachen zurtickzufiihren sind:

e Nicht bestimmungsgemale Verwendung des Mess-Systems.

e Unsachgemal3e Montage, Installation, Inbetriebnahme und Programmierung des Mess-Systems.
e Unsachgemal ausgefihrte Arbeiten am Mess-System.

e Betreiben des Mess-Systems bei technischen Defekten.

e Eigenméchtig vorgenommene mechanische oder elektrische Verdnderungen am Mess-System.
e Eigenmachtig durchgefiihrte Reparaturen.

e Katastrophenfalle durch Fremdeinwirkung und héhere Gewalt.
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2.12 Organisatorische MalRnahmen

Die mitgeltenden Dokumente miissen standig am Einsatzort des Mess-Systems griffbereit
aufbewahrt werden.

Ergénzend zu den mitgeltenden Dokumenten sind die allgemeingultigen gesetzlichen und
sonstige verbindliche Regelungen zur Unfallverhiitung und Umweltschutz zu beachten und
mussen vermittelt werden.

Die jeweils glltigen nationalen, 6rtlichen und anlagenspezifischen Bestimmungen und
Erfordernisse miissen beachtet und vermittelt werden.

Der Betreiber hat die Verpflichtung, auf betriebliche Besonderheiten und Anforderungen an das
Personal hinzuweisen.

Das mit Tatigkeiten am Mess-System beauftragte Personal muss vor Arbeitsbeginn das
Sicherheitshandbuch, insbesondere das Kapitel "Grundlegende Sicherheitshinweise", gelesen
und verstanden haben.

Das Typenschild, eventuell aufgeklebte Verbots- bzw. Hinweisschilder auf dem Mess-System
mussen stets in lesbarem Zustand erhalten werden.

Keine mechanischen oder elektrischen Verdnderungen am Mess-System, aul3er den in den
mitgeltenden Dokumentationen ausdricklich beschriebenen, vornehmen.

Reparaturen dirfen nur vom Hersteller, oder einer vom Hersteller autorisierten Stelle bzw. Person
vorgenommen werden.

2.13 Personalauswahl und -qualifikation; grundséatzliche Pflichten

Alle Arbeiten am Mess-System dirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden.
Qualifiziertes Personal sind Personen, die auf Grund ihrer Ausbildung, Erfahrung und
Unterweisung sowie ihrer Kenntnisse tber einschldgige Normen, Bestimmungen,
Unfallverhiitungsvorschriften und Betriebsverhaltnisse, von dem fiir die Sicherheit der Anlage
Verantwortlichen berechtigt worden sind, die jeweils erforderlichen Tatigkeiten auszufiihren. Sie
sind in der Lage, mdgliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden.

Zur Definition von "Qualifiziertem Personal" sind zuséatzlich die Normen VDE 0105-100 und
IEC 364 einzusehen (Bezugsquellen z.B. Beuth Verlag GmbH, VDE-Verlag GmbH).

Die Verantwortlichkeit fiir die Montage, Installation, Inbetriebnahme und Bedienung muss klar
festgelegt sein. Es besteht Beaufsichtigungspflicht bei zu schulendem oder anzulernendem
Personal.
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.14 Sicherheitstechnische Hinweise

e Zerstdrung, Beschadigung bzw. Funktionsbeeintrachtigung des Mess-
Systems bzw. der Folgeelektronik!

AWARNUNG

ACHTUNG B

Verdrahtungsarbeiten, Offnen und SchlieRen von elektrischen
Verbindungen nur im spannungslosen Zustand durchfiihren.

Spannungen in Hohe der Versorgungsspannung am Ausgang der
zusétzlichen Inkremental-Schnittstelle. Sicherstellen, dass zu jeder Zeit
der Massebezugspunkt vorhanden ist, bzw. miissen vom
Anlagenbetreiber entsprechende Schutzmechanismen fir die
Folgeelektronik vorgesehen werden.

Die Kabelabgange der Gegenstecker miissen stets mit einer
Kabelzugentlastung gegen Herausziehen gesichert werden.

Keine SchweilRarbeiten vornehmen, wenn das Mess-System bereits
verdrahtet bzw. eingeschaltet ist.

Eine Unter- bzw. Uberschreitung der zuldssigen Umgebungs-
Temperaturgrenzwerte ist durch eine entsprechende Heiz-/Kuhl-
Malnahme am Einbauort zu verhindern.

Das Mess-System ist so einzubauen, dass keine direkte Nasse auf das
Mess-System einwirken kann.

Geeignete Be-/Entliftungen bzw. entsprechende Heiz-/Kihl-
Maflnahmen am Einbauort missen verhindern, dass der Taupunkt
(Kondensation) unterschritten wird.

Eventuell entstehende Gefahrdungen durch Wechselwirkungen mit
anderen in der Umgebung installierten bzw. noch zu installierenden
Systemen und Geraten sind zu Uberprifen. Die Verantwortung und die
Ergreifung entsprechender MaRnahmen obliegen dem Anwender.

Die Spannungsversorgung muss mit einer dem Zuleitungsquerschnitt
entsprechenden Sicherung abgesichert sein.

Verwendete Kabel miussen fir den Temperaturbereich geeignet sein.
Ein defektes Mess-System darf nicht betrieben werden.

Sicherstellen, dass die Montageumgebung vor aggressiven Medien
(Sauren etc.) geschiitzt ist.

Bei der Montage / Demontage sind Schocks (z.B. Hammerschlage) auf
die Welle zu vermeiden.

Das Offnen des Mess-Systems ist untersagt.

Sicherstellen, dass der Zugang zu den Adress-Schaltern und LEDs nach
den Einstellungsarbeiten wieder mit der Verschluss-Schraube sicher
verschlossen ist.

Bei der Lagerung, Betrieb und Demontage des Mess-Systems, sind
nicht benutzte Anschluss-Stecker entweder mit einem Gegenstecker
oder mit einer Schutzkappe zu versehen. Die IP-Schutzart ist den
Anforderungen entsprechend auszuwahlen.

Das Typenschild spezifiziert die technischen Eigenschaften des Mess-
Systems. Sollte das Typenschild nicht mehr lesbar sein, bzw. wenn
das Typenschild ganzlich fehlt, darf das Mess-System nicht mehr in
Betrieb genommen werden.

Ein Bruch der Kupplung bzw. der Drehmomentstitze kann durch das
Mess-System nicht erkannt werden. Dieser Umstand ist vom Betreiber
im Sicherheitskonzept der Anlage mit zu bericksichtigen.
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AWARNUNG

ACHTUNG

e Aulerkraftsetzen der Sicherheitsfunktion durch strahlungsgebun-

dene Storquellen

Handfunkgerate, die in einem Umkreis des Leistungsantriebssystems
(z.B. Motor, Frequenzumrichter, Mess-System etc.) von weniger als 20 cm
betrieben werden, kénnen die Sicherheitsfunktion des Mess-Systems bzw.
die Sicherheits-Teilfunktion des gesamten Leistungsantriebssystems au-
Rer Kraft setzen.

- Es muss sichergestellt werden, dass ein Betrieb von Handfunkge-
réaten nur in einem Abstand von gro3er als 20 cm zum Mess-
System mdoglich ist.

e Das Mess-System enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente und

‘ Baugruppen, die durch unsachgemafe Behandlung zerstort werden
kdnnen.

AN\

Beriihrungen der Mess-System-Anschlusskontakte mit den Fingern sind zu
vermeiden, bzw. sind die entsprechenden ESD-Schutzmafl3nahmen
anzuwenden.

e Entsorgung

€

Elektronik-Schrott ist Sondermdill.

Bei der Entsorgung sind hierzu die 6értlich geltenden Vorschriften zu
beachten.

Printed in the Federal Republic of Germany

© TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

05.05.2025

TR-ECE-BA-D-0142 v16 Seite 19 von 45



Transport / Lagerung

3 Transport / Lagerung

e Transport — Hinweise

- Gerét nicht fallen lassen oder starken Schlagen aussetzen!
Das Gerét enthalt ein optisches System.

- Nur Original Verpackung verwenden!
UnsachgeméalRes Verpackungsmaterial kann beim Transport Schaden am Geréat verursachen.

e lLagerung
- Lagertemperatur: siehe Produktdatenblatt
- Trocken lagern

4 Technische Daten — allgemein

4.1 Funktionale Sicherheit

Der erreichbare Safety Integrity Level bzw. Performance Level ist gerateabhéngig und ist auf dem
Typenschild vermerkt.

DIN EN 61508 Teil 1-7, Safety Integrity Level (SIL),
ENTEC B2061......cciiiiieeiiiiiee et SIL 2 oder SIL 3

EN ISO 13849-1, Performance Level.......cccccceeevevvvvennnnnen. PLd / Kat. 3 oder PLe / Kat. 4

4.2 Sicherheitsfunktionen

DIN EN 61800-5-2, Elektrische Leistungsantriebe........... SDI, SS1, SS2, SOS, SLS, SSR, SSM,
SLP, SCA, SLA, SAR
Betriebsart bzw. Anforderungsrate, DIN EN 61508 ......... hoch oder kontinuierlich

Das Mess-System in Funktion als Sensor ist dabei immer Teil einer Sicherheitskette.

4.3 Versorgung

Das Mess-System darf nur an Netzteilen entsprechend den Anforderungen nach SELV/PELV
(IEC 60364-4-41:2005) betrieben werden.

In UL-Applikationen darf das Mess-System nur an Netzteilen gemafl NEC Klasse 2 betrieben werden.

NENNSPANNUNG ....ooviiieiiiiie e 24V DC
Leistungsaufnahme ........cccccccoiiiiiiiieeee e < 6 Watt
© TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 20 von 45 TR-ECE-BA-D-0142 v16 05.05.2025




ilRelectronic

4.4 Toleranzbereiche — sicherheitsgerichtete Geschwindigkeitsausgabe

Gemal DIN EN 61800-5-2 ,Elektrische Leistungsantriebe®, werden nachfolgend die Toleranzbereiche
der sicherheitsgerichteten Geschwindigkeitsausgabe angegeben und ndher erlautert.

Die Mess-Systeme wurden dazu entsprechend vermessen und die Daten ausgewertet. Die
angegebenen Toleranzbereiche wurden dabei mit einem Sicherheitsfaktor (4) multipliziert, um
baubedingte Exemplar-Streuungen auszugleichen.

Grundsatzlich unterliegt das Mess-System einer statischen Messungenauigkeit, die bei einem rein
magnetischen Abtastsystem (CD_582MM) groRer ist, als bei einem optisch/magnetischen (CD_582M)
Abtastsystem.

Durch die Tatsache, dass der Geschwindigkeitswert erst berechnet werden muss (Integrationszeit),
bevor er ausgegeben werden kann, ergibt sich in den Beschleunigungsphasen immer, zusétzlich zur

Messungenauigkeit, eine verzogerte Geschwindigkeitsausgabe (Schleppfehler). Die Grolle des
Schleppfehlers ist dabei proportional zur Beschleunigung.

4.4.1 Statische Messungenauigkeit

/,\ Da sich der Betrag des absoluten Fehlers bei unterschiedlichen Integrations-
\/ zeiten bzw. Aufldsungen (Schrittzahl/Umdr.) nicht andert, haben diese beiden

GroRen keinen Einfluss auf den angegebenen Toleranzbereich.

Abtastungsart Toleranzbereich [Umdr./min]
optisch/magnetisch +0,6
magnetisch/magnetisch +3,6

Je kleiner die Drehzahl, desto mehr wirkt sich der Toleranzbereich auf die prozentuale Abweichung
vom realen Istwert aus. Die folgende Abbildung gibt eine Ubersicht fiir den festgelegten
Toleranzbereich:

5
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c 2,5
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X

© 0,5
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0
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n[1/min]
blaue Kurve: Abtastungsart = optisch/magnetisch; rote Kurve: Abtastungsart = magnetisch/magnetisch

Abbildung 2: Abschatzung der Abweichung der Geschwindigkeitsangabe in Prozent Giber die Drehzahl
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Technische Daten - allgemein

4.4.2 Schleppfehler

/\\ Die GroRe des Schleppfehlers ist abhangig von der Beschleunigung. Ist die
K / Beschleunigung = 0 und keine Filterung eingestellt, ist der Schleppfehler spatestens

nach Ablauf der Integrationszeit = 0.

Der maximale Schleppfehler ergibt sich aus der Differenz zwischen Sollposition und
Istposition und kann mit folgender Formel berechnet werden:

Schleppfehlermax = (a*tint) — ( (0,5 * a* tint 2) / tint )

a Beschleunigung in [Umdr./(min*s)]
tint:  eingestellte Integrationszeit in [ms]

Nachfolgendes Beispiel soll den Sachverhalt besser darstellen:

Gegeben:

Integrationszeit tint = 100 ms
Beschleunigung von a = 5000 Umdr. / (min * s) auf die Solldrehzahl von 2000 Umdr. / min

Hinweis:
Bei dieser Beschleunigung ware die Solldrehzahl von 2000 Umdr. / min bereits nach 0,4 s erreicht.

Gesucht:
Maximaler Schleppfehler in Umdr. / min, gemaf oben angegebener Formel:

(5000 Umdr. / (min*s)*0,1s) — (0,5 * 5000 Umdr. / (min*s) * (0,1s?)/0,1s

_ 5000 Umdr. * 0,1s 0,5 * 5000 Umdr. * 0,1 s?

- min * s min*s * 0,1s

B 500 Umdr. 250 Umdr.

- min min

=250 Umdr. /min
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Kurvenverlauf des angegebenen Berechnungsbeispiels:

Drehzahl [1/min]

250U/myin

0 100 200 300 400 500

Zeit [ms]

blaue Kurve: reale Geschwindigkeit; orange Kurve: ausgegebene Geschwindigkeit (berechnet)

Abbildung 3: Abschéatzung des Schleppfehlers bei einer Beschleunigungsfahrt von 5000 Umdr./(min*s)

Bei einer Integrationszeit vom 100 ms wird der Vergleichsrechenwert bereits nach einem Viertel der
Beschleunigungsphase mit einem neuen Wert angepasst. Ab diesem Zeitpunkt wird der Schleppfehler
nicht mehr groRer. Nach Ablauf der Integrationszeit von 100 ms ist der Maximalwert somit
250 Umdr./min. Am Ende der Beschleunigungsphase dauert es wiederum 100 ms, bis die
Geschwindigkeit keinen Schleppfehler mehr aufweist.
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Montage

5 Montage

e Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden
durch AuBerkraftsetzen der Sicherheitsfunktionen, verursacht durch
einen unsicheren Wellenantrieb!

» Der Anlagen-Hersteller muss durch konstruktive Malinahmen
sicherstellen, dass der Antrieb des Mess-Systems durch die Welle und
die Befestigung des Mess-Systems jederzeit gegeben ist

A GEFAHR (Fehlerausschluss). Hierzu sind die Vorgaben der DIN EN 61800-5-
2:2017 ,Elektrische Leistungsantriebe mit einstellbarer Drehzahl —
Anforderungen an die Sicherheit, Tabelle D.8 — Bewegungs- und
ACHTUNG Lageruckfiihrungssensoren® einzuhalten.

» Generell sind fir den Anbau die Auflagen und Abnahmebedingungen
der Gesamtanlage zu berucksichtigen.

> Alle Befestigungsschrauben miissen gegen unbeabsichtigtes Lsen
gesichert werden.

» Beim Einsatz mit niedrigen Umgebungstemperaturen ergeben sich
erhdhte Werte fur das Anlaufdrehmoment. Diese Tatsache ist bei der
Montage/Wellenantrieb zu bericksichtigen.

\ Durch die Vielzahl an Mess-System-Baureihen, sowie die Typenvielfalt innerhalb

4 ) einer Mess-System-Baureihe, sind die nachfolgend gemachten textlichen sowie

/ maflichen Angaben als exemplarische Vorgaben anzusehen und missen auf das
konkrete Produkt angepasst werden.

5.1 Vollwelle

Da die Einbausituation applikationsabhéngig ist, haben die folgenden Hinweise keinen
Anspruch auf Vollstandigkeit.

5.1.1 Montage der Kupplung (Allgemein)

» Es ist eine fur die Applikation geeignete Kupplung mit formschlissiger Verbindung zu
verwenden.

» Die Hinweise und Einbauvorschriften des Kupplungsherstellers sind zu beachten.

» Insbesondere ist zu beachten, dass
- die Kupplung fiir die vorgegebene Drehzahl und dem mdglichen Axialversatz geeignet ist,
- der Einbau auf einer fettfreien Welle erfolgt,
- die Kupplung und das Mess-System axial nicht belastet werden,

- die Klemmschrauben mit dem vom Kupplungshersteller definierten Drehmoment
angezogen werden,

- die Schrauben der Kupplung gegen unbeabsichtigtes Lésen gesichert werden.

» Axiales Verrutschen des Mess-Systems auf der Antriebswelle ist durch die Fixierung der
Kupplung zu verhindern, siehe Kap.: 5.1.2 Abbildung 4, (1).

» Radiales Verrutschen (Schlupf) des Mess-Systems auf der Antriebswelle ist mittels
Formschluss durch den Einsatz einer Passfeder- / Nut-Kombination (Kap.: 5.1.2 Abbildung
4, (2)) zu verhindern, hierfiir ist eine Kupplung mit Nut zu verwenden.
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5.1.2 Flansch-Montage

» Das Mess-System wird maschinenseitig mittels drei Schrauben an den Flansch (Zentrierbund)
montiert.

» Die Flanschplatte zur Montage an der Maschine sollte einen passenden Zentrierbund
besitzen.

» Die Schrauben missen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm angezogen und mit mittelfester
Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Losen gesichert werden.

- Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindelange ausreicht und die Schrauben komplett
eingeschraubt werden kénnen.

» Die Montagevorschriften fur die Kupplungsmontage mussen beachtet werden, siehe
Kap.: 5.1.1 ,Montage der Kupplung (Allgemein)“.

Komponenten:

1: Mess-System

. Passfeder, gemalf Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

N

: Zentrierbund
: Flanschplatte (Maschine)
: Kupplung mit Nut

(2)

o 0~ W

: Antriebswelle

Abbildung 4: Flansch-Montage, Prinzip-Darstellung

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
05.05.2025 TR-ECE-BA-D-0142 v16 Seite 25 von 45




Montage

5.1.3 Servoklammern

>

>

Abmalle, sowie individuelle Montagemdglichkeiten, sind der kundenspezifischen Zeichnung
zu entnehmen.

Zur Montage werden 3 Servoklammern verwendet, die um 120° versetzt um das Mess-
System verteilt werden und mit jeweils einer M4-Schraube auf der Flanschplatte befestigt
werden.

Die Flanschplatte zur Montage an der Maschine sollte einen passenden Zentrierbund
besitzen.

Zur Befestigung der Servoklammern auf der Flanschplatte sollten M4-Stahlschrauben
(empfohlen: beschichtete Stahlschrauben, z.B. verzinkt) mit einer Festigkeitsklasse von
min. 6.8 (empfohlen: 8.8) verwendet werden.

- Je nach Umgebungsbedingungen sind Edelstahlschrauben mit einer Festigkeitsklasse von
min. 70 zu verwenden.

Die M4-Schrauben muissen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm angezogen und mit
mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Losen gesichert werden.

- Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindelange ausreicht und die Schrauben komplett
eingeschraubt werden kénnen.

Die Einschraubtiefe in die Flanschplatte muss in Stahl min. 4 mm und in Aluminium min. 6 mm
betragen.

Die zu verspannenden Flachen sollten moglichst frei von Schmiermitteln oder anderen
Verschmutzungen sein.

Die Servoklammern mussen nach Typ zum AulRendurchmesser des Flanschrings passen und
gemal der Orientierung ,oben“ montiert werden.

- Wenn die Feder in die Flanschnut greift, sollten korrekt orientierte Servoklammern plan
auf der Flanschplatte aufliegen.

Die Montagevorschriften fir die Kupplungsmontage missen beachtet werden, siehe
Kap.: 5.1.1 ,Montage der Kupplung (Allgemein)*“.

Komponenten:

1: Mess-System

N

: Zentrierbund

: Passfeder, geman Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

: 3x M4 Schrauben
1 3x Servoklammern

w

: Kupplung mit Nut
: Antriebswelle

0 N o o b

: Flanschplatte (Maschine)

Abbildung 5: Montage mit Servoklammern, Prinzip-Darstellung
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5.1.4 Spannpratzen

>

>

Abmale, sowie individuelle Montagemdoglichkeiten, sind der kundenspezifischen Zeichnung
zu entnehmen.

Zur Montage werden 2 Spannpratzen verwendet, die mdglichst um 180° versetzt
(gegenlberliegend) montiert und mit jeweils zwei M4-Schrauben auf der Flanschplatte
befestigt werden, siehe Abbildung 6.

Zur Befestigung der Spannpratzen auf der Flanschplatte sollten M4-Stahlschrauben
(empfohlen: beschichtete Stahlschrauben, z.B. verzinkt) mit einer Festigkeitsklasse von
min. 6.8 (empfohlen: 8.8) verwendet werden.

- Je nach Umgebungsbedingungen sind Edelstahlschrauben mit einer Festigkeitsklasse von
min. 70 zu verwenden.

Die M4-Schrauben muissen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm angezogen und mit
mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Losen gesichert werden.

- Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindelange ausreicht und die Schrauben komplett
eingeschraubt werden kénnen.

Die Einschraubtiefe in die Flanschplatte muss in Stahl min. 4 mm und in Aluminium min. 6 mm
betragen.

Die zu verspannenden Flachen sollten moglichst frei von Schmiermitteln oder anderen
Verschmutzungen sein.

Die Spannpratzen missen nach Typ zum Aufl3endurchmesser des Flanschrings passen und
gemal der Orientierung ,oben“ montiert sein.

- Kaorrekt orientierte Spannpratzen liegen nahezu plan auf der Flanschplatte auf, wenn die
Feder in die Flanschnut greift, siehe Maf3zeichnung der Spannpratze.

Die Vorgaben zur Montage der Spannpratzen in Bezug auf den Teilkreis der
Gewindebohrungen missen eingehalten werden, damit die Feder der Spannpratze in die
Flanschnut eingreifen kann.

Die Montagevorschriften fir die Kupplungsmontage mussen beachtet werden, siehe
Kap.: 5.1.1 ,Montage der Kupplung (Allgemein)“.

Komponenten:

1: Mess-System
: Zentrierbund

w N

: Passfeder, gemal Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

: 4x M4 Schrauben

1 2xX Spannpratzen

: Kupplung mit Nut

: Antriebswelle

: Flanschplatte (Maschine)

o N o o b

Abbildung 6: Montage mit Spannpratzen, Prinzip-Darstellung
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5.2 Sackloch-/ Hohlwelle

Da die Einbausituation applikationsabhéngig ist, haben die folgenden Hinweise keinen
Anspruch auf Vollstandigkeit.

5.2.1 Montage des Klemmrings (Allgemein)

>

>

Abmale, sowie individuelle Montagemdglichkeiten, sind der kundenspezifischen Zeichnung
zu entnehmen.

Die Montage des Mess-Systems ist auf einer fettfreien Welle vorzunehmen.

Axiales Verrutschen des Mess-Systems auf der Antriebswelle ist durch die Fixierung des
Klemmrings zu verhindern.

- Gegebenenfalls sind weitere MaRhahmen notwendig, um das axiale Verrutschen des
Mess-Systems zu verhindern.

Radiales Verrutschen (Schlupf) des Mess-Systems auf der Antriebswelle ist mittels
Formschluss durch den Einsatz einer Passfeder- / Nut-Kombination zu verhindern

Die Klemmung des Mess-Systems darf nicht axial belastet sein.

Die Schraube des Klemmringes ist mit Hilfe eines Drehmomentschlissels mit 2 Nm
anzuziehen und mit mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Ldsen zu
sichern.

Anforderung an die Kundenwelle:

10 X
| .! ‘
e % N~
4 -] — O
S X = Abhéngig von der Montageart
X (siehe Kundenzeichnung)

© 01A A = Geberanbau

A10.05

Abbildung 7: Anforderung an die Kundenwelle
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5.2.2 Pass-Stift / Nuteinsatz

» Die Fixierung des Mess-Systems ist Uiber einen Pass-Stift auf der Antriebsseite vorzunehmen,
siehe Abbildung 8.

» Der Pass-Stift muss mindestens 4 mm in den Nuteinsatz hineinragen, maximal 5,5 mm. Der
Abstand vom Mess-System-Flansch §§ zur kundenseitige Vorrichtungs-Flache B sollte
> 1,5 mm betragen, siehe Abbildung 8.

» Die Montagevorschriften fir die Klemmringmontage missen beachtet werden, siehe
Kap.: 5.2.1 ,Montage des Klemmrings (Allgemein)*.

Abbildung 8: Montage mit Pass-Stift und Nuteinsatz, Prinzip-Darstellung

Komponenten:
1: Mess-System mit Sackloch- bzw. Hohlwelle (Passung H7, gemal3 Art.-Nr.-bezogene Zeichnung)

2: Pass-Stift, kundenseitig: Durchmesser 4 mm mit Passung m6
Lange = Abstand der Bezugsflachen X und Y + AbmalRR C + Eintauchtiefe von 4...5,5 mm

: Nuteinsatz 4K7, 6 mm tief

: Nut, gemanR Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

: Passfeder, gemaR Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

: Antriebswelle mit Passung g7, kundenseitig

: Klemmring mit Schraube, Anzugsmoment = 2 Nm, gegen Ldsen gesichert

0o N o o b~ W

: Mess-System — Welle mit Passung H7, gemaR Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

Abmale:

A: Eintauchtiefe bei Ausfiihrung mit Sacklochwelle, gemaf Art.-Nr.-bezogene Zeichnung
B: Eintauchtiefe bei Ausfiihrung mit Hohlwelle, gemaR Art.-Nr.-bezogene Zeichnung
C: Klemmringbreite, gemaf3 Art.-Nr.-bezogene Zeichnung
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Bezugsflachen, Mindestabstand:

X: kundenseitige Vorrichtungs-Flache
Y: stirnseitige Flache des Klemmrings

Mindestabstand: > 1,5 mm

5.2.3 Drehmomentstitze - Federblech

e Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden

A GEFAHR durch Aulerkraftsetzen der Sicherheitsfunktionen, verursacht durch

_ das Losen der Drenmomentstiitze!

ACHTUNG > Die nachfolgend beschriebenen Montagevorgaben sind strikt ein zu

halten.

» Die im artikelnummernspezifischen Datenblatt angegebenen Umgebungsbedingungen, die
Wellenbelastung sowie die axial und radial zuldssigen Wellen-Bewegungstoleranzen miissen
eingehalten werden.

» Spannungsfreie Montage im Ruhezustand.

» Mess-System auf die Antriebswelle schieben.

» Alle drei Fligel der Drehmomentstiitze sind mit jeweils zwei M3-Zylinderkopfschrauben in
Kombination mit passenden Unterlegscheiben an der Maschine zu befestigen.

- Bleche durfen nicht verzogen bzw. vorgespannt werden.

- Die  Schraubverbindungen missen mit mittelfester Schraubensicherung gegen
unbeabsichtigtes Lésen gesichert werden.

- Es gilt das Nennanzugsmoment fir M3-Regelgewinde in Abhangigkeit der Festigkeitsklasse
der Schraube. Mindest-Anzugsdrehmoment 0,5 Nm.

» Klemmring mittels der Klemmringschraube mit 2 Nm Anzugsmoment an der Antriebswelle
befestigen. Drehmomentstiitze darf nicht verzogen bzw. vorgespannt werden.

» Die Drehmomentstiitze ist korrosionsbesténdig in industrieller Atmosphare. Besondere
Umgebungsbedingungen / Medien missen mit TR Electronic abgeklart werden.

» Unsachgem&R montierte oder beschadigte Drehmomentstiitzen dirfen nicht verwendet
werden.

» Die Montagevorschriften fir die Klemmringmontage missen beachtet werden, siehe
Kap.: 5.2.1 ,Montage des Klemmrings (Allgemein)®.
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Abbildung 9: Montage mit Drehmomentstitze (Federblech), Prinzip-Darstellung

Komponenten:

1: Mess-System mit Passung H7, gemaf3 Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

2: 6x Zylinderkopfschraube M3

3: 6x Unterlegscheibe

4: Drehmomentstitze, gemaf Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

5: Klemmring mit Schraube, Anzugsmoment = 2 Nm, gegen Lésen gesichert
6: Flanschplatte (Maschine)

7: Passfeder, gemanR Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

8: Antriebswelle mit Passung g7, kundenseitig
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5.2.4 Drehmomentstitze - Gelenkkopfstab

>

Abmale, sowie individuelle Montagemaoglichkeiten, sind in der kundenspezifischen Zeichnung
ersichtlich. Die Spezifikationen des Gelenkkopfstabs, wie z.B. der zulassige Kippwinkel des
Gelenkkopfs, sind den individuellen technischen Daten des Herstellers zu enthnehmen.

Fir die Montage werden zwei Gelenkkdpfe, eine Gewindestange sowie zwei
M5-Zylinderkopfschrauben benétigt. Siehe Kap.: 10 ,Zubehdr”.

Zur Montage am Mess-System-Flansch kann der Gelenkkopfstab an einer der beiden M5
Gewindebohrungen befestigt werden.

Um das Mess-System optimal zu stitzen, muss der Gelenkkopfstab im 90°-Winkel zur
Verbindungslinie von Gewindebohrung zum Wellenmittelpunkt montiert werden, siehe
Abbildung 11.

Die M5-Schrauben muissen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm angezogen und mit
mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Losen gesichert werden.

- Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindelange ausreicht und die Schrauben komplett
eingeschraubt werden kénnen.

Die Einschraubtiefe in die Flanschplatte muss in Stahl min. 4 mm und in Aluminium min. 6 mm
betragen. Die Einschraubtiefe in den Mess-System-Flansch betrdgt min. 6 mm.

Die Montageflachen sollten méglichst frei von Schmiermitteln oder anderen Verschmutzungen
sein.

Die Montagevorschriften fir die Klemmringmontage missen beachtet werden, siehe
Kap.: 5.2.1 ,Montage des Klemmrings (Allgemein)®.

Abbildung 10: Montage mit Gelenkkopfstab, Prinzip-Darstellung
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Komponenten:

: Mess-System mit Sackloch- bzw. Hohlwelle (Passung H7, gemal3 Art.-Nr.-bezogene Zeichnung)
: Klemmring mit Schraube

: Nut, gemal3 Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

: M5 Gewindebohrung

: 2x M5 Zylinderkopfschraube

: Passfeder, gemaR Art.-Nr.-bezogene Zeichnung

: Antriebswelle mit Passung g7, kundenseitig

: Flanschplatte (Maschine)

. 2x Gelenkkopf

10: Gewindestange

© 0 N O 0o b W N P

Montagevarianten:

Abbildung 11: Gelenkkopfstab — Montagevarianten

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
05.05.2025 TR-ECE-BA-D-0142 v16 Seite 33 von 45




Montage

5.3 Gehause-Option: Heavy Duty 115

5.3.1 Montage

>

>

Das in ein Heavy Duty 115-Geh&use eingebaute Mess-System wird maschinenseitig mittels
sechs Schrauben durch den Geréateflansch montiert.

Der Zentrierbund mit der Passung j6 Ubernimmt die Zentrierung zur Welle. Die kundenseitige
Flanschplatte sollte einen passenden Zentrierbund besitzen.

Der Montage-Ful3 tragt lediglich das Eigengewicht des Mess-Systems und muss
spannungsfrei mit vier Schrauben auf der Montageflache verschraubt werden.

Alle Schrauben missen mit dem entsprechenden Anzugsmoment angezogen und mit
mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Losen gesichert werden.
Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindeldnge ausreicht und die Schrauben komplett
eingeschraubt werden kénnen.
Die Montagevorschriften fir die Kupplungsmontage missen beachtet werden, siehe Kap.:
5.1.1 ,Montage der Kupplung (Allgemein)“.

e Toleranzangaben des Kupplungsherstellers sind zu berticksichtigen.

@ o Abmale sind aus der kundenspezifischen Zeichnung zu entnehmen.

Komponenten:

1: Mess-System 6: Passfeder

2: Montage-Ful3 7: Montageflache *

3: 6x M6, Zylinderkopfschrauben * 8: Flanschplatte (Maschine) *
4: 4x M6, Zylinderkopfschrauben * 9: Kupplung mit Nut *

5. Gerateflansch mit Zentrierbund 10: Antriebswelle *

Abbildung 12: Montagebeispiel, Heavy Duty 115-Gehéause

* kundenseitig
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5.3.2 Anschluss

Fur Mess-Systeme die in ein optionales Heavy Duty 115-Gehause eingebaut sind, missen beim
Anschluss folgende Schritte beachtet werden:

Schritt 1:

Die 4x Zzylinderkopfschrauben mit einem
4 mm Sechskantschlissel aus der Kabel-
durchfuhrung entfernen. Die Kabeldurch-
fuhrung von der Abdeckhaube entfernen und
zerlegen.

Die Dichtstopfen in den Kabeltiillen missen
entsprechend der Anzahl und Position der
verwendeten Leitungen entfernt werden.

Schritt 2:

Die 8x Zzylinderkopfschrauben mit einem
3 mm Sechskantschliissel aus der
Abdeckhaube entfernen. Abdeckhaube vom
Gehéauserohr abziehen.

Schritt 3:

Signal- und Versorgungsleitungen nach-
einander durch die Offnung der Abdeck-
haube fuhren.

Schritt 4:

Signal- und Versorgungsleitungen an das
Mess-System  anschlieRen und  fest-
schrauben.
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Schritt 5:

Die Abdeckhaube mit den 8x Zylinderkopf-
schrauben M4x10 wieder auf das Gehause-
rohr schrauben.

Die Ausrichtung der Abdeckhaube ist zu
beachten!

Schritt 6:

Die Kabeltllen biindig mit der Abdeckhaube
um die Leitungen legen.

Um die Dichtigkeit zu gewahrleisten, ist die
individuelle Einbaurichtung der Kabeltillen
zueinander und des Steckerbild des
eingebauten Mess-Systems zu beachten.
Die  GroRen der Kabeltillen sind
entsprechend dem Leitungsdurchmesser zu
wahlen.

Schritt 7:

Den Rahmen der Kabeldurchfiihrung auf die
Kabeltillen schieben und auf Anschlag zur
Abdeckhaube ziehen. Die Kabeldurch-
fuhrung mit den 2x Zylinderkopfschrauben
fest zusammenschrauben.

Um die Dichtigkeit zu gewahrleisten, muss
der Rahmen und das Joch (Abdeckung) der
Kabeldurchfuhrung mit der gummierten
Dichtungsseite in Richtung Abdeckhaube
positioniert werden.

Schritt 8:

Die Kabeldurchfiihrung mit den 4x Zylinder-
kopfschrauben M5x18 an die Abdeckhaube
schrauben.

Es muss darauf geachtet werden, dass
durch die Montage der Dichtungseinheit,
nicht zu viel Druck auf die Leitungen und
somit auf das Mess-System ausgetibt wird!
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5.4 Wellen-Drehmomente (worst-case)

Losbrechmomente / Anlaufdrehmomente in [Ncm] bei +6 o
Temperatur [°C] :
1 (P67, CDV) 2 (IP65, CDH) 3 (IP65, CDV) 4 (Option 115)
20 5,76 | 4,67 3,93 / 3,76 0,46 / 0,34 57 /54
0 17,16 / 10,13 8,26 / 5,75 1,74 | 1,43 58 /55
-20 24,30 / 9,86 10,29 / 8,04 5,41 / 3,59 13,7 /1 6,7
-40 25,85 / 11,67 22,90 / 16,60 8,73 / 7,30 14,7 | 11,7
Das Losbrechmoment ist das maximale Drehmoment, das nach der Temperatur-Beanspruchung
auftritt, um die Welle in Bewegung zu setzen. Nach dem Losbrechen ist das Anlaufdrehmoment
aufzubringen, um die Welle in Bewegung zu setzen. Der Unterschied zwischen
Losbrechmoment und Anlaufdrehmoment entsteht, z.B. durch Eisbildung bei Tieftemperaturen.
M, [Ncm]
1
25 —.
2. cov \ +6-0
(1P67) TOoO
20 CBH
(IP65)
Ma: Losbrechmoment
15 4% 9:  Umgebungst t
Opt.115 . : mgebungstemperatur
10 K Bei +6 Sigma
3“\ \«\
CDV . g
5 (tP65) 3
Te— |
0 ——— v [°C]
-40 -20 0 20
Abbildung 13: Losbrechmomente
M, [Ncm]
25
20 CDH
(IP65 +6 0
2% Ma:  Anlaufdrehmoment
15 €bV .
4 (IPBT7) 3:  Umgebungstemperatur
19~ o
10 Ax Bei +6 Sigma
3 e
5 |-cpv e =
(P65 e Opt115 .
\0\
0 v [°C]
-40 -20 0 20

Abbildung 14: Anlaufdrehmomente
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5.5 Potenzialausgleich — Anschluss

Axial Radial Gehause-Option: Heavy Duty 115

Abbildung 15: Erdungspunkt

IN: M4-Gewinde oder Schraubklemme fiir Potenzialausgleich
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6 Austauschen des Mess-Systems

Beim Austausch des Mess-Systems sind folgende Punkte zu beachten:

e Das neu eingesetzte Mess-System muss die gleiche Artikel-Nummer aufweisen wie das zu
ersetzende Mess-System, bzw. sind Abweichungen ausdriicklich mit der Firma TR Electronic
abzuklaren.

e Beim neu eingesetzten Mess-System ist sicherzustellen, dass die Hardwareschalter-Einstellungen
den bisherigen Einstellungen entsprechen.

e Die Montage des neu eingesetzten Mess-Systems ist nach den Vorgaben und Anforderungen
gemal Kapitel ,Montage* auf Seite 24 auszufihren.

e Der Anschluss des neu eingesetzten Mess-Systems ist nach den Vorgaben gemani
schnittstellenspezifischem Benutzerhandbuch vorzunehmen.

e Da die Parameter des Mess-Systems im Allgemeinen in der Steuerung hinterlegt sind, wird das
neu eingesetzte Mess-System in der Anlaufphase mit den projektierten Einstellungen
parametriert. Ist dieser Mechanismus nicht gegeben, ist sicherzustellen, dass das neu eingesetzte
Mess-System die gleichen Einstellungswerte erhalt.

e Abhangig von der Applikation muss der ausgegebene Positionswert moglicherweise an die
Maschinen-Referenzposition angepasst werden. Die Justage des Positionswertes ist gemani
schnittstellenspezifischem Benutzerhandbuch vorzunehmen.

e Bei der Wiederinbetriebnahme des ausgetauschten Mess-Systems muss die richtige Funktion
zuerst durch einen abgesicherten Testlauf sichergestellt werden.
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Checkliste, Teil 1 von 2

7 Checkliste, Teil 1 von 2

Es wird empfohlen, die Checkliste bei der Inbetriebnahme, beim Tausch des Mess-Systems und bei
Anderung der Parametrierung eines bereits abgenommenen Systems auszudrucken, abzuarbeiten
und im Rahmen der System-Gesamtdokumentation abzulegen.

- Validierung (Einstellungen — Achse)

Achsen muss sichergestellt werden,
dass die Einstellungen auch an der
gewulnschten Achse vorgenommen
worden sind

(Checkliste Teil 2 von 2)

Dokumentationsgrund Datum bearbeitet gepruft
Unterpunkt zu beachten zu finden unter ja
Vorliegendes Sicherheitshandbuch Dokumenten-Nr.: TR-ECE-BA-D-0142 O
wurde gelesen und verstanden
Schnittstellenspezifisches Beachtung und Verwendung der Siehe Kapitel Dokumenten Download O
Benutzerhandbuch Checkliste Teil 2 von 2 auf Seite 45
e  Kapitel
BestimmungsgemaRe
Uberpriifung, ob das Mess-System Verwendung, Seite 13
anhand der spezifizierten ) . e  Kapitel
Sicherheitsanforderungen fur die B‘estlmmungsgemarSe- Verwendung Dokumenten Download m}
vorliegende Automatisierungsaufgabe Einhaltung aller technischen Daten -> Produktdatenblatter, Seite 45
eingesetzt werden kann e  Schnittstellenspezifisches
Benutzerhandbuch
(Checkliste Teil 2 von 2)
Sichere mechanische Befestigung
Einhaltung der im des Mess-Systems und sichere e  Kabitel
Sicherheitshandbuch definierten formschlussige Verbindung der Mol?na e Seite 24 O
Montageanforderungen antreibenden Welle mit dem Mess- g€,
System
e  Kapitel
D dete Netzteil d Dokumenten Download
as verwendete Netztell muss den -> Produktdatenblatter, Seite 45
Versorgungsspannung spezifizierten Anforderungen ) o m}
geniigen e  Schnittstellenspezifisches
Benutzerhandbuch
(Checkliste Teil 2 von 2)
Einhaltung der grundsétzlichen
Regeln fir die Installation
Ordnungsgemalie Einhaltung der Verkabelungsnormen | e  Schnittstellenspezifisches
- Elektro-Installation (Schirmung) Einhaltung der Richtlinien, welche Benutzerhandbuch m}
- Netzwerk-Installation von den jeweiligen Feldbus- (Checkliste Teil 2 von 2)
Nutzerorganisationen zur Verfligung
gestellt werden
Bei der Inbetriebnahme und nach
jeder Parameteranderung
- missen alle betroffenen
Nach Inbetriebnahme und Sicherheitsfunktionen tberprift . .
" e  Schnittstellenspezifisches
Parameteranderungen werden
- . Benutzerhandbuch O
- Systemtest - bei mehreren (gleichgearteten)

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung

Unterpunkt

zu beachten

zu finden unter ja

Preset-Justage-Funktion

Legacy-Betrieb: Die Preset-Justage-
Funktion darf nur im Stillstand der
betroffenen Achse ausgefihrt
werden

Es muss sichergestellt werden, dass
die Preset-Justage-Funktion nicht
unbeabsichtigt ausgeldst werden
kann

Nach Ausfihrung der Preset-
Justage-Funktion muss vor
Wiederanlauf die neue Position
Uberprift werden

Schnittstellenspezifisches
Benutzerhandbuch m|
(Checkliste Teil 2 von 2)

Gerateaustausch

Es muss sichergestellt werden, dass
das neue Gerat dem
ausgetauschten Gerat entspricht
Alle betroffenen Sicherheits-
funktionen missen Uberprift werden

Kapitel Austauschen des Mess-
Systems, Seite 39
Schnittstellenspezifisches O
Benutzerhandbuch
(Checkliste Teil 2 von 2)

Verifikation und Validierung des
Programmiersystems
(Steuerung/Software)

Sicherstellen, dass alle funktionalen
und leistungsbezogenen Anforde-
rungen an die sicherheitsbezogenen
Teile des Programmiersystems er-
reicht werden. Dies gilt insbesondere
beim Wechsel der Programmver-
sion.

Sicherheit von Maschinen -

Sicherheitsbezogene Teile von
Steuerungen O
- DIN EN ISO 13849-1
- DIN EN ISO 13849-2

Printed in the Federal Republic of Germany
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Wartung

8 Wartung

Das Mess-System bedarf keiner Wartung durch den Betreiber.

Wird die Lagerlebensdauer gemald Produktdatenblatt jedoch innerhalb der Gebrauchsdauer von
20 Jahren Uberschritten, muss das Mess-System auf3er Betrieb genommen werden und an den

Hersteller Gbersandt werden.

Nach der Gebrauchsdauer von 20 Jahren muss das Mess-System einer Wiederholungsprifung
(Proof-Test) unterzogen werden.

Nahere Hinweise hierzu kénnen den Normen

- DIN EN 62061 und
- DIN EN 61508

mit dem Titel ,Sicherheit von Maschinen - Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme® entnommen werden.

Das Vorgehen ist mit dem Hersteller abzusprechen.
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9 Aul3erbetriebnahme / Demontage

Bei der AuRerbetriebnahme bzw. Demontage sind insbesondere die nachfolgenden Hinweise aus
dem Kapitel ,Sicherheitstechnische Hinweise® zu beachten:

- Verdrahtungsarbeiten, Offnen und SchlieRen von elektrischen Verbindungen nur im
spannungslosen Zustand durchfihren.

- Bei der Montage / Demontage sind Schocks (z.B. Hammerschlage) auf die Welle zu
vermeiden.

- Bei der Lagerung, Betrieb und Demontage des Mess-Systems, sind nicht benutzte Anschluss-
Stecker entweder mit einem Gegenstecker oder mit einer Schutzkappe zu versehen. Die IP-
Schutzart ist den Anforderungen entsprechend auszuwahlen.
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Zubehor

10 Zubehor

Schutzkappen / O-Ring

Passend zu Schutzkappe 62-000-1344 --> IP65

Bezeichnung Art-Nr.:
Schutzkappe gelb, M12x1 Innengewinde mit O-Ring, IP65.

b 62-000-1664
Passend fur Anschluss-Stecker Versorgungsspannung
Schutzkappe schwarz, M12x1 Auf3engewinde ohne O-Ring, IP50. 62-000-1344
Passend fur Anschluss-Stecker Bus-/Inkremental-Schnittstelle
O-Ring DIN-3771 7x1 NBR 70 SHORE 26-000-332

Optionale Drehmomentstitze mit Gelenkkopf und Gewindestange M5

Mess-System

min. 68

S~ M5 Gewindestange

M5
n
_ (b\% o5
Gelenkkopf

Bezeichnung Art-Nr.:

Gelenkkopf M5 49-280-002
Gewindestange M5, 2 10 mm x 60 mm 49-917-026
Gewindestange M5, 2 10 mm x 105 mm 49-995-200
Gewindestange M5, ¢ 10 mm x 360 mm 49-917-022
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11 Dokumenten Download

Sicherheitshandbuch
Bezeichnung Link
Absolut Encoder CD_-582 www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-BA-D-0142

Schnittstellenspezifische Benutzerhandbiicher

Bezeichnung Link

PROFINET/PROFIsafe www.tr-electronic.de/f TR-ECE-BA-D-0139
EtherNet/IP — CIP-Safety www.tr-electronic.de/f TR-ECE-BA-D-0163
POWERLINK/openSAFETY www.tr-electronic.de/f TR-ECE-BA-D-0169
CANopen/CANopen Safety www.tr-electronic.de/f TR-ECE-BA-D-0171
EtherCAT/FSoE www.tr-electronic.de/f TR-ECE-BA-D-0177

Steckerbelegungen

Link
www.tr-electronic.de/service/downloads/steckerbelegungen.html

Produktdatenblatter
Bezeichnung Link
Absolut Encoder CD_-582 www.tr-electronic.de/s/S019380

EU-Konformitatserklarung

Link
CD_582M +FS02: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-KE-DGB-0354
CD_582M +FS03: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-KE-DGB-0358
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Original

Functional Safety
Type Approved

TUVRhelnIand

Absolut Encoder
PROFINET/PROFlsafe

- TR Encoder Profil

- OPTION: PNO Encoder Profil V4.2, Class S1/S2
- PNO Encoder Profil V4.2, Class 3/4

- PROFlsafe V2.4:/-V2.6:1 7

- OPTION: ZweitschnittsteHe

CDV582 .. - - CDS582/CDH582

DIN EN 61508: SIL CL2/SIL CL3
DINENISO 13849: PLd/PLe

Sicherheitshinweise

_Installation
_Inbetriebnahme Benutzerhandbuch
_Konfiguration / Parametrierung Schnittstelle

Stérungsbeseitigung / Diagnosemdglichkeiten

TR-ECE-BA-D-0139 v15/10.07.2023



Inhaltsverzeichnis

TR-Electronic GmbH

D-78647 Trossingen
Eglishalde 6

Tel.: (0049) 07425/228-0
Fax: (0049) 07425/228-33
E-mail: info@tr-electronic.de
http://www.tr-electronic.de

Urheberrechtsschutz

Dieses Handbuch, einschlieRlich den darin enthaltenen Abbildungen, ist urheberrechtlich geschutzt.
Drittanwendungen dieses Handbuchs, welche von den urheberrechtlichen Bestimmungen
abweichen, sind verboten. Die Reproduktion, Ubersetzung sowie die elektronische und fotografische
Archivierung und Veranderung bedarf der schriftichen Genehmigung durch den Hersteller.
Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz.

Anderungsvorbehalt

Jegliche Anderungen, die dem technischen Fortschritt dienen, vorbehalten.

Dokumenteninformation

Ausgabe-/Rev.-Datum:  10.07.2023

Dokument-/Rev.-Nr.: TR-ECE-BA-D-0139 v15
Dateiname: TR-ECE-BA-D-0139-15.doc
Verfasser: MUJ

Schreibweisen

Kursive oder fette Schreibweise steht fir den Titel eines Dokuments oder wird zur Hervorhebung
benutzt.

Courier-Schrift zeigt Text an, der auf dem Display bzw. Bildschirm sichtbar ist und Mentauswahlen
von Software.

"< > " weist auf Tasten der Tastatur Ihres Computers hin (wie etwa <RETURN>).

Marken

PROFIBUS™, PROFINET™ und PROFIsafe™, sowie die zugehdrigen Logos, sind eingetragene
Warenzeichen der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V. (PNO)

SIMATIC ist ein eingetragenes Warenzeichen der SIEMENS AG

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 2 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



mailto:info@tr-electronic.de
http://www.tr-electronic.de/

idQelectronic

Inhaltsverzeichnis
INNAIESVEIZEICHNIS oeeiiiii ettt e e e s et e e e e e e e se b et eeeeeeeesnnntnneeeeeaeeean 3
ANGEIUNGS-INUEX ..vivivieiiteeet ettt ettt ettt s st e s e b et e b et e s e s s ebe st ese s esessess st ess et e s ebe s anesere e 9
L ATIGEIMEBINES ..ttt ettt oottt e e oo oo e e bbb e e et e e e e e 4 e e bbbe et e e e e e e s anbabe e e e e e e e e annbbbneeaaaaeean 10
1.1 GeltUNGSDEIEICKH ... e e sbee e e e aae 10
I = (=TT o= o PSRRI 11
1.3 Verwendete AbKUrzungen / Begriffe.........uueiiiiio e 12
I o = TH ] o) 1 0 =T = =SSR 14
1.5 Prinzip der SicherheitSTuNKON ..........ooiiiiiiii e 15
2 SICNEINEIESNINWEBISE ..ceiii it e e e e e e s e e e e e e e e e e ansteaereeeeeseannrnneees 16
2.1 Symbol- und HINWEIS-DEfiNItION ........coiiiiiiiiiiiiiie e 16
2.2 Sicherheitsaufgaben der fehlersicheren Verarbeitungseinheit ............ccccoecvivveeeeeiiinns 17
2.2.1 Zwingende Sicherheitsuberprifungen / Mallnahmen ...........ccccccovviiiieennnnnnn. 17
3 Installation / Inbetriebnahmevorbereitung ... 18
3.1 Grundsatzliche REGEIN ......coiiiiiieii e 18
3.2 PROFINET IO Ubertragungstechnik, Kabelspezifikation................ccccccceereeiieserensnnn. 19
3.3 ANSCRIUSSNINWEISE .....ociiiiiiiiiiee e 20
3.3.1 VersorguNgSSPANNUNG .....cuureeireieeiiiirireeireeesssirrreeereessssasrareeereessssnsrnrneeressses 20
3.3.2 Optionale Zusatzschnittstellen (Inkremental, SSI) ..., 20
3.4 PROFIsafe-Zieladresse ,F_Dest Add" ... 21
3.5 Inkremental Schnittstelle / SIN/COS Schnittstelle (optional)............ccceeviiiiiiiiiiineiiiins 22
3.5.1 SIGNAIVEITAUTE ....cooiiiiiii e 23
3.5.2 HTL-/ TTL - Pegel (OPtioNal) ........coouueiiiiiiiiieiiiiie e 24
3.6 SSI-Schnittstelle (OPLIONAL) .......eeeeiiieee e e 26
3.6.1 SIGNAIVEITAUT ......ooiiiiiiii e 26
3.6.2 KaDEIANGEN .....oiiiiiieee e 28
4 INDELIHEDNANME ... e 29
A1 PROFINET 1O .. ittt ettt ettt ettt ettt et e e s mee e s be e e sabeeenneeeaneeesnneeesnneans 29
R 1= = (] F= 1SS =Y o RSSO 29
4.1.2 Geratebeschreibungsdatei (XML)........cccuiviiiieeiiiiiiiee e 29
4.1.3 GerateidentifiKatioN ...........ccviii i 30
4.1.4 Datenaustausch bei PROFINET 1O......ccuuiiiiiiaiiieecee e 30
4.1.5 AAreSSVEIGADE. .....oiiiiiiiie s 31
4.2 BUS-SEAUSANZEIGE .. ..eeiiiiiiiiee ittt ettt st e e e e e s e b e e e e annb e e e e nneas 32
4.3 Inbetriebnahme Uber SIEMENS SIMATIC S7 ....ooiiiiiiiieiiee e 32
4.4 Inbetriebnahme Uber ABB AC500-S ........ooiiiiiiiiiiiiie et 32
5 Parametrierung und KoNfiQUIatioN..........ueiiiii oo e et e e e aee s 33
5.1 Modularer AUTDAU ..o 33
5.2 Konfigurierbare Module — Ubersicht/AUSWah! .................c.ccocoooeiiiiiiiiiieie e 34
5.2.1 TR Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety (TR)) ......cccoevvvveieriiieeeiiiieeen, 35
5.2.2 TR Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (TR)) ......cccceveee... 35
5.2.3 OPTION: PNO Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety BP/XP (PNO)) ...36
5.2.4 PNO Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (PNO))............. 36
5.2.5 OPTION: ZWeitSChNISLEIIE ....coiveeiiiiiiiieeee e 37
Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

10.07.2023 TR-ECE-BA-D-0139 v15 Seite 3 von 162



Inhaltsverzeichnis

5.2.6 Legacy (TR) Profil.........couiiiiiiiiii e 37
5.3 TR Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety (TR)) ......cccoeiveiiiiiiiiiiieeeeee e 38
5.3.1 Submodule PosSition (BP/XP)......ccciiiiiiiiiiiieiiieiee e 38
5.3.1.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ..........ccccccovviiiiieiieeiiniiiineenn. 38
5.3.1.2 Konfigurierbare submodulbezogene iParameter (F_iPar)............... 39
5.3.1.3 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)............. 40
5.3.2 Submodule Geschwindigkeit (BP/XP) ........cccoiiiiiiiiiiieiee e 41
5.3.2.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ..........ccccocoevvvvinneeniienenneennne 41
5.3.2.2 Konfigurierbare submodulbezogene iParameter (F_iPar)............... 42
5.3.2.3 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)............. 43
5.3.3 Submodule Position + Geschwindigkeit (BP/XP) ..........occoiiiieiiiiiniiiiiieeneeenn 44
5.3.3.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ............occcveeeiiieniiiiiiiieeneeennn. 44
5.3.3.1.1 Eingang TR-Statusl (Stat. 1).......cccccceeeeriiiiiiiiiieneeeeeeens 45
5.3.3.1.2 Eingang TR-Status2 (Stat. 2)........ccccceeeeriiiiiiiieieeeeeeeies 46
5.3.3.1.3 Eingang POSItioN .........c.uuiiiiiieiiiiiiiiieeecee e 46
5.3.3.1.4 Eingang Geschwindigkeit............cccveeiiiiiiiiiiiiiiiiiies 46
5.3.3.1.5 Ausgang TR-Controll (Cont. 1) ......ccccccerriiiimriiereeeeninnnns 46
5.3.3.1.6 Ausgang TR-Control2 (Cont. 2) ........cccccevviiuvreeereeeeninnnns 47
5.3.3.1.7 Ausgang Preset ... 47
5.3.3.2 Konfigurierbare submodulbezogene iParameter (F_iPar)............... 48
5.3.3.2.1 Drehrichtung........ccoooiiiiiiiiiie e 49
5.3.3.2.2 Skalierungsparameter ........cooiueieieeeeeee e 49
5.3.3.2.3 Geschwindigkeit FOrmat ............cccveeeiiieiiiiiiiiiiieeee e 52
5.3.3.2.4 Geschwindigkeit Filterstarke ...........ccccccciiiiiiiiiiiennnnnns 52
5.3.3.2.5 Geschwindigkeit Filtertyp .........ooocieeeiiieiiiiiiiiiceee e 53
5.3.3.2.6 Geschwindigkeit Faktor............ooocuiiieiiiiiiiiiiiieieeee e 53
5.3.3.2.7 Geschwindigkeit Integrationszeit .............occcuveeereeeeeinnnnns 53
5.3.3.2.8 Fensterinkremente ..........coccoveiiiiere e 54
5.3.3.3 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)............. 55
5.3.4 Preset-Justage-FUNKLON .........c.cooiiiiiiiii e 56
5.3.4.1 VOrgeNENSWEISE .....cuiiiiiiiiiiii ettt 56
5.3.4.2 TIMiNg - DIAQramMmM .......cooiiiiiiiiiiie e 57
5.3.4.3 Berechnung der Verzdgerung bei einer bewegten Achse............... 58
5.4 TR Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (TR)) ........cccoceviveiiieeninennnn. 59
5.4.1 Konfigurierbare modulbezogene Parameter ...........ccccccoviiiiiiiiieiniieee e, 59
5.4.1.1 Gekoppelter Kanal ... 59
5.4.2 SUDMOAUI POSItION ....ccciiiiiiiiicee ettt e e e e e 60
5.4.2.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ..........ccccoocveeiniiiieniniene e, 60
5.4.2.2 Konfigurierbare submodulbezogene Parameter............cccocceeeennnen. 60
5.4.2.2.1 DrehrichtUNg........oeieiiiiieiiiiie e 60
5.4.2.2.2 Skalierungsparameter..........ccccovvveeeiiieee i 61
5.4.3 Submodul GeschwindigKeit ............cccviiiiiiiii e 64
5.4.3.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ..........cccccccovcciiveeeeeeevecciinnen. 64
5.4.3.2 Konfigurierbare submodulbezogene Parameter.................cccuvveeeee. 64
5.4.3.2.1 Geschwindigkeit FOrmat ............ccccvveveeeeiiiiiiiiiie e 65
5.4.3.2.2 Geschwindigkeit Filterstarke..........ccccccceeiviiiiiiiireee e, 65
5.4.3.2.3 Geschwindigkeit Filtertyp ........ccoocvivveeeeee e 66
5.4.3.2.4 Geschwindigkeit Faktor............coccvviiireeeeiiiiciiiieee e 66
5.4.3.2.5 Geschwindigkeit Integrationszeit .............cccccvvveveeeeeiinnnns 66
5.4.4 Submodul Preset (Justage-FUnKLioN) .........cooiiiieiiieioiiiieeeee e 67
5.4.4.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ..........cccccoviiiiiieiiiiiiniiiiiinenn. 67
5.4.5 SUDMOAUI STALUS ...eoiiiiiiiiiieeie et e e e 68
5.4.5.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten .........cccccccovviciiiieiieeiieniiinennn. 68
5.4.5.2 Konfigurierbare submodulbezogene Parameter.............ccocccveennee. 68
5.5 OPTION: PNO Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety BP/XP (PNO)) ................... 69
5.5.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ... 69
5.5.1.1 Standard Telegram 36 (BP/XP) ......coccoiiiiiiiiiiiie e 70
5.5.1.2 Standard Telegram 37 (BP/XP) ......coocuiiiiiiiieiiiie e 70

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 4 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



idQelectronic

5.5.1.3 Format Signal 96: F-Positionswert (S_XIST32)........cccccevvvvveeennnnn. 71
5.5.1.4 Format Signal 97: F-Geschwindigkeitswert (S_NIST16)................. 71
5.5.1.5 Format Signal 98: Encoder F-Steuerwort 1 (S_STW1_ENC) ......... 71
5.5.1.6 Format Signal 99: Encoder F-Statuswort 1 (S_ZSW1_ENC).......... 72
5.5.1.7 Format Signal PNU 62000: F-Presetwert (S_PRESET32).............. 72
5.5.2 Parameterzugriff und Initialisierung (sicherheitsgerichtet) ............cccccveeeeeenn. 73
5.5.3 Konfigurierbare modulbezogene iParameter (F_iPar) ........cccccceviiiiiiiieeneennnn. 75
5.5.3.1 DrehriChtung .......ceveeiiiiiii e 76
5.5.3.2 Preset beeinflusst XIST32 ......cvevviiiiiieiiiee e 76
5.5.3.3 SKalierungsfunktion ...........ccuueeiiiiiiiiiiieee e 76
5.5.3.4 SKalilerungsparameter...........uueeeiiaiiiiiiiiie e 76
5.5.3.4.1 Skalierung: Aufldsung pro Umdrehung...........ccccceeennnnns 77
5.5.3.4.2 Skalierung: Gesamtaufldsung..........cccccoevviiiiiiieieneennnnnnns 77
5.5.3.5 Drehzahlnormi€rung .........ccuueeeiiiiiiniiiecee e 78
5.5.3.6 Fensterinkremente (intern, nicht sichtbar)...............cccccoi. 78
5.5.4 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)........ccccccvevevinneeen. 79
5.5.5 Preset-Justage-FUNKLON ... 80
5.5.5.1 VOrgENENSWEISE ....ccvveiiiiiiiiii ettt 80
5.5.5.2 Preset Zustandsmaschine / SteuerzykIus ..........cccccoviveiiieennnnen. 81
LGN BT To [ [ 1 PSSR 82
5.6 PNO Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (PNO)) .........ccccccvvevnineeen. 83
5.6.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ............ccccvveeeeeiii i 83
5.6.1.1 Standard Telegram 81 ..........cccccuuiiiieee i 84
5.6.1.2 Standard Telegram 82 ..........ccccueeiieeee e 84
5.6.1.3 Standard Telegram 83 ..........ccccuuiiieeei i 84
5.6.1.4 Standard Telegram 84 ...........cccuueiieeee i 84
5.6.1.5 Format Signal 6 / 8: Geschwindigkeitswert A/ B (NIST_A/B)....... 85
5.6.1.6 Format Signal 9: Steuerwort, Sensor 1 (G1_STW) ....cceveeevvvinrinnen. 85
5.6.1.7 Format Signal 10: Statuswort, Sensor 1 (G1_ZSW)..........ceecuvvvneeen. 86
5.6.1.8 Format Signal 11: Positionswert 1, Sensor 1 (G1_XIST1).............. 87
5.6.1.9 Format Signal 12: Positionswert 2, Sensor 1 (G1_XIST2).............. 87
5.6.1.10 Format Signal 39: Positionswert 3, Sensor 1 (G1_XIST3)............ 87
5.6.1.11 Format Signal 80: Steuerwort 2, Encoder (STW2_ENC) .............. 88
5.6.1.12 Format Signal 81: Statuswort 2, Encoder (ZSW2_ENC)............... 88
5.6.2 Parameterzugriff und INitialiSIerung ..o 90
5.6.3 Konfigurierbare modulbezogene Parameter ...........cccccovvieiiiiiiieiiiieee e, 91
5.6.3.1 Parameter Initialisierung (PNU 65005_0-1).......cccceevriivereiniienennnnn. 93
5.6.3.2 Parameter Schreibschutz (PNU 65005_2-4)........cccccccueveiniierernnnnn. 93
5.6.3.3 Schreibschutz PNU 65005_5 (control) / PNU 971 (save) ............... 93
5.6.3.4 Schreibschutz (PNU 65005 _6), Parameter Reset (PNU 972) ........ 93
5.6.3.5 DrehriChtung ......ceeeiiiiiiiic e 94
5.6.3.6 Encoder Class 4 FUNKEONAIILAL .............oooiiiiireiniiiie e 94
5.6.3.7 Preset beeinflusst XISTL ... 95
5.6.3.8 Skalierungsfunktion .............ccciiiiiiiiiiiicie e 95
5.6.3.9 Diagnose Uber Alarmkanal (V3.1) .....cccceiiiiiieiiiiie e 95
5.6.3.10 KompatibilitatsSmodus V3.1 .....c..eeiiiiiiiiiiiiiie e 96
5.6.3.11 SKalierungSparameter..........coouuiieiiiiee e 96
5.6.3.11.1 Skalierung: Auflésung pro Umdrehung.............cccceenneee. 96
5.6.3.11.2 Skalierung: Gesamtauflosung............ccccoeevereiniieneenninn. 97
5.6.3.12 Tolerierte Lebenszeichenfehler (V3.1) ......ccccooieiiiiiiieiiiieee e, 97
5.6.3.13 Drehzahlnormierung (PNU 60001) .......cccccereiniiirenniiieeeeiieee e 98
5.6.3.14 Drehzahlfilter StArke .........oooieveiiiiii e 98
5.6.3.15 Drehzahlfilter TYP....c.ceeiiiiieeee e 99
5.6.3.16 Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4 (PNU 60000)................. 99
5.6.3.17 Preset value (PNU 65000)..........coeiruiiiiiiiireiiiiee et 100
5.6.4 Preset-FUNKLION ... s 101
5.6.5 Warnungen, Fehler, DIagnoSe..........ccuueiieieiiiiiiiiiiieee ettt e e sinree e e e 101
5.6.5.1 Fehlercodes in Signal G1_XIST2 ........occciiiiiieeeei e 102
5.6.5.2 DIagnoSe-Alarm ..........ueeiiiii i 102
Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

10.07.2023 TR-ECE-BA-D-0139 v15 Seite 5 von 162



Inhaltsverzeichnis

5.7 OPTION: ZWeItSChNITISTEIIE ........oeiiiiiieiiii e 103
5.7.1 SSI (TR), SYNCAION-SEIEIl .....c.eeiiiiiiiiiie it 103
5.7.1.1 Konfigurierbare modulbezogene Parameter............cccocevviieeernnnen. 103
L A 0 T 0 1 1= SR PR 104
B5.7.1.1.2 KOQIEIUNG . ..eeeeieiiieie ettt 104
5.7.1.1.3 DatenbitS .......cuuiiiiieeeiiiiiiiiee e 104
B5.7.1.1.4 MONOZEIL.......eeiiiieeie ettt e e e e e e e e eneees 104
B5.7.1.1.5 StAtUS-BItS .. .uuviiieiie et a e 104
5.7.1.1.6 Lebenszeichen-BitS.........cccccceeviiiiiiiiiiee e 105
5.7.1.1.7 CheCKSUMIME ....civieeiiiiiiiiiiieee e e eeeenieeee e e e e s senneerenen e e e e e ennnnes 105
5.7.2 INKremMental (TR) ....uuiiee it s e e e e e s s e e e e e e s snnrnrreeeeee e s 106
5.7.2.1 Konfigurierbare modulbezogene Parameter...........ccccccveeevevcnvvnnnnnn. 106
5.7.2. 1.1 IMPUISE/UMAI. ..eeviie et e e 106
5.8 Legacy (TR) ProOfil........cueieiiiieii et e e e e e e eneees 107
5.8.1 Safety (Legacy), sicherheitsgerichtet ............ccccvviieiiii e 107
5.8.1.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten .........cccccccvvccivieeeeee v, 107
5.8.1.1.1 Eingang NOCKEN..........ccvuriieieeeiiiiieeee e e sesinieeee e e e e 107
5.8.1.1.2 Eingang TR-StatusS.........ccccceveeiiiiiniiriee e scrinineee e e e e 108
5.8.1.1.3 Eingang Geschwindigkeit............cccoovveeeiiiiiiiiiineee e, 108
5.8.1.1.4 Eingang Multi-Turn / Single-TurN .........ccccoeecvvieereeeeeiinnns 109
5.8.1.1.5 Ausgang TR-CoNtroll .......cccccccoevcuvimrireeeesiiiiiiieeeeee e e s 109
5.8.1.1.6 Ausgang Preset Multi-Turn / Preset Single-Turn............. 110
5.8.1.2 Konfigurierbare modulbezogene iParameter (F_iPar)..................... 111
5.8.1.2.1 Integrationszeit Safety .......ccccccoevcviieiieee i 111
5.8.1.2.2 Integrationszeit Standard............ccccccceeeeiiiiiiiiin e 111
5.8.1.2.3 FeNSterinkremMente ..........coocuveeeiiiieee et 112
5.8.1.2.4 Stillstandtoleranz Preset .........cccccccveviieeeiiiiene i, 112
5.8.1.2.5 DrehrichtUNg.........ceveiiiiiieiiiiie e 112
5.8.1.3 Konfigurierbare modulbezogene F-Parameter (F_Par).................. 113
5.8.2 Channel 1 (Legacy), nicht sicherheitsgerichtet ... 114
5.8.2.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten ..........ccccccooiiiiiieiiiininiiiienen. 114
5.8.2.1.1 Eingang NOCKEN..........c.uuiiiiiieiiiiiiieeie e 114
5.8.2.1.2 Eingang Geschwindigkeit............ccceeeiiiiiiiiiiiiiiiiees 114
5.8.2.1.3 Eingang Multi-Turn / Single-Turn .........ccccoevuiieeienenninnnns 115
5.8.3 Preset-Justage-FUNKLON .........c.cooiiiiiiiiiiii e 116
5.8.3.1 VOrgeNENSWEISE .....cuvviiiiiiiiii e 116
5.8.3.2 TIMING DiagramM.........ceiiiiiiiieiiiiie et 117
6 RUcksetzen der Gerate-Parameter ... ... e e e e e e e e eas 118
7 F_MessageTrailer/F-Parameter - infOrmativ ..........oooooiiiiiiii e 119
7.1 Safe Status / Safe CONIOL ... e rr e e e e e e ennenes 119
7.1.1 Safe StatuS (BP/XP) .ccco ittt e e e 119
7.1.2 Safe Control (BP/XP) ... 120
7.1.3 Zugriffs - MECRANISIMUS ......cooiiiiiiiiiiii e 121
7.1.4 Ausgabe von passivierten Daten (Ersatzwerte) im Fehlerfall ......................... 121
7.2 F-Parameter (F_Par) - BESChreibung...........ooeiiiiiiiii e 122
T2 L F_CRECK _IPAI ... 122
T.2.2 F_SIL oottt naee s 122
T7.2.3F_CRC _LENGN ..ottt s nnnaeee s 122
7.24 F_CRC_Seed / F_PasSIVatiON........cc.cuiiiiiiiiiiiiiie e 122
423 i = [ Tex G | USSP 122
A I S o= V=1 =) (o] o PSR 122
7.2.7 F_Source_Add / F_Dest_Add.........ccccvviiiiiiieiiiii st 122
T.2.8 F WD _TIME .. itiiieeiiiiie ettt ettt s et e e st e e st e e st e e e s e e e s ata e e e asnaeeesnnaeeenn 123
T.2.9 F_IPAr_CRC ...ttt ettt 123
7200 F _PAr_CRC ..ottt ettt et e e e e s nnaeee s 123
© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 6 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



idQelectronic

7.2.11 iPar_CRC-Prifsummen - BEreChNUNG ........ccuveiiiiiiiieiiiieie e 123

8 Medienredundanz (MRP) / Fast Start-Up (FSU) .......coouiiiiiiiiieiiie e 124

S 1Y PSPPI 124

S | U PRSPPI 124

9 Shared-Device ANWENAUNGEN ....oiiiii et e s e e e e e e e s et e e e e e e e e ssateaereeeeesesnnreneees 125

10 Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil) ..o 127

10.1 Nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (PNO)) .......couiiiiiiiiiiiieieeeeiiieee e 127

10.1.1 Presetwert 32-Bit (PNU 65000) .........ccuuiieiiiiieeeiiiieeeiiieeessieeee s sineeesssneeee e 131

10.1.2 Betriebsstatus (PNU B6500L1).........cuuiiieeeiiiiiiiiiieieeeiesiieiereeeesssseeneeeeeeeessnnnnees 131

10.1.2.1 Block Header (PNU 65001.00) .........cuuviieeeriiiiiinereeeeessnieineeeeeeens 132

10.1.2.2 Betriebsstatus (PNU 65001.01) ........ccccccveeerriiiiiireiieeeessieineeeeeeen 132

10.1.2.3 Fehler (PNU 65001.02)........cccceeiiiuiieeeiiieeeeiiieeeesitreeeesineeessrneeae e 133

10.1.2.4 Unterstitzte Fehler (PNU 65001.03) .......ccoviiciviririeeeiniiiiieeneeeenn 133

10.1.2.5 Warnungen (PNU 65001.04) .......cccuvumiieeeeesiiiieeee e e e s s eeieieeeee e 133

10.1.2.6 Unterstitzte Warnungen (PNU 65001.05).......ccccccceeeviviniiiinnneennnn. 134

10.1.2.7 Encoder Profil Version (PNU 65001.06)........ccccccvveeeeniiiiiiennneeennns 134

10.1.2.8 Offsetwert 32-Bit (PNU 65001.08).......ccceeeviiiirriririeeeiniiiiiieeeeeeens 134

10.1.2.9 Auflésung pro Umdrehung (PNU 65001.09)........ccceeeviiiiiiienneennnn. 134

10.1.2.10 Gesamtauflosung (PNU 65001.10) ....ccceevviivrrirereeeenniiiiiinneneeeen 135

10.1.2.11 Drehzahlnormierung (PNU 65001.11) ........ccccvverreeerniiiiineeneeennns 135

10.1.2.12 Geschwindigkeit Ref-Wert N2/N4 (PNU 65001.12)...........c......... 135

10.1.3 Funktionssteuerung (PNU 65004) ..........ccccvuriiieeeeieiiiiiieeeee e e sssinineee e e e e e ssnenes 135

10.1.4 Parametersteuerung (PNU 65005).........cccuuuiiiiieeiiiiiiiiieeee e ee e e e 136

10.1.5 Skalierung: Auflosung pro Umdrehung (PNU 65006) .........cccccoviivieeniiieennnns 137

10.1.6 Skalierung: Gesamtauflosung (PNU 65007) .........coecvvvimreeeeeiiiciiiieieeeeeesnneens 137

10.1.7 PROFIdrive bezogene Parameter (PNU 600XX, 9XX) ....uvvrreeeiiriivrneereeeneinnnnns 138

10.1.7.1 Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4 (PNU 60000)................. 138

10.1.7.2 Drehzahlnormierung (PNU 60001) ........ccccoiiiiiiirereeeeeeiiinineeeeeeenn 138

10.1.7.3 Telegramm-Auswahl (PNU 922)........ccccceeviiiiiiiieiie e 139

10.1.7.4 Tolerierte Master-Lebenszeichenfehler (PNU 925)...........cccc........ 139

10.1.7.5 Gerate-ldentifikation (PNU 964) ........ccccceeviiiiiiiiiieee e 139

10.1.7.6 Profil-Identifikation (PNU 965) .........ccccevveeeiiiiiiiiieieee e civieeeee e 140

10.1.7.7 Parameter-Speicherung (dauerhaft) (PNU 971)..........cccccvvveeeeeennn. 140

10.1.7.8 Gerate-RESET / Parameter-Aktivierung (PNU 972) ........cccceee... 140

10.1.7.9 B M P - Access — Identifikation (PNU 974)......ccccccceevviiiiiiienneennnn. 141

10.1.7.10 Encoder-Objekt-ldentifikation (PNU 975) .......cccccceeeviiiiiiieeneeennn. 142

10.1.7.11 Sensor Format (PNU 979) ......cooiiiiiiiiiie et 142

10.1.7.12 Parameterliste (PNU 980)..........ccccvriiiieeeiiiiiiiiieiee e ceivieeee e e 144

10.2 Sicherheitsgerichtet (Safety BP/XP (PNO)) ...ccoiiuiiiiiiiiiie et 145

10.2.1 Safety Telegramm-Nr. (PNU 60022) .........cccveeeiiiiiieiiiiieeeiiieee e siieeeesiieee e 145

10.2.2 Safety Drehzahlnormierung (PNU 60023).......ccccoiiiiiiiiiiiiieeeiiiiiieeee e 145

10.2.3 Safety Sollwerte-Telegramm (PNU 60024) .........coooiiuiiiiieieeeiiiiiiieeeae e 146

10.2.4 Safety Istwerte-Telegramm (PNU 60025) .........ccoueeeiiiiieeiiiiiiee i 146

10.2.5 Safety Presetwert S_ PRESET32 (PNU 62000) ........ccvvveiiiiieeiiiiieeeiiieeeennns 146

10.2.6 Safety Betriebsstatus (PNU 65100).........ccuuuiiiriieeiiiiiiiiiieeee et e e 147

10.2.6.1 Block Header (PNU 65100.00) .......cccoiveeeeiiiiieeeiiireeesiieeessiieeeeanes 147

10.2.6.2 Betriebsstatus (PNU 65100.01) .........cccvreiiiiiieeeiiiireeesiieeessiieeee s 148

10.2.6.3 Offsetwert 32-Bit (PNU 65100.08) .......ccceeeiiiieeeiiiieeeiiieeeesiieeeennes 148

11 Stérungsbeseitigung und DiagnosemoglichKeiten ... 149

11.1 OPLISCHE ANZEIGEN ..ttt ettt e et e e s st e e e s snbaeeeesnbeeeeeane 149

11.1.1 Device-Status, BICOIOr LED ........cc.cooiiiiiiiiiiiiie it steee e 149

11.1.2 Net-Status, BiCOIOr LED.........ccooiiiiiiiiiiiiee sttt stiee e sivee e staae e sraee e anes 150

11.2 PROFINET DiagnoSE-AlaIm .....ccciiieiiiiiieiieee e e e s citeeie e e e s ss it e e e e e e e s snntnane e e e e e s e snanrnanees 151

11.3 Return of SUDMOAUI ALBITN ....ooiiiiiiie e sb e e 155
Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
10.07.2023 TR-ECE-BA-D-0139 v15 Seite 7 von 162



Inhaltsverzeichnis

11.4 Einbinden von Organisationsbausteinen (OBS) .........ccceeiiiiiiiiiiiiee e 155
11.4.1 Diagnosealarm-0OB (OB 82) ......cc.uuutiieeiiiiiiiiieeee e e ssseieeeeeee e e ssssnteeeeeeeeesnnnnes 155
11,5 DAtEN-STALUS....cetiiiiiiiiiiiiieieieeeieiee ettt ettt ettt ettt et ettt ettt e eee et eee et eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeaeeeeeeeennnnees 156
11.6 Information & MaINTENANCE.........ccuiii i a e e e eee s 157
11.6.LI&MO — I&MA ...t e et e e e e e e et e aaaaes 157
11.7 Verhalten der Mess-System ProzessdatenauSgange........cccuvveeeeeeeeniiiiiieeeeeeeee e 159
12 CheCKIiSte, TEII 2 VON 2. .ttt e e e e e st e e e e e s e enntnbeeeaaaeeean 160
R 3N o] o =1 o o R PP TP OPPPPPRPP 162
(ST WU A = 1111 O 162
13.2 PROFINET IO-ZEIMIfIKAL.......uveieiiiiiee ittt esiee e st e e st e e stae e e e staee e s streeesstaeeaesraeeeeane 162
13.3 PROFISAIE-ZEITITIKAL . .....ceeiiiiiieiieiie ettt e e e 162
13.4 EU-KoNformitatSErkIArung .........ueeereeeiiiiiiiieec et r e e e e srrrre e e e e e e e nanreane s 162
© TR-Electronic GmbH 2019, Al Rights Reserved Printed i the Federal Republic of Germany

Seite 8 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



Anderungs-Index

idQelectronic

Das Legacy-Modul wird fiir Shared-Device Anwendungen nicht unterstutzt.

Anderung Datum | Index
Erstausgabe 25.04.2019 00
Implementierung Encoder Profil 4.2, nicht-sicherheitsgerichtet 12.08.2019 01
pemmeug Bt 0 Kepo2aLzmm 11200 | 02
- Beschreibung Bit 1 und 2 Kap.: 5.4.5.1 angepasst

- Verweis auf Beispielprogramm ,F_Dest Add — Azykl-Write-Request* 03.12.2019 03
- F_Dest_Add — Adresszuweisung Slot1/Slot4/Slot5/Slot6

Parameter fur SSI-Schnittstelle hinzugefugt 28.01.2020 04
Parameter fur Inkremental-Schnittstelle hinzugefiigt 13.02.2020 05
Kap.: 3.6.2 ,Kabellangen® fir optionale SSI-Schnittstelle ergénzt 08.04.2020 06
Kabelspezifikation flir Versorgungsspannung angepasst, Kap.:3.3.1 16.04.2020 07
Hinweis: Inbetriebnahme Gber ABB AC500-S Steuerung 16.04.2020 08
Korrektur der Byte Order in Sub-Modul Preset 16.06.2020 09
Kapitel Neustrukturierung 26.10.2020 10
iorErﬁ:ﬁg Irt 5 : }:iTte tteer /GIenstCehgw rlantdilognksezleti tFormat 01.12.2020 1
Hinweis: F_Dest-Einstellung wird nur im Einschaltmoment gelesen 20.04.2021 12
Blinkverhalten (Ursache/Abhilfe) der Status-LEDs angepasst 30.04.2021 13
Srigévr?ziie zum Einfluss der Skalierung auf die Geschwindigkeitsberechnung 25 10.2022 14
Korrektur: 10.07.2023 | 15

Printed in the Federal Republic of Germany

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

10.07.2023 TR-ECE-BA-D-0139 v15

Seite 9 von 162




Allgemeines

1 Allgemeines

Das vorliegende schnittstellenspezifische Benutzerhandbuch beinhaltet folgende Themen:
e Sicherheitshinweise

e Installation

e Inbetriebnahme

e Konfiguration / Parametrierung

e Storungsbeseitigung und Diagnosemdglichkeiten

Da die Dokumentation modular aufgebaut ist, stellt dieses Benutzerhandbuch eine Ergénzung zu
anderen Dokumentationen wie z.B. Produktdatenblatter, MafRzeichnungen, Prospekte und dem
Sicherheitshandbuch etc. dar.

Das Benutzerhandbuch kann kundenspezifisch im Lieferumfang enthalten sein, oder kann auch
separat angefordert werden.

1.1 Geltungsbereich

Dieses Benutzerhandbuch gilt ausschlie3lich fir Mess-System-Baureihen geméafR den nachfolgenden
Schlisseln fur Artikelnummern und Typen mit PROFINET 10 Schnittstelle und PROFIsafe Profil:

Artikelnummer

2 [ 2] »3 [ a5 ]| - |6 ]*6]*6]*6][*6|
Stelle Bezeichnung Beschreibung
.1 A Explosionsschutzgehause (ATEX); &
C Absolut-Encoder, programmierbar
*2 D redundante Doppelabtastung
\% Vollwelle
*3 H Hohlwelle
S Sacklochwelle
* 4 582 AuRendurchmesser & 58 mm, Generation 2
*5 M Multiturn
S Singleturn
*6 - Fortlaufende Nummer

* = Platzhalter

Typschlissel

Siehe Revisions-Listen:
CD_582M +FS02: www.tr-electronic.de/f/[TR-ECE-TI-D-0343
CD_582M +FS03: www.tr-electronic.de/f/[TR-ECE-TI-D-0349

Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind Bestandteil einer
Anlage.
Es gelten somit zusammen folgende Dokumentationen:

e siehe Kapitel ,Mitgeltende Dokumente® im Sicherheitshandbuch
www.tr-electronic.de/f/TR-ECE-BA-D-0142

e Produktdatenblatter http://www.tr-electronic.de/s/S019222
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1.2 Referenzen

IEC/PAS 62411

Real-time Ethernet PROFINET 10

L International Electrotechnical Commission
2 IEC 61158 Digital data communications for measurement and control
' - Fieldbus for use in industrial control systems
IEC 61784 Digital data communications for measurement and control
- Fieldbus for use in industrial control systems
3. . ) . .
- Profile sets for continuous and discrete manufacturing
relative to fieldbus use in industrial control systems
ISO/IEC 8802-3 Carrier Sense Multiple Access with Collision Detection
4, (CSMA/CD)
Access Method and Physical Layer Specifications
5. IEEE 802.1Q IEEE Standard for Priority Tagging
6 IEEE 1588-2002 |EEE Standard for a Precision Clock Synchronization
' Protocol for Networked Measurement and Control Systems
7 PROFIBUS Profile Guidelines Part 1:
' Guideline Identification & Maintenance Functions. Bestell-Nr.: 3.502
8 PROFINET PROFIsafe — Environmental Requirements
’ Guideline Bestell-Nr.: 2.232
9 PROFINET Planungsrichtlinie,
’ Guideline Bestell-Nr.: 8.061
10 PROFINET Montagerichtlinie
' Guideline Bestell-Nr.: 8.071
11 PROFINET Inbetriebnahmerichtlinie
' Guideline Bestell-Nr.: 8.081
12 PNO Encoder Profil, Version 4.2
' Spezifikation Bestell-Nr.: 3.162
13 PNO PROFIdrive Profil, Version 4.2
' Spezifikation Bestell-Nr.: 3.172
PNO Application Layer protocol for decentralized periphery and
14. Spezifikation distributed automation

Bestell-Nr.: 2.722
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1.3 Verwendete Abklrzungen / Begriffe

0x Hexadezimale Darstellung

API Application Process Identifier

BMP Base-Mode-Parameter

CAT Category: . . _
Einteilung von Kabeln, die auch bei Ethernet verwendet wird.

CL3,CL4 Bezeichnet die Encoder-Profil-Klasse 3 bzw. 4

CRC Cylic Redundancy Check (Redundanzprifung)

DAP Device Access Point

DCavg Diagnostic.Cc')verag(?
Durchschnittlicher Diagnosedeckungsgrad

EU Européische Union

EMV Elektro-Magnetische-Vertraglichkeit

Ecr:gllneerlng Projektierungs-, Inbetriebnahmewerkzeug

F steht generell fir den Begriffe Sicherheit oder fehlersicher

F-Device Sicherheitsgerat fur Sicherheitsanwendungen

Fehler- Kompromiss zwischen den technischen Sicherheitsanforderungen und der

ausschluss theoretischen Moglichkeit des Auftretens eines Fehlers

F-Host Sicherheits-Steuerung fur Sicherheitsanwendungen

EMEA Failure. Mode and Effects Analysis, Methoden der Zuverlassigkeitstechnik, um
potenzielle Schwachstellen zu finden

Funktionale T_eiI dgr Gesamtanlagensicherh.eiy, der' von qer korrelkten Funktion

Sicherheit _smherheﬂsbezogener Systeme zur R|S|I§ored.u2|erur!g ._';\bhangt. F'l'mkno'nale Sicherheit
ist gegeben, wenn jede Sicherheitsfunktion wie spezifiziert ausgefiihrt wird.

GSD Gerate-Stammdaten-Datei

GSDML Gerate-Stammdaten-Datei (Markup Language)

&M Identification & Maintenance (Information und Wartung)

IEC Internationale Elektrotechnische Kommission

IEEE Institute of Electrical and Electronics Engineers

10CS IO Consumer Status: dgmit signalisiert der Consumer eines 10-Datenelements den
Zustand (gut, schlecht mit Fehlerort)

IOPS IO Provider Status: damit signalisiert der Provider eines |O-Datenelements den
Zustand (gut, schlecht mit Fehlerort)

IP Internet Protocol

IRT Isochronous Real-Time Kommunikation

ISO International Standard Organisation

MAC Media Access Control, Ethernet-ID

MRP Media Redundancy Protocol

MTTF, Mgan TimeT TQ Failure (danggrous)
Mittlere Zeit bis zum gefahrbringenden Ausfall

NRT Non-Real-Time Kommunikation

Re-Integration

(Anwender- Umschaltung von Ersatzwerten auf Prozesswerte
quittierung)
PAS Publicly Available Specification
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Passivierung

Bei einer F-Peripherie mit Ausgangen werden vom F-System bei einer Passivierung
statt der vom Sicherheitsprogramm im Prozessabbild bereitgestellten Ausgabewerte
Ersatzwerte (z.B. 0) zu den fehlersicheren Ausgangen Ubertragen.

AvVerage Probability of Failure on Demand

PFDay Mittlere  Versagenswahrscheinlichkeit einer Sicherheitsfunktion bei niedriger
Anforderung
Probability of Failure per Hour
PFH Betriebsart mit hoher Anforderungsrate oder kontinuierlicher Anforderung.
Wahrscheinlichkeit eines gefahrbringenden Ausfalls pro Stunde.
PNO PROFIBUS Nutzer Organisation e.V.
PNU Parameter-Nummer
PROFIBUS herstellerunabhangiger, offener Feldbusstandard
PROFINET ist der offene Industrial Ethernet Standard der PROFIBUS
PROFINET N -
Nutzerorganisation fur die Automatisierung.
RT Real-Time Kommunikation
Safety Integrity Level: Vier diskrete Stufen (SIL1 bis SIL4). Je hoéher der SIL eines
SIL sicherheitsbezogenen Systems, umso geringer ist die Wahrscheinlichkeit, dass das
System die geforderten Sicherheitsfunktionen nicht ausfiihren kann.
Safety Instrumented System: wird eingesetzt, um einen gefahrlichen Prozess
abzusichern und das Risiko eines Unfalls zu reduzieren. Prozessinstrumente sind
SIS Bestandteil eines Safety Instrumented System. Dieses besteht aus den wesentlichen
Komponenten einer gesamten sicherheitsrelevanten Prozesseinheit:
Sensor, fehlersichere Verarbeitungseinheit (Steuerung) und Aktor
Slot Adressierung eines physikalischen Steckplatzes
Subslot Adressierung der Daten
SNMP Simple Network Management Protocol
SRS Sicherheits-Rechner-System mit Steuerungsfunktion,
in Bezug auf PROFIsafe auch als F-Host bezeichnet
STP Shielded Twisted Pair
TCP Transmission Control Protocol
UDP User Datagram Protocol
VDE Verband der Elektrotechnik, Elektronik und Informationstechnik
Wiederho- : " . N
lungspriifung Wle.derkehrende E’rufung zur Aufdeckung von versteckten gefahrbringenden Ausféllen
in einem sicherheitsbezogenen System.
(proof test)
XML EXtensible Markup Language
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Allgemeines

1.4 Hauptmerkmale

e PROFINET IO - Schnittstelle mit PROFIsafe-Protokoll, zur Ubergabe einer sicheren Position
und Geschwindigkeit

e Schneller Prozessdatenkanal Uber PROFINET 1O, nicht sicherheitsgerichtet

e Nur bei Variante 1:
Zusatzliche Inkremental- / SIN/COS- oder SSI-Schnittstelle, nicht sicherheitsgerichtet

e Zweikanaliges Abtastsystem, zur Erzeugung der sicheren Messdaten durch internen
Kanalvergleich

— Variante 1:
Channel 1, Mastersystem:
optische Single-Turn-Abtastung tUber Codescheibe mit Durchlicht und magnetische Multi-
Turn-Abtastung
Channel 2, Prifsystem:
magnetische Single- und Multi-Turn-Abtastung

— Variante 2:
Channel 1, Mastersystem:
magnetische Single- und Multi-Turn-Abtastung
Channel 2, Prifsystem:
magnetische Single- und Multi-Turn-Abtastung

e Eine gemeinsame Antriebswelle

Die Daten des Channel-1-Mastersystems sowie die Daten des Channel-2-Prifsystems werden
getrennt im nicht sicherheitsgerichteten Prozessdatenkanal mit normalem PROFINET IO - Protokoll
ungepruft, aber mit kleiner Zykluszeit zur Verfligung gestellt.

Im ,Legacy-Betrieb®, fir Steuerungen mit 16-Bit-Registern, werden die sicherheitsgerichteten Daten
mit dem PROFIsafe V2.4 Basic Protocol (BP) tbertragen. In den anderen Betriebs-Modi werden u.a.
32-Bit-Positionsdaten verwendet, die sicherheitsgerichteten Daten kdnnen wahlweise entweder mit
dem PROFIsafe V2.4 Basic Protocol (BP) oder mit dem PROFIsafe V2.6.1 Expanded Protocol (XP)
Ubertragen werden.

Das Prifsystem dient der internen Sicherheitstiberprifung. Die durch zweikanaligen Datenvergleich
erhaltenen ,sicheren Daten“ werden in das PROFIsafe-Protokoll verpackt und ebenfalls Gber den
PROFINET IO an die Steuerung tibergeben.

Die in der Variante 1 optional erhéltliche Inkremental-Schnittstelle, beziehungsweise die alternativ
dafir erhdltliche SIN/COS-Schnittstelle, wird vom Mastersystem abgeleitet und st
sicherheitstechnisch nicht bewertet.

Statt der Inkremental-Schnittstelle ist auch eine synchron-serielle Absolutwert-Schnittstelle (SSI)
erhéltlich, die ebenfalls nicht sicherheitstechnisch bewertet ist.
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1.5 Prinzip der Sicherheitsfunktion

Systemsicherheit wird hergestellt, indem:

jeder der beiden Abtastkanéle durch eigene Diagnosemafinahmen weitgehend fehlersicher ist

das Mess-System intern die von den beiden Kandlen erfassten Positionen zweikanalig
vergleicht, ebenfalls zweikanalig die Geschwindigkeit ermittelt und die sicheren Daten im
PROFIsafe-Protokoll an den PROFINET 1O Ubergibt

das Mess-System im Fall eines fehlgeschlagenen Kanalvergleiches oder anderen durch
interne Diagnosemechanismen erkannten Fehlern, den PROFIsafe-Kanal in den
Fehlerzustand schaltet

die Mess-System-Initialisierung und die Ausfihrung der Preset-Justage-Funktion
entsprechend abgesichert sind

die Steuerung zusatzlich Uberprift, ob die erhaltenen Positionsdaten im von der Steuerung
erwarteten Positionsfenster liegen. Unerwartete Positionsdaten sind z.B. Positionsspriinge,
Schleppfehlerabweichungen und falsche Fahrtrichtung

die Steuerung bei erkannten Fehlern entsprechende, vom Anlagen-Hersteller zu definierende,
Sicherheitsmaflinahmen einleitet

der Anlagen-Hersteller durch ordnungsgemafRen Anbau des Mess-Systems sicherstellt, dass
das Mess-System immer von der zu messenden Achse angetrieben und nicht Giberlastet wird

der Anlagen-Hersteller bei der Inbetriebnahme und bei jeder Anderung eines Parameters,
einen abgesicherten Test durchfihrt
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2 Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

A GEFAHR bedeutet, dass Tod oder schwere Korperverletzung eintreten wird, wenn

die entsprechenden Vorsichtsmaf3nahmen nicht getroffen werden.

AWARNUNG bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten kann, wenn

die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

AVORSICHT bedeutet, dass eine leichte Korperverletzung eintreten kann, wenn die

entsprechenden Vorsichtsmaf3nahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden

VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

bezeichnet wichtige Informationen bzw. Merkmale und Anwendungstipps
des verwendeten Produkts.
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2.2 Sicherheitsaufgaben der fehlersicheren Verarbeitungseinheit

Der F-Host, an welchem das Mess-System angeschlossen wird,

Sicherheitsuiberprifungen vornehmen.

muss nachfolgende

Damit im Fehlerfall die richtigen MaZnahmen ergriffen werden kénnen, gilt folgende
Festlegung:

Kann aufgrund eines vom Mess-System erkannten Fehlers keine sichere Position
ausgegeben werden, wird der PROFIsafe Datenkanal automatisch in den
fehlersicheren Zustand Uberfuhrt. In diesem Zustand werden Uber PROFIsafe so
genannte ,passivierte Daten“ ausgegeben. Siehe hierzu auch Kap. 7.1.4 auf
Seite 121.

Passivierte Daten aus Sicht des Mess-Systems sind:

PROFIsafe Datenkanal: alle Ausgange werden auf 0 gesetzt
PROFIsafe-Status: Fehlerbit 2! Device Fault wird gesetzt
PROFIsafe-CRC: gultig

TR-Statusl: Safe State-Bit 24 =0

Beim Empfang passivierter Daten muss der F-Host die Anlage in einen
sicheren Zustand Uberfihren. Dieser Fehlerzustand kann nur durch
Beseitigung des Fehlers und anschlielender Re-Integration verlassen
werden!

Der tUber PROFINET IO ansprechbare Prozessdatenkanal ist davon nicht unbedingt
betroffen. Erkennt die interne Diagnose im Masterkanal keinen Fehler, so werden
die Prozessdaten weiterhin ausgegeben. Diese Daten sind jedoch nicht sicher im

Sinne einer Sicherheitsnorm.

2.2.1 Zwingende Sicherheitstuberprifungen / MalBnahmen

MaRnahmen bei der Inbetriebnahme, Anderungen

Fehlerreaktion F-Host

Applikationsabhangige Parametrierung, bzw. Festlegung der notwendigen
iParameter.

Bei Parameteranderungen Uberprifen, ob die MalRnahme wie gewlnscht
ausgefuhrt wird.

STOPP

Uberpriifung durch F-Host

Fehlerreaktion F-Host

Zyklische Konsistenziberpriifung der aktuellen sicherheitsgerichteten Daten
zu den vorherigen Daten.

STOPP

Uberwachung der nicht sicherheitsgerichteten und der sicherheitsgerichteten
zyklischen Daten.

Empfang von passivier-
ten Daten --> STOPP

Timeout: Uberwachung der Mess-System - Antwortzeit. Zur Uberpriifung von
z.B. Kabelbruch, Spannungsausfall usw.

STOPP
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3 Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

3.1 Grundsatzliche Regeln

PINV/NIN0] M ed AuRerkraftsetzen der Sicherheitsfunktion durch leitungsgebundene

Stérquellen!

>

Alle Teilnehmer der sicherheitsgerichteten Kommunikation missen
nach IEC 61010 zertifiziert sein oder eine entsprechende
Konformitatserklarung vorweisen kdénnen.

Alle am Bus eingesetzten PROFIsafe Gerate missen ein PROFINET-
und ein PROFIsafe-Zertifikat besitzen.

Alle Sicherheitsgerate mussen dartber hinaus ein Zertifikat eines
.Notified Bodies* (z.B. TUV, BIA, HSE, INRS, UL, etc.) vorweisen kon-
nen.

Die eingesetzten 24V Stromversorgungen muissen die Anforderungen
gemal IEC 60364-4-41 SELV/PELV einhalten und in UL-Applikationen
NEC Klasse 2 konform sein.

Es sind nur Kabel und Steckverbinder zu verwenden, fir die der
Hersteller eine PROFINET Herstellererklarung abgegeben hat.

Die Schirmwirkung von Kabeln muss auch nach der Montage
(Biegeradien/Zugfestigkeit!) und nach Steckerwechseln garantiert sein.
Im Zweifelsfall ist flexibleres und hoher belastbares Kabel zu
verwenden.

Fur den Anschluss des Mess-Systems sind nur M12-Steckverbinder
zu verwenden, die einen guten Kontakt vom Kabelschirm zum
Steckergehduse gewadhrleisten. Der Kabelschirm ist mit dem
Steckergehause grof3flachig zu verbinden.

Ausgleichsstrome infolge von Potenzialunterschieden Gber den Schirm
zum Mess-System missen vermieden werden.

Um eine hohe Storfestigkeit des Systems gegen elektromagnetische
Storstrahlungen zu erzielen, muss eine geschirmte und verseilte
Datenleitung verwendet werden. Der Schirm sollte mdglichst beidseitig
und gut leitend Uber grof3flachige Schirmschellen an Schutzerde
angeschlossen werden. Nur wenn die Maschinenerde gegeniber der
Schaltschrankerde stark mit Stérungen behaftet ist, sollte man den
Schirm einseitig im Schaltschrank erden.

Fur die gesamte Verarbeitungskette der Anlage missen
Potenzialausgleichsmafnahmen vorgesehen werden.

Getrennte Verlegung von Kraft- und Signalleitungen. Bei der
Installation sind die nationalen Sicherheits- und Verlegerichtlinien fur
Daten- und Energiekabel zu beachten.

Beachtung der Herstellerhinweise bei der Installation von Umrichtern,
Schirmung der Kraftleitungen zwischen Frequenzumrichter und Motor.

Ausreichende Bemessung der Energieversorgung.
Empfehlung: Vor Aufnahme des Serienbetriebs ist das PROFINET-

Netzwerk auf ausreichende Bandbreitenreserven (Netzlastbestim-
mung) hin zu Uberprifen.
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Es wird empfohlen, nach Abschluss der Montagearbeiten eine visuelle Abnahme mit Protokoll zu
erstellen. Wenn immer mdglich, sollte mittels geeignetem Bus-Analyse-Werkzeug die Qualitat des
Netzwerks festgestellt werden: keine doppelten IP-Adressen, keine Reflexionen, keine Telegramm-
Wiederholungen etc.

Um einen sicheren und stdrungsfreien Betrieb zu gewahrleisten, sind die
PROFINET Planungsrichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.061
PROFINET Montagerichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.071
PROFINET Inbetriebnahmerichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.081
PROFlsafe ,Environmental Requirements”, PNO Bestell-Nr.: 2.232
und die darin referenzierten Normen und PNO Dokumente
zu beachten!

Insbesondere ist die EMV-Richtlinie in der gultigen Fassung zu beachten!

3.2 PROFINET 10 Ubertragungstechnik, Kabelspezifikation

Die sicherheitsgerichtete PROFIsafe-Kommunikation, wie auch die PROFINET-Kommunikation, wird
Uber das gemeinsam genutzte Netzwerk Gbertragen.

PROFINET unterstiitzt Linien-, Baum- oder Sternstrukturen. Die bei den Feldbussen eingesetzte Bus-
oder Linienstruktur wird damit auch fir Ethernet verfigbar. Dies ist besonders praktisch bei der
Anlagenverdrahtung, da eine Kombination aus Linie und Stichleitungen moglich ist. Da die Mess-
Systeme bereits Uber einen integrierten Switch verfigen, lasst sich die Linien-Topologie auf einfache
Weise realisieren.

Es sind ausschlief3lich Kabel und Steckverbinder zu verwenden, fur die der Hersteller eine PROFINET
Herstellererklarung abgegeben hat. Der Leitungstyp A/B/C, die mechanischen und chemischen
Eigenschaften, sowie die Ausfuhrungsform des PROFINET-Kabels, sind entsprechend der
Automatisierungsaufgabe festzulegen. Die Kabel sind ausgelegt fur Bitraten von bis zu 100 MBit/s. Da
das Mess-System die ,Auto-Crossover-Funktion® unterstiitzt, kbnnen sowohl gekreuzte als auch
ungekreuzte Kabel verwendet werden. Die Ubertragungsgeschwindigkeit wird vom Mess-System
automatisch erkannt und muss nicht durch Schalter eingestellt werden.

Eine Bus-Adressierung uber Schalter wie beim PROFIBUS-DP ist ebenfalls nicht notwendig, diese
wird automatisch durch die Adressierungsmdglichkeiten des PROFINET-Controllers vorgenommen,
jedoch muss die PROFIsafe-Zieladresse ,F_Dest_Add“ eingestellt werden, siehe Seite 21.

Die Kabellange einschlieB3lich Patchkabel bei Kupferverkabelung zwischen zwei Teilnehmern ist flr
eine Strecke bis max. 100 m ausgelegt. Diese Ubertragungsstrecke ist als PROFINET-End-to-end-link
definiert. Innerhalb eines End-to-end-links ist die Anzahl der l6sbaren Verbindungen auf sechs
Steckverbinderpaare (Stecker/Buchse) begrenzt. Werden mehr als sechs Steckverbinderpaare
bendtigt, missen fiir die gesamte Ubertragungsstrecke die maximal zuldssigen Dampfungswerte
(Channel Class-D Werte) eingehalten werden.

Bei IRT-Kommunikation wird die Topologie in einer Verschaltungstabelle projektiert.
Dadurch muss auf richtigen Anschluss der Ports 1 und 2 geachtet werden.
Bei RT-Kommunikation ist dies nicht der Fall, es kann frei verkabelt werden.
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3.3 Anschlusshinweise

Die Steckerbelegung ist abhangig von der Gerateausfiihrung und ist deshalb bei jedem Mess-System
auf dem Typenschild als Steckerbelegungsnummer vermerkt. Bei der Auslieferung des Mess-Systems
wird jeweils eine geréatespezifische Steckerbelegung in gedruckter Form beigelegt.

Download
http://www.tr-electronic.de/service/downloads/steckerbelegungen.html

Zerstorung, Beschadigung bzw. Funktionsbeeintrachtigung des Mess-
Systems durch Eindringen von Feuchtigkeit!

» Bei der Lagerung, sowie im Betrieb des Mess-Systems, sind nicht
benutzte Anschluss-Stecker entweder mit einem Gegenstecker oder
mit einer Schutzkappe zu versehen. Die IP-Schutzart ist den Anforde-

AWARNUNG rungen entsprechend auszuwéhlen.

ACHTUNG » Verschluss-Elemente mit O-Ring:

Beim Wiederverschlie3en sind das Vorhandensein und der korrekte
Sitz des O-Rings zu uberprifen.

» Passende Schutzkappen siehe Kapitel Zubehor im Sicherheitshand-
buch.

3.3.1 Versorgungsspannung

Gefahr von unbemerkten Beschadigungen an der internen Elektronik,
VYo NEV/\'[CHB durch unzulassige Uberspannungen!
» Das eingesetzte Netzteil muss den Anforderungen
- nach SELV/PELYV gentigen (IEC 60364-4-41:2005)

- nach NEC Class 2 ausgefiihrt sein,
siehe auch Kapitel ,UL / CSA-Zulassung®“ im Sicherheitshandbuch

Kabelspezifikation: min. 0,34 mm? (empfohlen 0,5 mm?). Generell ist der Kabelquerschnitt mit der
Kabellange abzugleichen. Beim Einsatz in besonders empfindlichen EMV-Umgebungen wird der
Einsatz einer geschirmten Leitung empfohlen.

3.3.2 Optionale Zusatzschnittstellen (Inkremental, SSI)
Kabelspezifikation: min. 0.25 mm? und geschirmt.

Zur Sicherstellung der Signalqualitdt und zur Minimierung mdglicher Umwelteinflisse wird jedoch
empfohlen, zusétzlich ein paarig verseiltes Kabel zu verwenden.
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3.4 PROFIsafe-Zieladresse ,,F_Dest_Add“

Zerstorung, Beschadigung bzw. Funktionsbeeintrachtigung des Mess-
YNV GINOINE] systems durch Eindringen von Fremdkérpern und Feuchtigkeit!

» Zugang zu den Adress-Schaltern nach den Einstellungsarbeiten mit
ACHTUNG i J

der Verschluss-Schraube wieder sicher verschliel3en.

Uber die PROFIsafe-Zieladresse wird die Adresszuweisung fir den F-Parameter F Dest Add
vorgenommen.

Glltige Adressen: 1...65534, siehe auch Kapitel ,F_Source_Add / F_Dest_Add“ auf Seite 122.

Die PROFIsafe-Zieladresse im Adressbereich 1...255 kann direkt Gber zwei HEX-Drehschalter im
Gerat eingestellt werden. Die Einstellung wird nur im Einschaltmoment gelesen. Nachtrégliche
Einstellungen wahrend des Betriebs werden daher nicht erkannt. Lage und Schalterzuordnung siehe
Steckerbelegung.

Adressen > 255 kdnnen durch einen azyklischen Schreibbefehl (Write-Request) Uber PROFINET
eingestellt werden. Hierfiir miissen die HEX-Drehschalter auf ,0x00“ eingestellt sein. Wenn die HEX-
Drehschalter einen von ,,0x00“ verschiedenen Wert besitzen, meldet der Write-Request einen Fehler.

TR-Electronic stellt hierfiir ein Beispielprogramm fir das SIEMENS TIA Portal V15.1 zur Verfigung:
Download, Beispielprogramm:  www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0014
Download; Beschreibung: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0360

Generelle Adresszuweisung fiur die Slots 1, 4, 5und 6

Slot 1 = eingestellte PROFIsafe-Zieladresse F Dest Add

Slot 4 = eingestellte PROFIsafe-Zieladresse F Dest Add +1
Slot 5 = eingestellte PROFIsafe-Zieladresse F Dest Add + 2
Slot 6 = eingestellte PROFIsafe-Zieladresse F Dest Add + 3

Siehe hierzu auch Kapitel ,Shared-Device Anwendungen® auf Seite 125.
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3.5 Inkremental Schnittstelle / SIN/COS Schnittstelle (optional)

Zusatzlich zur PROFINET IO — Schnittstelle, fiir die Ausgabe der Absolut-Position, kann das Mess-
System mit einer zusatzlichen Inkremental Schnittstelle ausgestattet sein.

Einstellbare Parameter, siehe Kapitel 5.7.2 auf Seite 106.

Alternativ kann diese auch als SIN/COS Schnittstelle ausgefihrt werden. Diese Schnittstelle ist nicht
parametrierbar.

AWARNUNG Diese zusatzliche Schnittstelle ist sicherheitstechnisch nicht bewertet

und darf nicht fur sicherheitsgerichtete Zwecke eingesetzt werden!

» Die Schnittstelle wird in der Regel bei Motorsteuerungsanwendungen
als Positionsruckfuihrung verwendet.

ACHTUNG Gefahr von Beschadigungen an der Folgeelektronik durch Uberspannun-

gen, verursacht durch einen fehlenden Massebezugspunkt!

e Fehlt der Massebezugspunkt voéllig, z.B. 0 V der Spannungsversorgung
nicht angeschlossen, kdnnen an den Ausgangen dieser Schnittstelle
Spannungen in Hohe der Versorgungsspannung auftreten.

» Es muss gewahrleistet werden, dass zu jeder Zeit ein Massebezugs-
punkt vorhanden ist,

» bzw. missen vom Anlagenbetreiber entsprechende Schutzmecha-
nismen fur die Folgeelektronik vorgesehen werden.

Nachfolgend werden die Signalverlaufe der beiden méglichen Schnittstellen aufgezeigt.

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 22 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



IQelectronic

3.5.1 Signalverlaufe
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Abbildung 1: Z&ahler-Auswertung, Inkremental Schnittstelle
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Abbildung 2: Pegeldefinition, SIN/COS Schnittstelle
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3.5.2 HTL-/ TTL - Pegel (optional)

Optional ist die Inkremental Schnittstelle auch mit HTL-Pegeln bzw. mit TTL-Pegeln erhéltlich.
Technisch bedingt muss der Anwender bei diesen Varianten folgende Randbedingungen betrachten:
Umgebungstemperatur, Kabelldnge, Kabelkapazitat, Versorgungsspannung und Ausgabefrequenz.
Die maximal erreichbaren Ausgabefrequenzen Uber die Inkremental Schnittstelle sind dabei eine
Funktion der Kabelkapazitat, der Versorgungsspannung und der Umgebungstemperatur. Der Einsatz
dieser Schnittstelle ist deshalb nur dann sinnvoll, wenn die Schnittstellen-Eigenschaften den
technischen Anforderungen gentigen.

Aus Sicht des Mess-Systems stellt das Ubertragungskabel eine kapazitive Last dar, welche mit jedem
Impuls umgeladen werden muss. Die dafir notwendige Ladungsmenge variiert in Abhéngigkeit der
Kabelkapazitat drastisch. Genau diese Umladung der Kabelkapazitdten ist fur die hohe
Verlustleistung und Warme verantwortlich, die dabei im Mess-System anfallt.

Nachfolgende Schaubilder zeigen die unterschiedlichen Abhangigkeiten in Bezug auf drei
unterschiedliche Versorgungsspannungen auf, getrennt nach TTL-Version und HTL-Version.

Bei den Messungen wurde die TR-eigene Hybridleitung (Art.Nr.: 64-200-021)

verwendet.
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Abbildung 3: Kabellangen / Grenzfrequenzen, TTL-Version
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Abbildung 4: Kabellangen / Grenzfrequenzen, HTL-Version

Andere Kabelparameter, Frequenzen und Umgebungstemperaturen, sowie Lagerwarme und
Temperatureintrag Uber die Welle und Flansch, kénnen in der Praxis ein deutlich schlechteres

Ergebnis ergeben.

Die fehlerfreie Funktion der Inkremental Schnittstelle mit den applikationsabhéngigen Parametern ist
daher vor dem Produktivbetrieb zu Uberprifen.
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Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

3.6 SSI-Schnittstelle (optional)

Optional, statt der Inkremental-Schnittstelle, kann das Mess-System zusatzlich zur PROFINET 10 —
Schnittstelle mit einer synchron-seriellen absoluten SSI-Schnittstelle ausgestattet sein.

Einstellbare Parameter, siehe Kapitel 5.7.1 auf Seite 103.

AWARNUNG Diese zusatzliche Schnittstelle ist sicherheitstechnisch nicht bewertet

und darf nicht fir sicherheitsgerichtete Zwecke eingesetzt werden!

> Die Schnittstelle wird in der Regel fiir Kontrollzwecke fiir die Ubergabe
der Absolutwertdaten an eine zweite nicht-sicherheitsgerichtete
Steuerung verwendet.

3.6.1 Signalverlauf

Im Ruhezustand liegen Daten+ und Takt+ auf High. Dies entspricht der Zeit vor Punkt im unten
angegebenen Schaubild.

Mit dem ersten Wechsel des Takt-Signals von High auf Low [@}] wird das Geréte-interne re-triggerbare
Monoflop mit der Monoflopzeit tm gesetzt.

Die Zeit tw bestimmt die unterste Ubertragungsfrequenz (T = tm / 2). Die obere Grenzfrequenz ergibt
sich aus der Summe aller Signallaufzeiten und wird zusétzlich durch die eingebauten
Filterschaltungen begrenzt.

Mit jeder weiteren fallenden Taktflanke verlangert sich der aktive Zustand des Monoflops um die Zeit
tw, zuletzt ist dies bei Punkt [@) der Fall.
Mit dem Setzen des Monoflops werden die am internen Parallel-Seriell-Wandler anstehenden bit-
parallelen Daten durch ein intern erzeugtes Signal in einem Eingangs-Latch des Schieberegisters
gespeichert. Damit ist sichergestellt, dass sich die Daten wéahrend der Ubertragung eines
Positionswertes nicht mehr verandern.

Mit dem ersten Wechsel des Taktsignals von Low auf High wird das hochstwertige Bit (MSB) der
Geréateinformation an den seriellen Datenausgang gelegt. Mit jeder weiteren steigenden Flanke wird
das néchst niederwertigere Bit an den Datenausgang geschoben.

Nach beendeter Taktfolge werden die Datenleitungen fur die Dauer der Monozeit
tm [@ auf OV (Low) gehalten. Dadurch ergibt sich auch die Pausenmindestzeit tp, die zwischen zwei
aufeinanderfolgenden Taktsequenzen eingehalten werden muss und betragt 2 * tw.

Bereits mit der ersten steigenden Taktflanke werden die Daten von der Auswerteelektronik eingelesen.
Bedingt durch verschiedene Faktoren ergibt sich eine Verzégerungszeit tv >100 ns, ohne Kabel. Das
Mess-System schiebt dadurch die Daten um die Zeit tv verzogert an den Ausgang. Zum Zeitpunkt
wird deshalb eine ,Pausen-1 gelesen. Diese muss verworfen werden oder kann in Verbindung mit
einer ,,0“ nach dem LSB-Datenbit zur Leitungsbruchiberwachung benutzt werden. Erst zum Zeitpunkt
wird das MSB-Datenbit gelesen. Aus diesem Grund muss die Taktanzahl immer um eins héher sein
(n+1) als die zu ubertragende Anzahl der Datenbits.
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Monoflopzeit

Abbildung 5: Typische SSI-Ubertragungssequenzen

06

e, @ .
T @ I n+l ! High
Takt+ | 41 | 42| (S_f An 4 . ' Low
| | : ! | «— M >
L : : | | " High
Daten+|  X_MSB X_ (X X_LsB \ Low
g D ;
. . ; High
intern Low

re-triggerbares Monoflop

Abbildung 6: SSI-Ubertragungsformat
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3.6.2 Kabellangen

Die maximale Kabellange héngt von der SSI-Taktfrequenz und der Kabelbeschaffenheit ab.

Bei den Messungen wurde die TR-eigene Hybridleitung (Art.Nr.: 64-200-021)
verwendet.

SSI-Taktfrequenz [kHz] 2000 1000 500 250 125 125 125
Kabellange [m] ca.l25 | ca. 25 ca.50 | ca. 100 | ca.150 | ca.200 | ca.250

Tabelle 1: SSI-Taktfrequenz / Kabellangen

2500

2000

1500

—24V, 25°C

1000

o \

0 50 100 150 200 250 300
Kabelldnge / Cable lengthin m

Ausgangsfrequenz / Output frequencyin kHz »

Abbildung 7: SSI-Taktfrequenz / Kabellangen

Andere Kabelparameter, Frequenzen und Umgebungstemperaturen, sowie Lagerwdrme und
Temperatureintrag uber die Welle und Flansch, kénnen in der Praxis ein deutlich schlechteres
Ergebnis ergeben.

Die fehlerfreie Funktion der SSI Schnittstelle mit den applikationsabhangigen Parametern ist daher vor
dem Produktivbetrieb zu Uberprifen.
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4 Inbetriebnahme

4.1 PROFINET IO

Wichtige Hinweise zur Inbetriebnahme sind zu finden in der PROFINET-Richtlinie:
e PROFINET Inbetriebnahmerichtlinie, Best.-Nr.: 8.081

Diese und weitere Informationen zum PROFINET oder PROFIsafe sind bei der Geschaftsstelle der
PROFIBUS-Nutzerorganisation erhaltlich:

PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.,
Haid-und-Neu-Str. 7,

D-76131 Karlsruhe,
www.profibus.com/
www.profisafe.net/

Tel.: ++ 49 (0) 721/ 96 58 590

Fax: ++ 49 (0) 721/ 96 58 589

e-mail: mailto:germany@profibus.com

4.1.1 Gerateklassen

In einem PROFINET IO — System werden folgende Gerateklassen unterschieden:

e |O-Controller
Zum Beispiel eine SPS, die das angeschlossene I0-Device anspricht.

e 10-Device
Dezentral angeordnetes Feldgerat (Mess-System), das einem oder mehreren 10-Controllern
zugeordnet ist und neben den Prozess- und Konfigurationsdaten auch Alarme tUbermittelt.

e |O-Supervisor (Engineering Station)
Ein Programmiergerat oder Industrie-PC, welches parallel zum 10-Controller Zugriff auf alle
Prozess- und Parameterdaten hat.

4.1.2 Geratebeschreibungsdatei (XML)
Die GSDML-Datei und die zughorige Bitmap-Datei sind Bestandteil des Mess-Systems.

Download
www.tr-electronic.de/f TR-ECE-ID-MUL-0058

Wichtige Hinweise zu den GSDML-Datei-Versionierungen sind der beiliegenden
LIESMICH-Datei zu entnehmen.
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4.1.3 Geréateidentifikation

Jedes PROFINET 10-Gerét besitzt eine Geréteidentifikation. Sie besteht aus einer Firmenkennung,
der Vendor-ID, und einem Hersteller-spezifischen Teil, der Device-ID. Die Vendor-ID wird von der
PNO vergeben und hat fiir die Firma TR-Electronic den Wert 0x0153, die Device-ID hat den Wert
0x0404.
Im Hochlauf wird die projektierte Gerateidentifikation tberprift und somit Fehler in der Projektierung
erkannt.

4.1.4 Datenaustausch bei PROFINET 10
PROFINET IO Kommunikationsablauf:

Der IO-Controller baut seiner Parametrierung folgend, eine oder mehrere Applikationsbeziehungen zu
den 10-Devices auf. Daflir sucht er im Netzwerk nach den parametrierten Namen der 10-Devices und
weist den gefundenen Geréten eine IP-Adresse zu. Hierzu wird der Dienst DCP ,Discovery and
Control Program® genutzt. Fir die parametrierten |O-Devices Ubertragt der 10-Controller dann im
Folgenden Hochlauf den gewinschten Ausbaugrad (Module/Submodule) und alle Parameter. Es
werden die zyklischen 10-Daten, Alarme, azyklische Dienste und Querverbindungen festgelegt.

Bei PROFINET 10 kann die Ubertragungsgeschwindigkeit der einzelnen zyklischen Daten durch einen
Untersetzungsfaktor eingestellt werden. Nach der Parametrierung werden die [|0-Daten nach
einmaliger Anforderung des IO-Controllers vom 10-Device in einem festen Takt Ubertragen. Zyklische
Daten werden nicht quittiert. Alarme dagegen missen immer quittiert werden. Azyklische Daten
werden ebenfalls quittiert.

Zum Schutz gegen Parametrierungsfehler werden der Soll- und Istausbau bezlglich des Geréatetyps,
der Bestellnummer sowie der Ein- und Ausgangsdaten verglichen.

Bei erfolgreichem Hochlauf beginnen die 10-Devices selbststandig mit der Datenibertragung. Eine
Kommunikationsbeziehung bei PROFINET 10 folgt immer dem Provider-Consumer-Modell. Bei der
zyklischen Ubertragung des Mess-Wertes ist das 10-Device der Provider der Daten, der IO-Controller
(z.B. eine SPS) der Consumer. Die Ubertragenen Daten werden immer mit einem Status versehen
(gut oder schlecht).

Standard/TCP Real-Time Channel
Configuration Process Data
\ \
[ \ \

< Record Data CR \
< 10 Data CR
l0-Controll A \ /[ AlarmcR [
e I0-Device
AR
Real-Time Channel

Alarms

Abbildung 8: Gerate-Kommunikation

AR:
Applikationsbeziehung zwischen 10-Controller und zugeordneten 10-Devices.

CR:

Kommunikationsbeziehungen fur Konfiguration, Prozessdaten und Alarme. Innerhalb einer AR
kénnen ein oder mehrere 10-CRs definiert werden. Jede 10-CR kann aus mehreren Slots und
Subslots bestehen.
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4.1.5 Adressvergabe

Parameter

Standardwert

Beschreibung

MAC-
Adresse

Das Mess-System hat standardmafig im Auslieferungszu-
stand seine MAC-Adresse gespeichert. Diese ist auf dem
Typenschild des Gerates vermerkt, z.B. ,00-03-12-04-00-60°
und ist nicht veréanderbar.

Geréatetyp

TR Rotative Safety

Der von TR-Electronic vergebene Name fir den Geratetyp ist
TR Rotative Safety und ist nicht veranderbar.

Geréte-
namen

Bevor ein 10-Device von einem [O-Controller angesprochen
werden kann, muss es einen Gerdtenamen haben, damit
dem Gerét eine IP-Adresse zugeordnet werden kann. Der |10-
Controller weist die IP-Adressen beim Hochlauf gegebenen-
falls den 10-Devices entsprechend ihrer Geratenamen zu.

Im Auslieferungszustand, sowie nach einer Ricksetzung, hat
das Mess-System keinen Gerdatenamen gespeichert. Erst
nach der Zuweisung eines Geratenamens mit dem Enginee-
ring Tool ist das Mess-System fir einen 10-Controller adres-
sierbar, z. B. fur die Ubertragung der Projektierungsdaten
(z.B. die IP-Adresse) im Anlauf oder fur den Nutzdatenaus-
tausch im zyklischen Betrieb.

Die Namenszuweisung erfolgt vor der Inbetriebnahme Uber
das Engineering Tool.

IP-Adresse

0.0.0.0

Im Auslieferungszustand, sowie nach einer Rucksetzung, hat
das Mess-System keine IP-Adresse gespeichert.
Standardwert: ,0.0.0.0"

Subnetz-
maske

0.0.0.0

Im Auslieferungszustand, sowie nach einer Ricksetzung, hat
das Mess-System keine Subnetzmaske gespeichert.
Standardwert: ,0.0.0.0"

Ablauf der Vergabe von Geratenamen und Adresse bei einem I0-Device

e Geratenamen, IP-Adresse und Subnetzmaske festlegen. Dies kann je nach Konfiguration des IO-
Controllers aber auch automatisch geschehen.

e Geratename wird einem 10-Device (MAC-Adresse) zugeordnet

— Geratename an das Gerat Ubertragen

e Projektierung in den 10-Controller laden

e |O-Controller vergibt im Anlauf die IP-Adressen an die Geratenamen. Die Vergabe der IP-Adresse
kann auch abgeschaltet werden, in diesem Fall wird die vorhandene IP-Adresse im 10-Device

benutzt.
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4.2 Bus-Statusanzeige

Das Mess-System ist mit vier Bicolor-LEDs ausgestattet:
LED1: Device-Status (gran, rot)

LED2: Net-Status (gran, rot)

LED3: Data/Link PORT1 (grun, gelb)
LED4: Data/Link PORT2 (grun, gelb)

Lage und Zuordnung der LEDs sind der beiliegenden Steckerbelegung zu entnehmen. Entsprechende
MaRnahmen im Fehlerfall siehe Kapitel ,Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)*, Seite 127.

4.3 Inbetriebnahme tUber SIEMENS SIMATIC S7

Download
Technische Information: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0340

4.4 Inbetriebnahme tber ABB AC500-S

Download
Technische Information: www.tr-electronic.de/f TR-ECE-TI-DGB-0366
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5 Parametrierung und Konfiguration

| Parametrierung ‘

Parametrierung bedeutet, einem PROFINET IO-Device vor dem Eintritt in den zyklischen Austausch
von Prozessdaten bestimmte Informationen mitzuteilen, die er fir den Betrieb benétigt. Das Mess-
System bendtigt z.B. Daten fur Aufldsung, Zahlrichtung usw.

Ublicherweise stellt das Engineering Tool fiir den PROFINET |O-Controller eine Eingabemaske zur
Verflgung, Uber die der Anwender die Parameterdaten eingeben oder aus Listen auswahlen kann.
Die Struktur der Eingabemaske ist in der Geratestammdatei hinterlegt. Anzahl und Art der vom
Anwender einzugebenden Parameter hangen von der Wahl der Konfiguration ab.

Konfiguration

Konfiguration bedeutet, dass eine Angabe Uber die Lange und den Typ der Prozessdaten zu machen
ist, und wie diese zu behandeln sind. Hierzu stellt das Engineering Tool Ublicherweise eine grafische
Oberflache zur Verfigung, in welche die Konfiguration automatisch eingetragen wird. Fur diese
Konfiguration muss dann nur noch die gewiinschte E/A-Adresse angegeben werden.

Abhangig von der gewiinschten Konfiguration kann das Mess-System auf dem PROFINET eine
unterschiedliche Anzahl Eingangs- und Ausgangsworte belegen.

5.1 Modularer Aufbau

Da nicht zu jeder Zeit alle Konfigurationsmdoglichkeiten des Mess-Systems genutzt werden kénnen,
kénnen nicht genutzte Konfigurationen auf dem Bus ausgeblendet werden.

Hierzu wird das Mess-System als modular aufgebautes Gerat in der Oberflache der
Konfigurationssoftware des PROFINET-Masters dargestellt.

Mit Einfugen des Mess-Systems in die Teilnehmerliste des Masters ist die zugehérige
Konfigurationsliste bereits mit einer Standard-Konfiguration vorkonfiguriert (Safety (TR),
Channel 1 (TR)). Diese ist nicht zwingend und kann entsprechend den Wiinschen angepasst oder
auch verworfen werden. Ziel und Zweck dieser Konfiguration ist es, das Mess-System schnell und
einfach mit allen nétigen Parametern fiir eine sicherheitsgerichtete Anwendung in Betrieb nehmen zu
kbénnen.

Jedes Modul bzw. Submodul belegt mehr oder weniger Ein- und Ausgange und besitzt einen Satz an
Parameterdaten, der entsprechend der Anwendung eingestellt werden kann.

AuBBer im Legacy-Betrieb, ist in allen anderen Konfigurationen die Modulauswahl frei wéahlbar. Dies
bedeutet, dass eine Konfiguration nicht zwangslaufig sicherheitsgerichtet sein muss.
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5.2 Konfigurierbare Module — Ubersicht/Auswahl|

Nachfolgende  Kurzbeschreibungen der Module sollen

dienen, anhand der

Applikationsanforderungen zu entscheiden, welche Module bzw. Submodule fur die Konfiguration

bendtigt werden.

Jeder Modul-Block
e Safety (TR);

e Channel 1 (TR);

e Channel 2 (TR);

e OPTION: Safety BP/XP (PNO);
e Channel 1 (PNO);

e Channel 2 (PNO);

e SSI(TR);

e Inkremental (TR);

e Safety (Legacy);

Slots 1,4,5,6 + Subslot 1
Slot 2 +

Slot 3 +

Slots 1,4,5,6 + Subslot 2
Slot 2 + Subslot 2
Slot 3 + Subslot 2
Slot5
Slot5

Subslots 2,3,4,5
Subslots 2,3,4,5

................................. Kap. 5.3, S38
...................... Kap. 5.4, S59
...................... Kap. 5.4, S59
................................. Kap. 5.5, S69
................................. Kap. 5.6, S83
................................. Kap. 5.6, S83
........................ Kap. 5.7, S103
........................ Kap. 5.7, S103

Slots 1,4,5,6 + Channel 1 (Legacy); Slot 2.....Kap. 5.8, S107

stellt eine in sich abgeschlossene Konfiguration dar. Deshalb existiert auch fur jeden Modul-Block
jeweils ein abgeschlossener Beschreibungs-Block. Die entsprechenden Kapitel und Seitenzahlen
werden nachfolgend vor jedem Modul-Block angegeben.

Um die Orientierung nicht zu verlieren, wird empfohlen ein komplettes Modul abzuarbeiten und dann
wieder hier her zuriickzukehren, das nachste Modul auszuwéhlen und direkt den dazugehdrigen

Beschreibungs-Block zu selektieren.

Wenn klar ist welches Modul als nachstes bearbeitet wird, kann auch direkt von hier aus auf das
entsprechende Kapitel gesprungen werden.
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5.2.1 TR Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety (TR))

Beschreibung, siehe Kapitel 5.3 ab Seite 38 bis 58.

idQelectronic

Modul Beschreibung Slot Seite
Safety (TR) PROFIsafe Modul fur das TR Profil 1,4,5,6 38
Submodul Beschreibung Subslot | Seite
PROFIsafe V2.4 (BP) bzw. V2.6.1 (XP) Submodul
Position EINGANG: 8 bit TR-Status2, 8 bit TR-Status1, 32 Bit safety
(BP/XP) Position, 4 bzw. 5 Byte safety Nachrichtenblock 1 38
AUSGANG: 8 Bit TR-Control2, 8 Bit TR-Control1, 32 Bit
safety Preset, 4 bzw. 5 Byte safety Nachrichtenblock
PROFIsafe V2.4 (BP) bzw. V2.6.1 (XP) Submodul
Geschwindigkeit | EINGANG: 32 Bit safety Geschwindigkeit, 1 a1
(BP/XP) 4 bzw. 5 Byte safety Nachrichtenblock
AUSGANG: 4 bzw. 5 Byte safety Nachrichtenblock
PROFIsafe V2.4 (BP) bzw. V2.6.1 (XP) Submodul
Position + EINGANG: 8 bit TR-Status2, 8 bit TR-Status1,
... | 32 Bit safety Position, 32 Bit safety Geschwindigkeit,
Geschwindigkeit f hrich lock 1 44
(BP/XP) 4 bzw. 5 Byte sa ety Nachrichtenb oc
AUSGANG: 8 Bit TR-Control2, 8 Bit TR-Control1,
32 Bit safety Preset, 4 bzw. 5 Byte safety Nachrichtenblock
Standardeinstellung:
Modul safety (TR) auf Slot 1
Submodul Position + Geschwindigkeit (XP) auf Subslot 1
5.2.2 TR Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (TR))
Beschreibung, siehe Kapitel 5.4 ab Seite 59 bis 68.
Modul Beschreibung Slot Seite
Channel 1 (TR) Kanal 1 Standard Modul fur das TR Profil 2 59
Channel 2 (TR) | Kanal 2 Standard Modul fur das TR Profil 3 59
Submodul Beschreibung Subslot | Seite
Position Kanal 1 + 2 Standard Submodul 2 60
EINGANG: 32 Bit Position
- .| Kanal 1 + 2 Standard Submodul
Geschwindigkeit | |\ ANG: 32 Bit Geschwindigkeit 3 64
Kanal 1 + 2 Standard Submodul
Preset EINGANG: 8 Bit Preset Status 4 67
AUSGANG: 8 Bit Preset Control, 32 Bit Preset
Status Kanal 1 + 2 Standard Submodul 5 68

EINGANG: 8 Bit Sensor Status

Standardeinstellung:

Modul Channel 1

(TR) auf Slot 2

Submodule Position, Geschwindigkeit und Preset auf den Subslots 2, 3 und 4
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5.2.3 OPTION: PNO Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety BP/XP (PNQO))

Beschreibung, siehe Kapitel 5.5 ab Seite 69 bis 82.

Modul

Beschreibung

Slot

Seite

Safety BP/XP
(PNO)

PROFIsafe V2.4 (BP) bzw. V2.6.1 (XP) Modul fiir das PNO
Encoder Profil

1,4,5,6

69

Submodul

Beschreibung

Subslot

Seite

Telegram 36
(BP/XP)

EINGANG: 16 Bit safety Status (S_ZSW1 ENC),
16 Bit safety Geschwindigkeit (S_NIST16),

32 Bit safety Position

AUSGANG: 16 Bit safety Control (S_STW1_ENC),
32 Bit safety Presetwert (S_PRESET32)

70

Telegram 37
(BP/XP)

EINGANG: 16 Bit safety Status (S_ZSW1_ENC),
32 Bit safety Position

AUSGANG: 16 Bit safety Control (S_STW1_ENC),
32 Bit safety Presetwert (S_PRESET32)

70

5.2.4 PNO Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (PNO))

Beschreibung, siehe Kapitel 5.6 ab Seite 83 bis 102.

Modul

Beschreibung

Slot

Seite

Channel 1 (PNO)

Kanal 1 Standard Modul fiir das PNO Encoder Profil

83

Channel 2 (PNO)

Kanal 2 Standard Modul fur das PNO Encoder Profil

83

Submodul

Beschreibung

Subslot

Seite

Telegram 81

Kanal 1 + 2 Standard Submodul

EINGANG: 16 Bit Encoder Status2 (ZSW2_ENC),

16 Bit Sensor Status (G1_ZSW),

32 Bit Position1 (G1_XIST1), 32 Bit Position2 (G1_XIST2)
AUSGANG: 16 Bit Control2 (STW2_ENC),

16 Bit Sensor Control (G1_STW)

84

Telegram 82

Kanal 1 + 2 Standard Submodul

EINGANG: 16 Bit Encoder Status2 (ZSW2_ENC),

16 Bit Sensor Status (G1_ZSW),

32 Bit Positionl (G1_XIST1), 32 Bit Position2 (G1_XIST2),
16 Bit Geschwindigkeit (NIST_A)

AUSGANG: 16 Bit Control2 (STW2_ENC),

16 Bit Sensor Control (G1_STW)

84

Telegram 83

Kanal 1 + 2 Standard Submodul

EINGANG: 16 Bit Encoder Status2 (ZSW2_ENC),

16 Bit Sensor Status (G1_ZSW),

32 Bit Position1 (G1_XIST1), 32 Bit Position2 (G1_XIST2),
32 Bit Geschwindigkeit (NIST_B)

AUSGANG: 16 Bit Control2 (STW2_ENC),

16 Bit Sensor Control (G1_STW)

84

Telegram 84

Kanal 1 + 2 Standard Submodul

EINGANG: 16 Bit Encoder Status2 (ZSW2_ENC)

16 Bit Sensor Status (G1_ZSW),

64 Bit Position3 (G1_XIST3), 32 Bit Position2 (G1_XIST2),
32 Bit Geschwindigkeit (NIST_B)

AUSGANG: 16 Bit Control2 (STW2_ENC),

16 Bit Sensor Control (G1_STW)

84
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5.2.5 OPTION: Zweitschnittstelle

Beschreibung, siehe Kapitel 5.7 ab Seite 103 bis 106.

Modul Beschreibung Slot Seite
SSI (TR) SSI Modul fir das TR Profil 5 103
Modul Beschreibung Slot Seite
Inkremental (TR) | Inkremental Modul fur das TR Profil 5 106

5.2.6 Legacy (TR) Profil

Beschreibung, siehe Kapitel 5.8 ab Seite 107 bis 117.

Modul Beschreibung Slot | Seite

PROFIsafe V2.4 (Basic Protocol (BP)) Modul,
kompatibel mit CD_75_-EPN

EINGANG: 16 Bit Nocken, 16 Bit TR-Status,

16 Bit Geschwindigkeit, 16 Bit Multi-Turn,

16 Bit Single-Turn, 4 Byte safety Nachrichtenblock
AUSGANG: 16 Bit TR-Control1, 16 Bit TR-Control2,
16 Bit Preset Multi-Turn, 16 Bit Preset Single-Turn,
4 Byte safety Nachrichtenblock.

Standard Modul, kompatibel mit CD_75_-EPN
Channel 1 (Legacy) | EINGANG: 16 Bit Nocken, 16 Bit Geschwindigkeit, 2 114
16 Bit Multi-Turn, 16 Bit Single-Turn

Safety (Legacy) 1,45,6 | 107
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5.3 TR Encoder Profil, sicherheitsgerichtet (Safety (TR))

Zurick zur Modultibersicht, Seite 34.

Dasim F MessageTrailer (Prozessdaten) enthaltene F-Statusbyte Safe Status
bzw. F-Steuerbyte safe Control istin allen sicherheitsgerichteten Submodulen
( Position (BP/XP), Geschwindigkeit (BP/XP) und Position+Geschwindigkeit (BP/XP) )

enthalten und wird deshalb zentral im Kapitel 7.1 ab Seite 119 beschrieben.

5.3.1 Submodule Position (BP/XP)

Da die Submodule Position + Geschwindigkeit (BP/XP) bezogen auf die
Positionsausgabe die gleichen Prozessdaten und Parameter enthalten wie die
Submodule Position (BP/XP), ist die genaue Aufschlisselung zentral unter Kapitel

»Submodule Position + Geschwindigkeit (BP/XP)“ ab Seite 44 beschrieben.

5.3.1.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Basic Protocol (BP)
Struktur der Eingangsworte 1 bis 3, |0-Device -> Master

EW 1
EW 2 EW 3 Safe Status, 3-Byte-CRC (V2.4)
EB1 EB2
Stat. 2 | Stat. 1 Position F_MessageTrailer4Byte

Stat.: TR-Status

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1
AW 2 AW 3 Safe Control, 3-Byte-CRC (V2.4)
AB1 AB2
Cont. 2| Cont. 1 Preset F_MessageTrailer4Byte

Cont.: TR-Control

Expanded Protocol (XP)
Struktur der Eingangsworte 1 bis 3, I0-Device -> Master

EW 1
EW 2 EW 3 Safe Status, 4-Byte-CRC (V2.6.1)
EB1 EB2
Stat. 2 | Stat. 1 Position F_MessageTrailer5Byte

Stat.: TR-Status

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1
AW 2 AW 3 Safe Control, 4-Byte-CRC (V2.6.1)
AB1 AB2
Cont. 2| Cont. 1 Preset F_MessageTrailer5Byte

Cont.: TR-Control
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5.3.1.2 Konfigurierbare submodulbezogene iParameter (F_iPar)

Mit den iParametern der sicherheitsgerichteten Submodule Position

idQelectronic

(BP) und Position (XP)

werden applikationsabhéngige Geréateeigenschaften festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der

iParameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kap. 7.2.9 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die iParameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

A GEFAHR

ACHTUNG

Gefahr von Tod, schwerer Kdrperverletzung und/oder Sachschaden durch
Fehlfunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder

Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
. . . 0: Rucklauf
0 Drehrichtung Bit Bit 0 1 Vorlauf 49
Anz. Schritte/Umdrehung * Anz. Umdrehungen
1-4 Messlange Unsigned32 | Standardwert: 536870912 49
Wertebereich: 2-536870912
Umdrehungen . Anzahl Schritte pro Umdrehung Zahlerwert
5-8 Zanler Unsigned32 | Standardwert: 65536 49
Wertebereich: 1-256000
Umdrehungen _ Anzahl Schritte pro Umdrehung Nennerwert
9-12 Unsigned32 | Standardwert: 1 49
Nenner :
Wertebereich: 1-16384
Maximal zulassige Positionsabweichung in
Fenster- . Inkremente
13-14 inkremente Unsigned16 Standardwert: 1000 >4
Wertebereich: 50-4000
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Parametrierung und Konfiguration

5.3.1.3 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)

Mit den F-Parametern der sicherheitsgerichteten Submodule Position (BP) und Position (XP)
werden die sicherheitsgerichteten Parameter festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der F-Parameter
ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kap. 7.2.10 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die F-Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0002 an das Mess-System gesendet.

Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden durch
Fehlfunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
ACHTUNG Parameterénderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten

Testlauf sicherstellen.

A GEFAHR

Parameter BP XP Beschreibung

F_Check_iPar X X NoCheck: keine Uberpriifung

F SIL X X SIL1, s11.2, SIL3, kein SIL

F CRC Lenath X - 3-Byte-CRC

- —-eng - X 4-Byte-CRC

F_CRC_Seed - X CRC-Seed32

F_Passivation - X Device/Module

F_Block_ID X X 1: uses F_iPar CRC: benétigt F_iPar_CRC

F_Par_Version X X 1: V2-Mode
1: Quelladresse = 1

F_Source_Add X X | Bereich: 1-65534
1: Zieldresse = 1

F_Dest_Add X X Bereich: 1-65534

. 125 ms: Watchdog-Zeit = 125
F_WD_Time X X" | Bereich: 10-10000 ms
X B 9296: CRC der F-Parameter = 9296

Bereich: 0-65535

FP R

_Par_CRC B X 35282: CRC der F-Parameter = 35282
Bereich: 0-65535
. 3489011925: CRC iParameter = 3489011925
F_iPar_CRC X X" | Bereich: 0-4294967295

X: zutreffend
—: nicht zutreffend

Zentralisierte und detaillierte Beschreibung der F-Parameter,
siehe Kapitel 7.2 ab Seite 122.
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5.3.2 Submodule Geschwindigkeit (BP/XP)

Da die Submodule Position + Geschwindigkeit

(BP/XP) bezogen auf die

Geschwindigkeitsausgabe die gleichen Prozessdaten und Parameter enthalten wie

die Submodule Geschwindigkeit

(BP/XP), ist die genaue Aufschlisselung

zentral unter Kapitel ,Submodule Position + Geschwindigkeit (BP/XP)“ ab Seite 44

beschrieben.

5.3.2.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Basic Protocol (BP)

Struktur der Eingangsworte 1 bis 2, |O-Device -> Master

EW 1 ‘ EW 2

Safe Status, 3-Byte-CRC (V2.4)

Geschwindigkeit

F_MessageTrailer4Byte

Struktur der Ausgangsdaten, Master -> |O-Device

Safe Control, 3-Byte-CRC (V2.4)

F_MessageTrailer4Byte

Expanded Protocol (XP)

Struktur der Eingangsworte 1 bis 2, IO-Device -> Master

EW 1 ‘ EW 2

Safe Status, 4-Byte-CRC (V2.6.1)

Geschwindigkeit

F_MessageTrailer5Byte

Struktur der Ausgangsdaten, Master -> |O-Device

Safe Control, 4-Byte-CRC (V2.6.1)

F_MessageTrailer5Byte
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Parametrierung und Konfiguration

5.3.2.2 Konfigurierbare submodulbezogene iParameter (F_iPar)

Mit den iParametern der sicherheitsgerichteten Submodule Geschwindigkeit (BP) und
Geschwindigkeit (XP) werden applikationsabhdngige Gerateeigenschaften festgelegt. Zur

sicheren Ubertragung der iParameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kap. 7.2.9 auf
Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die iParameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
ACHTUNG Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden durch
A GEFAHR Fehlfunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
Einheit
T 000: U/sec * Faktor
GesthW|nd|gke|t Bit2-0 |001: U/min * Faktor 52
ormat
010: U/std * Faktor
011: Schritte/Integrationszeit
0 Geschwindiakeit Bit-Bereich Filter Intensitatswert
FiIterstarIge Bit 6-3 | Standardwert: 0 52
Wertebereich: 0-10
Lo Filter Typ
GeSIC;fill\t/(\;Irr:dlgkelt Bit 7 0: statisch 53
yp 1: dynamisch
S Ausgewahlte Einheit * Faktor
1-2 GescE;vlltn(;jrlgkelt Unsigned16 |Standardwert: 1 53
Wertebereich: 1-1000
Lo Integrationszeit [ms]
h k .
3-4 Glrftz;r;vt:gggz;'ltt Unsigned16 |Standardwert: 100 53
Wertebereich: 1-1000
Maximal zulassige Positionsabweichung in
Fenster- . Inkremente
56 inkremente Unsigned16 Standardwert: 1000 >4
Wertebereich: 50-4000
Vorzeicheneinstellung
. Brehrich Bi Bit 0 Geschwindigkeitsausgabe 57
rehrichtung it it 0: Rucklauf
1: Vorlauf
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5.3.2.3 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)

Mit den F-Parametern der sicherheitsgerichteten Submodule Geschwindigkeit (BP) und
Geschwindigkeit (XP) werden die sicherheitsgerichteten Parameter festgelegt. Zur sicheren
Ubertragung der F-Parameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kap. 7.2.10 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die F-Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0002 an das Mess-System gesendet.

» Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
ACHTUNG Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

Gefahr von Tod, schwerer Kdrperverletzung und/oder Sachschaden durch
A GEFAHR Fehlfunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

Parameter BP XP Beschreibung

F_Check_iPar X X NoCheck: keine Uberprifung

F_SIL X X SIL1, sI1.2, SIL3, kein SIL

F CRC Lenath X - 3-Byte-CRC

- —-€ng - X 4-Byte-CRC

F CRC_Seed - X CRC-Seed32

F_Passivation - X Device/Module

F_Block_ID X X 1: uses F_1iPar CRC:benotigt F_iPar_CRC

F_Par_Version X X 1: V2-Mode
1: Quelladresse =1

F_Source_Add X X | Bereich: 1-65534
1: Zieldresse = 1

F_Dest_Add X X | Bereich: 1-65534

. 125 ms: Watchdog-Zeit = 125
F_WD_Time X X | Bereich: 10-10000 ms
X _ 24611: CRC der F-Parameter = 24611

Bereich: 0-65535

F_Par_CR

_Par_CRC B X 52641: CRC der F-Parameter = 52641
Bereich: 0-65535
. 3398001874: CRC iParameter = 3398001874
F_iPar_CRC X X | Bereich: 0-4294967295

X: zutreffend
—: nicht zutreffend

Zentralisierte und detaillierte Beschreibung der F-Parameter,
siehe Kapitel 7.2 ab Seite 122.
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5.3.3 Submodule Position + Geschwindigkeit (BP/XP)

5.3.3.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Basic Protocol (BP)
Struktur der Eingangsworte 1 bis 5, |O-Device -> Master

EW 1
EW 2 EW 3 EW 4 EW 5 Safe Status, 3-Byte-CRC (V2.4)
EB1 EB2
Stat. 2 | Stat. 1 Position Geschwindigkeit F_MessageTrailer4Byte

Stat.: TR-Status

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1
AW 2 AW 3 Safe Control, 3-Byte-CRC (V2.4)
AB1 AB2
Cont. 2| Cont. 1 Preset F_MessageTrailer4Byte

Cont.: TR-Control

Expanded Protocol (XP)

Struktur der Eingangsworte 1 bis 5, |O-Device -> Master

EW 1
EW 2 EW 3 EW 4 EW 5 Safe Status, 4-Byte-CRC (V2.6.1)
EB1 EB2
Stat. 2 | Stat. 1 Position Geschwindigkeit F_MessageTrailer5Byte

Stat.: TR-Status

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1
AW 2 AW 3 Safe Control, 4-Byte-CRC (V2.6.1)
AB1 AB2
Cont. 2| Cont. 1 Preset F_MessageTrailer5Byte

Cont.: TR-Control
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5.3.3.1.1 Eingang TR-Status1 (Stat. 1)

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden
AWARNUNG durch unkontrolliertes Anlaufen des Antriebssystems, bei Nicht-

ACHTUNG

Auswertung des Safe State-Bits 24

» Die ausgegebenen Istwerte haben nur Giiltigkeit, wenn das
Safe State-Bit2%=1st.

Eingangsbyte 2, Unsigned8

Bit Beschreibung
Velocity Error
0 Bit = 1, wenn der Geschwindigkeitswert aufl3erhalb des Bereiches von
—2147483648...+2147483647 liegt. Das Bit wird automatisch zuriickgesetzt,
wenn sich der Geschwindigkeitswert wieder im zulassigen Bereich befindet.
1 reserviert
Preset OK
2 Bit = 1, wenn eine Preset-Anfrage erfolgreich ausgefuhrt werden konnte.
Preset Error
Bit = 1, wenn eine Preset-Anfrage aufgrund eines Fehlers nicht ausgefihrt
3 werden konnte. Das Bit kann lber die Preset-Steuerbits Preset Request und
Preset Preparation wieder zuriickgesetzt werden, siehe auch Kap.
5.3.3.1.5 auf Seite 46.
Safe State
Bit=0,
in der Initialisierungsphase, bzw. wenn die Initialisierung nicht erfolgreich
abgeschlossen werden konnte
wenn eine Preset-Anfrage Uber das Steuerbit Preset Preparation
eingeleitet wird
4 wenn sich das Mess-System im sicheren Zustand befindet
Bit=1,
wenn die Initialisierung erfolgreich abgeschlossen werden konnte
wenn die Preset-Steuerbits Preset Request und
Preset Preparation wieder zuriickgesetzt wurden
Preset Active
5 Bit = 1, wenn Uber das Steuerbit Preset Request die Preset-Ausfiihrung
ausgeldst wird. Nach Beendigung der Preset-Ausfihrung wird das Bit
automatisch zuriickgesetzt, siehe auch Seite 116.
6 reserviert
Scaling Error
Bit = 1, wenn das Mess-System im stromlosen Zustand verfahren wurde. Da
nicht Uberpriuft werden kann, ob hierbei ein Nullibergang erzeugt worden ist,
7 muss die ausgegebene Position mit der gewilinschten mechanischen Position

erst verifiziert werden bevor die Anwendung gestartet wird. Nach positiver
Verifizierung kann das Bit durch Ausfuhrung der Preset-Justage-Funktion
geléscht werden, siehe Kap. 5.3.4 auf Seite 56.
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5.3.3.1.2 Eingang TR-Status?2 (Stat. 2)
Eingangsbyte 1, Unsigned8

Bit Beschreibung

Error Ack Request

0 Bit = 1, wenn sich das Mess-System im sicheren Zustand befindet und auf eine
Fehlerquittierung gewartet wird. Dieses Bit ist steuerungsabhéngig und kann nur
mittels einer Re-Integration des Mess-Systems quittiert werden.

Preset Locked

Bit = 1, wenn in einer Shared-Device-Anwendung bereits in einem anderen
sicherheitsgerichteten Submodul ein Preset ausgefiihrt wird. Um Inkonsistenzen
zu vermeiden, kann in diesem Submodul erst wieder ein Preset ausgefihrt
werden, wenn der Preset-Vorgang in der anderen Anwendung vollstandig
abgeschlossen wurde.

2.7 reserviert

5.3.3.1.3 Eingang Position

Uber das Register Position wird die aktuelle skalierte absolute sicherheitsgerichtete Istposition des
Mess-Systems ohne Vorzeichen als rechtsbindiger 32-Bit-Binarwert ausgegeben.

Struktur der Eingangsdaten, 10-Device -> Master

Integer32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.3.3.1.4 Eingang Geschwindigkeit

Uber das Register Geschwindigkeit wird die aktuelle skalierte sicherheitsgerichtete
Geschwindigkeit des Mess-Systems als vorzeichenbehafteter 32-Bit Zweierkomplement-Wert
ausgegeben. Standardeinstellung: U/min, siehe Parameter ,Geschwindigkeit Format* auf Seite 52.

Struktur der Eingangsdaten, 10-Device -> Master

Integer32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.3.3.1.5 Ausgang TR-Controll (Cont. 1)
Ausgangsbyte 2, Unsigned8

Bit Beschreibung

Preset Preparation

Das Bit dient zur Vorbereitung der Preset-Justage-Funktion. Nur wenn dieses Bit gesetzt
0 ist, kann Uber das Steuerbit Preset Request der eigentliche Preset ausgefuhrt
werden. Zur Ausfiihrung der Funktion muss ein genauer Ablauf eingehalten werden,
siehe Kapitel ,Preset-Justage-Funktion“ auf Seite 56.

Preset Request

Das Bit dient zur Steuerung der Preset-Justage-Funktion. Mit Ausfiihrung dieser Funktion
1 wird das Mess-System auf den im Register Ausgang Preset hinterlegten Positionswert
gesetzt. Zur Ausfiihrung der Funktion muss ein genauer Ablauf eingehalten werden, siehe
Kapitel ,Preset-Justage-Funktion” auf Seite 56.

2.7 reserviert
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5.3.3.1.6 Ausgang TR-Control2 (Cont. 2)
Ausgangsbyte 1, Unsigned8

Bit Beschreibung

0...7 reserviert

5.3.3.1.7 Ausgang Preset

Uber das Register Preset kann der Nullpunkt des Mess-Systems auf den mechanischen Nullpunkt
angeglichen werden. Der gewlnschte Preset-Wert muss sich im Bereich von 0 bis (Messlange in
Schritten — 1) befinden, andernfalls wird die Preset-Justage-Funktion nicht ausgefuhrt und im
TR-Statusl das Bit 3 Preset Error = 1 gesetzt.

Der Preset-Wert wird als neue Position gesetzt, wenn die Preset-Justage-Funktion ausgefiihrt wird,
siehe Kap. 5.3.4 auf Seite 56.

Struktur der Ausgangsdaten, Master -> 10-Device

Integer32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
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5.3.3.2 Konfigurierbare submodulbezogene iParameter (F_iPar)

Mit den iParametern der sicherheitsgerichteten Submodule Position + Geschwindigkeit (BP)
und Position + Geschwindigkeit (XP) werden applikationsabhéngige Gerateeigenschaften
festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der iParameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe
Kap. 7.2.9 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die iParameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

ACHTUNG

Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden durch
Vel J.\Z[z B Fehifunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
. : : 0: Rucklauf
0 Drehrichtung Bit Bit 0 1 Vorlauf 49
Anz. Schritte/Umdrehung * Anz. Umdrehungen
1-4 Messlange Unsigned32 | Standardwert; 536870912 49
Wertebereich: 2-536870912
Umdrehungen - Anzahl Schritte pro Umdrehung Z&hlerwert
5-8 Zanler Unsigned32 | Standardwert; 65536 49
Wertebereich: 1-256000
Umdrehungen _ Anzahl Schritte pro Umdrehung Nennerwert
9-12 Unsigned32 | Standardwert: 1 49
Nenner .
Wertebereich: 1-16384
Einheit
Lo 000: U/sec * Faktor
Gesehwindigiet Bit2-0 |001:U/min * Faktor 52
010: U/std * Faktor
011: Schritte/Integrationszeit
13 Geschwindigkeit Bit-Bereich . Filter Intensitatswert
Filterstirke Bit 6-3 | Standardwert: 0 52
Wertebereich: 0-10
C Filter T
Ges;ﬂ;’é‘gg;)gkelt Bit 7 0: stzgisch 53
1: dynamisch
S Ausgewahlte Einheit * Faktor
14-15 GescE;vll?:rlgkelt Unsigned16 Star?dardwert: 1 53
Wertebereich: 1-1000
L Integrationszeit [ms]
16-17 ?rizg?:{'igﬁgzkjr Unsigned16 |Standardwert: 100 53
Wertebereich: 1-1000
Maximal zulassige Positionsabweichung in
Fenster- . Inkremente
18-19 inkremente Unsigned16 Standardwert: 1000 >4
Wertebereich: 50-4000
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5.3.3.2.1 Drehrichtung

Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden durch
einen Sprung des Absolutwertes bei Anderung der Drehrichtung-Funktion!

AWARNUNG > Durch den internen Berechnungs-Algorithmus ergeben  sich
unterschiedliche Absolutpositionen fur die Z&hlrichtungseinstellungen

Riicklauf bzw. Vorlauf. Nach einer Anderung der Drehrichtung muss

ACHTUNG die richtige Funktion deshalb erst durch einen abgesicherten Testlauf
sichergestellt werden. Unter Umstanden muss die ausgegebene
Position Uber die Preset-Funktion angepasst werden.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default
N Mess-System — Position im Uhrzeigersinn fallend

Rucklauf 0 (Blick auf Welle, Anflanschung)

Vorlauf 1 Mess-System — Position im Uhrzeigersinn steigend X

(Blick auf Welle, Anflanschung)

5.3.3.2.2 Skalierungsparameter

Gefahr von Kdrperverletzung und Sachschaden beim Wiedereinschalten
des Mess-Systems nach Positionierungen im stromlosen Zustand durch
Verschiebung des Nullpunktes!

Weichen die Einstellungen der nachfolgend aufgefiihrten Skalierungsparame-
ter von den Standardeinstelllungen ab, kann, falls mehr als die zuléssigen
Umdrehungen im stromlosen Zustand ausgefuihrt werden, der Nullpunkt des
Multi-Turn Mess-Systems verloren gehen!

e SIL2 - Mess-System: Sicherstellen, dass sich Positionierungen im
stromlosen Zustand bei einem Multi-Turn Mess-System innerhalb von 3200
Umdrehungen befinden.

AWARNUNG e SIL3 - Mess-System: Sicherstellen, dass sich Positionierungen im

_ stromlosen Zustand bei einem Multi-Turn Mess-System innerhalb von 320

ACHTUNG Umdrehungen befinden.

e Kann dies nicht sichergestellt werden, muss die ausgegebene Position mit
der gewlinschten mechanischen Position erst verifiziert werden bevor die
Anwendung gestartet werden darf.

Wurden die zulassigen Umdrehungen Uberschritten, wird dieser Umstand
beim Wiederanlauf des Mess-Systems tiber einem PROFINET Diagnose-
Alarm mit Fehlertyp 8211q¢ez gemeldet. Uber die zyklischen Prozess-
Eingangsdaten wird dieser Umstand im TR-Statusl, Bit 7 Scaling
Error =1, angezeigt. Nach positiver Verifizierung kann sowohl der
PROFINET Diagnose-Alarm wie auch das Scaling Error Bit durch
Ausfiihrung der Preset-Justage-Funktion geléscht werden, siehe Kap. 5.3.4
auf Seite 56.

Uber die Skalierungsparameter kann die physikalische Auflosung des Mess-Systems verdndert
werden. Das Mess-System unterstiitzt die Getriebefunktion fir Rundachsen.

Dies bedeutet, dass die Anzahl Schritte pro Umdrehung und der Quotient von Umdrehungen
Zahler/Umdrehungen Nenner eine Dezimalzahl sein darf.

Der ausgegebene Positionswert wird mit einer Nullpunktskorrektur, der eingestellten Zahlrichtung und
den eingegebenen Getriebeparametern verrechnet.
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MESSLANGE

Legt die Gesamtschrittzahl des Mess-Systems fest, bevor das Mess-System wieder bei Null beginnt.

Untergrenze 2 Schritte
Obergrenze 536 870 912 Schritte (30 Bit)
Default 536870912

Der tatséchlich einzugebende Obergrenzwert fiur die Messlange ist von der Mess-System-
Ausfiihrung abhangig und kann nach untenstehender Formel berechnet werden. Da der Wert "0"
bereits als Schritt gezahlt wird, ist der Endwert = Messléange in Schritten — 1.

Messlange = Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen

Zur Berechnung kénnen die Parameter Schritte/Umdr. und Anzahl Umdrehungen vom Typenschild
des Mess-Systems abgelesen werden.

UMDREHUNGEN ZAHLER / UMDREHUNGEN NENNER

Diese beiden Parameter zusammen, legen die Anzahl der Umdrehungen fest, bevor das Mess-
System wieder bei dem Wert 0 beginnt.

Da Dezimalzahlen nicht immer endlich (wie z.B. 3,4) sein missen, sondern mit unendlichen
Nachkommastellen (z.B. 3,43535355358774...) behaftet sein kdnnen, wird die Umdrehungszahl als
Bruch eingegeben.

Untergrenze Zahler 1
Obergrenze Zahler 256000
Default Zahler 65536

Untergrenze Nenner |1

Obergrenze Nenner 16384

Default Nenner 1

Formel fur Getriebeberechnung:
Anzahl Umdrehungen Zahler

Messlange in Schritten = Anzahl Schritte pro Umdrehung *
Anzahl Umdrehungen Nenner

Sollten bei der Eingabe der Parametrierdaten die zulassigen Bereiche von Z&hler und Nenner nicht
eingehalten werden kdnnen, muss versucht werden diese entsprechend zu kirzen. Ist dies nicht
moglich, kann die entsprechende Dezimalzahl méglicherweise nur annahernd dargestellt werden. Die
sich ergebende kleine Ungenauigkeit wird bei echten Rundachsenanwendungen (Endlos-
Anwendungen in eine Richtung fahrend) mit der Zeit aufaddiert.

Zur Abhilfe kann z.B. nach jedem Umlauf eine Justage durchgefiihrt werden, oder man passt die
Mechanik bzw. Ubersetzung entsprechend an.

Der Parameter Anzahl Schritte pro Umdrehung darf ebenfalls eine Dezimalzahl sein, jedoch nicht
die Messlange. Das Ergebnis aus obiger Formel muss auf bzw. abgerundet werden. Der dabei
entstehende Fehler verteilt sich auf die programmierte gesamte Umdrehungsanzahl und ist somit
vernachlassigbar.
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Vorgehensweise bei Linearachsen (Vor- und Zurtuck-Verfahrbewegungen):

Der Parameter Umdrehungen Nenner kann bei Linearachsen fest auf "1" programmiert werden. Der
Parameter Umdrehungen Z&hler wird etwas groRBer als die benotigte Umdrehungsanzahl
programmiert. Somit ist sichergestellt, dass das Mess-System bei einer geringfiigigen Uberschreitung
des Verfahrweges keinen Istwertsprung (Nullibergang) erzeugt. Der Einfachheit halber kann auch der
volle Umdrehungsbereich des Mess-Systems programmiert werden.

Das folgende Beispiel soll die Vorgehensweise naher erlautern:

Gegeben:

e Mess-System mit 4096 Schritte/Umdr. und max. 4096 Umdrehungen
e Auflésung 1/100 mm

e Sicherstellen, dass das Mess-System in seiner vollen Auflésung und Messlange (4096x4096)
programmiert ist:
Messlange in Schritten = 16777216,
Umdrehungen Zahler = 4096
Umdrehungen Nenner =1
Zu erfassende Mechanik auf Linksanschlag bringen

e Mess-System mittels Justage auf ,0“ setzen
e Zu erfassende Mechanik in Endlage bringen
e Den mechanisch zuriickgelegten Weg in mm vermessen

e Istposition des Mess-Systems an der angeschlossenen Steuerung ablesen

Annahme:

zurlckgelegter Weg = 2000 mm
e Mess-System-Istposition nach 2000 mm = 607682 Schritte

Daraus folgt:

607682 Schritte / 4096 Schritte/Umdr.
148,3508633 Umdrehungen

Anzahl zuriickgelegter Umdrehungen

Anzahl mm / Umdrehung = 2000 mm / 148,3598633 Umdr. = 13,48073499mm / Umdr.

Bei 1/100mm Auflésung entspricht dies einer Schrittzahl / Umdrehung von 1348,073499

erforderliche Programmierungen:

Anzahl Umdrehungen Zahler
Anzahl Umdrehungen Nenner

4096
1

Anzahl Umdrehungen Z&ahler

Messlange in Schritten = Anzahl Schritte pro Umdrehung *
Anzahl Umdrehungen Nenner

4096 Umdrehungen Zahler
1 Umdrehung Nenner

= 1348,073499 Schritte / Umdr. *

= 5521709 Schritte (abgerundet)
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5.3.3.2.3 Geschwindigkeit Format
Gibt die Auflésung an, mit der die Geschwindigkeit berechnet und ausgegeben wird.

Die Geschwindigkeit wird vorzeichenbehaftet, als Zweierkomplement ausgegeben:
e Zahlrichtungseinstellung = Vorlauf
— Ausgabe positiv, bei Drehung im Uhrzeigersinn
(Blickrichtung auf Anflanschung)
e Zahlrichtungseinstellung = Riicklauf

— Ausgabe negativ, bei Drehung im Uhrzeigersinn
(Blickrichtung auf Anflanschung)

Wird der Wertebereich der Geschwindigkeit (-2147483648...+2147483647) uber- oder unterschritten,
werden die Grenzwerte (0Ox7FFF FFFF bzw. 0x8000 0000) ausgegeben und im TR-Statusl das
Bit 2° Vvelocity Error auf 1 gesetzt.

Auswahl Wert | Geschwindigkeitsausgabe Default

Ausgabe in [Umdr./Sekunde], multipliziert mit
U/sec * Faktor 0 dem unter Parameter Geschwindigkeit
Faktor eingestellten Faktor, siehe Seite 53

Ausgabe in [Umdr./Minute], multipliziert mit dem
U/min * Faktor v 1 unter Parameter Geschwindigkeit Faktor X
eingestellten Faktor, siehe Seite 53

Ausgabe in [Umdr./Stunde], multipliziert mit dem
U/std * Faktor 2 unter Parameter Geschwindigkeit Faktor
eingestellten Faktor, siehe Seite 53

Ausgabe in [Schritte/ms]

Schritte/Integrationszeit 3 Aufldsung: skalierte Schritte/Umdr.

D Fur die Auswahl 0-2 hat die Skalierung keinen Einfluss auf die Berechnung der
Geschwindigkeit.

5.3.3.2.4 Geschwindigkeit Filterstarke

Mit Hilfe des Parameters Geschwindigkeit Filterst&drke kann die ausgegebene Ge-
schwindigkeit gemittelt werden. Die Starke der Mittelung kann vorgegeben werden. Zusatzlich kann
ausgewahlt werden, ob die Filterung in Beschleunigungsphasen dynamisch abgeschaltet wird, siehe
nachfolgend beschriebenen Parameter Geschwindigkeit Filtertyp. Dadurch kann das
Geschwindigkeitssignal dem realen Verlauf bei Anderungen schnell folgen und ist im stationaren
Bereich stabil.

Datentyp Bit-Bereich

Untergrenze 0

Obergrenze 10
Default 0

0: keine Filterung
1: schwache Filterung, hohe Grenzfrequenz

10: starke Filterung, niedrige Grenzfrequenz
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5.3.3.2.5 Geschwindigkeit Filtertyp
Siehe hierzu auch Parameter Geschwindigkeit Filterstirke auf Seite 52.

Auswabhl Wert Beschreibung Default

Die Tiefpass-Filter Charakteristik wirkt auf die Istwert-
statisch 0 Ausgabe der Geschwindigkeit, unabhangig vom aktuellen X
Bewegungs- bzw. Beschleunigungs-Status des Antriebs.

Die Tiefpass-Filter Charakteristik wird deaktiviert, sobald das
Mess-System eine signifikante Beschleunigungsanderung
dynamisch 1 im Geschwindigkeitssignal erkennt.

Der Tiefpass-Filter wird reaktiviert, sobald eine gleichférmige
Bewegung vom Mess-System erkannt wird.

5.3.3.2.6 Geschwindigkeit Faktor
Gibt fur den Parameter Geschwindigkeit Format den Faktorwert an, siehe Seite 52.

Untergrenze 1
Obergrenze 1000
Default 1

5.3.3.2.7 Geschwindigkeit Integrationszeit
Gibt fur den Parameter Geschwindigkeit Format die Integrationszeit in [ms] an, siehe Seite 52.

Der Parameter dient generell zur Berechnung der Geschwindigkeit, welche Uber die zyklischen
Prozessdaten ausgegeben wird. Hohe Integrationszeiten ermdglichen hochauflésende Messungen
bei geringen Drehzahlen. Niedrige Integrationszeiten zeigen Geschwindigkeitsdnderungen schneller
an und sind gut geeignet fir hohe Drehzahlen und grof3e Dynamik.

Untergrenze 1ms
Obergrenze 1000 ms
Default 100 ms

Beispiel zur Einheit ., Schritte/Integrationszeit*

Gegeben: - Programmierte Aufldosung = 8192 Schritte pro Umdrehung
- Drehzahl = 4800 Umdrehungen pro Minute
- Integrationszeit ti= 50 ms = 0,05 s

Gesucht: - Ausgabewert in Schritte/Integrationszeit

Anzahl Schritte / s = 8192 Schritte * 4800 YUmer-  _ 655360 Schritte
Umdr-*60 s 1s

Anzahl Schritte / t = 65536(1’ i‘Ch”tte *0.05s

32768 Schritte

Schritte/Integrationszeit = 32768 Schritte / 50 ms

Die Integrationszeit bei den Einheiten U/sec, U/min und U/std (siehe Kap.: 5.3.3.2.3)
hat keinen Einfluss auf den Betrag der Geschwindigkeit. Diese Einheiten zeigen
immer die realen Umdrehungen der Welle an. Die Integrationszeit hat hier lediglich
eine Auswirkung auf die Auflésung und die Dynamik.
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5.3.3.2.8 Fensterinkremente

Der Parameter definiert die maximal zulassige Positionsabweichung in Inkrementen der im Mess-
System integrierten Master / Slave - Abtastsystemen. Das zuldssige Toleranzfenster ist im
Wesentlichen von der maximalen im System vorkommenden Drehzahl abhangig und muss vom
Anlagenbetreiber erst ermittelt werden. Hohere Drehzahlen erfordern ein grof3eres Toleranzfenster.
Der Wertebereich erstreckt sich von 50...4000 Inkrementen. Standardwert = 1000 Inkremente.

Je groRRer die Fensterinkremente, desto gré3er der Winkel, bis ein Fehler
erkannt wird.

Fur die Positionsabweichung in Inkrementen wird immer die nicht skalierte Auflésung
von 13 Bit = 8192 Schritte/Umdrehung zu Grunde gelegt.
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5.3.3.3 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)

Mit den F-Parametern der sicherheitsgerichteten Submodule Position + Geschwindigkeit (BP)
und Position + Geschwindigkeit (XP) werden die sicherheitsgerichteten Parameter
festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der F-Parameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe
Kap. 7.2.10 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die F-Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0002 an das Mess-System gesendet.

Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden durch
Vel J.\Z[z B Fehifunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
ACHTUNG Testlauf sicherstellen.

Parameter BP XP Beschreibung

F_Check_iPar X X NoCheck: keine Uberpriifung

F SIL X X SIL1, s1L2, SIL3, kein SIL

F CRC Lenath X - 3-Byte-CRC

- —-eng - X 4-Byte-CRC

F_CRC_Seed - X CRC-Seed32

F_Passivation - X Device/Module

F_Block_ID X X 1: uses F_iPar CRC:benétigt F_iPar_CRC

F_Par_Version X X 1: V2-Mode
1: Quelladresse = 1

F_Source_Add X X" | Bereich: 1-65534
1: Zieldresse = 1

F_Dest_Add X X Bereich: 1-65534

. 125 ms: Watchdog-Zeit = 125
F_WD_Time X X | Bereich: 10-10000 ms
X B 4590: CRC der F-Parameter = 4590

Bereich: 0-65535

F P R

_Par_CRC B X 48236: CRC der F-Parameter = 48236
Bereich: 0-65535
. 3008999609: CRC iParameter = 3008999609
F_iPar_CRC X X | Bereich: 0-4294967295

X: zutreffend
—: nicht zutreffend

Zentralisierte und detaillierte Beschreibung der F-Parameter,
siehe Kapitel 7.2 ab Seite 122.
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5.3.4 Preset-Justage-Funktion

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden
durch unkontrolliertes Anlaufen des Antriebssystems, bei Ausfuhrung
der Preset-Justage-Funktion!

» Die zugehdrigen Antriebssysteme sind gegen automatisches Anlaufen
zu verriegeln

AWARNUNG » Es wird empfohlen, die Preset-Auslésung tber den F-Host durch

weitere SchutzmalRnahmen wie z.B. Schliisselschalter,

ACHTUNG

_ Passwortabfrage etc. zu sichern

> Der unten angegebene Ablauf ist zwingend einzuhalten, insbesondere
sind die Status-Bits durch den F-Host auszuwerten, um die
erfolgreiche bzw. fehlerhafte Ausfiihrung zu Gberpriifen

» Nach Ausfiihrung der Preset-Funktion ist die neue Position zu
Uberprifen

Die Preset-Justage-Funktion wird verwendet, um den aktuell ausgegebenen Positionswert auf einen
beliebigen Positionswert innerhalb des skalierten Messbereichs zu setzen. Damit kann rein
elektronisch die angezeigte Position auf eine Maschinen-Referenzposition gesetzt werden.

5.3.4.1 Vorgehensweise

>
>

Voraussetzung: Das Mess-System befindet sich im zyklischen Datenaustausch.

Register Preset in den Ausgangsdaten des sicherheitsgerichteten Submoduls mit dem
gewinschten Preset-Wert beschreiben.

Steuerbits Preset Preparation und Preset Request auf 0 setzen.

Steuerbit Preset Preparation auf 1 setzen. Als Reaktion wird das Statusbit Safe State auf
0 gesetzt, der F-Host muss darauf hin die Anlage in einen sicheren Zustand tberfihren. Der
ausgegebene Positionswert ist nicht mehr sicher!

Mit einer steigenden Flanke des Steuerbits Preset Request wird der Preset-Wert
angenommen. Der Empfang des Preset-Wertes wird mit Setzen (=1) des Statusbits Preset
Active quittiert. Ist die Preset-Ausfihrung beendet, wird das Statusbit Preset Active aufO
zurlickgesetzt.

Nach Empfang des Preset-Wertes Uberprift das Mess-System, ob alle Voraussetzung zur
Ausfuhrung der Preset-Justage-Funktion erfullt sind. Ist dies der Fall, wird der Vorgabewert als
neuer Positionswert geschrieben. Im Fehlerfall wird die Ausfihrung verweigert und mit Setzen
des Statusbits Preset Error eine Fehlermeldung ausgegeben.

Nach erfolgreicher Ausfihrung der Preset-Justage-Funktion setzt das Mess-System das Statusbit
Preset OK auf 1 und kennzeichnet damit fir den F-Host, dass die Preset-Ausfiihrung
abgeschlossen ist.

Steuerbit Preset Request auf 0 zurlicksetzen.

Steuerbit Preset Preparation auf 0 zurlicksetzen. Als Reaktion wird das Statusbit
Safe State wieder auf 1 gesetzt.

Zum Schluss muss vom F-Host Uberprift werden, ob die neue Position der neuen Soll-Position
entspricht.
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5.3.4.2 Timing - Diagramm

blauer Bereich:  Ausgangssignale F-Host -> Mess-System
oranger Bereich: Eingangssignale Mess-System -> F-Host

Abbildung 9: Preset Timing Diagramm
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5.3.4.3 Berechnung der Verzdgerung bei einer bewegten Achse

Wird die Preset-Justage-Funktion ausgefuhrt, wenn die Achse in Bewegung ist, spielen die
Verarbeitungszeiten und Laufzeiten im Steuerungssystem und die Drehzahl des Mess-Systems eine
grof3e Rolle furr die Verzégerung zwischen Preset-Ausfihrung und tatsachlichem Setzen des Wertes.
Je schneller sich die Achse bewegt, desto groRer ist die Verzégerung, gemessen in Umdrehungen.
Uber die programmierte Anzahl Schritte pro Umdrehung lasst sich die Verzogerung auch in
Schritte ausdricken.

Nachfolgendes Beispiel erlautert diesen Sachverhalt naher.

Gegeben:
- Programmierte Auflésung = 8192 Schritte pro Umdrehung
- Drehzahl: n = 3000 Umdrehungen pro Minute
- Verarbeitungszeit in der Steuerung: tsteuerung = 100 ms (applikationsspezifisch)
- Ubertragungszeit tiber das PROFINET-Netzwerk: teroriner = 2 ms (applikationsspezifisch)
- Verarbeitungszeit im Mess-System: tuvess-system < 10 ms

Gesucht:
- Verzégerung in Umdrehungen und Schritte

Die statische Verzogerungszeit tsaisch [Ms] ergibt sich aus der Addition der Verarbeitungszeiten und
der PROFINET Ubertragungszeit:

tstatisch = tsteuerung + tPROFINET + IMess-system = 100 ms + 2 ms + 10 ms = 112 ms

Die dynamische Verzégerung in Umdrehungen Vaynamisch ergibt sich aus der statischen
Verzégerungszeit multipliziert mit der Drehzahl:

Vdynamisch = tstatisch * N = 0112 6:(330{-?0 Umdr. =56 Umdr

Die dabei zuriickgelegten Schritte ergeben sich aus:

Urndr. * .
Vdynamisch * Auflosung = 5.6 - * 8192 Schritte = 45875 Schritte
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5.4 TR Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (TR))

Zurick zur Modultibersicht, Seite 34.

5.4.1 Konfigurierbare modulbezogene Parameter

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
0 Option 1 Unsigned16 | reserviert -
2-5 Option 2 Unsigned32 | reserviert -
6 Gekoppelter Kanal Bit Bit 0 2 :ilrlls 59

5.4.1.1 Gekoppelter Kanal

Mit der Einstellung Gekoppelter Kanal = ein kann festgelegt werden, ob der nicht
sicherheitsgerichtete Kanal Channel 1 (TR) bzw. Channel 2 (TR) mit dem
sicherheitsgerichteten Kanal Safety (TR) gekoppelt werden soll. In diesem Fall werden die
Einstellungen fir die Position und die Geschwindigkeit vom sicherheitsgerichteten Kanal
Safety (TR) verwendet und die vorherrschenden Einstellungen in Kanal Channel 1 (TR) bzw.
Channel 2 (TR) ignoriert.

Die Presetfunktion kann nur im sicherheitsgerichteten Kanal safety (TR) durchgefuhrt werden, die

Presetfunktion im nicht sicherheitsgerichteten Kanal Channel 1 (TR) bzw. Channel 2 (TR)
hingegen ist gesperrt.
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5.4.2 Submodul Position

5.4.2.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Uber das Submodul Position wird die aktuelle skalierte absolute Istposition des Mess-Systems
ohne Vorzeichen als rechtsbiindiger 32-Bit-Binarwert ausgegeben.

Struktur der Eingangsdaten, 10-Device -> Master

Unsigned32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.4.2.2 Konfigurierbare submodulbezogene Parameter

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
. . : 0: Rucklauf
0 Drehrichtung Bit Bit 0 1 Vorlauf 60
Anz. Schritte/Umdrehung * Anz. Umdrehungen
1-4 Messlange Unsigned32 | Standardwert: 536870912 61
Wertebereich: 2-536870912
Umdrehungen _ Anzahl Schritte pro Umdrehung Zahlerwert
5-8 Zahler Unsigned32 | Standardwert: 65536 61
Wertebereich: 1-256000
Umdrehungen . Anzahl Schritte pro Umdrehung Nennerwert
9-12 Nenner Unsigned32 | Standardwert: 1 61
Wertebereich: 1-16384

5.4.2.2.1 Drehrichtung

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden durch
einen Sprung des Absolutwertes bei Anderung der Drehrichtung-Funktion!

AWARNUNG

ACHTUNG

> Durch

den

internen

Berechnungs-Algorithmus

ergeben  sich

unterschiedliche Absolutpositionen fur die Zahlrichtungseinstellungen
Riicklauf bzw. Vorlauf. Nach einer Anderung der Drehrichtung muss
die richtige Funktion deshalb erst durch einen abgesicherten Testlauf

sichergestellt werden.

Unter

Umstanden muss die ausgegebene

Position tber die Preset-Funktion angepasst werden.

Auswahl Wert |Beschreibung Default
n Mess-System — Position im Uhrzeigersinn fallend
Rucklauf O | (Blick auf Welle, Anflanschung)
Mess-System — Position im Uhrzeigersinn steigend
Vorlauf 1 (Blick auf Welle, Anflanschung) X
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5.4.2.2.2 Skalierungsparameter

Gefahr von Kdorperverletzung und Sachschaden beim Wiedereinschalten
des Mess-Systems nach Positionierungen im stromlosen Zustand durch
Verschiebung des Nullpunktes!

Falls mehr als 32767 Umdrehungen im stromlosen Zustand ausgefiihrt
AWARNUNG J 9

werden, kann der Nullpunkt des Multi-Turn Mess-Systems verloren gehen!

ACHTUNG o Sicherstellen, dass sich Positionierungen im stromlosen Zustand bei einem

Multi-Turn Mess-System innerhalb von 32767 Umdrehungen befinden.

o Kann dies nicht sichergestellt werden, muss die ausgegebene Position mit
der gewiinschten mechanischen Position erst verifiziert werden bevor die
Anwendung gestartet werden darf.

Uber die Skalierungsparameter kann die physikalische Auflosung des Mess-Systems verandert werden.
Das Mess-System unterstiitzt die Getriebefunktion fiir Rundachsen.

Dies bedeutet, dass die Anzahl Schritte pro Umdrehung und der Quotient von Umdrehungen
Zahler/Umdrehungen Nenner eine Dezimalzahl sein darf.

Der ausgegebene Positionswert wird mit einer Nullpunktskorrektur, der eingestellten Zahlrichtung und
den eingegebenen Getriebeparametern verrechnet.

MESSLANGE

Legt die Gesamtschrittzahl des Mess-Systems fest, bevor das Mess-System wieder bei Null beginnt.

Untergrenze 2 Schritte
Obergrenze 536 870 912 Schritte (30 Bit)
Default 536870912

Der tatséchlich einzugebende Obergrenzwert fiur die Messlange ist von der Mess-System-
Ausfiihrung abhangig und kann nach untenstehender Formel berechnet werden. Da der Wert "0"
bereits als Schritt gezahlt wird, ist der Endwert = Messléange in Schritten — 1.

Messlange = Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen

Zur Berechnung kénnen die Parameter Schritte/Umdr. und Anzahl Umdrehungen vom Typenschild
des Mess-Systems abgelesen werden.
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UMDREHUNGEN ZAHLER / UMDREHUNGEN NENNER

Diese beiden Parameter zusammen, legen die Anzahl der Umdrehungen fest, bevor das Mess-
System wieder bei dem Wert 0 beginnt.

Da Dezimalzahlen nicht immer endlich (wie z.B. 3,4) sein missen, sondern mit unendlichen
Nachkommastellen (z.B. 3,43535355358774...) behaftet sein kdnnen, wird die Umdrehungszahl als
Bruch eingegeben.

Untergrenze Zahler 1
Obergrenze Zahler 256000
Default Zahler 65536

Untergrenze Nenner |1

Obergrenze Nenner 16384

Default Nenner 1

Formel fur Getriebeberechnung:

Anzahl Umdrehungen Zahler

Messlange in Schritten = Anzahl Schritte pro Umdrehung *
Anzahl Umdrehungen Nenner

Sollten bei der Eingabe der Parametrierdaten die zulassigen Bereiche von Z&hler und Nenner nicht
eingehalten werden kdnnen, muss versucht werden diese entsprechend zu kirzen. Ist dies nicht
moglich, kann die entsprechende Dezimalzahl méglicherweise nur annahernd dargestellt werden. Die
sich ergebende kleine Ungenauigkeit wird bei echten Rundachsenanwendungen (Endlos-
Anwendungen in eine Richtung fahrend) mit der Zeit aufaddiert.

Zur Abhilfe kann z.B. nach jedem Umlauf eine Justage durchgefiihrt werden, oder man passt die
Mechanik bzw. Ubersetzung entsprechend an.

Der Parameter Anzahl Schritte pro Umdrehung darf ebenfalls eine Dezimalzahl sein, jedoch nicht
die Messlange. Das Ergebnis aus obiger Formel muss auf bzw. abgerundet werden. Der dabei
entstehende Fehler verteilt sich auf die programmierte gesamte Umdrehungsanzahl und ist somit
vernachlassigbar.

Vorgehensweise bei Linearachsen (Vor- und Zurtick-Verfahrbewegungen):

Der Parameter Umdrehungen Nenner kann bei Linearachsen fest auf "1" programmiert werden. Der
Parameter Umdrehungen Z&hler wird etwas groRBer als die bendtigte Umdrehungsanzahl
programmiert. Somit ist sichergestellt, dass das Mess-System bei einer geringfiigigen Uberschreitung
des Verfahrweges keinen Istwertsprung (Nullibergang) erzeugt. Der Einfachheit halber kann auch der
volle Umdrehungsbereich des Mess-Systems programmiert werden.
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Das folgende Beispiel soll die Vorgehensweise naher erlautern:

Gegeben:

Mess-System mit 4096 Schritte/Umdr. und max. 4096 Umdrehungen
Aufldsung 1/100 mm

Sicherstellen, dass das Mess-System in seiner vollen Auflésung und Messlange (4096x4096)
programmiert ist:

Messlange in Schritten = 16777216,

Umdrehungen Zahler = 4096

Umdrehungen Nenner =1

Zu erfassende Mechanik auf Linksanschlag bringen

Mess-System mittels Justage auf ,0“ setzen
Zu erfassende Mechanik in Endlage bringen
Den mechanisch zuriickgelegten Weg in mm vermessen

Istposition des Mess-Systems an der angeschlossenen Steuerung ablesen

Annahme:

zurlckgelegter Weg = 2000 mm
Mess-System-Istposition nach 2000 mm = 607682 Schritte

Daraus folgt:

Anzahl zuriickgelegter Umdrehungen = 607682 Schritte / 4096 Schritte/Umdr.

=148,3508633 Umdrehungen

Anzahl mm / Umdrehung = 2000 mm / 148,3598633 Umdr. = 13,48073499mm / Umdr.

Bei 1/100mm Auflésung entspricht dies einer Schrittzahl / Umdrehung von 1348,073499

erforderliche Programmierungen:

Anzahl Umdrehungen Zahler
Anzahl Umdrehungen Nenner

Messlange in Schritten = Anzahl Schritte pro Umdrehung *

4096
1

Anzahl Umdrehungen Z&ahler

Anzahl Umdrehungen Nenner

4096 Umdrehungen Zahler
1 Umdrehung Nenner

= 1348,073499 Schritte / Umdr. *

= 5521709 Schritte (abgerundet)
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5.4.3 Submodul Geschwindigkeit

5.4.3.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Uber das Submodul Geschwindigkeit wird die aktuelle skalierte Geschwindigkeit des Mess-
Systems als vorzeichenbehafteter 32-Bit Zweierkomplement-Wert ausgegeben.

Struktur der Eingangsdaten, 10-Device -> Master

Integer32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.4.3.2 Konfigurierbare submodulbezogene Parameter

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tiber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
Einheit
T 000: U/sec * Faktor
Gesehwindigiet Bit2-0 |001:U/min * Faktor 65

010: U/std * Faktor
011: Schritte/Integrationszeit

0 Geschwindiakeit Bit-Bereich Filter Intensitatswert
Filterstarlge Bit 6-3 | Standardwert: 0 65
Wertebereich: 0-10

L . Filter Typ

Gesl(::fi}}lélgdlgkelt Bit 7 0: statisch 66
yp 1: dynamisch
s Ausgewabhlte Einheit * Faktor
1-2 GescE;vll?:rlgken Unsigned16 |Standardwert: 1 66
Wertebereich: 1-1000

s Integrationszeit [ms]

3-4 Geschwindigkeit Unsigned16 |Standardwert: 100 66

Integrationszeit
grationszei Wertebereich: 1-1000
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5.4.3.2.1 Geschwindigkeit Format
Gibt die Auflésung an, mit der die Geschwindigkeit berechnet und ausgegeben wird.

Die Geschwindigkeit wird vorzeichenbehaftet, als Zweierkomplement ausgegeben:

e Zahlrichtungseinstellung = Vorlauf

— Ausgabe positiv, bei Drehung im Uhrzeigersinn
(Blickrichtung auf Anflanschung)

e Zahlrichtungseinstellung = Ricklauf

— Ausgabe negativ, bei Drehung im Uhrzeigersinn
(Blickrichtung auf Anflanschung)

Wird der Wertebereich der Geschwindigkeit (-2147483648...+2147483647) uber- oder unterschritten,
werden die Grenzwerte (0x7FFF FFFF bzw. 0x8000 0000) ausgegeben.

Auswabhl Wert | Geschwindigkeitsausgabe Default

Ausgabe in [Umdr./Sekunde], multipliziert mit
U/sec * Faktor 0 dem unter Parameter Geschwindigkeit
Faktor eingestellten Faktor, siehe Seite 66

Ausgabe in [Umdr./Minute], multipliziert mit dem
U/min * Faktor 1 unter Parameter Geschwindigkeit Faktor X
eingestellten Faktor, siehe Seite 66

Ausgabe in [Umdr./Stunde], multipliziert mit dem
U/std * Faktor 2 unter Parameter Geschwindigkeit Faktor
eingestellten Faktor, siehe Seite 66

Ausgabe in [Schritte/ms]
Aufldsung: skalierte Schritte/Umdr.

Schritte/Integrationszeit 3

5.4.3.2.2 Geschwindigkeit Filterstarke

Mit Hilfe des Parameters Geschwindigkeit Filterstadrke kann die ausgegebene
Geschwindigkeit gemittelt werden. Die Starke der Mittelung kann vorgegeben werden. Zusatzlich
kann ausgewahlt werden, ob die Filterung in Beschleunigungsphasen dynamisch abgeschaltet wird,
siehe nachfolgend beschriebenen Parameter Geschwindigkeit Filtertyp. Dadurch kann das
Geschwindigkeitssignal dem realen Verlauf bei Anderungen schnell folgen und ist im stationéren
Bereich stabil.

Datentyp Bit-Bereich

Untergrenze 0

Obergrenze 10
Default 0

0: keine Filterung
1: schwache Filterung, hohe Grenzfrequenz

10: starke Filterung, niedrige Grenzfrequenz
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5.4.3.2.3 Geschwindigkeit Filtertyp
Siehe hierzu auch Parameter Geschwindigkeit Filterstirke auf Seite 65.

Auswabhl Wert Beschreibung Default

Die Tiefpass-Filter Charakteristik wirkt auf die Istwert-
statisch 0 Ausgabe der Geschwindigkeit, unabhangig vom aktuellen X
Bewegungs- bzw. Beschleunigungs-Status des Antriebs.

Die Tiefpass-Filter Charakteristik wird deaktiviert, sobald das
Mess-System eine signifikante Beschleunigungsanderung
dynamisch 1 im Geschwindigkeitssignal erkennt.

Der Tiefpass-Filter wird reaktiviert, sobald eine gleichférmige
Bewegung vom Mess-System erkannt wird.

5.4.3.2.4 Geschwindigkeit Faktor
Gibt fur den Parameter Geschwindigkeit Format den Faktorwert an, siehe Seite 65.

Untergrenze 1
Obergrenze 1000
Default 1

5.4.3.2.5 Geschwindigkeit Integrationszeit
Gibt fur den Parameter Geschwindigkeit Format die Integrationszeit in [ms] an, siehe Seite 65.

Der Parameter dient generell zur Berechnung der Geschwindigkeit, welche (ber die zyklischen
Prozessdaten ausgegeben wird. Hohe Integrationszeiten ermdglichen hochauflésende Messungen
bei geringen Drehzahlen. Niedrige Integrationszeiten zeigen Geschwindigkeitsdnderungen schneller
an und sind gut geeignet fir hohe Drehzahlen und grof3e Dynamik.

Untergrenze 1ms
Obergrenze 1000 ms
Default 100 ms
Beispiel

Gegeben:

- Programmierte Auflésung = 8192 Schritte pro Umdrehung
- Drehzahl = 4800 Umdrehungen pro Minute
- Integrationszeit ti = 50 ms = 0,05 s
Gesucht:
- Ausgabewert in Schritte/Integrationszeit

Anzahl Schritte / s = 8192 Schritte * 4800 YUmer-  _ 655360 Schritte
Umdr-*60 s 1s

Anzahl Schritte / t = 65536(1’ i‘Ch”tte *0.05s

32768 Schritte

Schritte/Integrationszeit = 32768 Schritte / 50 ms
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5.4.4 Submodul Preset (Justage-Funktion)

Gefahr von Korperverletzung und Sachschaden durch einen
PINVIN=IN8] Me) Istwertsprung bei Ausfilhrung der Justage-Funktion!

» Die Justage-Funktion sollte nur im Mess-System-Stillstand ausgefihrt
ACHTUNG werden, bzw. muss der resultierende Istwertsprung

programmtechnisch und anwendungstechnisch erlaubt sein!

5.4.4.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Uber das Submodul Preset kann Uber die zyklischen 1/O-Ausgangsdaten ein 32-Bit Justagewert
Ubergeben und als neuer Positionswert gesetzt werden. Der Justagewert muss sich innerhalb der
programmierten Messlange —1 befinden. Wird ein ungultiger Justagewert Gibergeben, wird die Justage
nicht angenommen und der Fehlercode 0x80 im Statusbyte gemeldet. Mit Steuerbyte = 0x00 wird der
Fehlercode im Statusbyte wieder geldscht.

Mit steigender Flanke 0->1 des Bits 2° (0x01) im Steuerbyte wird der Justagewert gesetzt. Die
Ausfiihrung der Justage wird im Statusbyte mit Setzen des Bits 2° (0x01) quittiert. Mit Ricknahme des
Bits 2° (0x00) im Steuerbyte wird auch automatisch das Bit 2° (0x00) im Statusbyte wieder
zurlickgesetzt.

Struktur der Ausgangsdaten, Master -> 10-Device
Unsigned8 / Unsigned32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3 X+4
Bit 39-32 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 27 _ 20 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Funktion | Steuerbyte (2°) 32-Bit Justagewert (Binar)

Untergrenze, Justagewert 0

Obergrenze, Justagewert programmierte Gesamtmesslénge in Schritten — 1

Struktur der Eingangsdaten, 10-Device -> Master

Unsigned8
Byte X+0
Bit 7-0
Data 27-20
Funktion | Statusbyte (2°)

Wert Funktion

0x00 Normalbetrieb, kein Fehler

0x01 |Justage wurde ausgefiuhrt

0x80 | Fehler, Justage wurde nicht ausgefihrt
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5.4.5 Su

5451A

bmodul Status

ufbau der zyklischen Prozessdaten

Struktur der Eingangsdaten, 10-Device -> Master

Unsigned8
Byte X+0
Bit 7-0
Data 27-20
Funktion | Sensorstatus
Bit Funktion
Geschwindigkeitstuberlauf
0 0: kein Geschwindigkeitsuiberlauf
1: Geschwindigkeitstiberlauf vorhanden
Ausgabe der Originalposition
0: eigener Kanal [}V oder B ¥ im Fehlerzustand
1 1: Ausgabe der Originalposition, entweder
-> durch Channel 1 (Mastersystem) oder
-> durch Channel 2 (Prufsystem),
je nachdem wie die Submodul-Konfiguration zugeordnet wurde
Ausgabe der Ersatzposition
0: keine Ausgabe der Ersatzposition
5 1: Ausgabe der Ersatzposition, entweder
-> durch Channel 2 (Prufsystem) bei der Fehler-Konstellation Jg} oder
-> durch Channel 1 (Mastersystem) bei der Fehler-Konstellation E
Die Ersatzposition muss entsprechend konfiguriert werden, siehe Kap. 5.4.5.2: Bit O=ein
Legacy-Betrieb
3 0: Mess-System wird nicht im Legacy-Modus betrieben
1: Mess-System wird im Legacy-Modus betrieben
1
: Channel 1 (Mastersystem)
3] : Channel 2 (Prufsystem)

5.4.5.2 Konfigurierbare submodulbezogene Parameter

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tUber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung
Ausgabe der Ersatzposition, wenn sich der
. . ) eigene Kanal im Fehlerzustand befindet
0 Ersatzposition Bit Bit 0 .g

0: aus
1: ein
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5.5 OPTION: PNO Encoder Profil, sicherheitsgerichtet
(Safety BP/XP (PNO))

Zurick zur Modultibersicht, Seite 34.

Das Mess-System unterstitzt mit dieser Konfiguration, ebenso wie bei der nicht sicherheitsgerichteten
Kommunikation, das von der PROFIBUS Nutzerorganisation definierte PNO Encoder Profile
(Profil-ID 0x3D00) entsprechend der Version 4.2. Fur die sicherheitsgerichtete PROFIsafe
Kommunikation wurden zwei zusatzliche Encoder-Klassen definiert:

e Encoder Class S1:
Standard Sicherheits-Mess-System mit sicheren Positionsdaten und Preset-Funktionalitat. Der
Isochron-Betrieb wird nicht unterstiitzt.

e Encoder Class S2:
Standard Sicherheits-Mess-System (Class S1) mit zusatzlichen sicheren Geschwindigkeitsdaten.
Der Isochron-Betrieb wird auch hier nicht unterstitzt.

Das im F_MessageTrailer (Prozessdaten) enthaltene F-Statusbyte Safe Status
bzw. F-Steuerbyte Safe Control istin allen sicherheitsgerichteten Submodulen

( Telegram 36 (BP/XP) und Telegram 37 (BP/XP) ) enthalten und wird deshalb
zentral im Kapitel 7.1 ab Seite 119 beschrieben.

5.5.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Fur die Konfiguration des zyklischen Datenaustauschs steht fiir die PROFIsafe Kommunikation eine
Serie von sicherheitsgerichteten (F-) Standardsignalen zur Verfligung:

Signal-Nr. |Bedeutung Name Lange in Bit Format

96 F-Positionswert S_XIST32 Integer32 Seite 71

97 F-Geschwindigkeitswert S NIST16 Integerl6 Seite 71

98 Encoder F-Steuerwort 1 S STWI1 _ENC Unsigned16 Seite 71

99 Encoder F-Statuswort 1 S ZSW1 ENC Unsigned16 Seite 72

PNU 62000 | F-Presetwert S PRESET32 Integer32 Seite 72
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5.5.1.1 Standard Telegram 36 (BP/XP)

Basic Protocol (BP)

Struktur der Eingangsworte 1 bis 4, |0-Device -> Master

EW 1

EW 2

EW 3

EW 4

Safe Status, 3-Byte-CRC (V2.4)

S ZSW1_ENC

S_NIST16

S _XIST32

F_MessageTrailer4Byte

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1

AW 2

Safe Control, 3-Byte-CRC (V2.4)

‘ AW 3

S_STW1_ENC

S_PRESET32

F_MessageTrailer4Byte

Expanded Protocol (XP)
Struktur der Eingangsworte 1 bis 4, |0-Device -> Master

EW1

EW 2 EW 3

EW 4 Safe Status, 4-Byte-CRC (V2.6.1)

S_ZSW1_ENC

S_NIST16

S_XIST32

F_MessageTrailer5Byte

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1

AW 2 AW 3

Safe Control, 4-Byte-CRC (V2.6.1)

S_STW1_ENC

S_PRESET32

F_MessageTrailer5Byte

5.5.1.2 Standard Telegram 37 (BP/XP)

Basic Protocol (BP)
Struktur der Eingangsworte 1 bis 3, I0-Device -> Master

EW 1

EW 2 ‘ EW 3

Safe Status, 3-Byte-CRC (V2.4)

S ZSW1_ENC

S _XIST32

F_MessageTrailer4Byte

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1

AW 2 ‘ AW 3

Safe Control, 3-Byte-CRC (V2.4)

S _STW1_ENC

S_PRESET32

F_MessageTrailer4Byte

Expanded Protocol (XP)
Struktur der Eingangsworte 1 bis 3, |O-Device -> Master

EW1

EW 2 l EW 3

Safe Status, 4-Byte-CRC (V2.6.1)

S_ZSW1_ENC

S_XIST32

F_MessageTrailer5Byte

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 3, Master -> |0-Device

AW 1

AW 2 AW 3

Safe Control, 4-Byte-CRC (V2.6.1)

S_STW1_ENC

S_PRESET32

F_MessageTrailer5Byte
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5.5.1.3 Format Signal 96: F-Positionswert (S_XIST32)

Wenn kein Fehler vorliegt und das Mess-System einen sicheren Positionswert liefern kann, wird Gber
Signal s XIST32 der sicherheitsgerichtete Positionswert Ubertragen. Die Skalierung der
sicherheitsgerichteten Position ist unabhéngig von den Skalierungseinstellungen der nicht
sicherheitsgerichteten Position und wird eigenstandig Uber die iParameter vorgenommen, siehe
Kap. 5.5.3 auf Seite 75. Der Achsentyp und die Skalierungseinstellungen kénnen dber den
sicherheitsgerichteten Betriebsstatus PNU 65100 ausgelesen werden.

Uber das F-Statuswort s zswl ENC, Bit 2° sp vALID = 1 wird angezeigt, dass die
sicherheitsgerichteten Positionsdaten in S_XIST32 giiltig sind.

S_XIST32, Integer32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.5.1.4 Format Signal 97: F-Geschwindigkeitswert (S_NIST16)

Wenn kein Fehler vorliegt und das Mess-System einen sicheren Geschwindigkeitswert liefern kann,
wird Uber Signal S NIST16 der sicherheitsgerichtete Geschwindigkeitswert Ubertragen. Die
Normierung  der  sicherheitsgerichteten = Geschwindigkeit  ist  unabh&ngig von den
Normierungseinstellungen der nicht sicherheitsgerichteten Geschwindigkeit und wird eigenstandig
Uber den iParameter Drehzahlnormierung vorgenommen, siehe Kap. 5.5.3 auf Seite 75.

Uber das F-Statuswort S zSwl ENC, Bit 2! ss vALID = 1 wird angezeigt, dass der
sicherheitsgerichtete Geschwindigkeitswert in S NIST16 gultig ist.

S_NIST16, Integerl6

Byte X+0 X+1
Bit 15-8 7-0
Data 215 08 27 - 20

5.5.1.5 Format Signal 98: Encoder F-Steuerwort 1 (S_STW1_ENC)

Das F-Steuerwort S_STW1 ENC steuert die sicherheitsgerichteten Mess-System Funktionen:

Unsigned16

Bit |Funktion

Freischaltung Preset-Funktion

0: Preset-Funktion ist gesperrt

1: Preset-Funktion ist freigeschaltet

0 Mit steigender Flanke 0->1 des Bits 26 Preset-Ausl&sung wird der vorherrschende Wert
in Signal S_ PRESET32 als neuer Positionswert in Signal S_XIST32 Gbernommen. Mit
Rucksetzung dieses Bits 1->0 wird die Preset-Funktion zurtickgesetzt und fur eine erneute
Auslésung vorbereitet. Der vorgeschriebene Ablauf, wie unter Kap. 5.5.5 auf Seite 80
beschrieben, muss zwingend eingehalten werden.

1-5 |reserviert

Preset-Ausldsung

Siehe Beschreibung unter Bit 2° Preset-Freischaltung.

7-15

reserviert
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5.5.1.6 Format Signal 99: Encoder F-Statuswort 1 (S_ZSW1_ENC)

Das F-Statuswort S ZSW1 ENC zeigt die sicherheitsgerichteten Mess-System Funktionszustande an:

Unsigned16

Bit |Funktion

Gdiltigkeit, sicherheitsgerichteter Positionswert in Signal S XIST32 (SP_VALID)

0 0: Sicherheitsgerichtete Position ist nicht guiltig
1: Sicherheitsgerichtete Position ist gultig

Giiltigkeit, sicherheitsgerichteter Geschwindigkeitswert in Signal S NIST16 (SS_VALID)

1 | 0: Sicherheitsgerichteter Geschwindigkeitswert ist nicht giiltig
1: Sicherheitsgerichteter Geschwindigkeitswert ist gultig

Quittierung, Freischaltung Preset-Funktion

2 10: keine Freischaltung tber Steuerwort S_STW1_ENC Bit 2° vorgenommen
1: Freischaltung Uber Steuerwort S STW1 ENC Bit 2° vorgenommen

3-4 |reserviert

Preset-Fehler

0: kein Preset-Fehler vorhanden

5 1: bei Ausfuhrung der Preset-Funktion ist ein Fehler aufgetreten. Die Zustandséanderung von
SP2 nach SP3 konnte nicht vollzogen werden, siehe Kap. 5.5.5 auf Seite 80. Fir ndhere
Details sind die Diagnosedaten auszuwerten. Dieser Fehler fihrt nicht zu einem internen
Ereignis (Bit 7).

Quittierung, Preset-Auslésung, Presetwert gesetzt

6 | 0->1: vorherrschender Wert in Signal S_PRESET32 wurde als neuer Positionswert in Signal
S_XIST32 Ubernommen.

7 Internes Ereignis

8-15 |reserviert

5.5.1.7 Format Signal PNU 62000: F-Presetwert (S_PRESET32)

Uber Signal s PRESET32 wird Uber die zyklischen Ausgangsdaten der sicherheitsgerichtete
Presetwert Ubertragen. Die Preset-Funktion wird tber das F-Steuerwort S STW1 ENC gesteuert,
siehe Kap. 5.5.1.5 auf Seite 71. Die Auflosung des F-Presetwertes in Signal S PRESET32 entspricht
den Skalierungseinstellungen fur den F-Positionswert in Signal S XIST32, siehe Kap. 5.5.3.4 auf
Seite 76.

S_PRESET32, Integer32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
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5.5.2 Parameterzugriff und Initialisierung (sicherheitsgerichtet)

Abbildung 10 zeigt die Datenbank der sicherheitsgerichteten Parameter und den Zugriffsmechanis-
mus bzw. Initialisierung der Parameterdaten.

Azyklischer
PROFIsafe Kommunikation Datenaustausch
l (F-Host) l l T
F-Parameter Data Ext User PRM Data BMP-Parameter
Record + iPar_CRC Record + iParameter Kanal
r
v
iPar_CRC - . y
Validiere mit iPar_CRC
@ BMP-Parameter
Manager
iParameter 1
Parameter Set
Initialisierung
Safety Parameter Lese-Parameter
Datenbank
Prozessdaten Status, Istwerte

Mess-System
sicherheitsgerichteter
Anwendungsprozess

Abbildung 10: Parameterzugriff und Initialisierung (sicherheitsgerichtet)

Die iParameter (individuelle Sicherheitsparameter), sowie die F-Parameter (PROFIsafe-
Parametersatz), werden Uber ein Projektierungs-Tool eingestellt und von der sicherheitsgerichteten
Steuerung (F-Host) im Hochlauf an das Mess-System gesendet.

Um die sichere Ubertragung der iParameter zu gewéhrleisten, enthalt der F-Parameter-Datenblock
den F-Parameter F iPar CRC. Der Parameter enthalt den Prifsummenwert (CRC) aus allen
iParametern des geratespezifischen Teils des Mess-Systems und stellt die sichere Ubertragung der
iParameter sicher.

Um wiederum die sichere Ubertragung der F-Parameter zu gewéhrleisten, enthalt der F-Parameter-
Datenblock zusatzlich den F-Parameter F_Par CRC. Der Parameter enthalt den Prufsummenwert
(CRC) aus allen F-Parametern des Mess-Systems und stellt die sichere Ubertragung der F-Parameter
sicher.

Das Mess-System generiert aus den vom F-Host (bergebenen iParametern selbst auch eine
Prifsumme. Diese Prifsumme wird im Mess-System mit der vom F-Host Ubergebenen Prifsumme
verglichen. Sind beide F_iPar CRC identisch, wird das Mess-System beim Anlauf in den zyklischen
Datenaustausch tberfuhrt, andernfalls lauft das Mess-System nicht an.

Der unter den Parametern F_iPar CRC und F_Par CRC voreingetragene Prufsummenwert gilt fir
die vorherrschende Standardeinstellung aller Parameter und kann direkt bei der Anlagenprojektierung
verwendet werden. Jede Anderung unter einem Datenblock erfordert eine Neu-Berechnung des
jeweiligen Prifsummenwertes F iPar CRC bzw. F_Par CRC. Eine Anderung unter den iParametern
macht also auch eine Neu-Berechnung des Prifsummenwertes fur den F-Parameter F_Par CRC
erforderlich.
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Fur die Prifsummenberechnung der iParameter (F_iPar CRC) wird das CRC-
Berechnungsprogramm TR _iParameter benotigt:

- Programm-Download: www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0008
- Manual-Download: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0327

Bei diesem Programm handelt es sich um ein Device Tool mit TCI-Schnittstelle (Tool Calling
Interface), welches direkt vom Engineering Tool aus gestartet werden kann. Dabei wird u.a. die
Netzadresse des zu konfigurierenden Mess-Systems mitgegeben. Das Device Tool ermdglicht u.a.
dann die Parametrierung und berechnet die iPar_CRC-Prifsumme. Diese kann entweder in
hexadezimaler bzw. dezimaler Form angezeigt werden und kann dber Kopieren/Einfiigen in das
Eingabefeld ¥ _iPar CRC im Konfigurationsteil des Engineering Tools eingetragen werden.
Unterstutzt das Engineering Tool keine TCI-Schnittstelle, kann das Programm auch im Standalone-
Betrieb betrieben werden. Hierzu wird das Programm einfach unter einem WINDOWS-Betriebssystem
installiert, die passende GSDML-Geratebeschreibungsdatei geladen, die iParameter entsprechend
eingestellt und daraus die iPar_CRC-Prifsumme berechnet.

Die F_Par_CRC-Prufsummen-Berechnung geschieht in der Regel im Engineering Tool selbst und
bedarf keiner zusatzlichen Software.

Wie bei der nicht sicherheitsgerichteten Anwendung ist der Parameterzugriff nach der Hochlaufphase
auch uber den azyklischen Datenverkehr (Base-Mode-Parameter - Kanal) méglich, jedoch kann aus
Sicherheitsgriinden nur lesend auf die Parameter zugegriffen werden.
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5.5.3 Konfigurierbare modulbezogene iParameter (F_iPar)

Mit den iParametern der sicherheitsgerichteten Module Safety BP (PNO) und Safety XP (PNO)
werden applikationsabhangige Geréateeigenschaften festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der
iParameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kapitel 5.5.2 auf Seite 73.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die iParameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tUber das Record-
Data-Objekt mit Index 0xBF00 an das Mess-System gesendet.

Gefahr von Tod, schwerer Kdrperverletzung und/oder Sachschaden durch
Fehlfunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

» Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
ACHTUNG Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten

Testlauf sicherstellen.

A GEFAHR

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
Zahlrichtung
Drehrichtung Bit0 | 0: Steigend im Uhrzeigersinn 76
1: Fallend im Uhrzeigersinn
Preset-Steuerung fur Signal
Preset beeinflusst . , S_XIST32
0 XIST32 Unsigned8 | BIt2 | o7 oigeben 76
1: sperren
. Skalierung freischalten
Skaheryngs- Bit3 | 0 s 76
funktion - sperren
1: freigeben
Skalierung: Anzahl Schritte pro Umdrehung
1-4 Auflésung pro Unsigned32 | Standardwert: 8192 7
Umdrehung Wertebereich: 2-8192
. Anz. Schritte/lUmdrehung * Anz. Umdrehungen
Skalierung: . ]
5-8 Gesamtauflssung Unsigned32 Standardwert: 536870912 77
Wertebereich: 2-536870912
Einheit der Geschwindigkeitsausgabe
0: Schritte/s
Drehzahl- . 1: Schritte/100ms
9 normierung Unsigneds 2: Schritte/10ms 8
3: Umdrehungen pro Minute
Klasse S2: Telegram 36 (BP/XP)
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5.5.3.1 Drehrichtung

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden durch
einen Sprung des Absolutwertes bei Anderung der Drehrichtung-Funktion!

» Durch den internen Berechnungs-Algorithmus ergeben sich
AWARNUNG unterschiedliche Absolutpositionen fiir die Zahlrichtungseinstellungen
Steigend im Uhrzeigersinn bzw. Fallend im
ACHTUNG Uhrzeigersinn. Nach einer Anderung der Drehrichtung muss die
richtige Funktion deshalb erst durch einen abgesicherten Testlauf
sichergestellt werden. Unter Umstanden muss die ausgegebene

Position Uber die Preset-Funktion angepasst werden.

Auswahl Wert | Beschreibung Default
Steigend im 0 Mess-System — Position im Uhrzeigersinn steigend X
Uhrzeigersinn (Blick auf Welle, Anflanschung)

Fallend im 1 Mess-System — Position im Uhrzeigersinn fallend

Uhrzeigersinn (Blick auf Welle, Anflanschung)

5.5.3.2 Preset beeinflusst XIST32

Auswabhl Wert | Beschreibung Default
freigeben 0 Die Preset-Justage-Funktion, siehe Seite 80, wird auf die

9 Positionsausgabe in S XIST32 angewendet.
sperren 1 Die Preset-Funktion hat keine Auswirkung auf die X
P Positionsausgabe in S_XIST32.

5.5.3.3 Skalierungsfunktion

Auswahl Wert | Beschreibung Default
sperren 0 Skalierungsfunktion abgeschaltet X

Die Skalierungsfunktion mit den Parametern Skalierung:
freigeben 1 Aufldsung pro Umdrehung und Skalierung:
Gesamtaufldsung wird angewendet.

5.5.3.4 Skalierungsparameter

Ist die Skalierungsfunktion freigeschaltet, kann die physikalische Aufloésung des Mess-Systems
verandert werden. Der ausgegebene Positionswert wird bindr dekodiert und mit einer
Nullpunktskorrektur und der eingestellten Zahlrichtung verrechnet. Das Mess-System unterstitzt bei
dieser Konfiguration keine Dezimalzahlen oder von 2er-Potenzen abweichende Umdrehungszahlen
(Getriebefunktion).
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5.5.3.4.1 Skalierung: Auflésung pro Umdrehung
Legt fest, wie viele Schritte das Mess-System bei einer Umdrehung der Mess-System-Welle ausgibt.

Datentyp Unsigned32

Untergrenze 2 Schritte / Umdrehung

Obergrenze 8192 Schritte pro Umdrehung
Default 8192

5.5.3.4.2 Skalierung: Gesamtaufldsung

Legt die Gesamtschrittzahl (Messlange in Schritten) des Mess-Systems fest, bevor das Mess-System
wieder bei 0 beginnt.

Datentyp Unsigned32

Untergrenze 2 Schritte
Obergrenze 536 870 912 Schritte
Default 536 870 912

Der tatsachlich einzugebende Obergrenzwert fur die Messlange in Schritten ist von der Mess-System-
Ausfuhrung abhéngig und kann nach untenstehender Formel berechnet werden. Da der Wert "0"
bereits als Schritt gezahlt wird, ist der Endwert = Messlange in Schritten — 1.

Messlange in Schritten = Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen

Zur Berechnung konnen die Parameter Schritte/lUmdrehung und Anzahl Umdrehungen vom
Typenschild des Mess-Systems abgelesen werden.

Bei der Eingabe der Parametrierdaten ist darauf zu achten, dass die Parameter
"Messlange in Schritten" und "Anzahl Schritte pro Umdrehung" so gewahlt
werden, dass der Quotient aus beiden Parametern eine Zweierpotenz ist.
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5.5.3.5 Drehzahlnormierung

Umdrehungen pro Minute ausgegeben.

Auswabhl Wert |Beschreibung Default
, Die Drehzahl im Signal S NIST16 wird in
Schritte/s 0 Schritte pro Sekunde ausgegeben.
, Die Drehzahl im Signal S_ NIST16 wird in
Schritte/100 ms 1 Schritte pro 100 ms ausgegeben.
Schritte/10 ms 5 Die Drehzahl im Signal s NIST16 wird in
Schritte pro 10 ms ausgegeben.
Umdrehungen pro Minute 3 Die Drehzahl im Signal S NIST16 wird in X

5.5.3.6 Fensterinkremente (intern, nicht sichtbar)

Der Parameter definiert die maximal zuldssige Positionsabweichung in Inkrementen der im Mess-
System integrierten Master / Slave - Abtastsystemen. Das zuldssige Toleranzfenster ist intern auf
1000 Inkremente eingestellt und kann nicht verédndert werden. Fur die Positionsabweichung in
Inkrementen wird immer die nicht skalierte Auflésung von 13 Bit = 8192 Schritte/Umdrehung zu

Grunde gelegt.

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 78 von 162

TR-ECE-BA-D-0139 v15

10.07.2023




idQelectronic

5.5.4 Konfigurierbare submodulbezogene F-Parameter (F_Par)

Mit den F-Parametern der sicherheitsgerichteten Submodule Telegram 36 (BP/XP) und
Telegram 37 (BP/XP) werden die sicherheitsgerichteten Parameter festgelegt. Zur sicheren
Ubertragung der F-Parameter ist eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kapitel 5.5.2 auf Seite 73.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die F-Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0002 an das Mess-System gesendet.

» Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

Gefahr von Tod, schwerer Kdrperverletzung und/oder Sachschaden durch
'\l J.\Z [zl Fehifunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

ACHTUNG

Parameter BP XP Beschreibung
F_Check_iPar X X NoCheck: keine Uberpriifung
F_SIL X X SIL1, s11.2, SIL3, kein SIL
X — 3-Byte-CRC
F_CRC_Length
- X 4-Byte-CRC
F_CRC_Seed - X CRC-Seed32
F_Passivation - X Device/Module
F Block ID X X 1: uses F_iPar CRC:benoétigt F_iPar_CRC
F_Par_Version X X 1: V2-Mode
1: Quelladresse = 1
F_Source_Add X X Bereich: 1-65534
1: Zieldresse = 1
F_Dest_Add X X Bereich: 1-255
. 125 ms: Watchdog-Zeit = 125
F_WD_Time X X" | Bereich: 10-10000 ms
X _ 12275: CRC der F-Parameter = 12275
Bereich: 0-65535
F Par CRC
- = _ X 33393: CRC der F-Parameter = 33393
Bereich: 0-65535
. 1132081116: CRC iParameter = 1132081116
F_iPar_CRC X X" | Bereich: 0-4294967295

X: zutreffend
—: nicht zutreffend

Zentralisierte und detaillierte Beschreibung der F-Parameter,
siehe Kapitel 7.2 ab Seite 122.
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5.5.5 Preset-Justage-Funktion

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden
durch unkontrolliertes Anlaufen des Antriebssystems, bei Ausfuhrung
der Preset-Justage-Funktion!

» Die zugehdrigen Antriebssysteme sind gegen automatisches Anlaufen
zu verriegeln

AWARNUNG » Es wird empfohlen, die Preset-Ausldsung lGber den F-Host durch

weitere SchutzmafRRnahmen wie z.B. Schliisselschalter,
Passwortabfrage etc. zu sichern
ACHTUNG g
» Der unten angegebene Ablauf ist zwingend einzuhalten, insbesondere

sind die Status-Bits durch den F-Host auszuwerten, um die
erfolgreiche bzw. fehlerhafte Ausfiihrung zu Gberprifen

» Nach Ausfiihrung der Preset-Funktion ist die neue Position zu
Uberprifen

Die Preset-Justage-Funktion wird verwendet, um den aktuell ausgegebenen Positionswert auf einen
beliebigen Positionswert innerhalb des skalierten Messbereichs zu setzen. Damit kann rein
elektronisch die angezeigte Position auf eine Maschinenreferenz-Position gesetzt werden.

5.5.5.1 Vorgehensweise

» Voraussetzung: Das Mess-System befindet sich im zyklischen Datenaustausch.

>  Sicherstellen, dass der Parameter Preset beeinflusst S XIST32 auf freigeben
eingestellt ist und die Quittierungsbits 22 Freischaltung Preset-Funktion und 2% Preset-
Ausldésung im Statuswort S_zZSW1l ENC geltscht sind (SP1, Abbildung 11).

> Register S PRESET32 in den Ausgangsdaten des Safety-Telegramms 36 (BP/XP) bzw.
37 (BP/XP) mit dem gewiinschten Preset-Wert beschreiben.

» Im Steuerwort S STW1 ENC Bit 2° Freischaltung Preset-Funktion auf 1 setzen. Die Frei-
schaltung wird im Statuswort s_zZsw1 ENC mit Setzen des Bits 22 quittiert (SP2, Abbildung 11).

>  Mit einer steigenden Flanke des Bits 2° Preset-Ausldsung im Steuerwort S STW1 ENC wird
der Preset-Wert angenommen. Daraufhin Gberprift das Mess-System, ob alle Voraussetzung zur
Ausfuhrung der Preset-Justage-Funktion erfillt sind. Ist dies der Fall, wird der Vorgabewert als
neuer Positionswert geschrieben und im Statuswort S_zSwW1 ENC mit Setzen des Bits 2°
Quittierung, Preset-Ausldsung quittiert (SP3, Abbildung 11). Im Fehlerfall wird die
Ausfuihrung verweigert und Gber das Statuswort S_7SW1 ENC mit Setzen des Bits 2° Preset-
Fehler eine Fehlermeldung ausgegeben.

>  Nach Bearbeitung der Preset-Justage-Funktion muss im Steuerwort S_STW1_ ENC das Bit 2°
Preset-Ausldsung wieder auf O zurlickgesetzt werden. Daraufhin wird im Statuswort
S ZSW1 ENC auch automatisch das Bit 26 Quittierung, Preset-Auslésung wieder aufO
zuriickgesetzt und kennzeichnet damit, dass die Preset-Ausfiihrung abgeschlossen ist (SP4,
Abbildung 11).

>  Damit ein neuer Preset-Steuerzyklus ausgefiihrt werden kann, muss im Steuerwort S STW1 ENC
das Bit 2° Freischaltung Preset-Funktion wieder auf O zuriickgesetzt werden. Daraufhin
wird im Statuswort S zswl ENC auch automatisch das Bit 2 Quittierung, Freischaltung
Preset-Funktion wieder auf 0 zuriickgesetzt (SP1, Abbildung 11).

»  Zum Schluss muss vom F-Host Uberprift werden, ob die neue Position der neuen Soll-Position
entspricht.
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5.5.5.2 Preset Zustandsmaschine / Steuerzyklus

SP1
Preset inaktiv

Quittierung Freischaltung
S _ZSWl _ENC.2=0

Quittierung Auslésung
S ZSW1 ENC.6=0

1

Freischaltung ?
S_STW1 ENC.0=1 . .
- - Freischaltung Freischaltung
. S STW1l ENC.0=0 S STW1 ENC.0=0
Ausldésung - — - -

S_STW1 ENC.6=0 .
- - | (hochprior)

SP2
Preset freigeschaltet Freischaltung
S_STW1_ENC.0=0
Quittierung Freischaltung
S_ZSWl_ENC.2=1

Quittierung Auslésung
S _ZSW1 ENC.6=0

1L

Preset-Auslésung S.P 4
S_STW1_ENC.6=1 Preset freigeschaltet

und gesetzt
Quittierung Ausldsung
S_ZSW1_ENC.6=1 Quittierung Freischaltung
S _ZSWl _ENC.2=1
Preset-Fehler (keiner)

S _ZSWl ENC.5=0 Quittierung Auslésung
S ZSW1 ENC.6=0
SP3 \
Preset wurde gesetzt ?
Quittierung Freischaltung Preset-Auslsung
S 7ZSW1 ENC.2=1 S_STW1_ENC.6=0
Quittierung Ausldsung

S ZSW1 ENC.6=1 / (hochprior)

S_STW1l ENC.O S Sy 7. 1
Preset Freischaltung | \ \l/ ~ 0
S _ZSW1 ENC.2 Y N N 1
Quittierung Freischaltung K ' 0
’l

S_STW1l_ENC.6 | —‘:}7 Y 1
Preset Auslésung “Al \ \a H 0

'l

1

A

|

~
==~
~

~

)
Co S
! 4
S _ZSW1 ENC.6 —,’
e — . A 1
Quittierung Ausldsung 0

SP1 SP2 SP3 SP4| SP1

neuer Presetwert aktiv

Abbildung 11: Preset Zustandsmaschine / Steuerzyklus
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5.5.6 Diagnose

Die Diagnose fur den sicherheitsgerichteten Anwendungsprozess ist nahezu gleich wie beim nicht
sicherheitsgerichteten Anwendungsprozess, siehe Kapitel ,Warnungen, Fehler, Diagnose“ ab
Seite 101. Beide Anwendungsprozesse initiieren ihren eigenen Diagnose-Alarm und benutzen jeweils
einen eigenen Alarmkanal.

Fehler bzw. Warnungen, deren Ursache beide Anwendungsprozesse betrifft, werden also einmal Uber
den nicht sicherheitsgerichteten Alarmkanal und einmal Uber den sicherheitsgerichteten Alarmkanal
gemeldet.

Die Diagnoseinformationen werden vom Mess-System grundsatzlich als kanalbezogene Diagnose an
den F-Host Ubertragen.

Wird das Mess-System im ,Shared Device — Modus* betrieben, kdnnen bis zu vier Applikationsbezie-
hungen aufgebaut werden. Fir jede dieser Applikationsbeziehung wird in diesem Fall jeweils ein
eigener Alarmkanal zum jeweiligen F-Host unterstutzt, siehe hierzu auch Kapitel ,Shared-Device
Anwendungen® auf Seite 125.

Es gibt unterschiedliche Diagnosemechanismen, um die Mess-System - Funktionen zu tberwachen.
Die nachstehende Tabelle zeigt eine Ubersicht der verschiedenen Mdglichkeiten:

Funktion Referenz

Azyklische Diagnose-Parameter
- PNU 65100, Subindex 2 ,Fehler®

Kanalbezogene Diagnose Uber den Alarmkanal Kap. 5.6.5.2, S 102

Kap. 10.2.6, S 147

Auswertung der Zustandsbits im

F-Statuswort 1 s zSwl ENC Kap.5.5.16,572

Kap. 4.2, S 32

LED-Anzeige Kap. 11.1, S 149
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5.6 PNO Encoder Profil, nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (PNO))

Zurick zur Modultibersicht, Seite 34.

Das Mess-System unterstiitzt mit dieser Konfiguration das von der PROFIBUS Nutzerorganisation
definierte PNO Encoder Profile (Profil-ID Ox3D00) entsprechend der Version 4.2. Das Mess-
System unterstutzt nur die dort definierten Anwendungsklassen 3 und 4:

e Application Class 3:
Mess-Systeme mit Zugriff auf grundlegende Parameter und eingeschrankter Parametrierung der
Mess-System-Funktionalitat. Der Isochron-Modus wird unterstitzt.
Anwendungsbereich: einfache Motion-Control Applications

e Application Class 4:
Mess-Systeme mit Zugriff auf grundlegende Parameter und zusétzlicher Skalierungs- und Preset-
Funktion. Der Isochron-Modus wird unterstitzt.
Anwendungsbereich: erweiterte Motion-Control Applications

Grundsétzlich basiert das Encoder Profil auf dem fur Antriebe spezifizierte PROFIdrive Profile.
Viele Begriffe und Funktionalititen wurden daher auch auf das Encoder Profil Ubertragen.
Vom Mess-System werden nur die zwingend vorgeschriebenen (mandatory) PROFIdrive-bezogenen
Parameter (9xx / 600xx) unterstitzt.

5.6.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Fur die Konfiguration des zyklischen Datenaustauschs steht gemall dem PROFIdrive-Antriebsprofil
eine Serie von Standardsignalen zur Verfugung:

Signal-Nr. |[Bedeutung Name Lange in Bit Format
6 Geschwindigkeitswert A NIST_A Integer16 Seite 85
8 Geschwindigkeitswert B NIST_B Integer32 Seite 85
9 Steuerwort, Sensor 1 Gl STW Unsigned16 Seite 85
10 Statuswort, Sensor 1 Gl ZSW Unsigned16 Seite 86
11 Positionswert 1, Sensor 1 G1 XIST1 Unsigned32 Seite 87
12 Positionswert 2, Sensor 1 G1 _XIST2 Unsigned32 Seite 87
39 Positionswert 3, Sensor 1 G1 _XIST3 Unsigned64 Seite 87
80 Steuerwort 2, Encoder STW2_ENC Unsigned16 Seite 88
81 Statuswort 2, Encoder ZSW2_ENC Unsigned16 Seite 88
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5.6.1.1 Standard Telegram 81

Struktur der Eingangsworte 1 bis 6, |IO-Device -> Master

EwW 1

EW 2

EW 3 EW 4

EW5 EW 6

ZSW2_ENC

G1_ZSW

G1_XIST1

G1_XIST2

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 2, Master -> |0-Device

AW 1

AW 2

STW2_ENC

G1_STW

5.6.1.2 Standard Telegram 82

Struktur der Eingangsworte 1 bis 7, |0-Device -> Master

EW 1 EW 2 EW 3 EW 4 EWS5 EW 6 EW 7
ZSW2_ENC| G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2 NIST_A
Struktur der Ausgangsworte 1 bis 2, Master -> |O-Device
AW 1 AW 2
STW2_ENC | G1_STW
5.6.1.3 Standard Telegram 83
Struktur der Eingangsworte 1 bis 8, |O-Device -> Master
EW 1 EW 2 EW 3 EW 4 EWS5 EW 6 EW 7 EW 8
ZSW2_ENC| G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2 NIST_B
Struktur der Ausgangsworte 1 bis 2, Master -> |0-Device
AW 1 AW 2
STW2_ENC | G1_STW
5.6.1.4 Standard Telegram 84
Struktur der Eingangsworte 1 bis 10, 10-Device -> Master
EW 1 EW 2 EW 3 ‘ EW 4 ‘ EW5 ‘ EW 6 EW 7 EW 8 EW 9 EW 10
ZSW2_ENC| G1_ZSW G1_XIST3 G1_XIST2 NIST_B
Struktur der Ausgangsworte 1 bis 2, Master -> |0-Device
AW 1 AW 2
STW2_ENC | G1_STW
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5.6.1.5 Format Signal 6 / 8: Geschwindigkeitswert A /B (NIST_A /B)

Die Geschwindigkeit wird als vorzeichenbehafteter Zweierkomplement-Wert ausgegeben.

Einstellung der Drehrichtung = Steigend im Uhrzeigersinn
Mit Blick auf die Anflanschung, Drehung der Welle im Uhrzeigersinn:
--> positive Geschwindigkeitsausgabe

Einstellung der Drehrichtung = Fallend im Uhrzeigersinn
Mit Blick auf die Anflanschung, Drehung der Welle im Uhrzeigersinn:
--> negative Geschwindigkeitsausgabe

idQelectronic

Die Einheit wird Uber den Parameter Drehzahlnormierung (PNU 60001) eingestellt, siehe

Seite 98. Die Standardeinstellung ist Umdrehungen pro Minute.

NIST_A, Integerl6

Byte X+0 X+1
Bit 15-8 7-0
Data 215 28 2720
NIST_B, Integer32
Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
5.6.1.6 Format Signal 9: Steuerwort, Sensor 1 (G1_STW)
Das Steuerwort G1 _STW steuert die grundlegenden Mess-System Funktionen:
Unsigned16
Bit | Funktion CL3 | CL4
0-10 |reserviert - -
Preset-Modus
Legt fest, ob der Positionswert des Mess-Systems auf den Presetwert gesetzt
11 |wird oder um diesen Wert verschoben werden soll. nein ja
0: Positionswert wird auf den Presetwert gesetzt (absolut)
1: Positionswert wird um den Presetwert verschoben (relativ = Offset)
Preset gemanR Preset-Modus ausfiihren
Mit steigender Flanke 0->1 wird der Presetwert gesetzt. Der genaue Ablauf ) ]
12 |wird in Kapitel ,Preset-Funktion® auf Seite 101 beschrieben. In der| Nein | ja
Standardeinstellung bleibt Signal G1 XIST1 davon unberihrt, siehe
Parameter Preset beeinflusst XIST1 auf Seite 95.
Absolutposition zyklisch anfordern
13 | 0: keine Abfrage der Absolutposition ja | ja
1: Absolutposition wird zyklisch tiber Signal G1 XIST2 Ubertragen

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung

Bit

Funktion

CL3

CL4

14

Mess-System - Parkmodus aktivieren

0: Normalbetrieb

1: Uberwachung und Positionsausgabe des Mess-Systems werden
deaktiviert, das Mess-System gibt daher auch keine Fehlermeldungen mehr
aus. Das Mess-System verhaélt sich inaktiv am Bus, aber die Lebenszeichen-
Funktion ist aktiv. Diese Funktion wird z.B. bendtigt, um das Mess-System
auszutauschen, ohne die Antriebskonfiguration &ndern zu mussen.

ja

ja

15

Mess-System - Fehlerquittierung

1: Fehlercode in Signal G1_XIST2 wird geldscht (wenn léschbar).
Uber Signal G1_zsw Bit 15 wird angezeigt, dass eine Fehlerquittierung
vorgenommen werden muss.

ja

ja

5.6.1.7 Format Signal 10: Statuswort, Sensor 1 (G1_ZSW)

Das Statuswort G1_ZSwW zeigt den Mess-System-Status, Quittierungen und Fehlermeldungen der
grundlegenden Mess-System Funktionen an:

Unsigned16

Bit

Funktion

CL3

CL4

0-10

reserviert

11

Mess-System - Fehlerquittierung in Bearbeitung

0: keine Fehlerquittierung ausgelost
1: Fehlerquittierung wurde Uber Signal G1 _STw Bit 15 ausgeldst

ja

ja

12

Preset-Funktion wird ausgefuhrt

0: Preset-Funktion wurde nicht angefordert
1: Preset-Funktion wurde tUber Signal G1 _STW Bit 12 angefordert

nein

ja

13

zyklische Ausgabe der Absolutposition Gber G1_XIST2 wurde angefordert

0: keine Abfrage der Absolutposition angefordert
1: Abfrage der Absolutposition wurde Uber Signal G1 _STwW Bit 13 angefordert

ja

ja

14

Mess-System - Parkmodus ist aktiv

0: Parkmodus inaktiv
1: Parkmodus wurde Uber Signal G1_STw Bit 14 aktiviert

ja

ja

15

Mess-System - Fehler vorhanden

0: kein Fehler vorhanden

1: Mess-System Fehler bzw. Positionsfehler vorhanden. Der entsprechende
Fehlercode wird Uber Signal G1 XIST2 ausgegeben, siehe Kapitel ,5.6.5.1*
auf Seite 102. Die Quittierung bzw. die Fehlerléschung wird tber Signal

G1_ STw Bit 15 vorgenommen.

ja

ja
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5.6.1.8 Format Signal 11: Positionswert 1, Sensor 1 (G1_XIST1)

Uber Signal G1 xIsT1 wird die aktuelle inkrementelle Istposition des Mess-Systems ohne
Vorzeichen als rechtshiindiger 32-Bit-Binarwert ausgegeben. Nach dem Einschalten der
Versorgungsspannung wird das Signal G1_XIST1 zundchst mit dem Absolutwert geladen. Abhéangig
von der Drehrichtung, wird dieser Wert dann nur noch inkrementiert bzw. dekrementiert. Ein Uberlauf
wird immer erst nach 32-Bit erzeugt: OxFFFFFFFF -> 0x00000000. In der Standardeinstellung hat die
Preset-Funktion keinen Einfluss auf die Positionsausgabe, siehe Parameter Preset beeinflusst
XIST1 auf Seite 95. Abhangig von der Einstellung des Parameters Encoder Class 4
Funktionalitidt konnen sich auch sonstige Parameter-Einstellungen direkt auf die
Positionsausgabe auswirken.

G1_XIST1, Unsigned32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.6.1.9 Format Signal 12: Positionswert 2, Sensor 1 (G1_XIST2)

Uber Signal G1_xIsT2 wird die aktuelle skalierte absolute Istposition des Mess-Systems ohne
Vorzeichen als rechtsbiindiger 32-Bit-Binarwert ausgegeben. Hierzu mussen jedoch die
entsprechenden Bits in den Steuerungswortern gesetzt sein:

Gl STW:Bit13 =1, STW2 ENC:Bit10=1

Die Preset-Funktion hat direkten Einfluss auf die Positionsausgabe. Abhéngig von der Einstellung des
Parameters Encoder Class 4 Funktionalit&t konnen sich auch sonstige Parameter-
Einstellungen direkt auf die Positionsausgabe auswirken.

Liegt ein Mess-System-Fehler vor (G1_zsw, Bit 15 = 1), wird statt der Position ein 16-Bit-Fehlercode
auf den Datenbits 2° bis 2'5 Uibertragen, siehe Seite 102.

Das Mess-System verbleibt im Fehlerzustand, bis die Fehlerursache behoben und der Fehlerzustand
mit dem Steuerwort G1_STW Bit 15 = 0->1 Flanke quittiert wurde.

G1_XIST2, Unsigned32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

5.6.1.10 Format Signal 39: Positionswert 3, Sensor 1 (G1_XIST3)

Uber Signal G1_xIsT3 wird die aktuelle skalierte absolute Istposition des Mess-Systems ohne
Vorzeichen als rechtsbiindiger 64-Bit-Binarwert ausgegeben. Im Moment werden jedoch nur 32-Bit
unterstutzt, die Bits 232 bis 2% werden deshalb auf 0 gesetzt. Die Preset-Funktion hat direkten Einfluss
auf die Positionsausgabe. Damit sich Parameter-Einstellungen auswirken, muss die
Klasse-4-Funktionalitat unter dem Parameter Encoder Class 4 Funktionalitat freigeschaltet
sein, siehe Seite 94.

G1_XIST3, Unsigned64
Byte X+0 X+1 X+2 X+3 X+4 X+5 X+6 X+7

Bit 63-56 55-48 47-40 39-32 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 263 _ 256 255 _ 248 247 _ 240 239 _ 232 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
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5.6.1.11 Format Signal 80: Steuerwort 2, Encoder (STW2_ENC)

Das Steuerwort STW2 ENC steuert den SPS-Steuerungs-Mechanismus und UGbertragt das
steuerungshezogene Lebenszeichen an das Mess-System:

Unsigned16

Bit | Funktion CL3 | CL4

0-9 |reserviert - -

Steuerung durch SPS (keine Unterstiitzung im Kompatibilitatsmodus)

0: zyklische E/A-Daten des Mess-Systems sind nicht giltig,

aul3er die Lebenszeichenfunktion

-> Uber Signal G1_XIST2 werden keine Positionsdaten ausgegeben
10 |-> Steuerwort G1_STW ist gesperrt ja ja

1: Steuerung Uber die Schnittstelle,

zyklische E/A-Daten des Mess-Systems sind guiltig

-> Uber Signal G1_XIST2 kdnnen Positionsdaten ausgegeben werden
-> Steuerwort G1_STW ist freigeschaltet

11 |reserviert - -

Steuerung - Lebenszeichen

Wird in taktsynchronen Anwendungen benétigt. Die Steuerung inkrementiert
den 4-Bit-Zahler in jedem Zyklus der Steuerungsanwendung. Giltige Werte
12-15 | sind 1 bis 15, der Wert 0 bedeutet Fehler. Uber den Parameter Tolerierte | Ja ja
Lebenszeichenfehler im Kompatibilitdtsmodus V3.1 kann
eingestellt werden, wie viele Fehler seitens der Steuerung vom Mess-System
toleriert werden, siehe Seite 96.

5.6.1.12 Format Signal 81: Statuswort 2, Encoder (ZSW2_ENC)

Das Statuswort zsSwWw2 ENC zeigt den SPS-Steuerungs-Mechanismus an und Ulbertragt das
slavebezogene Lebenszeichen an die Steuerung. Uber Bit 3 und Bit 7 wird ein allgemeiner Fehler
bzw. eine allgemeine Warnung angezeigt. Mithilfe des Parameters PNU 65001 kann dann eine
detaillierte Fehlermeldung bzw. Warnungsmeldung ausgegeben werden.

Unsigned16

Bit |Funktion CL3 | CL4

0-2 |reserviert - -
Fehler vorhanden, siehe Kapitel ,Fehler (PNU 65001.02)" auf Seite 133
0: kein Fehler aufgetreten

ja | Ja
1: Allgemeiner Fehler aufgetreten. Wird automatisch zuriickgesetzt, wenn der
Fehler nicht mehr vorhanden ist.

4-6 |reserviert - -

Warnung vorhanden, siehe Kapitel ,Warnungen (PNU 65001.04)“ auf Seite
133

7 0: keine Warnung aufgetreten ja ja

1: Warnung aufgetreten. Wird automatisch zurtickgesetzt, wenn die
Warnungsursache nicht mehr vorhanden ist.

8 reserviert - -

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung

Bit | Funktion CL3 | CL4

Steuerung durch SPS angefordert

0: Keine Steuerung durch die SPS, die zyklischen E/A-Daten des Mess-
9 Systems sind ungultig, au3er das Lebenszeichen. ja ja

1: Steuerung angefordert, das Automatisierungssystem wird aufgefordert, die
Steuerung zu tbernehmen, die Daten sind gultig.

10-11 | reserviert - -

Mess-System - Lebenszeichen

12-15 |Wird in taktsynchronen Anwendungen bendtigt. Das Mess-System
inkrementiert den 4-Bit-Zahler in jedem Datenzyklus. Guiltige Werte sind 1 bis
15, der Wert 0 bedeutet Fehler.

ja ja
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5.6.2 Parameterzugriff und Initialisierung

Abbildung 12 zeigt die Parameter-Datenbank des Mess-Systems und den Mechanismus, auf welche
Weise die Parameter-Datenbank in der Hochlauf- bzw. Initialisierungsphase ihre Parameterdaten
bezieht.

.| .|
|
. | .
Parameter uber Parameter | azyklischer
Mess-System Datenblock I Parameter-
o RAM (Projektierungs- : Zugriff
_g- (nicht flichtig) Tool) | (PNU 9xx, 6xxxx)
u |
g 4 I 5 4
o . | @
w3 o loE a
© X < 2 £
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Abbildung 12: Parameterzugriff und Initialisierung (vereinfachte funktionale Darstellung)

In der Standardeinstellung bezieht das Mess-System Uber ein Projektierungs-Tool seine Parameter
aus dem Parameter-Datenblock, siehe hierzu Kapitel ,Konfigurierbare modulbezogene Parameter” ab
Seite 91. Auf diese Art sind Parameterdnderungen immer nur tber einen Neustart des Mess-Systems
maglich.

Mussen jedoch auch wéhrend des Betriebs Parameter geandert werden, ist der Parameterzugriff
nach der Hochlaufphase auch Uber einen azyklischen Schreib- bzw. Leseauftrag moglich, siehe
hierzu Kapitel ,Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)* auf Seite 127. Die geanderten Parameter
werden jedoch nicht dauerhaft gespeichert und mussen tber Parameter PNU 971 = 1 in den nicht-
flichtigen RAM-Bereich des Mess-Systems abgespeichert werden, siehe Seite 140.

Damit das Mess-System beim nachsten Neustart auch die geanderten Parameter aus dem nicht-
flichtigen RAM-Bereich erhélt, muss die Parameter-Initialisierung Uber die Initialisierung-Steuerung
PNU 65005 auf den nicht-flichtigen RAM umgeschaltet werden, siehe Seite 93.

Der Zugriff auf die Initialisierungssteuerung PNU 65005 kann sowohl Uber den Parameter-
Datenblock (wenn aktiv), als auch Uber den azyklischen Parameterzugriff erfolgen und ist somit
unabhangig von der Initialisierungseinstellung immer einstellbar.
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5.6.3 Konfigurierbare modulbezogene Parameter

Uber

eine
Channel 1

Eingabemaske des
(PNO) und Channel 2

Projektierungstools
(PNO) gemal nachstehender Tabelle eingestellt werden und

kénnen

die Parameter

der Module

werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tUiber das Record-Data-Objekt mit Index 0xBF00

an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
p Parameter Initialisierungs-Steuerung
Initiaarﬁ‘sr?eerfr:g Bit 0: PRM Data Block 93
(PNU 65005 _0-1) 0-1 1: RAM Data
Klasse 3 und 4
Parameter Zugriffssteuerung
Parameter . 0: Schreibb
Schreibschutz Bit 1'.S ﬁ .rbel ﬁf 93
(PNU 65005_2-4) 2-4 . Schreibgeschitzt
Klasse 3 und 4
Schreibschutz ; .
. : : Zugriffssteuerung auf die Parameter
0-1 Bit-Bereich
g;;f;g%?t:glr PNU 65005 und PNU 971
Bit5 | 0: Schreibbar 93
(PNU 65005.) N 1: Schreibgeschutzt
Parameter speichern
(PNU 971) Klasse 3 und 4
Zugriffssteuerung auf Parameter
Schreibschutz PNgU 972 g
(o e o)t e
(PNU 972) 1: Schreibgeschuitzt
Klasse 3 und 4
Zahlrichtung
. : 0: Steigend im Uhrzeigersinn
Drehrichtung Bit0 1: Fallend im Uhrzeigersinn 94
Klasse 4
Klasse 4 Funktionalitat freischalten
Encoder Class 4 . 0: sperren
Funktionalitat Bit 1 1. freigeben 94
Klasse 4
Preset-Steuerung fur Signal G1_XIST1
Preset beeinflusst . 0: freigeben
XIST1 Bit2 1: sperren 9
Klasse 4
2 Unsigned8
9 Skalierung freischalten
Skalierungs- . 0: sperren
funktion Bit 3 1: freigeben 9
Klasse 4
Diagnose Uber Alarmkanal freischalten
Diagnose uber . 0: sperren
Alarmkanal Bit4 1: freigeben 9
(nur im Kompatibilitditsmodus)
Kompatibilitat zu Encoder-Profil V3.1
Kompatibilitéts- . 0: freigeben
modus V3.1 Bit'5 1. sperren 96
Klasse 3 und 4

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Parametrierung und Konfiguration

Fortsetzung
Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
Skali Anzahl Schritte pro Umdrehung
alierung: )
3-6 Auflédsung pro Unsigned32 s&:ng‘ggg: 2-1891292 96
Umdrehung '
Klasse 4
Anz. Schritte/Umdrehung * Anz. Umdrehungen
Skalierung: . Standardwert: 536870912
7101 Gesamtaufiosung | UNS19N€A32 | \yertepereich: 4-536870912 9%
Klasse 4
) Max. tolerierte Fehler der Steuerung
Tolerierte

: . Standardwert: 1
11 Lebenszeichen- | Unsigned8 Wertebereich: 0-255 97

fehler ; -
(nur im Kompatibilititsmodus)
Einheit der Geschwindigkeitsausgabe
0: Schritte/s
Drehzahl- 1: Schritte/100 ms

12 Unsigned8 2: Schritte/10 ms 98

normierung 3: Umdrehungen pro Minute
4: N2/N4 normalisiert
Klasse 4
. Filter Intensitatswert
Dregf;ﬂg”ter Bit0-3 | Standardwert: 0 98
13 Bit-Bereich \é\:lfertre:;;elch: 0-10
Drehiah'f"ter Bit4 | 0: statisch 99
yp 1: dynamisch
Gescrflwindigkeits Setzt den Geschwindigkeitswert fiir 100 %
1417 | Reﬁ;‘fﬁi""e” Float32 Standardwert: 3000 Umdr./min 99
(PNU 60000) Klasse 4
Setzt den Positionswert fur die Preset-
Preset value Funktion
1821 | (pNU65000) | MPYEr32 | standardwert: 0 100
Klasse 4

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 92 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



idQelectronic

5.6.3.1 Parameter Initialisierung (PNU 65005_0-1)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Giber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Parametersteuerung PNU 65005 Bits 0-1 vorgenommen werden, siehe
Seite 136.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default

Mess-System wird beim Hochlauf mit den Parametern aus
dem Parameter-Datenblock des Mess-Systems initialisiert.
PRM Data Block 0 Die Einstellungen werden dabei gemaR Kapitel X
,Konfigurierbare modulbezogene Parameter® auf Seite 91
Ubernommen.

Mess-System wird beim Hochlauf mit den Parametern aus
RAM Data 1 dem nicht-flichtigen RAM-Bereich des Mess-Systems
initialisiert.

5.6.3.2 Parameter Schreibschutz (PNU 65005_2-4)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb tber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Parametersteuerung PNU 65005 Bits 2-4 vorgenommen werden, siehe
Seite 136.

Auswahl Wert | Beschreibung Default
. Schreibzugriff auf alle Parameter, die tber den azyklischen

Schreibbar 0 Parameteraustausch konfigurierbar sind (PNU 9xx, 6x XxXx). X

Schreibgeschiitzt 1 Parameter PNU 9xx, 6x xxx kdnnen nur gelesen werden.

5.6.3.3 Schreibschutz PNU 65005 5 (control) / PNU 971 (save)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb tber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Parametersteuerung PNU 65005 Bit 5 vorgenommen werden, siehe
Seite 136.

Auswahl Wert | Beschreibung Default
Schreibbar 0 Schreibzugriff auf die Parameter PNU 65005 und PNU 971 X

Parameter PNU 65005 und PNU 971 (Parameter speichern)
kénnen nur gelesen werden

Schreibgeschiitzt 1

5.6.3.4 Schreibschutz (PNU 65005_6), Parameter Reset (PNU 972)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Uiber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Parametersteuerung PNU 65005 Bit 6 vorgenommen werden, siehe
Seite 136.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default
Schreibbar 0 Schreibzugriff auf Parameter PNU 972 (Gerate-RESET) X
Schreibgeschiitzt 1 Parameter PNU 972 kann nur gelesen werden
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5.6.3.5 Drehrichtung

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden durch
einen Sprung des Absolutwertes bei Anderung der Drehrichtung-Funktion!

» Durch den internen Berechnungs-Algorithmus ergeben sich

AWARNUNG unterschiedliche Absolutpositionen fiir die Zahlrichtungseinstellungen
Steigend im Uhrzeigersinn bzw. Fallend im

Uhrzeigersinn.
ACHTUNG Nach einer Anderung der Drehrichtung muss die richtige Funktion

deshalb erst durch einen abgesicherten Testlauf sichergestellt werden.
Unter Umstanden muss die ausgegebene Position Uber die Preset-
Funktion angepasst werden.

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb tber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Funktionssteuerung PNU 65004 Bit 0 vorgenommen werden, siehe
Seite 135.

Auswahl Wert | Beschreibung Default
Steigend im 0 Mess-System — Position im Uhrzeigersinn steigend X
Uhrzeigersinn (Blick auf Welle, Anflanschung)

Fallend im 1 Mess-System — Position im Uhrzeigersinn fallend

Uhrzeigersinn (Blick auf Welle, Anflanschung)

5.6.3.6 Encoder Class 4 Funktionalitat

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb (ber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Funktionssteuerung PNU 65004 Bit 1 vorgenommen werden, siehe Seite 135.

Auswahl Wert | Beschreibung Default

Die Parameter bzw. Funktionen Skalierungsfunktion,

rren . : o
sperre 0 Preset und Drehrichtung sind grundséatzlich gesperrt.

Die Parameter bzw. Funktionen Skalierungsfunktion,
Preset und Drehrichtung sind grundsatzlich
freigegeben.

Die Einstellungen haben direkten Einfluss auf die
freigeben 1 |Positionsausgabe in G1_XIST1, Gl _XIST2 (wenn Uber X
Steuerwort G1_STW, Bit13 freigeschaltet) und G1_XIST3.
Die Preset-Funktion wirkt sich nur dann auch in G1_XIST1
aus, wenn der Parameter Preset beeinflusst XIST1
auf freigeben eingestellt ist.
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5.6.3.7 Preset beeinflusst XIST1

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb tiber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Funktionssteuerung PNU 65004 Bit 2 vorgenommen werden, siehe
Seite 135.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default

Die Preset-Funktion, siehe Seite 101, wird auf die
Positionsausgabe in G1_XIST1 angewendet, wenn im

freigeben 0 Parameter Encoder Class 4 Funktionalitat die
Einstellung freigeben vorherrscht.
Die Preset-Funktion hat keine Auswirkung auf die
sperren 1 X

Positionsausgabe in G1_XIST1.

5.6.3.8 Skalierungsfunktion

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Uber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Funktionssteuerung PNU 65004 Bit 3 vorgenommen werden, siehe
Seite 135.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default

sperren 0 Skalierungsfunktion abgeschaltet X

Die Skalierungsfunktion mit den Parametern Skalierung:
Auflésung pro Umdrehung und Skalierung:
freigeben 1 Gesamtaufldsung wird angewendet, wenn im Parameter
Encoder Class 4 Funktionalité&t die Einstellung
freigeben vorherrscht.

5.6.3.9 Diagnose uber Alarmkanal (V3.1)

Siehe hierzu auch Kapitel ,Diagnose-Alarm*“ auf Seite 102.

Der Parameter wird nur im Kompatibilitdtsmodus V3.1 unterstitzt. Im Standardmodus V4.2 ist
die profilspezifische Diagnose tber den Alarmkanal immer aktiv.

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb tber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Funktionssteuerung PNU 65004 Bit 4 vorgenommen werden, siehe
Seite 135.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default

Die profilspezifische Diagnose ist ausgeschaltet, wenn unter
dem Parameter Kompatibilitdtsmodus V3.1 die
sperren 0 Einstellung freigeben vorherrscht. Uber den Alarmkanal X
werden nur die kommunikationsspezifischen Alarme
gesendet.

Die profilspezifische Diagnose wird eingeschaltet, wenn unter
dem Parameter Kompatibilitdtsmodus V3.1 die
Einstellung freigeben vorherrscht. Der Mess-System-
spezifische Alarmkanal wird als kanalbezogene Diagnose
Ubertragen. Im taktsynchronen Betrieb kann auf diese Weise
die zu Ubertragende Datenmenge begrenzt werden.

freigeben 1
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5.6.3.10 Kompatibilitdtsmodus V3.1
Siehe hierzu auch Kapitel ,Diagnose-Alarm* auf Seite 102.

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Uber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Funktionssteuerung PNU 65004 Bit 5 vorgenommen werden, siehe
Seite 135.

Auswabhl Wert | Beschreibung Default

Kompatibel zum Encoder Profile V3.1
freigeben 0 Es kénnen nur kommunikationsspezifische bzw.
kanalspezifische Alarme Ubertragen werden

sperren 1 Nicht abwarts kompatibel X
Funktion Kompatibilitatsmodus Kompatibilitatsmodus
freigegeben (0) = V3.1 gesperrt (1) = V4.2

Wird ignoriert, das Steuerwort
Gl STW und die Sollwerte haben
immer Glltigkeit. Steuerung angefor- | wird unterstttzt
dert (zsw2 ENC, Bit 9) wird nicht
unterstitzt und wird auf O gesetzt.

Steuerung durch SPS
(STW2_ENC, Bit 10)

Wird nicht unterstitzt. Ein
Lebenszeichenfehler wird
Parameter Tolerierte . . toleriert.
Lebenszeichenfehler |Wird unterstitzt Uber PNU 925 kann jedoch die
Anzahl der tolerierten Fehler

eingestellt werden.

, wird nicht unterstitzt; die profil-
Parameter Diagnose

iber Alarmkanal wird unterstutzt spezifische I;)iggnose L'lb_er den
Alarmkanal ist immer aktiv.
Profil-Version PNU 965 31 (v3.1) 42 (V4.2)

5.6.3.11 Skalierungsparameter

Sind die Skalierungsparameter freigeschaltet (Encoder Class 4 Funktionalit&t = freigeben
und Skalierungsfunktion = freigeben), kann die physikalische Auflésung des Mess-Systems
verandert werden. Der ausgegebene Positionswert wird bindr dekodiert und mit einer
Nullpunktskorrektur und der eingestellten Zahirichtung verrechnet. Das Mess-System untersttitzt bei
dieser Konfiguration keine Dezimalzahlen. Deshalb muss die Gesamtaufldsung ein ganzzahliges
Vielfaches von Aufl6sung pro Umdrehung sein.

5.6.3.11.1 Skalierung: Auflésung pro Umdrehung
Legt fest, wie viele Schritte das Mess-System bei einer Umdrehung der Mess-System-Welle ausgibt.

Datentyp Unsigned32

Untergrenze 2 Schritte / Umdrehung
Obergrenze 8192 Schritte pro Umdrehung
Default 8192
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5.6.3.11.2 Skalierung: Gesamtauflésung

Legt die Gesamtschrittzahl (Messlange in Schritten) des Mess-Systems fest, bevor das Mess-System
wieder bei 0 beginnt.

Datentyp Unsigned32

Untergrenze 4 Schritte
Obergrenze 536 870 912 Schritte
Default 536 870 912

Der tatsachlich einzugebende Obergrenzwert fur die Messlange in Schritten ist von der Mess-System-
Ausfuhrung abhéngig und kann nach untenstehender Formel berechnet werden. Da der Wert "0"
bereits als Schritt gezahlt wird, ist der Endwert = Messlénge in Schritten — 1.

Messlange in Schritten = Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen

Zur Berechnung konnen die Parameter Schritte/lUmdrehung und Anzahl Umdrehungen vom
Typenschild des Mess-Systems abgelesen werden.

Bei der Eingabe der Parametrierdaten ist darauf zu achten, dass die Parameter
"Messlange in Schritten" und "Anzahl Schritte pro Umdrehung" so gewahlt
werden, dass keine Dezimalzahl entsteht.

5.6.3.12 Tolerierte Lebenszeichenfehler (V3.1)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Uber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Master-Lebenszeichenfehlerfunktion PNU 925 vorgenommen werden, siehe
Seite 139.

Mit diesem Parameter wird die max. Anzahl der zulassigen Fehler des Master-Lebenszeichenzahlers
definiert. Hierzu muss der Parameter Kompatibilitdtsmodus V3.1 auf freigeben eingestellt
sein. Wird die max. Anzahl der zuléssigen Fehler tberschritten, wird uber Signal G1_XIST2 statt der
Position der Fehlercode 0x0F02 Ubertragen.

Datentyp Unsigned8

Untergrenze 0

Obergrenze 255
Default 1
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5.6.3.13 DrehzahInormierung (PNU 60001)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Gber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Geschwindigkeitsnormierungsfunktion PNU 60001 vorgenommen werden,
siehe Seite 138.

Auswahl Wert | Beschreibung Default

Die Geschwindigkeit in den Signalen NIST A und
Schritte/s 0 NIST Bwirdin Schritte pro Sekunde
ausgegeben.

Die Geschwindigkeit in den Signalen NIST A und
Schritte/100 ms 1 NIST Bwirdin Schritte pro 100 ms
ausgegeben.

Die Geschwindigkeit in den Signalen NIST A und
Schritte/10 ms 2 NIST Bwirdin Schritte pro 10 ms
ausgegeben.

Die Geschwindigkeit in den Signalen NIST A und
Umdrehungen pro Minute 3 NIST Bwirdin Umdrehungen pro Minute X
ausgegeben.

Die Geschwindigkeit in den Signalen NIST A und
NIST B wird gemafld N2/N4 Normierung, deklariert
im PROFIdrive-Antriebsprofil, ausgegeben. Der
N2/N4 normalisiert 4 Geschwindigkeitsistwert in den Signalen NIST A
und NIST B ist dabei ein Prozentsatz des
Parmeters Geschwindigkeits -
Referenzwert N2/N4.

5.6.3.14 Drehzahlfilter Starke

Mit Hilfe des Parameters Drehzahlfilter Starke kann die ausgegebene Geschwindigkeit in den
Signalen NIST A und NIST B gemittelt werden. Die Stérke der Mittelung kann vorgegeben werden.
Zusatzlich kann ausgewahlt werden, ob die Filterung in Beschleunigungsphasen dynamisch
abgeschaltet wird, siehe nachfolgend beschriebenen Parameter Drehzahlfilter Typ. Dadurch
kann das Geschwindigkeitssignal dem realen Verlauf bei Anderungen schnell folgen und ist im
stationaren Bereich stabil.

Datentyp Bit-Bereich

Untergrenze 0

Obergrenze 10
Default 0

0: keine Filterung
1: schwache Filterung, hohe Grenzfrequenz

10: starke Filterung, niedrige Grenzfrequenz

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 98 von 162 TR-ECE-BA-D-0139 v15 10.07.2023



5.6.3.15 Drehzahlfilter Typ

Siehe hierzu auch Parameter Drehzahlfilter Starke auf Seite 98.

idQelectronic

Auswabhl

Wert

Beschreibung

Default

statisch

Die Tiefpass-Filter Charakteristik wirkt auf die Istwert-
Ausgabe der Geschwindigkeit, unabhangig vom aktuellen
Bewegungs- bzw. Beschleunigungs-Status des Antriebs.

X

dynamisch

Die Tiefpass-Filter Charakteristik wird deaktiviert, sobald das
Mess-System eine signifikante Beschleunigungsanderung
im Geschwindigkeitssignal erkennt.

Der Tiefpass-Filter wird reaktiviert, sobald eine gleichférmige
Bewegung vom Mess-System erkannt wird.

5.6.3.16 Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4 (PNU 60000)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb tber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Geschwindigkeitsreferenzwertfunktion PNU 60000 vorgenommen werden,

siehe Seite 138.

Wenn unter dem Parameter Drehzahlnormierung die Einstellung N2/N4 normalisiert (4)
vorgenommen wurde, ist der ausgegebene Geschwindigkeitsistwert in den Signalen NIST A und
NIST B ein Prozentsatz des hier angegebenen Geschwindigkeitsreferenzwertes.

Die Eingabe erfolgt in [Umdr./min], die Standardeinstellung = 3000 Umdr./min = 100 %.

Datentyp Float32
Grenzwerte applikationsspezifisch
Default 3000 U/min

Festlegungen beziiglich der N2/N4 Normierung:

e Signal NIST A entspricht der Normierung N2
e Signal NIST B entspricht der Normierung N4

e 0%=0x0

e N2: 100 % des Geschwindigkeitsreferenzwertes = 0x4000 (2'4), Auflésung: 2714 * 100 %

¢ N4: 100 % des Geschwindigkeitsreferenzwertes = 0x4000 0000 (239), Auflésung: 2730 * 100 %
e Wertbereich: -200 % bis zu +200 %
e MSB = 1: negatives Vorzeichen

e MSB = 0: positives Vorzeichen
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5.6.3.17 Preset value (PNU 65000)

Alternativ kann die Einstellung dieses Parameters auch im laufenden Betrieb Uber einen azyklischen
Parameterzugriff auf die Parameternummer PNU 65000 vorgenommen werden, siehe 131.

Uber den Parameter Preset value kann der Nullpunkt des Mess-Systems auf den mechanischen
Nullpunkt angeglichen werden und wird bei Ausfihrung der Preset-Funktion, bezogen auf die
Positionsausgabe, entweder als Absolutwert oder als relativer Wert gesetzt, siehe Kapitel ,Preset-
Funktion“ auf Seite 101.

Abhéngig vom eingestellten Preset-Modus, wird der tibergebene Wert unterschiedlich interpretiert:

Preset-Modus = absolut
e Ubergabewert wird als vorzeichenloser Unsigned32-Typ interpretiert

Preset-Modus = relativ
e Ubergabewert wird als Integer32-Typ im 2er-Komplement interpretiert

Datentyp Integer32

Untergrenze |-2% (relativ), 0 (absolut)
Obergrenze +231 -1 (relativ), 23! (absolut)
Default 0
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5.6.4 Preset-Funktion

Gefahr von Kdrperverletzung und Sachschaden durch einen
YININzIN8] Me) Istwertsprung bei Ausfiihrung der Preset-Justage-Funktion!

e Die Preset-Justage-Funktion sollte nur im Mess-System-Stillstand
ACHTUNG ausgefuhrt werden, bzw. muss der resultierende Istwertsprung
programmtechnisch und anwendungstechnisch erlaubt sein!

Das Mess-System kann ber diese Funktion im Wertebereich von 0 bis (Messlange in Schritten — 1)
auf einen beliebigen Positionswert justiert werden. Wird ein unglltiger Presetwert auf3erhalb des
Messbereichs lbergeben, wird das Bit 7 Warnung vorhanden in Signal 81 zSW2 ENC gesetzt und
die Preset-Ausfihrung verweigert. Um die Warnung zu léschen, muss ein glltiger Presetwert
Ubergeben werden.

Die Preset-Funktion wird Uber die Bits 11 Preset-Modus und 12 Preset ausfilhren im
Steuerwort G1_STW gesteuert (Kapitel 5.6.1.6 auf Seite 85) und uber Bit 12 Preset-Funktion
wird ausgefithrt im Statuswort G1_zsw (Kapitel 5.6.1.7 auf Seite 86) quittiert.

In der Standardeinstellung hat der Parameter Presetwert den Wert 0. Uber den azyklischen
Datenaustausch mittels der PNU 65000 kann dieser Wert geandert werden, siehe Kapitel
»Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)* ab Seite 127.

Preset-Modus = absolut, vorherrschender Presetwert z.B. = 0:

Bit 11 und 12 im Steuerwort G1_STW auf O setzen. Mit einer steigender Flanke 0->1 des Bits 12 im
Steuerwort G1_STwW wird der aktuelle Positionswert auf den Wert 0 gesetzt.

Im Statuswort G1_zSwW wird durch Setzen des Bits 12 die Preset-Ausfihrung quittiert. Um die Preset-
Ausfuhrung abzuschlieRen, muss das Bit 12 im Steuerwort G1_STW wieder zuriickgesetzt werden.
Daraufhin wird auch im Statuswort G1_ZSw das Bit 12 automatisch zuriickgesetzt.

Der dabei intern berechnete Offsetwert kann (ber den azyklischen Datenaustausch mittels der
PNU 65001.08 gelesen werden, siehe Kapitel ,Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)* ab
Seite 127.

Preset-Modus = relativ, vorherrschender Presetwert z.B. = 1000, aktuelle Position z.B. = 4000:

Bit 11 auf 1 und Bit 12 auf 0 im Steuerwort G1_STW setzen. Mit einer steigender Flanke 0->1 des Bits
12 im Steuerwort G1_sTwW wird der aktuelle Positionswert 4000 auf den Wert 5000 gesetzt.
Danach verhélt sich der Ablauf wie oben beschrieben.

5.6.5 Warnungen, Fehler, Diagnose

Es gibt unterschiedliche Diagnosemechanismen, um die Mess-System - Funktionen zu Gberwachen.
Die nachstehende Tabelle zeigt eine Ubersicht der verschiedenen Mdglichkeiten.

Die Mess-System-Fehler werden in Stérungen und Warnungen unterteilt:
e Ein Fehler wird gemeldet, wenn eine Fehlfunktion im Mess-System zu einer fehlerhaften
Positionsausgabe fluhrt

e Eine Warnung zeigt an, dass ein oder mehrere interne Mess-System - Parameter tUberschritten
worden sind. Im Gegensatz zu Fehlermeldungen fihren Warnungen nicht zu einer fehlerhaften
Positionsausgabe.
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Funktion Referenz

Azyklische Diagnose-Parameter
- PNU 65001, Subindex 2 ,Fehler*

Kanalbezogene Diagnose Uber den Alarmkanal Kap. 5.6.5.2, S 102

Kap. 10.1.2.3, S 133

Auswertung der Zustandsbits im

Statuswort Sensor 1 G1_zZSw Kap.5.6.1.7, S 86

Auswertung der Zustandsbits im
Statuswort 2, Encoder zsw2_ ENC

Fehlercodes in Signal G1_XIST2 Kap. 5.6.5.1, S 102
LED-Anzeige Kap. 4.2, S 32 /Kap. 11.1, S 149

Kap. 5.6.1.12, S 88

5.6.5.1 Fehlercodes in Signal G1_XIST2

Liegt ein Mess-System-Fehler vor (G1_zsw, Bit 15 = 1), wird statt der Position ein 16-Bit-Fehlercode
auf den Datenbits 2° bis 2'° Ubertragen, siehe auch Kapitel ,Format Signal 12: Positionswert 2,
Sensor 1 (G1_XIST2)" auf Seite 87.

Das Mess-System verbleibt im Fehlerzustand, bis die Fehlerursache behoben und der Fehlerzustand
mit dem Steuerwort G1_STW Bit 15 = 0->1 Flanke quittiert wurde.

Lasst sich der Fehler nicht quittieren, kann versucht werden einen Gerate-RESET Uber PNU 972
auszufuihren. Lasst sich auch nach dieser Mallnahme der Fehler nicht l16schen, muss das Mess-
System ausgetauscht werden.

Fehlercode Bedeutung Beschreibung

Fehler bei der Verarbeitung des Sensorsignals,
welcher zu einer fehlerhaften Positionsausgabe in den
0x0001 Sensorgruppenfehler Signalen Gl XIST1 bis G1 xIsT3 fihrt.
Fehlerbeseitigung siehe Kapitel ,Stérungsbeseitigung
und Diagnosemdoglichkeiten” auf Seite 127.

Das ausgefuhrte Kommando wird vom Mess-System

OXOFO1 Kommando wird nicht nicht unterstitzt. Fehlerbeseitigung durch Ausfihrung
unterstutzt der zyklischen Daten ohne das entsprechende
Kommando.
Die Anzahl zulassiger Ausfélle des Master Lebenszei-
Ausfall des Steuerungs- chens wurde Uberschritten. Fehlerbeseitigung siehe
0x0F02 ; . - "
Lebenszeichens Kapitel ,Stérungsbeseitigung und

Diagnosemaoglichkeiten auf Seite 127.

5.6.5.2 Diagnose-Alarm

Je nach Einstellung werden vom Mess-System kanalspezifische, kommunikationsspezifische bzw.
herstellerspezifische Alarme unterstitzt. Im Standardmodus V4.2 ist die profilspezifische Diagnose
Uber den Alarmkanal immer aktiv, im Kompatibilitdtsmodus V3.1 kann diese ein- bzw. ausgeschaltet
werden, siehe Kap. 5.6.3.9 Seite 95.
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5.7 OPTION: Zweitschnittstelle

Zurick zur Modultibersicht, Seite 34.

5.7.1 SSI (TR), synchron-seriell

idQelectronic

Optional kann das Mess-System zusétzlich zur PROFINET IO — Schnittstelle mit einer synchron-
seriellen absoluten SSI-Schnittstelle ausgestattet sein. Fiur das Modul SSI (TR) ist der Slot5

vorgesehen.
MSB LSB
Position Status Lebenszeichen Checksumme
max. 8...29 Bits max. 0...2 Bits max. 0...5 Bits max. 0...8 Bits

5.7.1.1 Konfigurierbare modulbezogene Parameter

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter

Datentyp

Beschreibung

Seite

Quelle

Kodierung

Bit-Bereich

Bit 3-0

Kanalauswahl

0000: Kanal 1
0001: Kanal 2

104

Bit 7-4

SSI-Ausgabecode
0000: Bin&dr-Code
0001: Gray-Code

104

1 Datenbits

Bit-Bereich

Bit 5-0

Anzahl SSI-Datenbits (8...29)
00 1000: 8
00 1001: 9

01 1101: 29

104

Monozeit

Status-Bits

Bit-Bereich

Bit 3-0

Vorgabe der SSI-Monoflopzeit tm
0000: 15 psec

0001: 20 psec

0010: 35 psec

0011: 50 psec

0100: 500 psec

104

Bit 7-4

Anzahl der Status-Bits
0000: 0

0001: 1
0010: 2

104

Lebenszeichen-
Bits

Checksumme

Bit-Bereich

Bit 3-0

Anzahl der Lebenszeichen-Bits

0000: 0
0001:1
0010: 2
0011:3
0100: 4
0101:5

105

Bit 6-4

000: keine

001: Parity gerade
010: Parity ungerade
011: CRC8

105
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5.7.1.1.1 Quelle

Auswabhl Wert | Beschreibung Default
Kanal 1 0 SSI-Ausgabe: Istposition vom Mastersystem X
Kanal 2 1 SSI-Ausgabe: Istposition vom Prifsystem

5.7.1.1.2 Kodierung

Auswahl Wert |Beschreibung Default
Binar-Code 0 SSI-Ausgabe erfolgt binér-kodiert X
Gray-Code 1 SSI-Ausgabe erfolgt gray-kodiert

5.7.1.1.3 Datenbits

Der Parameter Datenbits legt die Anzahl der reservierten Bits fir die Mess-System-Position fest,
gleichermalRen wird damit auch die Anzahl der bendtigten SSI-Takte bis zum LSB-Bit der Daten
vorgegeben. Sonderbits wie Status-Bits, Lebenszeichen-Bits oder Checksummen-Bits sind darin nicht
enthalten und werden in dieser Reihenfolge nach den Datenbits ausgegeben.

Untergrenze 8
Obergrenze 29
Default 29

5.7.1.1.4 Monozeit

Auswahl Wert |Beschreibung Default
15 psec 0 SSI-Monoflopzeit = 15 us

20 psec 1 SSI-Monoflopzeit = 20 us X
35 psec 2 SSI-Monoflopzeit = 35 ys

50 psec 3 SSI-Monoflopzeit = 50 us

500 psec 4 SSI-Monoflopzeit = 500 ys

5.7.1.1.5 Status-Bits
Der Parameter Status-Bits legt die Anzahl der reservierten Bits fur die Statusausgabe fest.

Wert | Beschreibung Default
0 keine Ausgabe von Status-Bits X
Ein Bit Statusausgabe
1 0: kein Fehler
1: Fehler im Mastersystem bzw. Priifsystem; abhéngig von der Quelle
Zwei Bit Statusausgabe
MSB-Bit = 0: kein Fehler
2 MSB-Bit = 1: Fehler im Mastersystem
LSB-Bit = 0: kein Fehler
LSB-Bit = 1: Fehler im Prufsystem
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5.7.1.1.6 Lebenszeichen-Bits

Der Parameter Lebenszeichen-Bits legt die Anzahl der reservierten Bits fur die
Lebenszeichenausgabe fest.

Der Lebenszeichenzahler wird in Abhangigkeit der Abtastvorgange inkrementiert und in das SSI-
Telegramm eingefligt. Die Kontrolle dieser Inkrementierung durch die Steuerung stellt sicher, dass der
neu Ubergebene Positionswert von einem aktuellen Abtastvorgang stammt.

Wert | Beschreibung Default

0 keine Ausgabe von Lebenszeichen-Bits X

1 Bit Lebenszeichen (Toggle-Bit)
2 Bit Lebenszeichen

3 Bit Lebenszeichen
4 Bit Lebenszeichen

g rhlW|IN|F

5 Bit Lebenszeichen

5.7.1.1.7 Checksumme

Die Checksumme wird generell Uber alle Nutzdaten (Position, Status und Lebenszeichen) im SSI-
Telegramm errechnet und immer an letzter Stelle (LSB) in das SSI-Telegramm eingefiigt.

Eine fehlerhafte Checksumme ist kein Hinweis auf einen Mess-Systemfehler sondern auf ein
Kommunikationsproblem. Ursache dafiir kann z.B. eine EMV-St6érung sein. Kommunikationsprobleme
an SSI-Schnittstellen entstehen jedoch auch durch zu lange Kabellangen bzw. zu gro3e SSI-
Abtastfrequenzen.

Auswabhl Wert |Beschreibung Default

keine 0 keine Cecksummen-Ausgabe X

Die Paritat stellt die Quersumme der Bits im SSI-Datenwort
dar. Enthalt das SSI-Datenwort eine ungerade Anzahl von
Einsen, ist das Bit = ,1“ und ergéanzt die Quersumme auf
gerade Paritat.

Parity gerade 1

Die Paritat stellt die Quersumme der Bits im SSI-Datenwort
dar. Enthalt das SSI-Datenwort eine gerade Anzahl von
Einsen, ist das Bit = ,1“ und erganzt die Quersumme auf
ungerade Paritat.

8-Bit CRC-Priifsumme

CRC8 3 | Polynom: X8 + X5+ X* + 1 (Maxim/Dallas)
Startwert: OxFF
Min. Hamming-Distanz: 4

Parity ungerade 2
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5.7.2 Inkremental (TR)

Optional kann das Mess-System zusétzlich zur PROFINET 10 — Schnittstelle mit einer Inkremental-

Schnittstelle ausgestattet sein. Fur das Modul Inkremental

5.7.2.1 Konfigurierbare modulbezogene Parameter

(TR) ist der Slot 5 vorgesehen.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Byte Parameter Datentyp Beschreibung Seite
Anzahl der Impulse
00000: 1024
; ; ; 00001: 2048
0 Impulse/Umdr. Bit-Bereich | Bit 4-0 106
P 00010: 3072
00011: 4096
00100: 5120
5.7.2.1.1 Impulse/Umdr.
Auswahl Wert |Beschreibung Default
1024 0 Die Anzahl der Impulse wird auf 1024 gesetzt X
2048 1 Die Anzahl der Impulse wird auf 2048 gesetzt
3072 2 Die Anzahl der Impulse wird auf 3072 gesetzt
4096 3 Die Anzahl der Impulse wird auf 4096 gesetzt
5120 4 Die Anzahl der Impulse wird auf 5120 gesetzt
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5.8 Legacy (TR) Profil

Zurick zur Modultibersicht, Seite 34.
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Aus Kompatibilitatsgriinden ist im ,Legacy-Betrieb“ darauf zu achten, dass die beiden Module Safety
(Legacy) immer nur paarweise betrieben werden.
Die Prozessdaten und der Parameterumfang sind fest vorgegeben, deshalb sind hier auch keine

(Legacy) und Channel 1

weiteren Submodule mdglich.

Wird der SIEMENS SIMATIC Manager fur die Inbetriebnahme benutzt, muss die GSDML-
Version V2.3 benutzt werden.

Das im F_MessageTrailer (Prozessdaten) enthaltene F-Statusbyte Safe Status
bzw. F-Steuerbyte Safe Control istin allen sicherheitsgerichteten Submodulen

( Telegram 36 (BP/XP) und Telegram 37 (BP/XP) ) enthalten und wird deshalb
zentral im Kapitel 7.1 ab Seite 119 beschrieben.

5.8.1 Safety (Legacy), sicherheitsgerichtet

5.8.1.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Basic Protocol (BP)

Struktur der Eingangsworte 1 bis 5, IO-Device -> Master

EW 1

EW 2

EW 3

EW 4

EW 5

Safe Status, 3-Byte-CRC (V2.4)

Nocken

TR-Status

Geschwindigkeit

Multi-Turn

Single-Turn

F_MessageTrailer4Byte

Struktur der Ausgangsworte 1 bis 4, Master -> |0-Device

AW 1 AW 2 AW 3 AW 4 Safe Control, 3-Byte-CRC (V2.4)
TR-Control2 Preset Preset .
TR-Controll (reserviert) Multi-Turn Single-Turn R

5.8.1.1.1 Eingang Nocken

Unsigned16

Bit

Beschreibung

Geschwindigkeitstiberlauf

20 Das Bit wird gesetzt, wenn der Geschwindigkeitswert au3erhalb des Bereiches von
—32768...+32767 liegt.
21215 | reserviert
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5.8.1.1.2 Eingang TR-Status

Unsigned16

Bit

Beschreibung

Preset_Status

20 Das Bit wird gesetzt, wenn der F-Host eine Preset-Anfrage auslost. Nach Beendigung
der Preset-Ausfihrung wird das Bit automatisch zuriickgesetzt, siehe auch Seite 116.
2...28 | reserviert
Preset Locked
Bit = 1, wenn in einer Shared-Device-Anwendung bereits in einem anderen
2° sicherheitsgerichteten Modul ein Preset ausgefuhrt wird. Um Inkonsistenzen zu
vermeiden, kann in diesem Modul erst wieder ein Preset ausgefuhrt werden, wenn der
Preset-Vorgang in der anderen Anwendung vollstandig abgeschlossen wurde.
210,214 | reserviert
Error
Das Bit wird gesetzt, wenn eine Preset-Anfrage aufgrund einer Uberhohten
215 Geschwindigkeit nicht ausgefuhrt werden konnte. Die momentane Geschwindigkeit muss

im Bereich der unter stillstandtoleranz Preset eingestellten Geschwindigkeit
liegen. Das Bit wird zurlickgesetzt, nachdem vom F-Host die zum Steuerbit 2° iPar EN
zugehdorige Variable geldscht wurde, siehe auch Seite 116.

5.8.1.1.3 Eingang Geschwindigkeit

Integer16

Bit

Beschreibung

20...2%

Die Geschwindigkeit wird als vorzeichenbehafteter Zweierkomplement-Wert ausgegeben.

Einstellung der Drehrichtung = Vorlauf
Mit Blick auf die Anflanschung, Drehung der Welle im Uhrzeigersinn:
--> positive Geschwindigkeitsausgabe

Einstellung der Drehrichtung = Rucklauf
Mit Blick auf die Anflanschung, Drehung der Welle im Uhrzeigersinn:
--> negative Geschwindigkeitsausgabe

Uberschreitet die gemessene Geschwindigkeit den Darstellungsbereich von
—32768...+32767, fuhrt dies zu einem Uberlauf, welcher im Nockenregister (iber Bit 2°
gemeldet wird. Zum Zeitpunkt des Uberlaufs bleibt die Geschwindigkeit auf dem
jeweiligen +/- Maximalwert stehen, bis sich die Geschwindigkeit wieder im
Darstellungsbereich befindet. In diesem Fall wird auch die Meldung im Nockenregister
geléscht.

Die Geschwindigkeit wird in Inkrementen pro Integrationszeit Safe angegeben.
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5.8.1.1.4 Eingang Multi-Turn / Single-Turn

Integerl6
Bit Register Beschreibung
20,215 Multi-Turn Anzahl der Umdrehungen, 0...32767 = 15 Bit
Integerl6
Bit Register Beschreibung

20,215 Single-Turn Schritte pro Umdrehung, 8192 = 13 Bit

Im Register Multi-Turn ist die Anzahl der Umdrehungen notiert und im Register Single-Turn die
aktuelle Single-Turn-Position in Schritten. Zusammen mit der Aufloésung des Mess-Systems, max.
Anzahl Schritte pro Umdrehung laut Typenschild, lasst sich daraus die Istposition errechnen:

Position in Schritten = (Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen) + Single-Turn-Position

Die ausgegebene Position ist nicht vorzeichenbehaftet.

5.8.1.1.5 Ausgang TR-Controll

Unsigned16

Bit Beschreibung

Preset Request

Das Bit dient zur Steuerung der Preset-Justage-Funktion. Mit Ausfihrung dieser
Funktion wird das Mess-System auf den in den Registern Preset Multi-Turn/Preset
Single-Turn hinterlegten Positionswert gesetzt. Zur Ausfiihrung der Funktion muss ein
genauer Ablauf eingehalten werden, siehe Kapitel ,,Preset-Justage-Funktion® auf

Seite 116.

20

21...2%5 | reserviert
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5.8.1.1.6 Ausgang Preset Multi-Turn / Preset Single-Turn

Integerl6

Bit Register Beschreibung
20...215 | Preset Multi-Turn | Preset-Wert, Multi-Turn - Anteil

Integer16

Bit Register Beschreibung
20...2%5 | Preset Single-Turn | Preset-Wert, Single-Turn - Anteil

Der gewiinschte Preset-Wert muss sich im Bereich von 0 bis 268 435 455 (28 Bit) befinden.
Zusammen mit der Auflosung des Mess-Systems, max. Anzahl Schritte pro Umdrehung laut
Typenschild (8192), lassen sich daraus die entsprechenden Werte fiir Preset Multi-Turn/Preset
Single-Turn errechnen:

Anzahl der Umdrehungen = gewtinschter Preset-Wert / Schritte pro Umdrehung

Der ganzzahlige Anteil aus dieser Division ergibt die Anzahl der Umdrehungen und ist in das Register
Preset Multi-Turn einzutragen.

Single-Turn-Position = gewlinschter Preset-Wert — (Schritte pro Umdrehung * Anz. der Umdrehungen)

Das Ergebnis dieser Berechnung wird in das Register Preset Single-Turn eingetragen.

Der Preset-Wert wird als neue Position gesetzt, wenn die Preset-Justage-Funktion ausgefiihrt wird,
siehe Kapitel ,Preset-Justage-Funktion” auf Seite 116.
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5.8.1.2 Konfigurierbare modulbezogene iParameter (F_iPar)

Mit den iParametern des sicherheitsgerichteten Modul Safety (Legacy) werden
applikationsabhéngige Geréateeigenschaften festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der iParameter ist
eine CRC-Berechnung notwendig, siehe Kap. 7.2.9 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die iParameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0001 an das Mess-System gesendet.

Gefahr von Tod, schwerer Kérperverletzung und/oder Sachschaden durch
V' el=J.\Z [z Fehifunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

ACHTUNG

Byte | Parameter Datentyp Beschreibung Seite

. . . Standardwert: 2
0 Integrationszeit Safety Unsigned16 Wertebereich: 1-10 111

: . . Standardwert: 20
2 Integrationszeit Standard Unsigned16 Wertebereich: 1-100 111

. . Standardwert: 1000
4 Fensterinkremente Unsigned16 Wertebereich: 50-4000 112

Standardwert; 1

6 Stillstandtoleranz Preset Unsigned8 Wertebereich: 1-5 112
. . 0: Ricklauf
7 Drehrichtung Bit 1: Vorlauf 112

5.8.1.2.1 Integrationszeit Safety

Der Parameter dient zur Berechnung der sicheren Geschwindigkeit, welche Uber die zyklischen Daten
des Safety-Moduls ausgegeben wird. Hohe Integrationszeiten ermdglichen hochauflésende Messun-
gen bei geringen Drehzahlen. Niedrige Integrationszeiten zeigen Geschwindigkeitsdnderungen
schneller an und sind gut geeignet fiir hohe Drehzahlen und grof3e Dynamik. Die Zeitbasis ist fest auf
50 ms eingestellt. Uber den Wertebereich von 1...10 kénnen somit 50...500 ms eingestellt werden.
Standardwert = 100 ms.

5.8.1.2.2 Integrationszeit Standard

Der Parameter dient zur Berechnung der nicht sicheren Geschwindigkeit, welche {ber die
Prozessdaten des NON-Safety-Moduls ausgegeben wird. Hohe Integrationszeiten ermdglichen
hochauflésende Messungen bei geringen Drehzahlen. Niedrige Integrationszeiten zeigen
Geschwindigkeitsanderungen schneller an und sind gut geeignet fiir hohe Drehzahlen und grof3e
Dynamik. Die Zeitbasis ist fest auf 5 ms eingestellt. Uber den Wertebereich von 1...100 kénnen somit
5...500 ms eingestellt werden. Standardwert = 100 ms.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

10.07.2023 TR-ECE-BA-D-0139 v15 Seite 111 von 162




Parametrierung und Konfiguration

5.8.1.2.3 Fensterinkremente

Der Parameter definiert die maximal zulassige Positionsabweichung in Inkrementen der im Mess-
System integrierten Master / Slave - Abtastsystemen. Das zuldssige Toleranzfenster ist im
Wesentlichen von der maximalen im System vorkommenden Drehzahl abhangig und muss vom
Anlagenbetreiber erst ermittelt werden. Hohere Drehzahlen erfordern ein grof3eres Toleranzfenster.
Der Wertebereich erstreckt sich von 50...4000 Inkrementen. Standardwert = 1000 Inkremente.

Je groRer die Fensterinkremente, desto gréRer der Winkel, bis ein Fehler erkannt wird.

5.8.1.2.4 Stillstandtoleranz Preset

Der Parameter definiert die maximal zulassige Geschwindigkeit in  Inkrementen pro
Integrationszeit Safety zur Durchfihrung der Preset-Funktion, siehe Seite 116. Die zuléssige
Geschwindigkeit ist vom Bus-Verhalten und der System-Geschwindigkeit abh&ngig und muss vom
Anlagenbetreiber erst ermittelt werden. Der Wertebereich erstreckt sich von 1 Inkrement pro
Integrationszeit Safety bis 5 Inkremente pro Integrationszeit Safety. Dies bedeutet,
dass sich die Mess-System-Welle fast im Stillstand befinden muss, damit die Preset-Funktion
ausgefuhrt werden kann.

Standardwert = 1 Inkrement pro Standardwert Integrationszeit Safety.

5.8.1.2.5 Drehrichtung

Gefahr von Tod, schwerer Kdrperverletzung und/oder Sachschaden durch
einen Sprung des Absolutwertes bei Anderung der Drehrichtung-Funktion!
AWARNUNG > Durch den internen Berechnungs-Algorithmus ergeben sich
unterschiedliche Absolutpositionen fiir die Zahlrichtungseinstellungen
Vorlauf bzw. Riicklauf. Nach einer Anderung der Drehrichtung muss
ACHTUNG die richtige Funktion deshalb erst durch einen abgesicherten Testlauf
sichergestellt werden. Unter Umstdanden muss die ausgegebene
Position tber die Preset-Funktion angepasst werden.

Der Parameter definiert die gegenwartige Zahlrichtung des Positionswertes mit Blick auf die
Anflanschung bei Drehung der Welle im Uhrzeigersinn.

Vorlauf = Zahlrichtung steigend
Rucklauf = Zahlrichtung fallend

Standardwert = Vorlauf.
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5.8.1.3 Konfigurierbare modulbezogene F-Parameter (F_Par)

Mit den F-Parametern des sicherheitsgerichteten Modul sSafety (Legacy) werden die
sicherheitsgerichteten Parameter festgelegt. Zur sicheren Ubertragung der F-Parameter ist eine CRC-
Berechnung notwendig, siehe Kap. 7.2.10 auf Seite 123.

Uber eine Eingabemaske des Projektierungstools kénnen die F-Parameter gemaR nachstehender
Tabelle eingestellt werden und werden von der Steuerung im Hochlauf automatisch tber das Record-
Data-Objekt mit Index 0x0002 an das Mess-System gesendet.

A GEFAHR

ACHTUNG

Gefahr von Tod, schwerer Kdrperverletzung und/oder Sachschaden durch
Fehlfunktion, verursacht durch eine fehlerhafte Parametrierung!

> Der Anlagen-Hersteller muss bei der Inbetriebnahme und nach jeder
Parameteranderung, die richtige Funktion durch einen abgesicherten
Testlauf sicherstellen.

Parameter Beschreibung

F_Check_iPar NoCheck: keine Uberpriifung

F_SIL SIL1, s11.2, SIL3, kein SIL

F _CRC_Length 3-Byte-CRC

F_Block_ID 1: uses F_1iPar CRC:benotigt F_iPar_CRC
F_Par_Version 1: V2-Mode

F_Source_Add

1: Quelladresse = 1
Bereich: 1-65534

1: Zieldresse = 1

F_Dest_Add Bereich: 1-65534
. 125 ms: Watchdog-Zeit = 125
F_WD_Time Bereich: 1010000 ms
12275: CRC der F-Parameter = 12275
F_Par_CRC Bereich: 0-65535
F iPar_CRC 1132081116: CRC iParameter = 1132081116

Bereich: 0-4294967295

Zentralisierte und detaillierte Beschreibung der F-Parameter,
siehe Kapitel 7.2 ab Seite 122.
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5.8.2 Channel 1 (Legacy), nicht sicherheitsgerichtet

5.8.2.1 Aufbau der zyklischen Prozessdaten

Struktur der Eingangsworte 1 bis 4, |0-Device -> Master

EW 1

EW 2 EW 3 EW 4

Nocken

Geschwindigkeit Multi-Turn Single-Turn

5.8.2.1.1 Eingang Nocken

Unsigned16

Bit

Beschreibung

Geschwindigkeitstuberlauf

20 Das Bit wird gesetzt, wenn der Geschwindigkeitswert auf3erhalb des Bereiches von
—32768...+32767 liegt.
2t...2% | reserviert

5.8.2.1.2 Eingang Geschwindigkeit

Integer16

Bit

Beschreibung

20.21

Die Geschwindigkeit wird als vorzeichenbehafteter Zweierkomplement-Wert ausgegeben.

Einstellung der Drehrichtung = Vorlauf
Mit Blick auf die Anflanschung, Drehung der Welle im Uhrzeigersinn:
--> positive Geschwindigkeitsausgabe

Einstellung der Drehrichtung = Rucklauf
Mit Blick auf die Anflanschung, Drehung der Welle im Uhrzeigersinn:
--> negative Geschwindigkeitsausgabe

Uberschreitet die gemessene Geschwindigkeit den Darstellungsbereich von
—32768...+32767, fihrt dies zu einem Uberlauf, welcher im Nockenregister (iber Bit 2°
gemeldet wird. Zum Zeitpunkt des Uberlaufs bleibt die Geschwindigkeit auf dem
jeweiligen +/- Maximalwert stehen, bis sich die Geschwindigkeit wieder im
Darstellungsbereich befindet. In diesem Fall wird auch die Meldung im Nockenregister
geldscht.

Die Geschwindigkeit wird in Inkrementen pro Integrationszeit Standard
angegeben.
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5.8.2.1.3 Eingang Multi-Turn / Single-Turn

Integerl6
Bit Register Beschreibung
20,215 Multi-Turn Anzahl der Umdrehungen, 0...32767 = 15 Bit
Integerl6
Bit Register Beschreibung
20,215 Single-Turn Schritte pro Umdrehung, 8192 = 13 Bit

Im Register Multi-Turn ist die Anzahl der Umdrehungen notiert und im Register Single-Turn die
aktuelle Single-Turn-Position in Schritten. Zusammen mit der Auflosung des Mess-Systems, max.
Anzahl Schritte pro Umdrehung laut Typenschild, lasst sich daraus die Istposition errechnen:

Position in Schritten = (Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen) + Single-Turn-Position

Die ausgegebene Position ist nicht vorzeichenbehaftet.
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5.8.3 Preset-Justage-Funktion

Gefahr von Tod, schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden
durch unkontrolliertes Anlaufen des Antriebssystems, bei Ausfuhrung
der Preset-Justage-Funktion!

» Preset-Funktion nur im Stillstand ausfiihren, siehe Kapitel
»Stillstandtoleranz Preset” auf Seite 112

» Es wird empfohlen, die Preset-Ausldsung Gber den F-Host durch
ACHTUNG weitere SchutzmafRnahmen wie z.B. Schliisselschalter,

» Die zugehdrigen Antriebssysteme sind gegen automatisches Anlaufen
AWARNUNG zu verriegeln

Passwortabfrage etc. zu sichern

» Der unten angegebene Ablauf ist zwingend einzuhalten, insbesondere
sind die Status-Bits durch den F-Host auszuwerten, um die
erfolgreiche bzw. fehlerhafte Ausflihrung zu Gberprifen

» Nach Ausfiihrung der Preset-Funktion ist die neue Position zu
Uberprifen

Die Preset-Justage-Funktion wird verwendet, um den aktuell ausgegebenen Positionswert auf einen
beliebigen Positionswert innerhalb des skalierten Messbereichs zu setzen. Damit kann rein
elektronisch die angezeigte Position auf eine Maschinenreferenz-Position gesetzt werden.

5.8.3.1 Vorgehensweise

>
>

Voraussetzung: Das Mess-System befindet sich im zyklischen Datenaustausch.

Register Preset Multi-Turn und Preset Single-Turn in den Ausgangsdaten des Safety-
Moduls mit dem gewtiinschten Preset-Wert beschreiben.

Der F-Host muss die zum Steuerbit 2° iPar EN zugehdrige Variable auf 1 setzen. Mit der
steigenden Flanke wird das Mess-System daraufhin empfangsbereit geschaltet.

Mit einer steigenden Flanke des Bits 2° Preset Request im Register TR-Controll wird der
Preset-Wert angenommen. Der Empfang des Preset-Wertes wird im Register TR-Status mit
Setzen des Bits 2° Preset Status quittiert.

Nach Empfang des Preset-Wertes Uberprift das Mess-System, ob alle Voraussetzung zur
Ausfiihrung der Preset-Justage-Funktion erfillt sind. Ist dies der Fall, wird der Vorgabewert als
neuer Positionswert geschrieben. Im Fehlerfall wird die Ausfiihrung verweigert und tber das
Register TR-Status mit Setzen des Bits 2'° Error eine Fehlermeldung ausgegeben.

Nach Bearbeitung der Preset-Justage-Funktion setzt das Mess-System die zum Statushbit 2°
iPar OK zugehorige Variable auf 1 und kennzeichnet damit fur den F-Host, dass die Preset-
Ausflhrung abgeschlossen ist.

Der F-Host muss jetzt die zum Steuerbit 2° i Par EN zugehdrige Variable wieder auf 0
zuriicksetzen. Mit der fallenden Flanke werden dadurch auch die zum Statusbit 2° iPar OK
zugehdrige Variable und das Bit 2° Preset Status im Register TR-Status wieder
zuriickgesetzt. Das Bit 2° Preset Request im Register TR-Controll muss manuell wieder
zurlickgesetzt werden.

Zum Schluss muss vom F-Host Uberprift werden, ob die neue Position der neuen Soll-Position
entspricht
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5.8.3.2 Timing Diagramm

blauer Bereich:  Ausgangssignale F-Host -> Mess-System
oranger Bereich: Eingangssignale Mess-System -> F-Host
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Riicksetzen der Gerate-Parameter

6 Riucksetzen der Gerate-Parameter

AWARNUNG Zerstoérung, Beschadigung bzw. Funktionsbeeintrachtigung des Mess-

Systems durch Eindringen von Fremdkdrpern und Feuchtigkeit!

ACHTUNG » Zugang zu den Adress-Schaltern nach den Einstellungsarbeiten mit

der Verschluss-Schraube wieder sicher verschlie3en.

Das Ricksetzen der Gerate-Parameter wird Uber zwei HEX-Drehschalter SW1 und SW2
vorgenommen. Lage und Zuordnung der HEX-Drehschalter sind der beiliegenden Steckerbelegung zu
entnehmen.

Vorgehensweise:

Verschluss-Schraube I6sen

Schalter SW1/SW2 =0

3 s warten

Schalter SW2 = 5/ SW1 = 2, entspricht 0x52 = 'R’ (RESET)
3 s warten, griine NET-Status — LED blinkt mit 2 Hz
Schalter SW1/SW2 =0

N g bk w D

Der Preset, Skalierungsoffset und die Parametrierung werden zuriickgesetzt, der Geratenamen wird
geldéscht (' "), die IP-Adresse und Subnetzmaske werden auf 0.0.0.0 gesetzt

©

Das Mess-System fuhrt einen Neustart durch, um die Einstellungen zu tbernehmen

9. Der Vorgang ist abgeschlossen, die Verschluss-Schraube kann wieder eingedreht werden
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7 F_MessageTrailer/[F-Parameter - informativ

7.1 Safe Status / Safe Control

7.1.1 Safe Status (BP/XP)

Unsigned8
Bit |Funktion BP XP
iPar_OK
0 - X X

Dem F-Device wurden neue iParameter Werte zugeordnet

Device_Fault

X X

Fehler im F-Device bzw. F-Modul

1 |ChF_Ack_Req
F-Device Kanalfehler vorhanden, - X
Quittierung Uber Bit 25 ChF_Ack im Safe Control Byte nétig
CE_CRC

2 ", . — X X
Prifsummenfehler in der Kommunikation
WD _timeout

3 — X X

Watchdog-Timeout in der Kommunikation

FV_activated
Fehlersichere Werte aktiviert

Toggle d

5 a9 - X X
Toggle-Bit
cons nr R

6 _Nr_ X X

Virtuelle fortlaufende Nummer wurde zuriickgesetzt

7 reserviert X X

Eine nahere Beschreibung der Zustandsbits kann dem PNO Dokument ,PROFIsafe —
Profile for Safety Technology on PROFIBUS DP and PROFINET 10“, Bestell-Nr.: 3.192b
entnommen werden.
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7.1.2 Safe Control (BP/XP)

Unsigned8
Bit | Funktion BP | XP
iPar_EN
0 o . X X
iParameter Zuordnung entriegelt
OA_Req
1 . " , X X
Bediener-Bestéatigungsanfrage gefordert (Re-Integration)
R_cons_nr
2 L . L X X
Zurucksetzung des Zahlers fur die virtuelle fortlaufende Nr.
reserviert X -
3 Use TO2 X
Es wird der zweite Watchdog F_WD_Time_2 benutzt
activate_FV
4 L . X X
Aktiviere fehlersichere Werte
Toggle_h
5 99 . X X
Toggle-Bit
reserviert X -
6 ChF_Ack X
Bediener-Bestatigungsanfrage nach beseitigtem Kanalfehler gefordert
reserviert X -
7 Loopcheck
P - X

Reserviert fiir Loop-Back Uberprifung (,1)

Eine nahere Beschreibung der Steuerbits kann dem PNO Dokument
-PROFlsafe — Profile for Safety Technology on PROFIBUS DP and PROFINET |O¢,
Bestell-Nr.: 3.192b enthommen werden.
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7.1.3 Zugriffs - Mechanismus

Auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal (F_MessageTrailer) darf nur aus dem Sicherheitspro-
gramm heraus zugegriffen werden, ein direkter Zugriff ist nicht zul&ssig.

Aus diesem Grund kann auf die Register Safe Control und Safe Status nur indirekt tUber
Variablen zugegriffen werden. Der Umfang der Variablen und die Art und Weise wie die Variablen
angesprochen werden, ist steuerungsabhangig und muss der mitgelieferten Systemdokumentation
des Steuerungs-Herstellers entnommen werden.

In folgenden Féllen muss auf diese Variablen zugegriffen werden:

e bei Re-Integration des Mess-Systems nach Kommunikationsfehlern oder nach der
Anlaufphase, wird Uber die Status-LED angezeigt, siehe beiliegende Steckerbelegung

e bei Ausfuhrung der Preset-Justage-Funktion (Legacy-Betrieb)
e bei der Auswertung, ob passivierte oder zyklische Daten ausgegeben werden

¢ wenn die zyklischen Daten des sicherheitsgerichteten (Sub-)Moduls abh&ngig von
bestimmten Zustanden des Sicherheitsprogramms passiviert werden sollen

7.1.4 Ausgabe von passivierten Daten (Ersatzwerte) im Fehlerfall

Die Sicherheitsfunktion fordert, dass bei Passivierung im sicherheitsgerichteten Kanal in folgenden
Fallen statt der zyklisch ausgegebenen Werte die Ersatzwerte (0) verwendet werden. Dieser Zustand
wird steuerungsabhéangig Gber eine entsprechende Variable gemeldet:

¢ beim Anlauf des sicherheitsgerichteten Systems

e Dbei Fehlern in der sicherheitsgerichteten Kommunikation zwischen Steuerung und Mess-
System Uber das PROFIsafe-Protokoll

e wenn der unter den iParametern eingestellte Wert fir die Fensterinkremente
Uberschritten wurde und/oder das intern errechnete PROFIsafe-Telegramm fehlerhaft ist

e wenn der, unter der entsprechenden Artikelnummer angegebene, zulassige
Umgebungstemperaturbereich weit unterschritten bzw. berschritten wird

e Hardwaretechnische Fehler im Mess-System
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F_MessageTrailer/F-Parameter - informativ

7.2 F-Parameter (F_Par) - Beschreibung

7.2.1 F_Check_iPar

Der Parameter ist unveranderbar auf NoCheck eingestellt. Dies bedeutet, der Prifsummenwert aus
den iParametern wird nicht ausgewertet.

7.2.2F_SIL

F_SIL gibt den SIL an, den der Anwender vom jeweiligen F-Device erwartet. Er wird mit der lokal
gespeicherten Angabe des Herstellers verglichen. Das Mess-System unterstitzt die
Sicherheitsklassen kein SIL und SIL1 bis SIL3.

7.2.3 F_CRC_Length

Das Mess-System unterstitzt die CRC-Lange von 3 Bytes (PROFlsafe V2.4) bzw. 4 Bytes
(PROFIsafe V2.6.1). Dieser Wert ist voreingestellt und nicht veranderbar.

7.2.4 F_CRC_Seed/F_Passivation

Die F-Parameter F CRC Seed und F Passivation erlauben die Konfiguration gemafd der
PROFIsafe-Version V2.4 bzw. V2.6.1. Die Kombination der F-Parameter ist nicht einstellbar, sondern
wird durch Auswahl eines entsprechenden sicherheitsgerichteten (Sub-)Moduls festgelegt. Wenn
diese beiden Parameter nicht vorhanden sind, dann werden die sicherheitsgerichteten Daten mit dem
PROFIsafe Basic-Protocol (BP) V2.4 Ubertragen, ansonsten mit dem PROFIsafe Expanded
Protocol (XP) V2.6.1. Die Voreinstellung fur den Parameter F CRC_Seed = CRC-Seed32 und
fir den Parameter F_Passivation = Device/Module.

7.2.5 F Block_ID

Da das Mess-System geratespezifische Sicherheitsparameter wie z.B. ,Integrationszeit Safe”
unterstutzt, ist dieser Parameter mit dem Wert ,1 = F_iPar_CRC bilden* voreingestellt und nicht
verénderbar.

7.2.6 F_Par_Version

Der Parameter identifiziert die im Mess-System implementierte PROFIsafe-Version ,V2-Mode“. Dieser
Wert ist voreingestellt und nicht veranderbar.

7.2.7 F_Source_Add/F_Dest_Add

Der Parameter F Source Add definiert die PROFIsafe-Quelladresse und der Parameter
F _Dest Add die PROFIsafe-Zieladresse.

Die PROFIsafe-Zieladresse muss der im Mess-System hinterlegten Adresse entsprechen,
siehe auch Seite 21.

Standardwert F_Source Add=1

Standardwert F Dest Add=1
F Source Add#F Dest Add.
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Es wird der PROFIsafe-Adresstyp 1 verwendet, d.h. die Eindeutigkeit der PROFIsafe-Adresse wird
nur durch die PROFIsafe-Zieladresse sichergestellt. Die PROFIsafe-Quelladresse hat keinen Einfluss
auf die Eindeutigkeit der PROFIsafe-Adresse. Die PROFIsafe-Zieladresse muss daher CPU-weit
(beinhaltet alle einer F-CPU zugeordnete F-Peripherien) und netzweit (Uber Subnetz-Grenzen
hinweg) eindeutig sein.

7.2.8 F_WD_Time

Der Parameter bestimmt die Uberwachungszeit [ms] im Mess-System. Innerhalb dieser Zeit muss ein
gultiges aktuelles Sicherheitstelegramm vom F-Host ankommen, andernfalls wird das Mess-System in
den sicheren Zustand versetzt.

Der voreingestellte Wert betragt 125 ms.

Die Watchdog-Zeit ist generell so hoch zu wéahlen, dass Telegrammlaufzeiten durch die
Kommunikation toleriert werden, aber im Fehlerfall die Fehlerreaktionsfunktion schnell genug
ausgefuhrt werden kann.

7.2.9F_iPar_CRC

Der Parameter reprasentiert den Priufsummenwert (CRC3), welcher aus allen iParametern des
geratespezifischen Teils des Mess-Systems berechnet wird und stellt die sichere Ubertragung der
iParameter sicher. Die Berechnung erfolgt in einem von TR-Electronic zur Verfigung gestellten
Programm TR iParameter, siehe nachfolgend. Der dort ermittelte Prifsummenwert muss dann
manuell in das Engineering Tool des F-Hosts eingetragen werden.

7.2.10 F_Par_CRC

Der Parameter repréasentiert den Prufsummenwert (CRC1), welcher aus allen F-Parametern des
Mess-Systems berechnet wird und stellt die sichere Ubertragung der F-Parameter sicher. Die
Berechnung erfolgt extern im Engineering Tool des F-Hosts und muss dann unter diesem Parameter
eingetragen werden, bzw. wird automatisch generiert.

7.2.11 iPar_CRC-Prufsummen - Berechnung

Fir die Prufsummenberechnung der iParameter (F_iPar CRC) wird das CRC-
Berechnungsprogramm TR iParameter bendtigt:

- Programm-Download: www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0008
- Manual-Download: www.tr-electronic.de/f/TR-ECE-TI-DGB-0327

Bei diesem Programm handelt es sich um ein Device Tool mit TCI-Schnittstelle (Tool Calling
Interface), welches direkt vom Engineering Tool aus gestartet werden kann. Dabei wird u.a. die
Netzadresse des zu konfigurierenden Mess-Systems mitgegeben. Das Device Tool ermdglicht u.a.
dann die Parametrierung und berechnet die iPar_ CRC-Prifsumme. Diese kann entweder in
hexadezimaler bzw. dezimaler Form angezeigt werden und kann Uber Kopieren/Einfligen in das
Eingabefeld F_iPar CRC im Konfigurationsteil des Engineering Tools eingetragen werden.
Unterstitzt das Engineering Tool keine TCI-Schnittstelle, kann das Programm auch im Standalone-
Betrieb betrieben werden. Hierzu wird das Programm einfach unter einem WINDOWS-Betriebssystem
installiert, die passende GSDML-Geratebeschreibungsdatei geladen, die iParameter entsprechend
eingestellt und daraus die iPar_ CRC-Prifsumme berechnet.

Die F_Par_CRC-Prufsummen-Berechnung geschieht in der Regel im Engineering Tool selbst und
bedarf keiner zusatzlichen Software.
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Medienredundanz (MRP) / Fast Start-Up (FSU)

8 Medienredundanz (MRP) / Fast Start-Up (FSU)

Das Mess-System unterstiitzt zum einen das Media Redundancy Protocol (MRP) gemaf
IEC 62439 und zum anderen die Funktion Fast Start-Up (FSU) fir einen optimierten
Systemhochlauf.

Jedoch kann zur selben Zeit immer nur eine der beiden Funktionen genutzt werden. Bei der
Projektierung muss deshalb entschieden werden, welche der beiden Funktionen genutzt werden soll.

8.1 MRP

Zur Erhéhung der Verfugbarkeit werden industrielle Kommunikationsnetze mit redundanten
physischen Verbindungspfaden zwischen den Netzknoten ausgelegt.

Das Medienredundanz-Protokoll sorgt dabei flr eine schleifenfreie Netztopologie und Detektion von
Kommunikationsunterbrechungen.

Durch die redundante Netzwerkstruktur wird die Anlagen- und Maschinenverfligbarkeit deutlich
erhoht, da der Ausfall einzelner Gerate keinen Einfluss auf die Kommunikation hat.

Wartungs- bzw. Reparaturarbeiten benétigen keinen Anlagenstillstand mehr und kénnen im laufenden
Betrieb vorgenommen werden.

Das Mess-System wird dabei als MRP-Client in die Ringtopologie eingebunden und wird vom MRP-
Manager Uberwacht.

Aufbaurichtlinien
e Alle Ringteilnehmer missen MRP unterstitzen und das MRP-Protokoll aktiviert haben.

e Verbindungen im Ring missen uber die konfigurierten Ring-Ports gesteckt werden.

e Die maximale Anzahl der Ringteilnehmer betrdgt 50. Andernfalls kann es zu
Rekonfigurationszeiten > 200 ms kommen.

e Alle innerhalb der Ringtopologie verbundenen Gerate muissen Mitglieder der gleichen
Redundanz-Doméne sein. Ein Gerat kann nicht mehreren Redundanz-Doméanen angehdren.

e Alle Gerate im Ring missen auf ,MRP Client’, ,MRP Manager (Auto)/Client* oder ,Automatic
Redundancy Detection® eingestellt werden. Dabei muss mindestens ein Gerat im Ring die
Einstellung ,MRP Manager (Auto)/Client“ oder ,Automatic Redundancy Detection“ haben.

e Alle Partnerports innerhalb des Rings mussen die gleichen Einstellungen haben.
Siehe hierzu auch SIEMENS Beitrags-I1D: 109739614.

8.2 FSU

Der Fast Start-Up (FSU) ist ein optimierter Systemhochlauf, um ab dem zweiten Hochlauf wesentlich
schneller in den Datenaustausch zu gelangen. Dies geschieht u.a. dadurch, dass viele Parameter
permanent gespeichert werden und beim Hochlauf nicht neu Ubertragen werden mussen.

Um optimierte Hochlaufzeiten realisieren zu konnen, muss an dem betreffenden Switch des
Netzwerkteilnehmers die Funktion Auto-Negotiation und Auto-Cross-Over deaktivierbar sein. Um
dennoch eine Verbindung zu ermdglichen, wird ein Crossover-Kabel oder ein Switch mit
Portbeschaltung zum Kreuzen der Anschliisse benétigt.

Siehe hierzu auch PROFINET Planungsrichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.061.
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9 Shared-Device Anwendungen

In groReren oder weit verteilten Anlagen werden haufig mehrere 10-Controller eingesetzt. Ohne die
»Shared-Device — Funktion* wére jedes Peripheriemodul eines |0-Devices (Mess-System) demselben
I0-Controller zugeordnet. Die Prozessdaten des Mess-Systems kdnnen auf diese Weise auf mehrere
IO-Controller direkt verteilt werden, ohne dass eine zeitaufwendige Controller-2-Controller-
Kommunikation etabliert werden muss.

Uber die im Mess-System integrierte Shared-Device — Funktion ist es auf diese Weise mdglich,
maximal vier sicherheitsgerichtete Module mit gleicher Module Ident Number zu
konfigurieren und diese auf vier verschiedene |O-Controllern (F-Hosts) aufzuteilen. Jedes Modul ist
dabei einem eigenen Slot zugeordnet. Hierbei sind die Adresszuordnungen der Slots zu
bertcksichtigen, siehe Kapitel , PROFIsafe-Zieladresse ,F_Dest Add“ “ auf Seite 21.

Fir Shared-Device Anwendungen sind die Slots 1/4/5/6 vorgesehen.

Hierbei muss darauf geachtet werden, dass jeweils nur gleiche Modultypen,
entweder TR-bezogene oder PNO-bezogene Module, mit gleich eingestellten
iParametern konfiguriert werden.

Wurde die optionale Zweitschnittstelle bereits auf Slot 5 konfiguriert, stehen fur
Shared-Device Anwendungen nur noch die Slots 1 und 4 zur Verfigung.

Entscheidend fur die Berechnung der F_iPar CRC sind die iParameter des zuerst anlaufenden
Controllers. Fur diesen Controller wird dann die F iPar CRC berechnet und wird dann fir alle
anderen konfigurierten Module im Hochlauf erwartet. Ist diese gleich, lauft das Mess-System an,
ansonsten wird ein Diagnose-Alarm mit Fehlertyp 00724 ausgegeben, siehe Kapitel ,PROFINET
Diagnose-Alarm® auf Seite 151.

Da bei TR-Channel — wie auch bei PNO-Channel — Module die Kanéle 1 und 2 auf unterschiedlichen
Slots unterstltzt werden, kdnnen auch diese unterschiedlichen Controllern zugewiesen werden.

Innerhalb einer Applikationsbeziehung (aR) kdnnen ein oder mehrere Kommunikationsbeziehungen
(Cr) definiert werden. Jede Kommunikationsbeziehung kann wiederum aus mehreren Slots bzw.
Subslots bestehen, siehe nachfolgendes Konfigurationsbeispiel:

1 2 3 IA
r r r r [0-Controller

TAR1 \AR& AR3 ARL
CR1| CR2 CR1 CR2 CR1 CR1
B e e TN
\

\
|
|

Ve
/
| 1
|
: Safety | Channel1|Channel2| Safety | Safety | Safety |
I C (TR) (TR) (TR) (TR) (TR) (TR) |
| |
I ; ; ; ; I Mess-System
| DAP 10-Modul 10-Modul 10-Modul 10-Modul [0-Modul 10-Modul I
[ Slort  Slof2  Slof3  Slett  Slefs  Slots :
|
| |
\ gleiche iParameter (F_iPar_CRC) |
\ /
N e e e e e e e e e e e e e e e e e = 7

Abbildung 13: Shared-Device, Konfigurationsbeispiel
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Shared-Device Anwendungen

Fiar Shared Device Anwendungen zur Verfigung stehende Module:

Sicherheitsgerichtet

Modul-Name Erlaubte Slots Max. Anzahl Konfigurationen
Safety (TR) 1,4,5,6 4, 1 pro Slot

Safety (PNO) 1,4,5,6 4, 1 pro Slot

Nicht sicherheitsgerichtet

Modul-Name Erlaubte Slots Max. Anzahl Konfigurationen
Channel 1 (TR) 2 1, 1 pro Slot
Channel 2 (TR) 3 1, 1 pro Slot
Channel 1 (PNO) 2 1, 1 pro Slot
Channel 2 (PNO) 3 1, 1 pro Slot

Moégliche Modul-Gruppierungen — Beispiele:

TR-Safety; Channel 1/2 sind nicht zwingend erforderlich

Modul-Name Erlaubte Slots Max. Anzahl Konfigurationen
Safety (TR) 1,4,5,6 4, 1 pro Slot
Channel 1 (TR oder PNO) 2 1, 1 pro Slot
Channel 2 (TR oder PNO) 3 1, 1 pro Slot

PNO-Safety; Channel 1/2 sind nicht zwingend erforderlich

Modul-Name Erlaubte Slots Max. Anzahl Konfigurationen
Safety (PNO) 1,4,5,6 4,1 pro Slot
Channel 1 (TR oder PNO) 2 1, 1 pro Slot
Channel 2 (TR oder PNO) 3 1, 1 pro Slot

TR/PNO-Channel; auch einkanalig mdglich

Modul-Name

Erlaubte Slots

Max. Anzahl Konfigurationen

Channel 1 (TR oder PNO)

2

1, 1 pro Slot

Channel 2 (TR oder PNO)

3

1, 1 pro Slot

I : OPTION
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10 Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)

Der azyklische Parameterzugriff ist fir die Inbetriebnahme nicht erforderlich und ist
eine Standard-Implementierung des PROFIdrive-Antriebsprofils. Die Benutzung ist
nur dann erforderlich, wenn wahrend des Betriebs Parameter geschrieben bzw.
gelesen werden mussen. Da der Ablauf relativ kompliziert ist, wird die Benutzung in
der Regel von so genannten Technologieobjekten gemanagt. Nachfolgende
Informationen sind deshalb eher fir das Programmierpersonal gedacht.

10.1 Nicht sicherheitsgerichtet (Channel 1/2 (PNO))

Die Mess-System-Parameter im Parameternummernbereich 9xx, 600xx (PROFIdrive spezifische
Parameter) und 650xx (Encoder-Profil spezifische Parameter) werden Uber den azyklischen Data-
Exchange-Service mit Hilfe des standardisierten Datenaustauschformats ,Base-Mode-Parameter-
Access - Local“ geschrieben bzw. gelesen. Die Implementierung wurde gemal dem PROFIdrive-
Antriebsprofil vorgenommen.

Der Parameter-Zugriff erfolgt dabei nach dem Client-Server-Prinzip Gber das Record-Data-Objekt mit
Index OXBO2E.

In der Record-Data-Request spezifiziert der |O-Controller, welcher Parameter gelesen bzw.
geschrieben werden soll und in der Record-Data-Response tbermittelt das 10-Device die gelesenen
Daten, bzw. bestatigt den Schreibauftrag.

Die Record-Data-Request wird Uber einen Schreibauftrag mit Hilfe des von SIEMENS zur Verfligung
gestellten Systemfunktionsbausteins SFB 53 ,WRREC* (write record) ausgel6st. Die Record-Data-
Response muss separat Uber einen Leseauftrag mit Hilfe des Systemfunktionsbausteins SFB 52
»,RDREC* (read record) angefordert werden.

Die genaue Funktionsweise der Systemfunktionsbausteine kann z.B. der SIEMENS-Beschreibung
,6ES7810-4CA08-8AW1, System- und Standardfunktionen fur S7-300/400 Band 1/2 enthommen
werden.

Deklaration der Eingangsparameter SFB52 / SFB53:

IN-Parameter Typ Beschreibung
REQ BOOL REQ = 1: Datensatzibertragung durchfiihren
logische Adresse der DP-Slave/PROFINET 10-Komponente
ID DWORD | (Baugruppen- bzw. Modul-Diagnoseadresse gemali
Projektierung)
INDEX INT 0xBO2E, gultig fur alle 9xx und 6xxxx Parameter
maximale Lange der zu lesenden Datensatzinformation in Bytes
MLEN INT bzw. maximale Lange des zu Ubertragenden Datensatzes in
Bytes bei einem Schreibauftrag.
Hier muss die eigentliche Record-Data-Request bzw. Record-
Data-Response angegeben werden, siehe nachfolgende
RECORD (IN/OUT) ANY Tabellen Tabelle 2: Record Data Request und Tabelle 3: Record
Data Response

- Es kann immer nur ein Auftrag bearbeitet werden
- Die Initiative geht immer vom 10-Controller aus
- In einem Auftrag kann nur ein Parameter bearbeitet werden
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Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)

Datenformat der Record-Data-Request:

Byte | Name Bedeutung
0 Request-Referenz (E;iglctiizzti\?vee ::jee:n(JtZigile:LL;Sn% :{i;erede Request- bzw. Response-Anfrage.
1 Request ID 0x01 Parameter lesen / 0x02 Parameter schreiben
2 Axis immer 0x00
3 Anzahl Parameter immer 0x01
4 Attribut immer 0x10
5 Anzahl Elemente immer 0x00
6 Parameternummer | High Byte
7 Parameternummer | Low Byte
8 Subindex High Byte
9 Subindex Low Byte
Datentyp:
1o | Foma e
0x43 Double Word nur bei Schreibzugriff
11 | Anzahl Werte Anzahl der folgenden Werte
12-... | Werte

Tabelle 2: Record Data Request

Datenformat der Record-Data-Response:

Byte Name

Bedeutung

5 Anzahl Werte

Anzahl der folgenden Werte

6-... Werte / Fehlerinformation

Parameterwert, Fehlernummer

0 Request-Referenz Gespiegelte Identifizierung aus Request
0x01 Parameter lesen erfolgreich
1 Response 1D 0x81 Parameter lesen nicht erfolgreich
P 0x02 Parameter schreiben erfolgreich
0x82 Parameter schreiben nicht erfolgreich
2 Axis immer 0x00
3 Anzahl Parameter immer 0x01
0x41 Byte Bei erfolgreichem Schreib-
0x42 Word zugriff nicht vorhanden:
4 | Format 0x43 Double Word
x ouble Wor Im Fehlerfall ist
0x44 Fehler

Format = 0x44
Anzahl Werte = 1
Wert = Fehlernummer
gemaf PROFIdrive-
Antriebsprofil

Tabelle 3: Record Data Response
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Beispiel: Presetwert 1000 dezimal schreiben tiber PNU 65000

Byte Wert Bedeutung
0 0x01 Request Referenz
1 0x02 Request ID (Parameter schreiben)
2 0x00 Axis
3 0x01 Anzahl Parameter
4 0x10 Attribut
5 0x00 Anzahl Elemente
6 0xFD PNU (High Byte)
7 0xE8 PNU (Low Byte)
8 0x00 Subindex (High Byte)
9 0x00 Subindex (Low Byte)
10 0x43 Format (Double Word)
11 0x01 Anzahl Werte
12 0x00 Wert (MSB)
13 0x00 Wert
14 0x03 Wert
15 0xE8 Wert (LSB)

Tabelle 4: Record Data Request, Presetwert 1000 schreiben

Byte Wert Bedeutung
0 0x01 Request Referenz, gespiegelt
1 0x02 Response ID (Parameter schreiben erfolgreich)
2 0x00 Axis, gespiegelt
3 0x01 Anzahl Parameter, gespiegelt

Tabelle 5: Record Data Response auf Presetwert 1000 schreiben
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Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)

Beispiel: geschriebenen Presetwert 1000 dezimal zuriicklesen tiber PNU 65000

Byte Wert Bedeutung
0 0x02 Request Referenz
1 0x01 Request ID (Parameter lesen)
2 0x00 Axis
3 0x01 Anzahl Parameter
4 0x10 Attribut
5 0x00 Anzahl Elemente
6 0xFD PNU (High Byte)
7 0xE8 PNU (Low Byte)
8 0x00 Subindex (High Byte)
9 0x00 Subindex (Low Byte)

Tabelle 6: Record Data Request, Presetwert zuriicklesen

Byte Wert Bedeutung
0 0x02 Request Referenz, gespiegelt
1 0x01 Response ID (Parameter lesen erfolgreich)
2 0x00 Axis, gespiegelt
3 0x01 Anzahl Parameter, gespiegelt
4 0x04 Format (Integer32)
5 0x01 Anzahl Werte
6 0x00 Wert (MSB)
7 0x00 Wert
8 0x03 Wert
9 OxES8 Wert (LSB)

Tabelle 7: Record Data Response auf Presetwert zuriicklesen
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10.1.1 Presetwert 32-Bit (PNU 65000)

Uber diesen Parameter kann der Nullpunkt des Mess-Systems auf den mechanischen Nullpunkt
angeglichen werden und wird bei Ausfiihrung der Preset-Funktion, bezogen auf die Positionsausgabe,
entweder als Absolutwert oder als relativer Wert gesetzt, siehe Kapitel ,Preset-Funktion® auf
Seite 101. Ein Ablauf-Beispiel zur Anpassung des Wertes wird unter Kapitel 10 ab Seite 127
aufgezeigt.

Abhéngig vom eingestellten Preset-Modus, wird der tGibergebene Wert unterschiedlich interpretiert:

Preset-Modus = absolut
e Ubergabewert wird als vorzeichenloser Unsigned32-Typ interpretiert

Preset-Modus = relativ
e Ubergabewert wird als Integer32-Typ im 2er-Komplement interpretiert

PNU 65000
Bedeutung Preset value
Datentyp Integer32
Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung mit Schreibzugriff
Speicherung PNU 971
Standardwert 0
Integer32
Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

10.1.2 Betriebsstatus (PNU 65001)

Die Parameterstruktur kann nur gelesen werden und enthélt alle Zustandsinformationen des Mess-
Systems.

PNU 65001

Bedeutung Encoder Operating Status

Datentyp Array[n] Unsigned32

Zugriff lesen

Subindex Bedeutung Seite

0 Block Header 132
1 Betriebsstatus 132
2 Fehler 133
3 Unterstitzte Fehler 133

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)

Fortsetzung
Subindex Bedeutung Seite
4 Warnungen 133
5 Unterstitzte Warnungen 134
6 Encoder Profil Version 134
7 Betriebszeit (wird nicht unterstitzt) -
8 Offsetwert 134
9 Skalierung: Auflésung pro Umdrehung 134
10 Skalierung: Gesamtauflésung 135
11 Drehzahlnormierung 135
12 Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4 135
13-18 64-Bit Parameter (werden nicht unterstitzt) -

10.1.2.1 Block Header (PNU 65001.00)

Der Block Header in Subindex 0 enthéalt die Version der Parameterstruktur.

Bits Bedeutung
0-7 0x02 (LSB) .
Versions-Nr. 0x0102
8 -15 0x01 (MSB)
16 - 23 0x12 Anzahl der Indizes = 18
24 -31 0x00, reserviert

10.1.2.2 Betriebsstatus (PNU 65001.01)

Der Betriebsstatus in Subindex 1 enthalt die unter Kapitel ,Konfigurierbare modulbezogene
Parameter” vorgenommenen Parametereinstellungen fir die Bit-kodierten Parameter, siehe ab
Seite 91.

Bits Bedeutung
0 Drehrichtung
1 Encoder Class 4 Funktionalitat
2 Preset beeinflusst XIST1
3 Skalierungsfunktion
4 Diagnose uber Alarmkanal
5 Kompatibilitatsmodus V3.1
Encodertyp, siehe auch Kapitel 10.1.3 auf Seite 135
6 0: Drehgeber, Auflésung in Schritte pro Umdrehung
1: Lineargeber, Auflésung in nm pro Schritt
7-31 reserviert
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10.1.2.3 Fehler (PNU 65001.02)

Der Parameter in Subindex 2 zeigt die aktuellen Mess-System-Fehler an. Bei Fehlerauftreten wird das
entsprechende Bit gesetzt. Das Mess-System verbleibt im Fehlerzustand, bis die Fehlerursache
behoben und der Fehlerzustand mit dem Steuerwort G1_STW Bit 15 = 0->1 Flanke quittiert wurde.

Bei einem Skalierungsfehler tberprifen, ob der Parameter Gesamtaufldsung ein ganzzahliges
Vielfaches von Parameter Auflésung pro Umdrehung ist, siehe auch Kapitel 5.6.3.11 ab
Seite 96.

Lasst sich der Fehler nicht quittieren, kann versucht werden einen Geréte-RESET Uber PNU 972
auszufiihren. Lasst sich auch nach dieser Malinahme der Fehler nicht l6schen, muss das Mess-
System ausgetauscht werden.

Bits Definition =0 =1
0 Positionsfehler nein ja
1-5 nicht unterstitzt immer 0 -
6 Skalierungsfehler nein ja
7-10 nicht unterstitzt immer 0 -
11 Lebenszeichenfehler nein ja
12-24 nicht unterstitzt immer 0 -
25-31 reserviert

10.1.2.4 Unterstutzte Fehler (PNU 65001.03)

Der Parameter in Subindex 3 zeigt die vom Mess-System unterstiitzen Fehler an.

Bits Definition =0 =il
0 Positionsfehler - unterstitzt
1-5 - nicht unterstitzt -
6 Skalierungsfehler - unterstitzt
7-10 - nicht unterstitzt -
11 Lebenszeichenfehler - unterstitzt
12-24 - nicht unterstitzt -
25-31 reserviert
10.1.2.5 Warnungen (PNU 65001.04)
Der Parameter in Subindex 4 zeigt die aktuellen Mess-System-Warnungen an.
Bits Definition =0 =1
0-13 - immer 0 -
Presetwert auf3erhalb Bereich
14 Der Upgrtragene Presetwert wird r_1icht nein ja
ausgefthrt und muss durch einen
gultigen Wert Gberschrieben werden.
15 Kommando wird nicht unterstitzt nein ja
16-24 - immer 0 -
25-31 reserviert
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10.1.2.6 Unterstiutzte Warnungen (PNU 65001.05)

Der Parameter in Subindex 5 zeigt die vom Mess-System unterstiitzen Warnungen an.

Bits Definition =0 =il
0-13 - nicht unterstitzt -
14 Presetwert aul3erhalb Bereich - unterstuitzt
15 Kommando wird nicht unterstiitzt - unterstitzt
16 -24 - nicht unterstitzt -
25-31 reserviert

10.1.2.7 Encoder Profil Version (PNU 65001.06)

Der Parameter in Subindex 6 enthalt die im Mess-System implementierte Profil Version.

Bits Definition
0-7 0x02 (LSB) .
Versions-Nr. 0x0402
8-15 0x04 (MSB)
16 - 31 0x0000, reserviert

10.1.2.8 Offsetwert 32-Bit (PNU 65001.08)

Der Offsetwert in Subindex 8 wird intern bei der Ausfiihrung der Preset-Funktion berechnet und
verschiebt den Positionswert um den berechneten Wert. Bei jeder Ausfihrung der Preset-Funktion
wird der neu berechnete Wert als skalierter Wert entsprechend der eingestellten Auflésung
angegeben.

Integer32, Zweierkomplement

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

10.1.2.9 Auflésung pro Umdrehung (PNU 65001.09)

Der Parameter in Subindex 9 enthdlt die eingestellte Schrittzahl/Umdrehung, siehe Kapitel
~Skalierungsparameter” auf Seite 96.

Unsigned32
Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
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10.1.2.10 Gesamtauflésung (PNU 65001.10)

Der Parameter in Subindex 10 enthdalt die eingestellte Messlange in Schritten, siehe Kapitel
~Skalierungsparameter” auf Seite 96.

Unsigned32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

10.1.2.11 Drehzahlnormierung (PNU 65001.11)

Der Parameter in Subindex 11 enthalt die eingestellte Einheit fir die ausgegebene
Geschwindigkeit, siehe Kapitel ,Drehzahlnormierung® auf Seite 98.

Einheit Wert
Schritte/s 0
Schritte/100 ms
Schritte/10 ms
Umdrehungen pro Minute

ArIW[|IN|F

N2/N4 normalisiert

10.1.2.12 Geschwindigkeit Ref-Wert N2/N4 (PNU 65001.12)

Der Parameter in Subindex 12 enthélt den eingestellten normierten Referenzwert fiir die ausgegebene
Geschwindigkeit, siehe Kapitel ,Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4“ auf Seite 99.

Float32

Byte X+0 X+1 X+2 X+3
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20

10.1.3 Funktionssteuerung (PNU 65004)

Uber die Funktionssteuerung kénnen Mess-System — bezogene Funktionen unabhéngig voneinander
freigegeben bzw. gesperrt werden, die Drehrichtung kann gesetzt werden und der Encodertyp
ausgelesen werden.

PNU 65004
Bedeutung Function control
Datentyp Unsigned32
Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung PNU 972
Speicherung PNU 971
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Bits Definition
Drehrichtung, siehe Kap. 5.6.3.5 auf Seite 94
0 0: steigend im Uhrzeigersinn
1: fallend im Uhrzeigersinn
Encoder Class 4 Funktionalité&t, siehe Kap. 5.6.3.6 auf Seite 94
1 0: gespertrt
1: freigegeben
Preset beeinflusst XIST1, siehe Kap. 5.6.3.7 auf Seite 95
2 0: freigegeben
1: gesperrt
Skalierungsfunktion, sieche Kap. 5.6.3.8 auf Seite 95
3 0: gesperrt
1: freigegeben
Diagnose tber Alarmkanal, siehe Kap. 5.6.3.9 auf Seite 95
4 0: gesperrt
1: freigegeben
Kompatibilitdtsmodus V3.1, siehe Kap. 5.6.3.10 auf Seite 96
5 0: freigegeben
1: gesperrt
Encodertyp, siehe auch Kap. 10.1.2.2 auf Seite 132
6 0: Drehgeber, Auflésung in Schritte pro Umdrehung
1: Lineargeber, Auflésung in nm pro Schritt
7-31 reserviert

10.1.4 Parametersteuerung (PNU 65005)

Uber die Parametersteuerung kann die Initialisierung der Parameter in der Hochlaufphase festgelegt
werden und Schreibschutzeinstellungen fiir die Parameter

e PNU 6xxxx und PNU 9xx (Encoder-spezifische und PROFIdrive-spezifische)

e PNU 65005 (Parametersteuerung) und PNU 971 (Speicherung)

e PNU 972 (RESET, Aktivierung)
vorgenommen werden, siehe auch Kapitel 5.6.2 auf Seite 90.

PNU 65005

Bedeutung Parameter control
Datentyp Unsigned16
Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung PNU 972
Speicherung PNU 971
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Bits

Definition

Parameter Initialisierung, siehe Kap.5.6.3.1 auf Seite 93
0: PRM Data Block
1: RAM Data

2-4

Parameter Schreibschutz, siehe Kap. 5.6.3.2 auf Seite 93
0: schreibbar
1: schreibgeschiitzt

Schreibschutz auf PNU 65005 und PNU 971, siehe Kap. 5.6.3.3 auf Seite 93
0: schreibbar
1: schreibgeschutzt

Schreibschutz auf PNU 972, siehe Kap. 5.6.3.4 auf Seite 93
0: schreibbar
1: schreibgeschutzt

reserviert

10.1.5 Skalierung: Auflésung pro Umdrehung (PNU 65006)

Uber diesen Parameter wird die Aufldsung des Mess-Systems in [Schritte pro Umdrehung] eingestellt,
siehe auch Kapitel 5.6.3.11 auf Seite 96.

PNU 65006

Bedeutung Auflésung in Schritte pro Umdrehung
Datentyp Unsigned32

Zugriff lesen / schreiben

Aktivierung PNU 972

Speicherung PNU 971

10.1.6 Skalierung: Gesamtauflosung (PNU 65007)

Uber diesen Parameter wird die Gesamtschrittzahl Uber den gesamten Messbereich des Mess-
Systems festgelegt, siehe auch Kapitel 5.6.3.11 auf Seite 96.

PNU 65007

Bedeutung Gesamtauflésung in Schritte
Datentyp Unsigned32

Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung PNU 972

Speicherung PNU 971
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10.1.7 PROFIdrive bezogene Parameter (PNU 600xx, 9xXx)

10.1.7.1 Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4 (PNU 60000)

Der ausgegebene Geschwindigkeitsistwert in den Signalen NIST A und NIST B ist ein Prozentsatz
des hier angegebenen Geschwindigkeitsreferenzwertes, siehe auch Kapitel 5.6.3.13 und 5.6.3.16 auf

Seite 99.
PNU 60000
Bedeutung Geschwindigkeitsreferenzwert gemar N2/N4 Normierung
Datentyp Float32
Einheit Umdr./min
Standardwert 3000 (100 %)
Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung PNU 972
Speicherung PNU 971

10.1.7.2 Drehzahlnormierung (PNU 60001)

Uber diesen Parameter wird die Einheit firr die ausgegebene Geschwindigkeit eingestellt, siehe
auch Kapitel 5.6.3.13 und 5.6.3.16 auf Seite 99.

PNU 60001
Bedeutung Geschwindigkeitseinheit
Datentyp Unsigned16
Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung PNU 972
Speicherung PNU 971
Wert Einheit

0 Schritte/s

1 Schritte/100 ms

2 Schritte/10 ms

3 Umdrehungen pro Minute

4 N2/N4 normalisiert
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10.1.7.3 Telegramm-Auswahl (PNU 922)

Uber diesen Parameter kann das vorgewéhlte Telegramm (81-84) ausgelesen werden, siehe ab
Kapitel 5.6.1 auf Seite 83.

PNU 922
Bedeutung Telegramm-Auswahl
Datentyp Unsigned16
Zugriff lesen
Wert Definition
81 Standard-Telegramm 81
82 Standard-Telegramm 82
83 Standard-Telegramm 83
84 Standard-Telegramm 84

10.1.7.4 Tolerierte Master-Lebenszeichenfehler (PNU 925)

Mit diesem Parameter wird die max. Anzahl der zulassigen Fehler des Master-Lebenszeichenzahlers
definiert, siehe auch Kap. 5.6.3.12 auf Seite 97.

PNU 925

Bedeutung Tolerierte Master-Lebenszeichenfehler
Datentyp Unsigned16

Zugriff lesen / schreiben

Aktivierung mit Schreibzugriff

10.1.7.5 Gerate-ldentifikation (PNU 964)

Der Parameter enthélt alle Informationen, um das Mess-System im PROFINET-Netzwerk identifizie-

ren zu kdnnen.

PNU 964
Bedeutung Gerate-ldentifikation
Datentyp Array [n] Unsigned16
Zugriff lesen

Subindex Bedeutung

Hersteller Vendor-Code: 0x0153 (TR-Electronic GmbH)

Geréatetyp: 0x0404

Aktuelle Software-Version: 101 (dezimal) = Version 1.0.1 (Beispiel)

Firmware-Datum (Jahr): JJJJ (dezimal)

A|IW|IN|FL|O

Firmware-Datum: (Tag/Monat): TTMM (dezimal)
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10.1.7.6 Profil-ldentifikation (PNU 965)

Der Parameter enthélt die Encoder-Profil-Identifikations-Nr., welche das Profil (0x3D) und die Profil-
Version (3.1 / 4.2) identifiziert.

PNU 965
Bedeutung Profil-Identifikation
Datentyp OctetString 2 (Unsigned16)
Zugriff lesen
Profil-Nr. Profil-Version
Byte 1 2
Data 61 (0x3D) 31 (Ox1F) / 42 (0x2A)

10.1.7.7 Parameter

-Speicherung (dauerhaft) (PNU 971)

Mit diesem Parameter werden die aktuell eingestellten Parameterwerte in den nichtfliichtigen

Speicher (RAM Data)

gespeichert. Nach dem Speichervorgang wird der Parameterwert von PNU 971

automatisch auf O zurlickgesetzt.

Damit die abgespeicherten Parameter beim nachsten Hochlauf des Mess-Systems auch aus dem
nichtflichtigen Speicher geladen werden kdnnen, muss die Parametersteuerung PNU 65005
entsprechend eingestellt sein, siehe Kapitel 10.1.4 auf Seite 136.

PNU 971

Bedeutung Abspeicherung der Parameter in den nichtfliichtigen Speicher

Datentyp Unsigned16

Zugriff lesen / schreiben

Aktivierung mit Schreibzugriff

Standardwert 0x0000

Zulassige Werte 0x0001: aktuelle Parameterwerte in den nichtfliichtigen Speicher speichern

10.1.7.8 Gerate-RESET / Parameter-Aktivierung (PNU 972)

ACHTUNG

AWARNUNG

Gefahr von Kérperverletzung und Sachschaden durch unkontrollierte
Bewegungen des Antriebssystems bei Ausfihrung der RESET-Funktion!

Bei Erhalt des RESET-Befehls bricht das Mess-System sofort die
Kommunikation ab, was zu unkontrollierten Zustadnden des Systems fuhren
kann.

Die Anwendung muss daher vor Ausfiihrung des RESET-Befehls in einen
abgesicherten Zustand uberfuhrt werden. Durch einen Schreibschutz auf
diesen Parameter kénnen ungewollte Zugriffe verhindert werden, siehe
Kapitel 10.1.4 auf Seite 136.
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Mit diesem Parameter kann ein Gerate-RESET erzwungen werden, z.B. in der Inbetriebnahme-
Phase, wenn alle Parameter eingestellt wurden und das Mess-System neu initialisiert werden muss,

oder nach Fehlerbeseitigung, wenn die Fehlermeldung geldscht werden soll.

Vorgehensweise

-> Qbergabewert =2 an die PNU 972 senden -> Mess-System quittiert die Schreibanfrage
-> Ubergabewert = 1 an die PNU 972 senden -> Mess-System fuhrt den Gerate-RESET aus

Nach Verbindungswiederherstellung PNU 972 zuriicklesen:
->PNU 972 =0: Gerate-RESET konnte fehlerfrei ausgefuhrt werden

-> PNU 972 =2: Gerate-RESET wurde nicht ausgefuhrt, der Vorgang muss wiederholt werden

-> PNU 972 = 20: Es wurde ein unzulassiger Ubergabewert geschrieben

Soll hingegen nur eine Parameter-Aktivierung ohne Gerate-RESET ausgefihrt werden, muss der

Ubergabewert 100 an die PNU 972 gesendet werden.

PNU 972
Bedeutung Gerate-RESET / Parameter-Aktivierung
Datentyp Unsigned16
Zugriff lesen / schreiben
Aktivierung mit Schreibzugriff
Standardwert 0x0000
0x0002: Gerate-RESET vorbereiten
Zulassige Werte 0x0001: Gerate-RESET ausfiihren
0x0064: Parameter aktivieren

10.1.7.9 B M P - Access - Identifikation (PNU 974)

Der Parameter enthalt Informationen Uber die Base-Mode-Parameter Zugriffspunkte. Siehe hierzu

auch Kapitel 10 auf Seite 127.

PNU 974

Bedeutung Base-Mode-Parameter-Access — Identifikation

Datentyp Array [n] Unsigned16

Zugriff lesen

Subindex Bedeutung

0 Max. Block-Léange: O0x00FO0 = 240 Byte
1 Multiparameter Zugriff: 0x0001 = kein Multiparameter Zugriff
2 Max. Latenzzeit: 0x0000 = nicht spezifiziert
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10.1.7.10 Encoder-Objekt-Identifikation (PNU 975)

Der Parameter enthalt die Encoder-Objekt-ldentifikation und wird gemédR PROFIdrive Profile
durch die Typ-Klasse: 0x0005 = Encoder identifiziert. Die Sub-Klasse 1 enthélt die vom Mess-
System unterstitzten Encoder-Klassen.

PNU 975
Bedeutung Encoder-Objekt-Identifikation
Datentyp Array [n] Unsigned16
Zugriff lesen
Subindex Bedeutung

Hersteller Vendor-Code: 0x0153 (TR-Electronic GmbH)

Geréatetyp: 0x0404

Aktuelle Software-Version: 101 (dezimal) = Version 1.0.1 (Beispiel)

Firmware-Datum (Jahr): JJJJ (dezimal)

Firmware-Datum: (Tag/Monat): TTMM (dezimal)

Typ-Klasse: 0x0005 (Encoder)

Sub-Klasse 1: 0xC000 (Encoder class 3 und 4)

N o~ W|IN|FL|O

Antriebs-Objekt-1D: 1

10.1.7.11 Sensor Format (PNU 979)

Der Parameter enthalt Informationen Uber den Encoder-Typ, eingestellte Auflosung, Shift-Faktor und
Art der Positionsausgabe.

PNU 979
Bedeutung Sensor format
Datentyp Array [n] Unsigned32
Zugriff lesen

Subindex Bedeutung

Header: 0x0000 5112

Bits 0-3: Version der Parameterstruktur (LSB) = 2

Bits 4-7: Version der Parameterstruktur (MSB) = 1, entspricht Version 4
Bits 8-11: Anzahl aktiver Sensor-Interfaces = 1 (G1)

Bits 12-15: Anzahl zugeordneter Subindizes =5 (G1)

Bits 16-31: reserviert

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung

Encoder-Typ: 0xC000 0002

Bit 0 = 0: Drehgeber

Bit 1 = 1: Nach Versorgung EIN wird G1_XIST1 mit dem Absolutwert geladen
Bit 2 = 0: Nur 32-Bit Positionsdaten verfiigbar

Bit 3-28: reserviert

Bit 29 = 0: Daten in PNU 979 G1 Unterstruktur sind statisch

Bit 30 = 1: Gultigkeit der Daten in PNU 979 G1 Unterstruktur ist statisch

Bit 31 = 1: Daten in PNU 979 G1 Unterstruktur sind gultig

Auflésung: 0x0000 2000 (Standardwert, siehe Kap. 5.6.3.11.1 auf Seite 96)
0x2000 = 8192 Schritte pro Umdrehung

Shift-Faktor fir G1_xXIST1: 0x0000 0000
0: kein Shift-Faktor eingestellt

Shift-Faktor fur Absolutwert in G1_XIST2: 0x0000 0000
0: kein Shift-Faktor eingestellt

Umdrehungen: 0x0001 0000 = 65536

6-30

reserviert
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10.1.7.12 Parameterliste (PNU 980)

Der Parameter enthdlt alle Parameter-Nummern, welche vom Mess-System unterstiitzt werden. Die
Parameter-Nummern werden in aufsteigender Reihenfolge in die Subindizes geschrieben. Der Wert O
in einem Subindex kennzeichnet das Ende der Parameterliste.

PNU 980
Bedeutung Liste aller implementieren Parameter
Datentyp Array [n] Unsigned16
Zugriff lesen
Subindex Bedeutung
0 0x039A: Telegramm-Auswahl (PNU 922),.....cccccceeeviviiviinenneennnn. siehe Seite 139
1 0x039D: Tolerierte Master-Lebenszeichenfehler (PNU 925),..... siehe Seite 139
2 0x03C4: Gerate-ldentifikation (PNU 964), ......cccccceeevvicvvineeneennn. siehe Seite 139
3 0x03C5: Profil-ldentifikation (PNU 965), .........ccccceeiriiieeiiiiineennns siehe Seite 140
4 0x03CB: Parameter-Speicherung (dauerhaft) (PNU 971), ......... siehe Seite 140
5 0x03CC: Gerate-RESET / Parameter-Aktivierung (PNU 972),...siehe Seite 140
6 0x03CE: B M P - Access — Identifikation (PNU 974), ................. siehe Seite 141
7 0x03CF: Encoder-Objekt-Identifikation (PNU 975),.................... siehe Seite 141
8 0x03D3: Sensor Format (PNU 979),......ccoviciiiiiiieeeeiviiiieeeeeenn siehe Seite 142
9 OXEA60: Geschwindigkeits - Referenzwert N2/N4 (PNU 60000), siehe Seite 138
10 OXEA61: Drehzahlnormierung (PNU 60001),..........cccccvvvveeeeennnne siehe Seite 138
11 OXFDES: Presetwert 32-Bit (PNU 65000), .......ccceerrvveeerriiieeennas siehe Seite 131
12 OxFDE9: Betriebsstatus (PNU 65001), .......ccccccvvveeeviiiiiiieeeeeeenn, siehe Seite 131
13 OXFDEC: Funktionssteuerung (PNU 65004),........ccccccveernierennnne siehe Seite 135
14 OXFDED: Parametersteuerung (PNU 65005), .........cccccvvveeeeeennne siehe Seite 136
15 OxFDEE: Skalierung: Auflésung pro Umdrehung (PNU 65006), siehe Seite 137
16 OxFDEF: Skalierung: Gesamtauflosung (PNU 65007), .............. siehe Seite 137
17 0x0000: Ende der Parameterliste
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10.2 Sicherheitsgerichtet (Safety BP/XP (PNO))

AWARNUNG Dieser Parameterzugriff ist sicherheitstechnisch nicht bewertet und darf

nicht fur sicherheitsgerichtete Zwecke eingesetzt werden!
» Da der azyklische Datenverkehr gemal} Base-Mode-Parameter—

Access - Local prinzipiell kein sicherheitsgerichteter Ubertra-
gungsmechanismus ist, dirfen diese Daten nur informell benutzt
werden.

Wie bei der nicht sicherheitsgerichteten Anwendung ist der Parameterzugriff nach der Hochlaufphase
auch uber den azyklischen Datenverkehr (Base-Mode-Parameter - Kanal) méglich, jedoch kann aus
Sicherheitsgrinden nur lesend auf die Parameter zugegriffen werden. Der Zugriffsmechanismus
wird in Kap. 10 ab Seite 127 bis 130 beschrieben.

10.2.1 Safety Telegramm-Nr. (PNU 60022)

Der Parameter enthédlt die konfigurierte sicherheitsgerichtete PROFIdrive Telegramm-Nr. Wenn
aufgrund eines Fehlers keine sicherheitsgerichtete Konfiguration vorgenommen werden konnte, wird
der Wert OXFFFF ausgegeben.

PNU 60022

Bedeutung Safety telegram number
Datentyp Unsigned16

Zugriff lesen

Wertebereich 36, 37, OXFFFF

10.2.2 Safety Drehzahlnormierung (PNU 60023)

Der Parameter enthdlt den eingestellten Normierungstyp fir die sicherheitsgerichtete
Geschwindigkeitsausgabe im Signal S NIST16. Die Geschwindigkeitsausgabe ist Bestandteil der
Standard Telegramme 36 (BP) und 36 (XP). Die Einstellung erfolgt wie unter Kap. 5.5.3.5 auf Seite 78
dargestellt.

PNU 60023

Bedeutung Safe speed value normalisation

Datentyp Unsigned16

Zugriff lesen

Wertebereich 0: Schritte/s, 1: Schritte/100 ms, 2: Schritte/10 ms, 3: Umdr. pro Minute
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10.2.3 Safety Sollwerte-Telegramm (PNU 60024)

Mit diesem Parameter ist es mdglich, azyklisch die kompletten aktuellen sicherheitsgerichteten
Prozess-Ausgangsdaten auszulesen. Da sich die Prozess-Ausgangsdaten der Standard Telegramme
36 (BP/XP) und 37 (BP/XP) nicht unterscheiden, werden in diesem Fall immer die Signal-Nr. 98
(Encoder F-Steuerwort 1, s STwl ENC) und PNU 62000 (F-Presetwert, S PRESET32)
zurlickgelesen.

PNU 60024

Bedeutung Safety setpoint value telegram

Datentyp OctetString[n]

Zugriff lesen

Wertebereich S _STWI1_ENC: Unsigned16 + S_PRESET32: Integer32

10.2.4 Safety Istwerte-Telegramm (PNU 60025)

Mit diesem Parameter ist es mdglich, azyklisch die kompletten aktuellen sicherheitsgerichteten
Prozess-Eingangsdaten auszulesen. Abhdngig von dem konfigurierten Standard Telegramm
36 (BP/XP) [/ 37 (BP/XP), werden maximal die Signal-Nr. 96 (F-Positionswert, S XIST32),
97 (F-Geschwindigkeitswert, s NIST16) und 99 (Encoder F-Statuswort 1, S ZSWl ENC)
zurlickgelesen.

PNU 60025

Bedeutung Safety actual value telegram

Datentyp OctetString[n]

Zugriff lesen

Wertebereich S _ZSW1_ENC: Unsigned16 + S_NIST16: Integerl6 + S_XIST32: Integer32

10.2.5 Safety Presetwert S_ PRESET32 (PNU 62000)

Der Parameter enthdlt den uber die zyklischen Ausgangsdaten S PRESET32 Ubertragenen
sicherheitsgerichteten Presetwert, siehe Kap. 5.5.1.7 auf Seite 72.

PNU 62000

Bedeutung Safety preset value 32 bit
Datentyp Integer32

Zugriff lesen
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10.2.6 Safety Betriebsstatus (PNU 65100)

Die Parameterstruktur enthalt alle sicherheitsgerichteten Zustandsinformationen des Mess-Systems.
Die Block Header Version der nachfolgenden Subindizes entspricht der Version V2.1.

PNU 65100

Bedeutung Encoder safety operating status

Datentyp Array[n] Unsigned32

Zugriff lesen

Subindex | Bedeutung Seite
0 Block Header 147
1 Betriebsstatus 148
2 Fehler 133
3 Unterstitzte Fehler 133
4 Warnungen (werden nicht unterstitzt) 133
5 Unterstitzte Warnungen 134
6 Encoder Profil Version 134
7 Betriebszeit (wird nicht unterstutzt) -
8 Offsetwert 148
9 Skalierung: Auflésung pro Umdrehung 76
10 Skalierung: Gesamtauflésung 76
11 Drehzahlnormierung 78

10.2.6.1 Block Header (PNU 65100.00)

Der Block Header in Subindex 0 enthélt die Version der Parameterstruktur.

Bits Bedeutung
0-7 0x01 (LSB) )
Versions-Nr. 0x0201
8 -15 0x02 (MSB)
16 - 23 0x12 Anzahl der Indizes = 18
24 -31 reserviert
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Azyklischer Parameterzugriff (PNO Profil)

10.2.6.2 Betriebsstatus (PNU 65100.01)

Der Betriebsstatus in Subindex 1 enthdlt die unter Kapitel ,Konfigurierbare modulbezogene
iParameter (F_iPar)“ vorgenommenen Parametereinstellungen fir die Bit-kodierten Parameter, siehe

ab Seite 75.
Bits Definition
0 Drehrichtung
1 reserviert
2 Preset beeinflusst S_XIST32
3 Skalierungsfunktion
4 reserviert
5 reserviert
Encodertyp
6 0: Drehgeber, Auflésung in Schritte pro Umdrehung
1: Lineargeber, Auflésung in nm pro Schritt
7-31 reserviert

10.2.6.3 Offsetwert 32-Bit (PNU 65100.08)

Der Offsetwert in Subindex 8 wird intern bei der Ausfiihrung der Preset-Justage-Funktion berechnet
und verschiebt den Positionswert um den berechneten Wert. Bei jeder Ausfiihrung der Preset-
Justage-Funktion wird der neu berechnete Wert dauerhaft abgespeichert und als skalierter Wert

entsprechend der eingestellten Auflésung angegeben.

Integer32, Zweierkomplement

Byte X+0 X+1 X+2 X+3

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

Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
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11 Stérungsbeseitigung und Diagnosemoglichkeiten

11.1 Optische Anzeigen

Lage und Zuordnung der LEDs sind der beiliegenden Steckerbelegung zu entnehmen.

11.1.1 Device-Status, Bicolor LED

grun Ursache Abhilfe
- Spannungsversorgung, Verdrahtung
Spannungsversorgung fehlt oder wurde prifen
unterschritten - Liegt die Spannungsversorgung im
AUS zulassigen Bereich?
ﬁ;vic?éﬁ;iﬁﬁgii)?cm richtig verdrahtet Verdrahtung und Steckersitz Uberprufen
Hardwarefehler, Mess-System defekt Mess-System tauschen
- Mess-System konnte sich in der
?;r:ilrjlfr%?]?;grgfztnrgi;[odr(ejerznrtFe-ﬁZslt?e- Es ist eine Re-Integration tber das
3x 2,5 Hz Integration (Anwenderquittierung) sicherheitsprogramm an der dafur
wieder- vorgesehenen Variablen erforderlich.
holend - Es wurdg ein I_:ehler in der o Siehe auch Bit 1 0A Regim
sicherheitsgerichteten Kommunikation SafeControl Bvte auf Seite 120
oder ein Parametrierfehler erkannt, atetontrol BY '
welche beseitigt worden sind
Normalbetrieb, Mess-System im
AN -
Datenaustausch
rot Ursache Abhilfe
Um das Mess-System nach einer
Es wurde ein sicherheitsrelevanter Fehler EZE?A\éInerztnlgbvr\:Ir1eednernl1nussetd“eeerehIer
festgestellt, dass Mess-System wurde in enerell zuerst beséeiti t werden und
den fehlersicheren Zustand uberfuhrt gnschliersend die 9
und gibt seine passivierten Daten aus:
Versorgungsspannung AUS/EIN
geschaltet werden.
- Mit Hilfe von Diagnose-Variablen
AN versuchen den Fehler einzugrenzen

- Fehler in der sicherheitsgerichteten
Kommunikation

(steuerungsabhangig)

- Uberpriifen, ob der eingestellte Wert
fir den Parameter F WD Time fur die
Automatisierungsaufgabe geeignet ist,
siehe Kapitel ,F WD _Time" auf
Seite 123

- Uberpriifen, ob die PROFINET-
Verbindung zwischen F-CPU und
Mess-System gestort ist

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung

rot

Ursache

Abhilfe

AN

Diagnose-Alarm Fehlertyp ,F:...“ liegt vor.
(siehe Kapitel 11.2)

Abhilfe des jeweiligen Fehlers bei
,PROFINET Diagnose-Alarm*
(siehe Kapitel 11.2)

3x2,5Hz
wieder-
holend

Diagnose-Alarm Fehlertyp W1, W2,

F:163844 oder F:00644 bis F:00794 liegt vor.

(siehe Kapitel 11.2)

Abhilfe des jeweiligen Fehlers bei
,PROFINET Diagnose-Alarm*
(siehe Kapitel 11.2)

Parametrierungsfehler

- Wertebereich der
Skalierungsparameter Uberprifen

- PNO-Konfiguration: Parameter
.Messlange in Schritten“ und ,Anzahl
Schritte pro Umdrehung“ missen so
gewahlt werden, dass der Quotient
aus beiden Parametern eine
Zweierpotenz ist.

- PNO-Konfiguration: Mechanismus
des Master-Lebenszeichens
Uberprifen

- PNO-Konfiguration: Einstellung des
Parameters Tolerierte
Lebenszeichenfehler Uberprifen

11.1.2 Net-Status, Bicolor LED

- kein Datenaustausch

grin Ursache Abhilfe
- Spannungsversorgung, Verdrahtung
Spannungsversorgung fehlt oder wurde priifen
unterschritten - Liegt die Spannungsversorgung im
AUS zulassigen Bereich?
Anschluss-Stecker nicht richtig verdrahtet Verdrahtung und Steckersitz iiberpriifen
bzw. festgeschraubt
Hardwarefehler, Mess-System defekt Mess-System tauschen
Normalbetrieb, Mess-System im
AN -
Datenaustausch
rot Ursache Abhilfe
- Bus-Verbindung Uberprifen
AN - keine Verbindung zum 10-Controller - 10-Controller verfugbar und online?

- Geratenamen, IP-Adresse und
Subnetzmaske Uberpriifen
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11.2 PROFINET Diagnose-Alarm

PROFINET unterstiitzt ein durchgéngiges Diagnosekonzept, welches eine effiziente
Fehlerlokalisierung und Behebung erméglicht. Bei Auftreten eines Fehlers generiert das fehlerhafte
10-Device einen Diagnose-Alarm an den 10-Controller. Dieser Alarm ruft im Controller-Programm eine
entsprechende Programmroutine auf, um auf den Fehler reagieren zu kénnen.

Alternativ kénnen die Diagnoseinformationen auch manuell azyklisch direkt vom 10-Device uber
Record Index OXEOOC ausgelesen und auf einem 10 Supervisor angezeigt werden.

Alarme gehdren zu den azyklischen Frames, die tUber den zyklischen RT-Kanal Ubertragen werden.
Sie sind ebenfalls durch den Ethertype = 0x8892 gekennzeichnet.

Fehler und Warnungen werden vom Mess-System in Form einer
Notification Request (Alarmmeldung) an den |O-Controller Ubermittelt.

sogenannten Alarm

Der genaue Aufbau der Alarm Notification Request kann z.B. der PROFINET-Spezifikation
Application Layer protocol for decentralized periphery and distributed automation, Bestell-Nr.: 2.722
entnommen werden.

Fehler (F) und Warnungen (W) werden in der gleichen Art und Weise gemeldet, jedoch mit
unterschiedlichen Fehlertypen.

Fur Warnungen werden zwei Warnstufen unterschieden:
- W1 = Warnungen mit Handlungsbedarf
- W2 = Warnungen mit Hinweis-Charakter

Fehlertyp Diagnosemeldung / Bedeutung Abhilfe
Unterspannung - Der fir die Artikel-Nr. spezifizierte
W2:00024 | Die Versorgungsspannung liegt Versorgungsspannungsbereich muss
unterhalb der Toleranzgrenze. eingehalten werden.
Uberspannung - Der fir die Artikel-Nr. spezifizierte
W2:0003¢ | Die Versorgungsspannung liegt Versorgungsspannungsbereich muss
oberhalb der Toleranzgrenze. eingehalten werden.
Ubertemperatur - Der fur die Artikel-Nr. spezifizierte
W2:0005¢ | Die Ausgangsstufe ist tiberlastet und Umgebungstemperaturbereich muss
wird zu heiR. eingehalten werden.
- Mess-System Konfiguration Gberprifen,
Parametrierfehler es muss mindestens ein Modul
W2:00164 | Die Baugruppe hat einen konfiguriert sein.
Parametrierfehler erkannt. - Wertebereich der Skalierungsparameter
Uberprifen.
Fehlerhafte Safety-Zieladresse
(F_Dest_Add) - Parametrierung der PROFIsafe-
F:0064 q In der PROFIsafe-Kommunikation Kommunikation Uberprifen und die
wurde eine unterschiedliche E- Adresseinstellung des Mess-Systems.
Zieladresse festgestellt.
£:0065 Safety-Zieladresse ungultig - Parametrierung der PROFIsafe-
' d (F_Dest_Add) Kommunikation tberprifen.
F:0066 Safety-Quelladresse ungiiltig - Parametrierung der PROFIsafe-
' d (F_Source_Add) Kommunikation tberprifen.

Fortsetzung siehe folgende Seite

Printed in the Federal Republic of Germany

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

10.07.2023

TR-ECE-BA-D-0139 v15

Seite 151 von 162



Stérungsbeseitigung und Diagnosemdglichkeiten

Fortsetzung
Fehlertyp Diagnosemeldung / Bedeutung Abhilfe
Wert der Safety- - Gliltige Uberwachungszeiten: 10...10000
F:0067 ¢ Ansprechiberwachungszeit betragt ms,
0 ms (F_WD_Time) siehe Kap. 7.2.8 auf Seite 123.
- Der eingestellte Wert (SIL1, SIL2, SIL3,
) Parameter F_SIL Gberschreitet SIL NoSIL) muss dem der Gerateanwendung
F:0068 ¢ : ,
von spezieller Gerdteanwendung entsprechen,
siehe Kap. 7.2.2 auf Seite 122.
- Dieser Parameter ist nicht einstellbar und
Parameter F_CRC_Length kann nurhdur((j:h d'? \r/]VaP]I (_:ies ich
F:0069 4 entspricht nicht den generierten entsprechenden sicherheitsgerichteten
' Werten Submoduls vorgewahlt werden:
(BP) = 3-Byte-CRC
(XP) = 4-Byte-CRC
- Die angeforderte Version passt nicht zur
Version des E-Parameters falsch implementierten Version. Das Mess-
F:00704 eingestellt System kann nicht mit dieser Anwendung
9 betrieben werden (inkompatibel),
siehe Kap. 7.2.6 auf Seite 122.
- Errechneter Prifsummenwert fir die
Daten in empfangenem eingestellten sicherheitsgerichteten
F:0071q F-Parameter-Block inkonsistent F-Parameter (F_Par_CRC) ist falsch,
(CRC1-Fehler) siehe Kap. 7.2.10 und 7.2.11 auf
Seite 123.
Geratespezifische oder nicht
spezifizierte Diagnoseinformation, o . )
siehe Handbuch. - A_Ile konﬂgur_lerten Module missen gleich
F:00724 . eingestellte iParameter aufweisen,
!Es wurden u.ntersch|edllche siehe Kap. 9 auf Seite 125.
iParametereinstellungen der Shared-
Device — Module festgestellt.
. Uberwachungszeit beim Speichern - Parametrierung des iPar-Servers
F:0073 4 . . : i -
des iParameters uberschritten Uberprufen.
Uberwachungszeit beim - Parametrierung des iPar-Servers
F:0074 4 Zuriickspeichern des iParameters " N 9
N . Uberprifen.
Uberschritten
- Errechneter Prifsummenwert fr die
£:0075 Inkonsistente iParameter eingestellten sicherheitsgerichteten
' d (iParCRC-Fehler) iParameter (F_iPar_CRC) ist falsch,
siehe Kap. 7.2.9 und 7.2.11 auf Seite 123.
F:0076 4 F_Block_ID nicht unterstitzt i Parametneru_ng Qer PRQFIsafe-
Kommunikation tberprifen.
- Mit Hilfe von Diagnose-Variablen
versuchen den Fehler einzugrenzen
0077 4 Ubertragungsfehler: Daten (steuerungsabhangig).

inkonsistent (CRC2-Fehler)

Uberpriifen, ob die PROFINET-
Verbindung zwischen F-CPU und Mess-
System gestort ist.

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung
Fehlertyp Diagnosemeldung / Bedeutung Abhilfe
Ubertragungsfehler: Timeout i %?%Egrslgfﬁnﬁ;t;:qzrt:?Srejitgllte Wert

F:00784 (F_WD_Time oder F_ WD_Time_2 . faab . .

abgelaufen) Automatisierungsaufgabe geeignet ist,
siehe Kap. 7.2.8 auf Seite 123.
i Bestatigung erforderlich um den Kanal | - Es ist eine Anwenderquittierung

F:0079 4 ; N L )

(die Kanale) zu aktivieren durchzufthren.
Prozessoreinheit — CPU

F:81924 Fehler in der prozessorinternen - Esist ein Systemneustart erforderlich.
Hardware-Diagnose.

Prozessoreinheit — - Es ist eine Anwenderquittierung
Querkommunikation durchzufuhren.

F:81934 | Fehler in der Querkommunikation - Bei anhaltenden Problemen nach
zwischen den beiden Abtastkanélen einem Systemneustart ist der Produkt-
Partnerkanal. Support zu kontaktieren.
Prozessoreinheit — - Esist eine Anwenderquittierung

o durchzufuhren.
Sensorkommunikation
F:8194 ¢ . . . - Bei anhaltenden Problemen nach
Fehler in der Datenlibertragung zwischen : .
| einem Systemneustart ist der Produkt-
Sensor und Feldbusschnittstelle. :
Support zu kontaktieren.

- Uberpriifen, ob der eingestellte Wert
fur den Parameter Fensterinkremente
fur die Automatisierungsaufgabe

Ablauf — Kreuzdatenvergleich geeignet ist. Siehe Kapitel

F:81954 | Das Gerat befindet sich im fehlersicheren | »Fensterinkremente” auf den Seiten 54
Zustand. und 112.

- Bei anhaltenden Problemen nach
einem Systemneustart ist der Produkt-
Support zu kontaktieren.

ST-Abtastung - Kanal 1 - Bei anhaltenden Problemen nach

F:8196 ¢ Das Gerat befindet sich im fehlersicheren einem Systemneustart ist der Produkt-
Zustand. Support zu kontaktieren.
MT-Abtastung - Kanal 1 - Bei anhaltenden Problemen nach

F:8197 ¢ Das Gerat befindet sich im fehlersicheren einem Systemneustart ist der Produkt-
Zustand. Support zu kontaktieren.
ST-Abtastung - Kanal 2 - Bei anhaltenden Problemen nach

F:8198 ¢ Das Gerat befindet sich im fehlersicheren einem Systemneustart ist der Produkt-
Zustand. Support zu kontaktieren.
MT-Abtastung - Kanal 2 - Bei anhaltenden Problemen nach

F:8199 ¢ Das Gerat befindet sich im fehlersicheren einem Systemneustart ist der Produkt-
Zustand. Support zu kontaktieren.
ST-Abtastung — LED

. g ] - Bei anhaltenden Problemen nach
W2:8200, | Die Regelung der Lichtquelle der einem Systemneustart ist der Produkt-
optischen Abtastung befindet sich Support zu kontaktieren.
aul3erhalb des Normbereichs.
Hardware — Gebrauchsdauer R .
. - Das Gerat muss einem Proof-Test
W1:82014 | Das Ende des Gebrauchsdauer-Intervals

ist erreicht.

beim Hersteller unterzogen werden.

Fortsetzung siehe folgende Seite
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Fortsetzung
Fehlertyp Diagnosemeldung / Bedeutung Abhilfe
F:8202 4 Ablauf - Preset-Justage - Der Justage-Vorgang muss wiederholt
' Die Preset-Justage ist fehlerhatft. werden.
Ablauf — Konfiguration
F:82034 | Fehler bei der Initialisierung der - Produkt-Support kontaktieren.
Konfigurationsdaten der Anwendung aus
dem Konfigurationsspeicher.
Prozessoreinheit — Speicher - Es ist ein Systemneustart erforderlich.
F:8204 4 Die interne Hardware-Diagnose hat einen | - Bei anhaltenden Problemen nach
Fehler in den internen Speicherbereichen einem Systemneustart ist der Produkt-
aufgedeckt. Support zu kontaktieren.
Ablauf — Parameterprifung ) AIIe_Paramgter in_ def. .
W1:82054 . . . ] Geratekonfiguration tiberprifen ->
Die Gerateparametrierung ist fehlerhaft. korrekte Parameter Ubertragen.
Prozessoreinheit — Programmablauf
F:8206 4 Das Gerat befindet sich im fehlersicheren | - ES ist ein Systemneustart erforderlich.
Zustand.
MT-Abtastung — Getriebe - Bei anhaltenden Problemen nach
F:8207 4 Das Gerat befindet sich im fehlersicheren einem Systemneustart ist der Produkt-
Zustand. Support zu kontaktieren.
. - Der Partnerkanal ersetzt den aktuellen
W2:82084 | Ablauf - Partnerkanal Prozessdatenwert des Messkanals.
Netzteil — Unterspannung
. Das Mess-System hat eine - Bei anhaltenden Problemen Produkt-
W2:8209 4 L i
Unterspannung im internen Support kontaktieren.
Versorgungsnetz erkannt.
Netzteil — Uberspannung
. Das Mess-System hat eine - Bei anhaltenden Problemen Produkt-
W2:82104 | = - i
Uberspannung im internen Support kontaktieren.
Versorgungsnetz erkannt.
Ablauf — Skalierung - Aktuelle Prozessdaten auf Richtigkeit
W1:82114 | Die interne Hardware-Diagnose hat eine uberprifen. Um den Alarm zu Iéschen,
Bewegung der Welle auRerhalb des muss eine Preset-Justage
gultigen Messbereichs erkannt. durchgefuhrt werden.
Ablauf - FSCP-Kommunikation
F:8212¢ Das Gerat befindet sich im fehlersicheren | - ES ist ein Systemneustart erforderlich.
Zustand.
Prozessoreinheit — Reset
F:82134 Fehler in der prozessorinternen - Es ist ein Systemneustart erforderlich.
Hardware-Diagnose.
Prozessoreinheit — Partnerkanal - Es ist ein Systemneustart oder
F:82144 | Das Gerét befindet sich im fehlersicheren | gegebenenfalls eine Fehlquittierung
Zustand. erforderlich.
Schnittstelle — Feldbus
F:16384 ¢ Fehler in der prozessorinternen Feldbus- | - Es ist ein Systemneustart erforderlich.

Hardware-Diagnose.
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11.3 Return of Submodul Alarm

Vom Mess-System wird ein so genannter ,Return-of-Submodule-Alarm*“ gemeldet, wenn

e das Mess-System fur ein bestimmtes Input-Element wieder gultige Daten liefern kann, ohne
dass eine Neu-Parametrierung vorgenommen werden muss, oder

e ein Output-Element die erhaltenen Daten wieder verarbeiten kann.

Der Status fur das Mess-Sytem (Submodul) IOPS/IOCS wechselt in diesem Fall vom Zustand BAD
auf GOoD.

11.4 Einbinden von Organisationsbausteinen (OBs)

Wird das SIMATIC S7 Automatisierungssystem von SIEMENS verwendet, stehen dem Anwender eine
Reihe von so genannten ,Organisationsbausteinen® zur Verfligung.

Organisationsbausteine bilden die Schnittstelle zwischen dem Betriebssystem der CPU und dem
Anwenderprogramm. Mit Hilfe von OBs kdnnen Programmteile gezielt zur Ausfuhrung gebracht
werden, z.B. beim Auftreten von Fehlern bzw. beim Auftreten von Prozess-Alarmen.
Organisationsbausteine werden entsprechend der ihnen zugeordneten Prioritat bearbeitet.

Prinzipiell geht die Controller-CPU im Fehlerfall in den Betriebszustand STOP, wenn der
entsprechende OB nicht eingebunden wurde. Dies ist nicht in jedem Fall erwiinscht und kann durch
Einbinden des entsprechenden OBs unterbunden werden. Dazu muss der OB nicht ausdricklich
programmiert worden sein. Nur wenn eine besondere Fehlerreaktion gewiinscht ist, muss der OB
entsprechend programmiert werden.

Ein Aufruf von OBs erfolgt, wenn wéahrend eines Ausfalles auf die Position des Mess-Systems
zugegriffen wird.

Néahere Hinweise zu Organisationsbausteinen siehe SIEMENS Dokumentation
6ES7810-4CA08-8AW1, ,System- und Standardfunktionen fir S7-300/400 Band 1/2*

11.4.1 Diagnosealarm-OB (OB 82)

Dieser OB wird generell ausgeldst, wenn das Mess-System einen Diagnosealarm an den Controller
Ubermittelt, siehe Kapitel ,PROFINET Diagnose-Alarm*“ auf den Seiten 102 und 151.
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11.5 Daten-Status

Die Ubertragenen Daten werden bei zyklischer Real-Time Kommunikation generell mit einem Status
versehen. Jeder Subslot hat eine eigene Statusinformation: TO0PS/I0CS. Diese Statusinformation

zeigt an, ob die Daten gultig = GOOD (1) oder ungltig = BAD (0) sind.

Wahrend der Parametrierung und im Hochlauf kénnen die Ausgangsdaten kurzzeitig auf BAD
wechseln. Bei einem Wechsel zuriick auf den Status GooD wird ein ,Return-Of-Submodule-Alarm®
Ubertragen.

Im Falle eines Diagnose-Alarms wird der Status nicht auf BAD gesetzt!

Beispiel: Eingangsdaten IO-Device --> 10-Controller

VLAN

Ethertype

Frame-ID

Data

IOPS

IOPS

Cycle

Data Status | Transfer Status | CRC

4

0x8892

2

1.

1

1

1 1 4

Beispiel: Ausgangsdaten IO-Controller --> |O-Device

VLAN | Ethertype | Frame-ID | IOCS | IOCS Data [ IOPS ...| Data ...IOPS. | Cycle | Data Status | Transfer Status | CRC
4 0x8892 2 1. 1 1.. 1. 1 1 4
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11.6 Information & Maintenance

11.6.1 1&MO - 1&M4

Das Mess-System unterstitzt folgende 1&M-Funktionen (I&M RECORDS):

e 1&MO, Record Index = OXAFFO
e |&M1, Record Index = OXAFF1
e |&M2, Record Index = OXAFF2
e 1&M3, Record Index = OXAFF3
e |&M4, Record Index = OXAFF4

gemal PROFIBUS/PROFINET Profile Guidelines Part 1, Bestell-Nr. 3.502.

I&M-Funktionen spezifizieren die Art und Weise, wie im 10-Device die geratespezifischen Daten,

entsprechend einem Typenschild, einheitlich abgelegt werden missen.

Der I&M Record kann Uber einen azyklischen Schreib- bzw. Lese-Auftrag angesprochen werden und
muss mit dem entsprechenden Record Index an das Modul 1 / Submodul 1 des Mess-Systems

gesendet werden.

I&MO, Record Index = OXAFFO (nur lesen):

Inhalt

Anzahl Bytes (60)

Block-Typ = 0x0020 (I&MO0)

Block- Block-Lange

Header Block-Version, High-Byte

Block-Version, Low-Byte

Hersteller-ID

Bestell-Nr.

Serien-Nr.

Hardware-Revision

Software-Revision

Revisions-Stand

Profil-ID

Profil-spezifischer Typ

I&M Version

I&M Support
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I&M1, Record Index = OXAFF1 (schreiben/lesen):

Eindeutige Kennzeichnung fir den Standort

Inhalt Anzahl Bytes (60)
Block-Typ = 0x0021 (1&M1) 2
Block-Lénge 2
Block-Header
Block-Version, High-Byte 1
Block-Version, Low-Byte 1
IM_Tag_Funktion (VisibleString) 32
Eindeutige Kennzeichnung fiir die Funktion/Aufgabe
IM_Tag_Position (VisibleString) 22

I&M2, Record Index = OXAFF2 (schreiben/lesen):

Format: YYYY-MM-DD T"HH:MM (ISO 8601)

Inhalt Anzahl Bytes (22)
Block-Typ = 0x0022 (1&M2) 2
Block-Lange 2
Block-Header - -
Block-Version, High-Byte 1
Block-Version, Low-Byte 1
IM_Datum (VisibleString)
Datum/Zeit der Installation bzw. Inbetriebnahme: 16

1&M3, Record Index = OXAFF3 (schreiben/lesen):

Inhalt

Anzahl Bytes (60)

Zusétzliche Informationen bzw. Anmerkungen

Block-Typ = 0x0023 (1&M3) 2
Block-Lénge 2
Block-Header
Block-Version, High-Byte 1
Block-Version, Low-Byte 1
IM_Kommentar (VisibleString) 54

I&M4, Record Index = OxAFF4 (schreiben/lesen):

Signatur

Inhalt Anzahl Bytes (60)
Block-Typ = 0x0024 (1&M4) 2
Block-Léange 2
Block-Header - -
Block-Version, High-Byte 1
Block-Version, Low-Byte 1
IM_Signatur (VisibleString) 54
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11.7 Verhalten der Mess-System Prozessdatenausgange

Zustand

Sicherheitsgerichtete Daten

NICHT-sicherheitsgerichtete Daten

IOPS = BAD

Werte werden auf O gesetzt

Werte werden auf O gesetzt

Verbindungs-abbruch

Werte werden auf O gesetzt

Werte behalten den letzten Wert vor
Abbruch

Versorgung EIN

Werte werden auf 0 initialisiert

Werte werden auf 0 initialisiert
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12 Checkliste, Teil 2 von 2

Es wird empfohlen, die Checkliste bei der Inbetriebnahme, beim Tausch des Mess-Systems und bei
Anderung der Parametrierung eines bereits abgenommenen Systems auszudrucken, abzuarbeiten
und im Rahmen der System-Gesamtdokumentation abzulegen.

Dokumentationsgrund Datum bearbeitet geprift
Unterpunkt zu beachten zu finden unter ja
Vorliegendes Benutzerhandbuch Dokumenten-Nr.: O
wurde gelesen und verstanden TR-ECE-BA-D-0139
e Kapitel
. . . . Sicherheitsaufgaben der
Uberpriifung, ob das Mess-Sys- Sicherheitsaufgaben der fehlersicheren
tem anhand der spezifizierten fehlersicheren Verarbeitungseinheit
Sicherheitsanforderungen fiir die Verarbeitungseinheit Seite 17 ' O
vorliegende Automatisierungsauf- Einhaltung aller technischen )
gabe eingesetzt werden kann Daten e Produktdatenblatter
WWW.r-
electronic.de/s/S019261
Das verwendete Netzteil muss e Kapitel
Versorgungsspannung den spezifizierten Versorgungsspannung, O
Anforderungen geniligen Seite 20
Einhaltung der fir PROFINET / |®  Kapitel
PROFIsafe giiltigen Installation / _
OrdnungsgemaRe internationalen Normen bzw. von Inbetriebnahmevorbereitung, O
PROFINET-Installation der PROFIBUS-Nutzer- ab Seite 18
organisation spezifizierten e Kapitel
Richtlinien Inbetriebnahme, Seite 29
e Kapitel
PROFIsafe-Zieladresse
.F_Dest_Add® Seite 21
e Kapitel
Adressvergabe, Seite 31
e Kapitel
. . P tri PNO-Profil,
Bei der Inbetriebnahme und at?rggi]tee r;e3rung O-Profi
nach jeder Parameterdnderung
- mussen alle betroffenen * Kapitel
Nach Inbetriebnahme und Sicherheitsfunktionen tiberorift Preset-Justage-Funktion
Parameteranderungen P (PNO-Profil), Seite 80
werden
- Systemtest _ _ e Kapitel O
- Validierung - bei mehreren (gleichgearteten) P . )
) arametrierung TR-Profil,
(Einstellungen - Achse) Achsen muss sichergestellt ab Seite 39 9
werden, dass die Einstellungen ]
auch an der gewiinschten Achse |®  Kapitel _
vorgenommen worden sind Preset-Justage-Funktion
(TR-Profil), Seite 56
e Kapitel
Parametrierung Legacy-
Profil, ab Seite 111
e Kapitel
Preset-Justage-Funktion
(Legacy-Profil), Seite 116
Fortsetzung siehe folgende Seite
© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Fortsetzung
Unterpunkt zu beachten zu finden unter ja
Die Preset-Justage-Funktion
darf im Legacy-Betrieb nur im Kapitel
Stillstand der betroffenen Achse P .
ausgefihrt werden Preset-Jus_tage-l_:unktlon
(PNO-Profil), Seite 80
Es muss sichergestellt werden, .
. dass die Preset-Justage- Kapitel .
Preset-Justage-Funktion - . b Preset-Justage-Funktion O
Funktion nicht unbeabsichtigt X i
. (TR-Profil), Seite 56
ausgeldst werden kann
. Kapitel
Nach Ausfuhru_ng der Preset- Preset-Justage-Funktion
Justage-Funktion muss vor (Legacy-Profil), Seite 116
Wiederanlauf die neue Position gacy '
Uberprift werden
Sicherheitshandbuch
(Checkliste Teil 1 von 2)
. Kapitel
Es muss smhergest'('ellt werden, Parametrierung PNO-Profil,
dass das neue Gerét dem ;
" . ab Seite 73
. ausgetauschten Gerat entspricht
Geréateaustausch O

Alle betroffenen Sicherheits-
funktionen missen Uberprift
werden

Kapitel
Parametrierung TR-Profil,
ab Seite 39

Kapitel
Parametrierung Legacy-
Profil, ab Seite 111
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Anhang

13 Anhang

13.1 TUV-Zertifikat

Download
e CD_582M +FS02: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0344

e CD_582M +FS03: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0350

13.2 PROFINET IO-Zertifikat

Download
e www.tr-electronic.de/f TR-ECE-TI-GB-0336

13.3 PROFIsafe-Zertifikat

Download
e www.tr-electronic.de/f TR-ECE-TI-GB-0337

13.4 EU-Konformitatserklarung

Download
e CD_582M +FS02: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-KE-DGB-0354

e CD_582M +FS03: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-KE-DGB-0358
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10/222 12. 12 E A4 ® TUV, TUEV and TUV are registered trademarks. Utilisation and application requires prior approval.

EC Type-Examination Certificate

Product Safety
Functional
Safety

. ®
TUVRheinland

Reg.-Nr./No.: 01/205/5717.01/23

Priufgegenstand Absolut-Encoder mit Feldbus- Zertifikats- TR Electronic GmbH

Product tested Schnittstelle inhaber Eglishalde 6
Absolute Rotary Encoder with Certificate 78647 Trossingen
Fieldbus-Interface holder Germany

Typbezeichnung CD_582M +FS02, for details see current Revision List

Type designation

Prifgrundlagen EN 61800-5-2:2017 EN 61508 Parts 1-7:2010

Codes and standards EN ISO 13849-1:2015

BestimmungsgemaBe Die Geréte erfillen die Anforderungen der Prifgrundlagen (SIL 2 nach EN

Verwendung 61800-5-2 / IEC 61508, Kat. 3/ PL d nach EN ISO 13849-1) und kann in

Intended application Anwendungen bis SIL 2 nach EN 61800-5-2 / EN IEC 62061:2021 / IEC 61508 / EN

60204-1:2018 und Kat. 3/ PL d nach EN ISO 13849-1 eingesetzt werden.

The devices comply with the requirements of the relevant standards (SIL 2 nach EN
61800-5-2 / IEC 61508, Kat. 3/ PL d nach EN ISO 13849-1) and can be used in
applications up to SIL 2 acc. to EN 61800-5-2 / EN IEC 62061:2021 / IEC 61508 /
EN 60204-1:2018 and Kat. 3/ PL d acc. to EN ISO 13849-1.

Besondere Bedingungen Die Hinweise in der zugehdrigen Installations- und Betriebsanleitung sind zu
Specific requirements beachten.
The instructions of the associated Installation and Operating Manual shall be
considered.

Es wird bestatigt, dass der Prifgegenstand mit den Anforderungen nach Anhang | der Richtlinie 2006/42/EG tber
Maschinen Ubereinstimmt.

It is confirmed that the product under test complies with the requirements for machines defined in Annex | of the EC
Directive 2006/42/EC.

Giltig bis / Valid until 2028-09-18

Der Ausstellung dieses Zertifikates liegt eine Priifung zugrunde, deren Ergebnisse im Bericht Nr. 968/FSP 1858.06/23
vom 08.09.2023 dokumentiert sind.

Dieses Zertifikat ist nur giltig fiir Erzeugnisse, die mit dem Priifgegenstand tibereinstimmen.

The issue of this certificate is based upon an exammai}aﬁ \qurcge results are documented in

Report No. 968/FSP 1858.06/23 dated 2023-09- \k\ —atdfT

This certificate is valid only for products which e\s tic ’\A/lth?hg pr\c%duct tested.

Sabine L)uézaml

Notified Body for Machinery, NB 0035 Dipl.-Ing. (FH) Sabine Wiegand

KéIn, 2023-09-18

www.fs-products.com

www.tuv.com A Tl"JVRheinIand®

Precisely Right.

TR-ECE-TI-DGB-0344-01

TUV Rheinland Industrie Service GmbH, Am Grauen Stein, 51105 Kéln / Germany
Tel.: +49 221 806-2434, Fax: +49 221 806-1354, E-Mail: industrie-service@de.tuv.com
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UK Type-Examination Certificate

[m] For UK Regulations SI 2008 No. 1597
r. | he Supply of Machinery Regulations 2008

Reg.-No.: 01/205U/5717.01/23

Product tested Absolute Rotary Encoder with Certificate TR Electronic GmbH
Fieldbus-Interface holder Eglishalde 6
78647 Trossingen
Germany
Type designation CD_582M +FS02, for details see current Revision List
Codes and standards EN 61800-5-2:2017 EN 61508 Parts 1-7:2010

EN ISO 13849-1:2015

Intended application The devices comply with the requirements of the relevant standards (SIL 2 nach EN
61800-5-2 / IEC 61508, Kat. 3/ PL d nach EN ISO 13849-1) and can be used in
applications up to SIL 2 acc. to EN 61800-5-2 / EN IEC 62061:2021 / IEC 61508 /
EN 60204-1:2018 and Kat. 3/ PL d acc. to EN ISO 13849-1.

Specific requirements The instructions of the associated Installation and Operating Manual shall be
considered.

This product is in conformity with all requirements of SCHEDULE 2, PART 1 (Annex I) of SI 2008 No. 1597.
This Type-Examination certificate refers to an evaluation of the above mentioned product as stipulated in
SCHEDULE 2, PART 9 (Annex IX) of SI 2008 No. 1597.

Valid until 2028-09-18

The issue of this certificate is based upon an examination, whose results are documented in
Report No. 968/FSP 1858.07/23 dated 2023-09-22.
This certificate is valid only for products which are identical with the product tested.

TUV Rheinland UK Ltd. j < 5

A UKAS accredited certification body, No. 8400
Kdln, 2023-09-28

Approved Body for Machinery, No. 2571 Dipl.-Ing. Thomas Steffens

www.fs-products.com

www.tuv.com A Tl"JVRheinIand®

Precisely Right.
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Tel.: +44 (0)121 796 9400, E-Mail: UKCA@uk.tuv.com, Web: https://www.tuv.com/united-kingdom/en/
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Vorkonfektionierte Leitungen: Gegs  cneear=

iQelectronic

ETHERNET HSl g mm i

Ethen\'et/IP POWERLINK
Ethernet

Produktbild Produktinformation Lange | Material-Nr. TR
02 m 680-00001
,’ Kabelstecker M12, 4-polig, D-kodiert, 05m 680-00002
" gerade mit offenem Kabelende (geschirmt) 10 m 680-00003
15m 680-00004
02m 680-00005
’ Kabelstecker M12, 4-polig, D-kodiert, gerade auf Kabelstecker M12, 05m 680-00006
J 4-polig, D-kodiert, gerade (geschirmt) 10m 680-00007
15m 680-00008
02 m 680-00009
’ Kabelstecker M12, 4-polig, D-kodiert, 05m 680-00010
I gerade auf RJ45 (geschirmt) 10 m 680-00011
- 15m  680-00012
02m 680-00013
q’ Kabelstecker M12, 4-polig, D-kodiert, 05m  680-00014
90° gewinkelt mit offenem Kabelende (geschirmt) 10m 680-00015
h 15m 680-00016
02m 680-00017
m Kabelstecker M12, 4-polig, D-kodiert, 90° gewinkelt 05m 680-00018
« auf Kabelstecker M12, 4-polig, D-Kodiert, 90° gewinkelt (geschirmt) 10 m 680-00019
B 15m | 680-00020
02m | 680-00021
’ Kabelstecker M12, 4-polig, D-kodiert, 05m 680-00022
90° gewinkelt auf RJ45 (geschirmt) 10 m 680-00023
g 15m 680-00024

Versorgung

02 m 680-00025
, Kabeldose M12, 4-polig, A-kodiert, 05m 680-00026
( gerade mit offenem Kabelende (ungeschirmt) 10m 680-00027
15m 680-00028
02 m 680-00029
, Kabeldose M12, 4-polig, A-kodiert, 05m 680-00030
‘ 90° gewinkelt mit offenem Kabelende (ungeschirmt) 10m 680-00031
15m 680-00032
02 m 680-00033
/ Kabeldose M12, 4-polig, A-kodiert, 05m 680-00034
( gerade mit offenem Kabelende (geschirmt) 10m 680-00035
15m 680-00036
’ 02 m 680-00037
q Kabeldose M12, 4-polig, A-kodiert, 05m | 680-00038
90° gewinkelt mit offenem Kabelende (geschirmt) 10m 680-00039
15m 680-00040

Letzte Aktualisierung: 07/2021 - TR-E-TI-DGB-0173-02 - Anderungen in Technik und Design vorbehalten.
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Pre-assembled cable:

i
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ETHERNET HSl g mm i

Ethen\'et/IP POWERLINK
Ethernet
Product image Product information Length Order code
, 02m 680-00001
Male connector M12, 4-pole, D-coded, 05m 680-00002
2 straight with open cable end (shielded) 10m 680-00003
15m 680-00004
02m 680-00005
l\/IaIg connector M12, 4-pole, D-coded, 05 m 680-00006
straight to male connector M12, 4-pole,

D-coded, straight (shielded) 10m 680-00007
15m 680-00008
02 m 680-00009
’ Male connector M12, 4-pole, D-coded, 05m 680-00010
I straight to RJ45 (shielded) 10m | 680-00011
- 15m 680-00012
’ 02 m 680-00013
Male connector M12, 4-pole, D-coded, 05m 680-00014
90° angled with open cable end (shielded) 10m 680-00015
15m 680-00016
m 02 m 680-00017
Male connector M12, 4-pole, D-coded, 05 m 680-00018

90° angled to male connector M12, 4-pole,
D-coded, 90° angled (shielded) 10m 680-00019
- 15m 680-00020
’* 02 m 680-00021
Male connector M12, 4-pole, D-coded, 05m 680-00022
g 90° angled to RJ45 (shielded) 10 m 680-00023
~ 15m 680-00024

Supply

02 m 680-00025
’ Female connector M12, 4-pole, A-coded, 05m 680-00026
( straight with open cable end (unshielded) 10m 680-00027
15m 680-00028
02 m 680-00029
, Female connector M12, 4-pole, A-coded, 05m 680-00030
90° angled with open cable end (unshielded) 10m 680-00031
15m 680-00032
02m 680-00033
/ Female connector M12, 4-pole, A-coded, 05m 680-00034
( straight with open cable end (shielded) 10m 680-00035
15m 680-00036
’ 02m 680-00037
Female connector M12, 4-pole, A-coded, 05m 680-00038
90° angled with open cable end (shielded) 10 m 680-00039
15m 680-00040

www.tr-electronic.com

Last update: 07/2021 - TR-E-TI-DGB-0173-02 - Subject to technology and design modifications.



1IQelectronic

Absolut Encoder CD 582 -EPN
PROFINET I0/PROFlIsafe

Parametrierung mit SIEMENS SIMATIC S7-1500
und -300/400 Steuerungssystemen

CDV582

Abbildungen ahnlich -

Sicherheitsprogramm erstellen

- Konfigurationsbeispiel

_Zugriff auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal
_Festlegen der Parameter / CRC-Berechnung

Technische
Information

S CDS5B2/ COHSB2

TR-ECE-TI-DGB-0340 v02 08/08/2024



TR-Electronic GmbH

D-78647 Trossingen
Eglishalde 6

Tel.: (0049) 07425/228-0
Fax: (0049) 07425/228-33
E-mail: info@tr-electronic.de
http://www.tr-electronic.de

Urheberrechtsschutz

Dieses Handbuch, einschlieBlich den darin enthaltenen Abbildungen, ist
urheberrechtlich geschitzt. Drittanwendungen dieses Handbuchs, welche von den
urheberrechtlichen Bestimmungen abweichen, sind verboten. Die Reproduktion,
Ubersetzung sowie die elektronische und fotografische Archivierung und
Verdnderung bedarf der schriftichen Genehmigung durch den Hersteller.
Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz.

Anderungsvorbehalt

Jegliche Anderungen, die dem technischen Fortschritt dienen, vorbehalten.

Dokumenteninformation

Ausgabe-/Rev.-Datum:  08/08/2024

Dokument-/Rev.-Nr.: TR-ECE-TI-DGB-0340 v02
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Schreibweisen

Kursive oder fette Schreibweise steht flir den Titel eines Dokuments oder wird zur
Hervorhebung benutzt.

Courier-Schrift zeigt Text an, der auf dem Display bzw. Bildschirm sichtbar ist und
Menuauswahlen von Software.

"< >" weist auf Tasten der Tastatur lhres Computers hin (wie etwa <RETURN>).

Marken
PROFIBUS™, PROFINET™ und PROFIsafe™, sowie die zugehorigen Logos, sind
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Allgemeines

1 Allgemeines

Die vorliegende , Technische Information® beinhaltet folgende Themen:

e Festlegen der Parameter / CRC-Berechnung
e Sicherheitsprogramm erstellen
e Zugriff auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal

Die , Technische Information“ kann separat angefordert werden.

1.1 Geltungsbereich

Diese ,Technische Information® gilt ausschlieBlich fiir folgende Mess-System-
Baureihen mit PROFINET 10 Schnittstelle und PROFIsafe Profil in Verbindung mit
einer SIEMENS SIMATIC S7 Steuerung der Serie 300/400 bzw. 1500:

e CDV-582
e (CDS-582
e CDH-582

Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind
Bestandteil einer Anlage.

Es gelten somit zusammen folgende Dokumentationen:

e SIEMENS Handbuch SIMATIC Safety — Projektieren und Programmieren
(Dokumentbestellnummer: ASE02714439-AF),

e siehe Kapitel ,Mitgeltende Dokumente® im Sicherheitshandbuch
www.tr-electronic.de/f/TR-ECE-BA-D-0142

e und diese optionale ,Technische Information®

e SIEMENS Anwendungsbeispiel mit TR CD_-582 Mess-System
Sichere Positions-, Stillstands-, Richtungs- und Geschwindigkeitserfassung
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2 Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintre-
A GEFAHR ten wird, wenn die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen
nicht getroffen werden.

bedeutet, dass Tod oder schwere Koérperverletzung eintre-
YNNIV e}  ten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen
nicht getroffen werden.

bedeutet, dass eine leichte Korperverletzung eintreten kann,
y'\Yo]-15[eds Bl wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht
getroffen werden.

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die
ACHTUNG entsprechenden  VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen
werden.

o)
)

bezeichnet wichtige Informationen bzw. Merkmale und
Anwendungstipps des verwendeten Produkts.

p
X

2.2 Organisatorische Malinahmen

Das mit Tatigkeiten am Mess-System beauftragte Personal muss vor Arbeitsbeginn
das Sicherheitshandbuch TR-ECE-BA-D-0142, insbesondere das Kapitel
"Grundlegende Sicherheitshinweise", gelesen und verstanden haben.

2.3 Personalqualifikation

Die Konfiguration des Mess-Systems darf nur von qualifiziertem Fachpersonal
durchgefuhrt werden, siehe SIEMENS Handbuch.
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Sicherheitshinweise

2.4 Nutzungsbedingungen der Softwarebeispiele

Fur die fehlerfreie Funktion des Sicherheitsprogrammes
und der Anwendungsbeispiele (dbernimmt die Firma

AWARNUNG TR-Electronic GmbH keine Haftung und keine
Gewahrleistung.

ACHTUNG Die zum Download angebotenen Softwarebeispiele dienen

ausschlielBlich zu Demonstrationszwecken, der Einsatz
durch den Anwender erfolgt auf eigene Gefahr.
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3 Festlegen der Parameter / CRC-Berechnung

Es ist zweckmaRig, die bekannten Parameter schon vor der Projektierung im F-Host
festzulegen, damit diese bei der Projektierung bereits berlicksichtigt werden kénnen.

Nachfolgend wird die Vorgehensweise in Verbindung mit der SIEMENS Projektie-
rungssoftware TIA Portal V14 und dem Optionspaket S7 Safety Advanced
V14 beschrieben.

Die zur CRC-Berechnung erforderliche Software TR TCI Device Tool kann in
Kap.: 7 ,Software-, Beispiel- und Bibliotheken-Download“ auf Seite 72 herunter
geladen werden.

Fur die Installation und Benutzung der Software TR TCI Device Tool ist die
Anleitung TR-ECE-TI-DGB-0327 zu beachten.

3.1 iParameter

Die iParameter sind in der Standardeinstellung bereits mit sinnvollen Werten vorein-
gestellt und sollten nur dann verandert werden, wenn die Automatisierungsaufgabe
dies ausdriicklich erfordert. Zur sicheren Ubertragung der individuell eingestellten
iParameter ist eine CRC-Berechnung erforderlich. Diese muss bei Anderung der
voreingestellten iParameter (ber das TR-Programm ,TR TCI Device Tool"
durchgefuhrt werden. Die so berechnete Checksumme entspricht dem F-Parameter
F _iPar CRC. Dieser muss bei der Projektierung des Mess-Systems in das Feld
F _iPar CRC eingetragen werden. Das Feld F_iPar CRC istin der Geratesicht
im Inspektorfenster unter Eigenschaften -> Allgemein -> PROFIsafe zuU
finden, siehe auch Kapitel ,Einstellen der iParameter” auf Seite 30.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » Nicht gruppierte Gerdte » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

‘ETopologiesicht ||5E1, Netzsicht ||f|1‘ Geratesicht L
¢ [cdxs82epn [CD_sB2_£PN] [+] gl B J ® s = Geriteiibersicht
~
f{ Modul - |Baugr... Steck.. E-Adresse |A-Adres.. |Typ Artike...
E v cdx582xepn o o CD_582_-EPMN Ead
b Interface o 0x1 cdx582x-epn
~ Safety (TRI_1 o 1 0..14 0..10 Safety (TR)
L Pasition + Geschwindigkeit (XP) ] 11 0..14 0..10 Position + Geschwi... =
" ¥ Channel 1 {TR)_1 0 2 Channel 1 (TR}
— B Farameter o 21 Farameter
= L Position ] 22 15..18 Position
= Geschwindigkeit 0 23 19..22 Geschwindigkeit
L] HRelectronic Preset ] 24 23 11.15  Preset
o 25
] 3
] 4
P
<[] 100% = —§— <] n ]
‘gEigenschaften ||"jl||1fo yHﬂ Diagnose ‘
J Allgemein || I0-Variablen H Systemkonstanten ” Texte |
= Allgemein [
. PROFlsafe
Kataloginformation
PROFlzafe
Baugruppenparameter FsIL: [siL2 [+
Ei-#dressen — n: [FByecac [~]
e (—
F_pestde
F For CRC Withoutaddresses: [0 |
F_Passivation: |DevicelModule =]
! - CRC_S [cRcseedzaizz [+]
b [¥] Manuelle Vergabe der F-Uberwachungszeit
g
F_WD_Time: |125 ms
F_Par_CRC: |43459
D F-Peripherie-DB manuelle Hummernvergabe
F-Peripherie-DB-Mummer: |30002
F-Feripherie-DB-Name: |FODD00_Safety(TR)_1
Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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Festlegen der Parameter / CRC-Berechnung

3.1.1 CRC-Berechnung Uber die iParameter

Fur das nachfolgende Beispiel einer CRC-Berechnung werden die voreingestellten

Standardwerte verwendet.

>

+ Geschwindigkeit

Eintrag
ausgewabhilt.

-> Allgemein

->

Um die iParameter zu andern wird in der Gerdtesicht der Subslot Position
(XxP) ausgewahlt und danach im Inspektorfenster der
Eigenschaften

Baugruppenparameter

CD_582_-EPN_PROFlsafe » Nicht gruppierte Gerite » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

|;Topologiesicht mNetzsicht ‘mTGerEtesicht L

d [comsazmepnico_sez_trul [v] i 3 423 (0] @2

=
=

N Gerdtelibersicht

Kataloginformation
PROFlsafe
Baugruppenparamete
Ela-Adressen
HWHennung

¢ Modul .. Baugr.. Steck. E-Adresse |A-Adres. |Typ Artike...
¥ cdxS82xepn o o CD_582_-EFM
» Interface o 0x1 cdx582x-epn
v Safety (TR)_1 0 1 0.14 0.10 safety (TR)
L Position + Geschwindigkeit (XP} o 11 0..14 0..10 Position + Geschwi...
. ¥ Channel 1 (TR)_1 o 2 Channel 1 (TR)
— E Parameter o 21 Farameter
. " Position o 22 15..18 Fosition
e I Geschwindigkeit o 23 19.22 Geschwindigkeit
L] TReloctronic Preset o 24 23 11.15  Freset
o 25
o 3
F—
<Ju] 100% -l 9 &\ <] [ ]
|g Eigenschaften ||"jl|nfo y”ﬂ Diagnose |
J Allgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten ” Texte ‘
~ Allgemein [
Baugruppenparameter

iParameter (TR Profil)

Drehrichtung: | Vorlauf
Messlange: 536870912
Umndrehungen Zshler: | 65536

Umdrehungen Nenner: |1

Geschwindigkeit Format: | Ulmin * Faktor

Geschwindigkeit Faktor: |1

Gesch it

Integrationszeit: “\DD

Fensterinkremente: ‘TUUD

Fur die CRC-Berechnung wird das Programm TR TCI Device Tool gestartet.

Dazu wird in der Geratesicht des Arbeitsbereichs das Mess-System mit der
rechten Maustaste angewahlt. Dadurch 6ffnet sich ein Kontextmeni. Im Meni
wird der Eintrag Device Tool starten.. mitder linken Maustaste angewabhlt.

¢

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

.. Baugr..

o oo oo e elEe oe

el Ei

i 8 E (G as G ] Gemegbemew |
¢ Modul
& =l > cdxss2xepn
51‘} » Interface
£7 > safery (TR)_1
L Position + Geschwindigkeit (XP}
. ~ Channel 1 (TR)_1
— [ Parameter
— Lk Position
= Geschwindigkeit
= TReloctronic Preset
) Geratenamen aufMicre Memory Card schreiben
4 @ il - Device Tool starten...
M Ausschneiden Strg+X
J Allgemein H 10-Variablen H Systemkonstanten ‘l Te EZ) Kopieren Strg+C
© Al m (% Einfiigen Strg+v
katslaginformstion e % Loschen Emf
~ PROFINETSchnittstelle [X1] Schnittstelle vernetzt mit | = c.p.. ., Topolagiesicht
Allgemein i Gehe zur Netzsicht
Ethemnet-Adressen Subnew
b Enweiterte Optionen Eh‘:’”uz" N :
— sden in Gers
Identification EgMamtEnan[E 4 onine verbinden sresk
iKenmung IP-Protokoll &N Online-verbindung trenne strg+
% Online & Diagnose Strg+D
shared Device I Geritename zuweisen
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iQelectronic

Im Auswabhlfenster, das sich 6ffnet wird Uber die Schaltflache start das TR

TCI Device Tool gestartet. Eventuell ist es noch notwendig die Schnittstelle
fur den Zugriff auf das Mess-System einzustellen und Uber die Schaltflache ok

Zu bestatigen.

Device Tool starten X

Tool oder Zugriffspunkt wihlen

TR-electronic TCI Device Toal

Ruft das TRelectronic TCI Device Tool auf.

Start H Abbrechen i

» Nach dem Start des TR TCI

Device

Tool den Reiter F-iPar-CRC

auswahlen. Den Wert fir F iPar CRC auf HEX stellen und die Schaltflache

Berechnen anwahlen.

-

%% TR TCI Device Tool

Datei  Hilfe

FiPar-CRC | F-Dest-Addr | Wartung

Parameter
Drehrichtung

Messlange

Umdrehungen Zahler
Umdrehungen Menner
Geschwindigkeit Format
Geschwindigkeit Faktor
Geschwindigkeit Integrationszeit

Fensterinkrements

Hilfetext:

Parametersatz-Beschreibung:

F_iPar_CRC

Set: CD_582M-EPM: Safety (TR)_1 - Position + Geschwindigheit (XF)

Wert

Vorlauf @
536870912

65536

1

Uimin * Faktor -
1

100

1000

[HEX -]| 0xB359B0B9 |

’ Berechnen

Template: gsdml-v2.34-tr-0153-cd_582_-epn-20180818

Den berechneten Wert mit der rechten Maustaste anwéhlen und kopieren. In der

Geratesicht im Inspektorfenster unter Eigenschaften -> Allgemein ->
PROFIsafe das Feld F_iPar CRC mit der rechten Maustaste anwahlen und den

berechneten Wert einfligen.
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Festlegen der Parameter / CRC-Berechnung

= Allgemein

PROFIsafe

Eif-Adressen
HW-Kennung

J Allgemein || 10-Variablen

|| Systemkonstanten || Texte

Kataloginformation

Baugruppenparameter

PROFlsafe

F_SIL:

F_CRC_Length
F_Block_ID

F_Far_Version

F_Source_Add:
F_Dest_Add:
F_Far_CRC_WithoutAddresses:

F_Fazcivation:

F_CRC_Seed

F_WD_Time:
F_iPar_CRC:

F_Par_CRC:

F-Peripherie-DE-Nummer:
F-Peripherie-DB-Mame:

|52

[4-ByteCRC

|DeviceJ‘ModuIe

[cRcSeedzaizz

[ Manuelle vergabe der F-lberwachungszeit

[125 ms |

[63538089]

x Ausschneiden
43459 52 kopi

[ F-Peripherie-DB manuel

[30002 |

| Fooooo_safety(TR)_1

Jede Parameteranderung erfordert eine erneute F_iPar CRC-Berechnung. Ist bereits
ein Sicherheitsprogramm vorhanden, muss dieses neu generiert werden. Der neue
F _iPar CRC-Wert und die geadnderten Parameter sind bei der Projektierung im TIA
Portal V14 einzutragen. Siehe Kap.: 4.3.1 ,Einstellen der iParameter” auf Seite 30
und Kap.: 4.3.2 ,Einstellen der F-Parameter” auf Seite 31.

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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3.2 F-Parameter

Bis auf die F Dest Add sind die F-Parameter in der Standardeinstellung bereits mit
sinnvollen Werten voreingestellt und sollten nur dann verandert werden, wenn die
Automatisierungsaufgabe dies ausdriicklich erfordert. Zur sicheren Ubertragung der
individuell eingestellten F-Parameter ist eine CRC erforderlich, welche vom
TIA Portal V14 automatisch berechnet wird. Diese Checksumme entspricht dem
F-Parameter F Par CRC, welcher bei der Projektierung des Mess-Systems in der
Geratesicht im Inspektorfenster unter Eigenschaften -> Allgemein ->
PROFIsafe angezeigt wird. Siehe auch Kapitel 4.3.2 ,Einstellen der F-Parameter” auf
Seite 31.

CD_582 -EPN_PROFlIsafe » Nicht gruppierte Gerdte » cdx582x-epn [CD_582 -EPN]

‘ETopologiesicht ||5E-ﬂ Netzsicht ||—|]1‘ Geratesicht |_
d [cosazcepn (coss2_een) [v] &) B ([ [E @ S | [ Geratetbersicht
-~
¥4 Modul _ |Baugr_ |steck . |E-Adresse | A-Adres |Typ Artike_
E ¥ cdxS82xepn '] o CD_582_-EPN Ead
» Interface o 0x1 cdx582xepn
¥ Safety (TR)_1 0 1 0.14 0.10 Safety (TR)
L Position + Geschwindigkeit (XF) [ 11 0.14 0..10 Position + Geschwi... =
« ¥ Channel 1 (TR}_1 ] 2 Channel 1 (TR}
— - Parameter 0] 21 Parameter
. L Position ] 22 1518 Position
o ;:ﬁ' Geschwindigkeit o 23 19..22 Geschwindigkeit
L] HRoloctronic Preset 0 24 23 11.15  Preset
] 25
'] 3
] s
n__ s
<[] 100% T 9 & <] ] ]
‘gEigenschaften |‘_i.'.|nfo i) ﬂDiagnose
J Aligemein || 10-Variablen H Systemkonstanten ” Texte |
- Allgemein I
PROFIsafe
Kataleginformation
PROFlsafe
Baugruppenparameter Fsi: [siz &l
e F_CRC_Length: [4-ByteCRC [~]
HW-Kennung
T E—
P sorce
F_pest ade
FPar CRC WithourAddresses: [0 |
F_Passivation: |Devicelbodule -]
4 F_CRC_Seed: [CRCSeed24i32 [~]
b [¥] Manuelle Vergabe der F-Uberwachungszeit
v
F_w0_time:
F_iPar_CRC: |B359B0BO
[ F-reripherie-DB manuelle Hummemvergabe
Feipherc 08 tummer:
F-Peripherie-DB-Name: |F00000_Salety(TR)_1
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Festlegen der Parameter / CRC-Berechnung

3.2.1 Nicht einstellbare F-Parameter

Die nachfolgend aufgefiihrten F-Parameter werden entweder vom Mess-System bzw.
vom F-Host verwaltet und kénnen deshalb nicht manuell verandert werden:

e F_CRC_Length: 3-Byte-CRC
e F Block_ID: 1
e F_Par_Version: 1 (V2-mode)

3.2.2 Einstellbare F-Parameter

Bei den folgenden Parametern wird davon ausgegangen, dass diese mit ihren
Standardwerten belegt sind:

F_SIL: SIL2

F_Source_Add: 1 (Adresse F-Host)

F_Dest_Add: 1 (Adress-Schalter)

F_WD_Time: 125

F_iPar_CRC: B359B0B9 (Berechnung mittels TR TCI Device Tool)

Jede Parameterdnderung ergibt ein neuer F_Par CRC-Wert, welcher wie oben
dargestellt, angezeigt wird. Ist bereits ein Sicherheitsprogramm vorhanden, muss
dieses neu generiert werden.

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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4 Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsbeispiel

Dieses Kapitel beschreibt die Vorgehensweise bei der Erstellung des
Sicherheitsprogramms mit Verwendung der SIEMENS Projektierungssoftware TIA
Portal V14 und dem Optionspaket S7 Safety Advanced V14.

Das Sicherheitsprogramm wird mit dem Programmeditor im TIA Portal V14
erstellt. Die Programmierung der fehlersicheren DBs, FBs und FCs erfolgt in der
Programmiersprache FUP oder KOP. In dem von SIEMENS mitgelieferten
Optionspaket Saftey Advanced V14 stehen dem Anwender fehlersichere
Applikationsbausteine zur Verfigung, welche im Sicherheitsprogramm verwendet
werden kénnen.

Bei der Generierung des Sicherheitsprogramms  werden  automatisch
Sicherheitsprifungen durchgefuhrt und zusétzliche fehlersichere Bausteine zur
Fehlererkennung und Fehlerreaktion eingebaut. Damit wird sichergestellt, dass
Ausfélle und Fehler erkannt werden und entsprechende Reaktionen ausgelost
werden, die das F-System im sicheren Zustand halten oder es in einen sicheren
Zustand uberfuhren.

In der F-CPU kann aul’er dem Sicherheitsprogramm ein  Standard-
Anwenderprogramm ablaufen. Die Koexistenz ~ von Standard- und
Sicherheitsprogramm in einer F-CPU ist mdglich, da die sicherheitsgerichteten Daten
des Sicherheitsprogramms vor ungewollter Beeinflussung durch Daten des Standard-
Anwenderprogramms geschitzt werden.

Ein Datenaustausch zwischen Sicherheits- und Standard-Anwenderprogramm in der
F-CPU ist Uber Merker und durch Zugriff auf das Prozessabbild der Ein- und
Ausgéange maglich.

Zugriffschutz
Der Zugang zum F-System S7 Safety Advanced V14 ist durch zwei
Passwortabfragen gesichert, das Passwort fur die F-CPU und das Passwort fir das
Sicherheitsprogramm. Beim Passwort fir das Sicherheitsprogramm wird zwischen
einem Offline- und einem Online-Passwort fiir das Sicherheitsprogramm
unterschieden:
e Das Offline-Passwort ist Teil des Sicherheitsprogramms im Offline-Projekt auf dem
Programmiergerat.

e Das Online-Passwort ist Teil des Sicherheitsprogramms in der F-CPU.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

08/08/2024

TR-ECE-TI-DGB-0340 v02 Page 15 of 144



Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

4.1 Voraussetzungen

AWARNUNG Gefahr der AuBerkraftsetzung der fehlersicheren Funktion durch

unsachgemalfe Projektierung des Sicherheitsprogramms!

>

Die Erstellung des Sicherheitsprogramms darf nur in Verbindung mit
der von SIEMENS zur Software bzw. Hardware mitgelieferten System-
dokumentation erfolgen.

Eine umfassende Dokumentation zum Thema ,Projektieren und
Programmieren® einer sicheren Steuerung liefert die Firma SIEMENS

in ihrem Handbuch SIMATIC Safety - Projektieren und
Programmieren, Dokumentbestellnummer: A5E02714439-AF. Diese
Dokumentation ist Bestandteil des Optionspaket

S7 Safety Advanced V14.

Nachfolgende Beschreibungen beziehen sich auf den reinen Ablauf,
ohne dabei die Hinweise aus dem SIEMENS Handbuch mit zu
bertcksichtigen.

Die im SIEMENS Handbuch gegebenen Informationen, Hinweise,
insbesondere die Sicherheitshinweise und Warnungen, sind daher
zwingend zu beachten und einzuhalten.

Die aufgezeigte Projektierung ist als Beispiel aufzufassen. Der
Anwender ist daher verpflichtet, die Verwendbarkeit der Projektierung
fur seine Applikation zu Uberprifen und anzupassen. Dazu gehdren
auch die Auswahl der geeigneten sicherheitsgerichteten Hard-
warekomponenten, sowie die notwendigen Softwarevoraussetzungen.

Fur das s7 safety Advanced V14 Konfigurationsbeispiel benutzte Software-
Komponenten:

e TIA Portal V14 SP1

e S7 Safety Advanced V14 SP1

Fur das S7 safety Advanced V14 Konfigurationsbeispiel benutzte Hardware-
Komponenten der SIMATIC 1500er Serie:

e Profilschiene (6ES7 590-1AB60-0AA0)

e Spannungsversorgung ,PM 1507“ (6EP1332-4BA00)

e F-CPU-Einheit ,CPU1511F-1 PN (6ES7511-1FK01-0ABO0)

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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4.2 Hardware-Konfiguration

» Das TIA Portal V14 starten und ein neues Projekt anlegen.

TR o A
via Siemens =Sl

Totally Integrated Automation
PORTAL

Neues Projekt erstellen

Projektname: |CD_582_EPN_PROFisafe ]

Bestehendes Projekt 6ffnen
Pfad: !C:\Users‘f«dmimstrator.'.‘le?XédvrmDocumentsb‘-.utcmaumerung

Neues Projekt erstellen Version: 1 Vi4 SP1

Autor: |Administrator

Projekt migrieren

Kommentar:

Welcome Tour [ Erstellen |

Installierte Software

Hilfe

Oberflachensprache

) Projektansicht

» Das Geridte & Netze Portal 6ffnen und Neues Gerdt hinzufiigen
anwahlen.

e Py S ————— ———— — J
via Siemens - —-oX

Totally Integrated Automation

Neues Gerat hi

Gerite & @ Alle Gerite anzeigen Gerdtename:

@ Neues Gerat hinzufiigen | |

~ [ Controller Gerat:
» [ SIMATIC 57-1200
» (8 SIMATIC 57-1500

» [ SImMaTIC 57-300

» (@ SIMATIC 57400

» [ SIMATIC ET200 CPU
» [jii Device proxy

Controller

Artikel-Nr.: |

. ———————————
Version: | [~]

@ Netze konfigurieren

Beschreibung:

PCSysteme

[V Geratesicht &ffnen

P Projektansicht Geoffnetes Projekt: C:\Users\Administrator. WIN7X64VMDocuments\Automatisierung\CD_582_-EPN_PROFIsafe\CD_582_-EPN_PROFlsafe
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

» DiecpPU 1511F-1 PN auswahlen und die Schaltflache Hinzufiigen anwahlen.

C:\Users\Administrator. WIN73(64VM\Documents\Automatlslerung\CD 582 _-EPN_| PROFIsafe\CD 582 _-EPN_| PROFIsafe

"TiA
W4y Siemens

Gerdte &
Netze

@ Alle Gerite anzeigen

@ Neues Gerat

@ Netze konfigurieren

) Projektansicht

> Es wird

Neues Gerat hil

Totally Integrated Automation

Geratename:

[PLc_1

HMI

[V Gerétesicht &ffnen

Controller

L3
o

PC-Systeme

(<] [ )

Gedffnetes Projekt: C:\Users\Administrator. WIN7X64VM\

in die Projektansicht von TIA

~ [ SIMATIC 57-1500

~ g cru

» [l CPU1511-1 PN

» [ cPUTS11CT PN

» (@ cPu1512C1 PN

» (@ cPU 15131 PN

» (@ cPU 15152 PN

» [ CPU 1516-3 PNIDP

» [ CPU 1517-3 PNIDP

» [ CPU 15184 PNIDP

» [l CPU 15184 PNIDP ODK

~ [l CPU1511F-1 PN
[ 6ES7 511-1FK00-0ABO
[l 6€57 511-1FK01-04B0

» [ CPU 1513F-1 PN

» [[j CPU1515F2 PN

» [ CPU 1516F-3 PNIDP

» [[§ CPU 1517F-3 PNIDP

» [ CPU 1518F-4 PNIDP

» [ CPU 1518F-4 PNIDP ODK

» (@ CPUTS1ITI PN

» (@ cPU1515T2 PN

» [ CPU 151773 PNIDP

» (8 CPU1511TF-1 PN

» QjCPu1s15TF2PN

» g CPU 1517TF-3 PNIDP

S lickas omanifiziarea COL1

B

Portal

Gerit:
CPU 1511F-1 PN
ArtikelNr.:  |6ES7 511-1FK01-0ABO
Version: V2.0 ~]

Eeschveibung'

CPU mit Display; Arbei
ZZSKB Code und 1 MB Daten emsetzbarﬁjr
iitzt PROFisafe

V2. 60 ns Bitoperationszeit; 5-stufiges
Schutzkonzept, integrierte
Technolegiefunktionen: Motion Control, Regeln,
Zahlen&Messen; Tracing; PROFINETIO-Controller,
unterstiitzt RTIRT, Performance Upgrade
PROFINETV2.3, 2 Ports, I-Device, MRP, MRPD,
Transpunprotukoll TCPIP, secure Open User

DNS client, OPC UA Server Data Access,
Taktsynchrenitét, Routing; Runtime Optionen,
Firmware V2.0

V14 gewechselt.

Im

Arbeitsbereich ist die Geratesicht mit der Profilschiene und der CPU 1511F-1 PN
angewahlt. Auf der rechten Seite ist der Hardwarekatalog geoffnet.

Brojeke

[I——— [ E— Totslly Insegrated Automation
4§ (% Pojektspechem & X '5 - X )2 (¥: 5 [0 G B [ 5 Oninevetinden AR x “ PORTAL
Geriite & Topologiesicht | gh Netzsicht  |0Y Geratesicht | | Optionen el
- P " F
. |2 || [rcricrunstier ey o] G| B (] (] @ = Gerdtelibersicht &
8 2 - o By [sock_ [ e s [Ty ~ Katalog .g
=| o ] [Suhens |
- o o uastIET —
Fir  Fofl: [ les (]| &
vl ) =S b PROFINETSchnittsielle 1 O = PROFINETS chnitist. = Cl 2
- i &
o |12 3 & 5 6 ] = e
Prefilschiene_0 o & vy |
o 4 w
® Safery Adminiswaton = = »lgo o
cgrammbasteine vimoa 2
o e o . » [ owe :
: C N z
- i 2
0 5 oA
» [ A0
° w - =
- + [ Kommunikarionsmodule =
+ [ chnalogiemodule. >
+ I T : [r—— 5]
+ [ Gerite FroxyDaten I T
) Fregramminiormstionen = T v
§ FLCUbsraachungen 8 wadungen A = 5 g < - 5 |
% ACHideresiaten . — I
+ T Lokle Module L J : 4 Eigenschaften  [*iinfo 11| Diagnose | 2
¥ b Nicht gruppierte Gerate Allgemein | 10-Variablen | Systemkonstanten | Texte g
+ g} Gemeinsame Daten -
+ I Dotumentationseinstebungen IS z
+ 149 Sprachen & Reszourcen
+ Iy Online Zuginge F-Adivienung =
» [ Card ReaderUSBSpeicher AT, —
] Fahigheitaktvien e
o Foktnserung suzschalien
| Detailansicht = PROFNETSchnittsnele [<1] S —
Module sigermein
Franmeter
= Ethemetadressen Untergrene S Fielsdresen:
T eereton AR ——
Bt certaiont Betriebist ’ Gbergrenze r FZieladressen: |99
U/ Online & Disgnose . . - Version: | —
e Erweiterse Oponen Zenmole Fquelldresse: -
Programembeustne = Default Filberwachungsasit fur Beschreibun
H '-i e bjekts 2ertrale FPeripherie: | 150 ms ¥
[ Fechnologisabiekce e
» EchueaEinstelungen
» Port[xi F1R]
» portx1 P26l
Bubschurg - und Farcet.. o0 SRR B2t
i —
i Online sicherungen o
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Projekt Beabeiten  Ansicht i

F (W projekispeichem & ¥ 25

<electronic

» Im Hardwarekatalog, mit gesetzter ,Filter” Option, das 70 W Netzteil durch einen
Doppelklick mit der linken Maustaste, auf das Symbol
auswahlen.

Netzsicht |[If Geritesicht | Optionen [z
O|F
g
- |Steck... |E-Adresse |A-Adres... hd | Katalog el
-]
; A | )|
1 E Filter 5_"
1x1 _| -@em &2
z 'r:u PM 70W 1201230VAC
: I [6EP1332-4BA00: j
a ] r:u P 190W 120/230VAC o
3 » (@ Ps =
:‘ » (@ cru ?
» [ DI g'
5 » [ DQ -y
£ » [ DIiDQ
iy y [ A =,
1 ra -"
» [ AQ >
2 » [ AliAQ )
i » [ Kommunikationsmodule %
L‘ n 3 P_uTechnologiemodule =
» [ Interfacemodule |
iy | % Diagnose L1
=
» Das Netzteil wird

Komponenten in der Profilschiene sind nun vollstandig.

Gerdte

+ I3 Online Zuginge.
¥ [ Card Resderlse Spicher

6EP13

32-4BA00,

in die Profilschiene mit aufgenommen. Die Hardware-

Totally Integrated Automation

PORTAL

=) Gerdtalibersicht

& Topolagiesicht_| & Nezsicht | [IY Geratesicht

Optionen

~ Datailansicht
Module

Arvikelter

Versian:

20 [Modus Bougr_ | Steck_ | E-Adresse | A-Adres_| Typ
g T T =
- A o CPuTSTIET P
(% b PROFINETSchninsielle 1 © 13 FROFINET5chnitist.
¢ o Iz
> v o 3
o 4
' 4 7
0 2 s s —t
profischiens_0 15
o 7
o s
o 8
°
o
o 1z
o 1
T
~| o 15 ~
< o - 0 < " >
o Eigenschaften  |*info 41| % Diagnose |
[ Aligomoin | 10 Nariablen | Systomkonstonten | Texte
HigEn Allgemein =
Hame: [P 70W 120230052
Autor: [sdminisvator
Kommentsr )
Bavgruppenmiger.
Swekplaw D
K
Kurbeavichnung: | U 70W 1202303
7O, AC1 20230V Wedule und PEriphere i DCZeV Gber froms g8 verdrhiung =

Beschveibung.

—

SleLeug ]| Bojeiey-asempiey (L

o ]

]

PM7OW120230VA

£P133248A00

—

Im nachsten Schritt ist die zum Mess-System passende GSDML-Datei zu installieren.

Dazu

diese mit

der dazugehorigen

Bitmap-Datei in das

entsprechende

Installationsverzeichnis des TIA Portal V14 kopieren. Es ist zu beachten, dass die
Verzeichnisstruktur variieren kann.
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

Calsersihdministrator WINT K64 VMDocumentsutomatisierungiD_582

» Das Menl Extras

-> Geradtebeschreibungsdateien (GSD) verwalten

anwahlen. Dadurch 6ffnet sich das Fenster Geridtebeschreibungsdateien
verwalten. Dort das Installationsverzeichnis fir die GSDML bei Quellpfad
angeben, die GSDML-Datei auswahlen und die Schaltfliche Installieren

anwahlen.

Geratebeschreibungsdateien verwalten
Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad: | ClUsersladministrator WIN7X64VMDocumentslAutomatisierungladditionalFiles|Gs D |

Inhalt des importierten Pfads

[ Datei

[w] GSDMLVZ34-TRO153C0_582_€.. V234

Info
FROFIMETIP...

Sprache Status
Englisch, D... Moch nichtinstalliert

Wersion

(<] i |

Lischen | rlnstallieren1 | Abbrechen |

» Nach der Installation der GSDML-Datei wird die Projektansicht von

TIA Portal V14 ohne eine Auswahl im Arbeitsbereich geoffnet.

2_-EPN_PROFIsafeCD_582_-EPN_PROFIsate

Poht Beebeien frcht Enfigen Qnine Eses Werkouge femsier e
& X &

3 (% [ Projeke speichem

Totally Integrated Automation
inden ¥ Ol PORTAL

X ®:et 5B EEB S o

Gerdte

= ] (0_582_ER_FRORske
stigen

erze
- (@A 1 Gusiie

» [y Online Zugings.
b [ Card Resdels B5peicher

nen (G MW ¥ ] ) [ W
Optionen ;

| Suchen und ersetzen 3

" Info 1| % Diagnase

| 5 Eigenschaften

Allgemein

Es sind keine 'Eigenschaften’ verfligbar.

Memenian kinnen keine ‘Eigenschafien’ angezeigt werden. Entieder it kein Objekt susgenhlt oder de: ausgewdhiie Obiekt ot keine ~ | Sprachen & Ressourcen

anzeigharen Eigenschafien.

~ Datailansicht
Module
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<electronic

» In der Projektnavigation auf der linken Seite den Eintrag Gerdte & Netze mit
einem Doppelklick mit der linken Maustaste anwéhlen. Es wird im Arbeitsbereich
die Netzsicht angezeigt.

Totally Integrated Automation
PORTAL

Gerdte = Topologiesicht | g Metzsicht | [If Geratesicht | | Optionen ]
§ (] 2 [k vamnesaen 1 verbindungen il E e "4 | [ Netzibersicht | Verbindungen [«]» 1
W Gt e Adees... | | Katalog |
= ~ S71S0ETIDONPSmGan 1  57150DETI0OMPStS
P BT crusIIF M
Gursese
< = 3] [160% - 5 o < . > |
- i
o Eigenschaften  |*iInfo 41| & Diagnese
Allgemein

Es sind keine 'Eigenschaften’ verfligbar.

» lig Online Zugange Mamentan kinnen keine ‘Eigenschafen’ angeseigt werden. Ensneder st kein Objeks ausgeessht oder das ausgewshle biekt hat keine anseigharen Eigenschahen, = =

¥ [ Card Readerls B peicher Information —
Gerit:

~ Detailansicht

Home:
Arvikelter

Versian: -

Bescheeibung:

» Im Hardwarekatalog, mit gesetzter Filter Option, das Mess-System durch einen
Doppelklick, mit der linken Maustaste auf das Symbol CD 582 -EPN,
auswahlen. Das Mess-System wird jetzt im Arbeitsbereich in der Netzsicht
angezeigt.

tesicht Optionen (S
: » - g
&
Adres... |V | Katalog §
- ®
i |<Suchen:- ||E\ gc
[ Filter Profil:  [<dlle>  [=|[wf||E
4 I':u Centroller j b
» S HW B
» I':u FCSysteme E
4 I"-_u Antriebe & Starter o
4 I"-_u Netzkomponenten e
4 r\'_uErfassen&L_.lbemachen $
4 I"-_u Dezentrale Peripherie E
4 I"-_u Stromversorgung und -verteilung o
4 I"-_u Feldgerite ||
- r»_m Weitere Feldgerite L g
» (i Weitere Ethernet-Gerite 1 z'
« [[Jj PROFINETIO =
] I—j. Drives %
~ [l Encoders ¥
» [l SIEMENS AG ||
+ [ RElectronic GmbH L1
+ [ TR Rotative Safety g
I EcD_s82_-EPN 3
=
» [ Gateway 1 =
» [0 5
» [ 1dent Systems
v vl
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

» Das Profinet Netzwerk des Mess-Systems mit der Steuerung verbinden. Dazu in
der Netzsicht beim Mess-System mit der linken Maustaste den Text Nicht

zugeordnet anwahlen.

b Gerite & Netze

Igen |HI IWverbindung |v| vy

cdx582x-epn O s =
CD_582_-EFN .==t-'fii

Micht zugeo... ® ﬁnlncuronlc

» Im Auswahlmeni das sich 6ffnet, die Profinet Schnittstelle der Steuerung, im
Beispielprojekt  die  Schnittstelle  PLC 1.PROFINET-Schnittstelle 1,
anwahlen.

k. » Gerdte & Netze

gen |HI IMverbindung |V| Hg-j !g aF Qi

cdx582x-epn O s &
CD_582_-EPN .=%‘§i:

S - ?nlnal-lllwtnli-
Nicht 10-Controller auswahlen

PLC_1.PROFINET-Schnimstelle_1
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Calsersihdministrator WINT K64 VMDocumentsiutomatisierungiCD_58;

Projekt  Beabeiten fnsicht  Einfigen  Qnline

Eares Werkseuge  fenuter  Hille

2_-EPN_PROFIsafeCD_582_-EPN_PROFIsate

Totally Integrated Automation

§ (W Projebespeichem @ X 35 Cx 3 432 (@2 ) [0 G B B} § Online vesbiraden ¥ Griine verbindung wennen | Ao [0 I8 3¢ | 1] + & PORTAL
[ Gerate [# Topologiesicht |y Netzsicht |} Gesdtesicht_| | Optionen ]
2 [t vemeser 11 verbindungen 2k 48 3= ¥ S| Metelbersicht | Verbindungen | D
© 10-System: PLC 1 PROFINET 10-System (100) Ai B et e s | | Katalog |
- = s

+ i wicht gruppiana
] « Daten

+ [y Online Zuginge.
b [ Card ResderusE-Speicher

00MFStation 1 571500ETIOMP S ad

Alige
Ha
v

A — » AC FU IS 11 P
i 582 * 2 - Gsocemers Gs0Gener
== Eetecuenie » cosedeepn _se2_em
|
S — V87 proFINET 10 syste..
= vl [ e A |
<[ 3] [10o% - # o ¢ " > ‘a ‘. o
|9 Eigemschatten [T info. L] Diagnose e
Allgemein [ 10-Variablen | Systemkonstanten | Texte | i EEEL

Aligemein

Konfiguration des 10-Systems

Pe—T Fl

Hame: | POFRET 0 Saem =

Nummer: | 100 B
) Mehrach einzetzbares 105ystem
0O far

4.2.1 Eigenschaften der Hardware-Konfiguration festlegen

>

Die Objekteigenschaften der einzelnen Hardware-Komponenten werden mit einem
Klick der linken Maustaste auf die entsprechende Position in der Netzsicht festgelegt.

Fur die Einstellung der Steuerungseigenschaften muss in der Netzansicht die

Steuerung angewahlt werden. Die Auswahl ist durch einen Rand gekennzeichnet.

CD_582 -EPN_PROFIsafe » Gerdte & Netze

2

Ef Wernetzen

PLC_1
CPU 1511F-1 PN

Printed in the Federal Republic of Germany

Verbindungen |—'

m

— cdx582x-epn | s &
. CD_582_-EPM .=§'ﬁi
PLC_1 ™ ﬁﬂlncmll:

PLC_1.PROFINET 1O-Syste... |
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

» Unterhalb der Netzsicht werden im Inspektorfenster, nach Auswahl des Registers
Eigenschaften -> Allgemein, die Steuerungseigenschaften angezeigt.

CD_582_-

PN_PROFIsafe »

‘; Topologiesicht

HﬁEh Netzsicht  |[If Geratesicht

o Vernetzen| E¥ Verbindungen E4 = J Netziibersicht || Verbindungen | |
[ 10-System: PLC_1.PROFINET I0-System (100) 9P Gerse e —=
~ 571500/ET200MPStstion_1  571500/ET200MPStoti...
pLC cxsezepn ML b oRLCT CPUTST1FT PN
CPU1S11F-1 PN CD_582_-EPN = ¥ GSD-Geraet_1 G5D-Geraet
PLC_1 . Roloctronic I » cds82eepn CD_582_EFN
— 1
8
<[ u 100% s & <] i | >

|QEigenschaften ||"il|nfo y"ﬂ Diagnose |

J Allgemein || 10-Variablen

|| Systemkonstanten

” Texte ‘

» LG}
b Fehlersicherheit
FROFINETSchnitistelle [x1]
Anlauf

Zyklus

Kommunikationslast

N
Allgemein

System- und Taktmerker
SIMATIC Memary Card
Systemdiagnose
PLC-Meldungen
Webserver
DNS-Kenfiguration
Display
Mehrsprachigkeit
Uhrzeit

Schuz & Security
OPCUA

Systemstromversorgung

Keonfigurationssteuerung
Verbindungsressourcen
Adressiibersicht

Runtime-Lizenzen

Projektinformation

Kataloginformation

Name:
Autar:

Kammentar:

Baugruppentriger:

steckplatz

[PLc_1 |

| Administratar |

Kurzbezeichnung:

Beschreibung:

Artikel-hr 2

Firmware-Version:

|cPU1S11F1 P

Fehlersichere CPU mit Display; Arbeitsspeicher 225KB Code und 1 MB Daten; einsetzbar fiir Sicherheitsanwendungen; unterstiitzt ~
PROFIsafe V2; 60 ns Bitoperationszeit; 5-stufiges Schutzkonzept, integrierte Technologiefunktionen: Motion Control, Regeln,
Zahlen&Messen; Tracing; PROFINET I0-Controller, unterstiitzt RTIRT, Performance Upgrade PROFINETV2 3, 2 Ports, FDevice, MRP, MRPD,
Transportprotokoll TCPIIP, secure Open User Communication, S7-Kommunikation, Webserver, DNS client, OPC UA Server Data Access,
Taktsynchronitat, Routing; Runtime Opticnen, Firmware V2.0

| 6E57 511-1FK01-04BD ]
[v20 |

[ Modulbeschreibung akmualisieren

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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Um die IP-Adresse festzulegen, wird im Verzeichnisbaum im Register
Allgemein das  Verzeichnis PROFINET-Schnittstelle[X1] ->
Ethernet-Adressen ausgewahlt. In der Maske kann unter IP-Protokoll
die IP-Adresse und die Subnetzmaske eingestellt werden. Die IP-Adresse wird
mit dem Download des Projekts durch den PG/PC eingestellt.

-

-

»

J Allgemein || 10-Variablen

|| Systemkonstanten || Texte |

b Allgemein
} Fehlersicherheit
~ PROFINET-Schnittstelle..

Allgemein
F-Farameter
Uhrzeitsynchronisation
Betriebsart
w Erweiterte Optionen
Schnittstellen-O..
Medienredundanz
} EchtzeitEinstell..
» Port[X1F1R]
} Port [X1 P2 R]
Zugriff aufden Web...
H¥WHennung
Anlauf
Zyklus
kommunikationslast
System-und Taktmerker
SIMATIC Memory Card
Systemdiagnose
PLCMeldungen
Webserver
DNS-Konfiguration
Display

~

Ethemet-Adressen

Schnittstelle vernetzt mit

Subnetz: | PNIIE_1

|P-Protokoll
(®) IP-Adresse im Projekt einstellen
IP-Adresse: | 192 . 168 . 0 .1
Subnetzmaske: | 255 . 255 . 255 . 0
D Router verwenden
Router-Adresse 0 0 0 0
O Anpassen der IP-Adresse direkt am Gerdt erlauben
PROFINET

["] Anpassen des PROFINET-Gerdtenamens direkt am Gerat erlauben

g PROFINET-Gerdtename automatisch generieren

FROFINET-Gerdtename:  plc_1

Konvertierter Name: ‘ plexbidoed

Gerdtenummer: ‘ o

Um die Zugriffsberechtigung fur die F-CPU einzurichten wird im Verzeichnisbaum
im Register Allgemein das Verzeichnis Schutz & Security ausgewdhlt. In
der Maske sollte mindestens die Zugriffsstufe Vollzugriff (kein Schutz)
ausgewahlt werden und in der Einstellung Vollzugriff inkl. Fail-safe
(kein Schutz)ist ein Passwort zu vergeben. Im Beispielprojekt wird das
Passwort ,pw_fcpu“ verwendet.

3
3

-

-

-

-

- v

-

FROFINET-Schnittstelle [¥1]
Anlauf

Zyklus
Kommunikaticnslast
system-und Taktrnerker
SIMATIC Memory Card
Systemdiagnose
PLCMeldungen
Wiebsenver
DNS-Kenfiguration
Display
Mehrsprachigkeit
Uhrzeit
Schutz & Security

OPC UA
Systemstromversorgung
Konfigurationssteuerung
Verbindungsressourcen
Adressibersicht
Runtime-Lizenzen

Printed in the Federal Republic of Germany

Verbindungsmechanismen

J Allgemein ” |0-Variablen ” Systemkonstanten ” Texte
b Allgemein [ Schutz & S .
Fehlersicherheit Ut SN

Zugriffsstufe

Zugriffsstufe fir die PLC auswahlen.

Zugriffsstufe Zugriff Zugriffserla..
HMI Lesen Schreiben | Fehlersi_. | Passwort
() vollzugriff inkl_Fail-safe (kein Schutz) v ' b b
@ Vollzugriff (kein Schutz) v v v
) Lesezugriff v v
() HMZugriff v

() Kein Zugriff (kempletter Schutz)

Vollzugriff (kein Schutz):
Anwender des TIA Portals werden Zugriff a uf Standardfunktionen erhalten.
HMI-Applikationen kénnen aufalle Funktionen zugreifen (Fail-safe und Standard).

Erforderliches Passwort:
Fur zusdtzlichen Zugriff auf die Failsafe-Funktionen muss der Anwender des TIA Portals das Passwort fiir
“Vollzugriffinkl. Fail-safe” eingeben.
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

» Damit die Bausteine fir das Sicherheitsprogramm automatisch erzeugt werden,
muss in der F-CPU die Fehlersicherheit aktiviert sein. Um die Fehlersicherheit zu
aktivieren wird im Verzeichnisbaum im Register Allgemein das Verzeichnis
Fehlersicherheit ausgewadhlt. In der Maske muss unter F-Aktivierung
ein Haken bei F-Fahigkeit aktiviert gesetzt sein. Falls nicht, ist die
Fehlersicherheit durch anwahlen der Schaltflaiche F-Aktivierung
einschalten zu aktivieren.
J Allgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten ” Texte
: Fehlersicherheit
» FROFINET-Schnittstelle [X1] F-Ativierung
Anlauf
Zyklus
Kommunikationslast F-Fahigkeit aktiviert
Systen-und Taktmerker
SIMATIC Memaory Card

b Systemdiagnose F-Parameter

-

-

-

- v

FLC-Meldungen
Webserver
DNS-Konfiguration

Systemstromversargung

Kanfinuratinnectensruna

Untergrenze fir FZieladressen: |1 |

Display

Mehrs prachigkeit n Obergrenze fir FZieladressen: |99 |
Uhrzeit il Zentrale FQuelladresse: |1 |
S BHSISILY " Default F-Uberwachungszeit fir

OFCUA [ zentrale F-Peripherie: |1SD ms |

¥ Fehlersicherheit
¥ PROFINET-Schnittstelle [X1]

~ Erweiterte Optionen

Anlauf

Zyklus

» Da die F-CPU als Default Einstellung den Geréatetausch ohne Wechselmedium
aktiviert hat, in diesem Beispiel diese Option aber nicht verwenden werden soll,
muss sie abgeschaltet werden. Um die Einstellung zu deaktivieren wird im
Verzeichnisbaum im Register Allgemein das Verzeichnis PROFINET-
Schnittstelle[X1] -> Erweiterte Optionen -> Schnittstellen-
Optionen ausgewahlt. In der Maske muss der Haken bei Gerdtetausch ohne
Wechselmedium ermdglichen entfernt werden.

JAIIgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten ” Texte ‘ |

» Allgemein ~

> Schnittstellen-Optionen

Allgemein
F-Parameter

D Bei Kommunikationsfehlern Anwenderprogramm aufrufen

[) Gerdtetausch ohne Viechseimedium ermaglichen
Ethemet-Adressen

Uhrzeitsynchronisation

Betricbsart Dateneinspeisung ins Metz begrenzen

[7) IEC V2.2 LLDP Modus verwenden

Schnittstellen-Optionen T

Medienredundanz Verbindungsiberwachung 30 s
¥ EchtzeitEinstellungen
¥ Port[x1F1R]
¥ Port[X1F2R]

Zugriff aufden Webserver

HW-Kennung
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Um die Einstellung der Mess-System — Eigenschaften durchfiihren zu kénnen,
muss in der Netzsicht des Arbeitsbereichs das Mess-System durch einen
Doppelklick mit der linken Maustaste angewahlt werden. Dadurch 6ffnet sich die
Geradtesicht des Arbeitsbereichs mit dem Mess-System. Unterhalb der
Geratesicht werden im Inspektorfenster, unter Eigenschaften ->
Allgemein, die Mess-System — Eigenschaften angezeigt.

EPN_PROFlsate

Totally Integrated Automation
MR x ) k L PORTAL

= ] (_582_€PI_PROFiste
¢ g

w wtigen
b G E e
+ [ e 1 [cPu 151161 P

|

& Topologiesicht | g Netzsicht_|IIY Gerdtesicht || Optionen ]
2 | dr | [ctsszmem o sezemi 0] &) B [de & ] 1|F
= _ [Bougr.. [Steck_ | E-ndresse [A-Adres.. [ Typ e || Katalog |§
= EE—( o serEm A ucberns o )| &
S ) shbSe2xepn B it | <les |2
o 1 012 010 Selery(m . 5
» [ kapimodul &

0 11 014 010 PosiionGesch | Mty
] 2 Chamnel 1 (R) i -
— o 1 Fanamerer = < ]
- : o 22w Poskion e
= L - 0 23 w3z Geschwindighait 5
Fotesironic ] 24 1.5 Preset 3
o 15 g

o 3

| —F =
= n s hd >
<[ 3| [100% - # o < i > >
| ' eigenschaften  [*info L] % Diagnose g
T T T e B H
Aligemein =1 ol
Hame: [cdSE2e g
Autor: | 4o i
Kommentar. F

v | Information

Bougruppentsger: [0
Steckpltz: [0

Kuabereihnung: [CD_s82 £

srikebhr
Beschreibung: | Gerst mit PROFIsie- und Standard Modulen (16 Bit bdt-Turn, 13 Bit Single-Tum, AT [, LF, Shared device, PAOFEafe V2.4 (Basic
Frotocal (7)), PAOFIsafe V2.6.1 (Expended Protocol G4F)l, TR Prai, Legacy Prafi) e =
Beschreibung
Kopimadul

Hardware-£rzeugaisstand.

GSD-Datei: [g30miv2 344101 53<0_5B2_+p-20180818.9m

im Verzeichnis Baum

Um die IP-Adresse festzulegen, wird im Register
Allgemein das Verzeichnis PROFINET-Schnittstelle[X1] ->
Ethernet-Adressen ausgewdahlt. In der Maske kann unter IP-Protokoll
die IP-Adresse und die Subnetzmaske eingestellt werden. Die IP-Adresse wird
mit dem Download des Projekts durch den PG/PC eingestellt. In der Maske kann
unter PROFINET der Geratename festgelegt werden.

J Allgemein || 10-Variablen

” Texte |

~ Allgemein
Kataloginformation
w PROFINETSchnittstelle [X1]
Allgemein
¥ Erweiterte Optionen
HWKennung
Identification & Maintenance
HW-Kennung
Shared Device

Printed in the Federal Republic of Germany

|| Systemkonstanten

Ethemet-Adressen

Schnittstelle vernetzt mit

Subnetz: | PNIE_1

IP-Protokoll

(&) IP-Adresse im Projekt einstellen

IP-Adresse: | 192 . 168 .0 . 2
Subnetzmaske: | 255 . 255 . 255 . 0

Router verwenden

Router-Adresse o 0 o o

() Anpassen der IP-Adresse direktam Gerat erlauben

PROFINET

[¥ FROFINET-Gerdtename sutomatisch generieren

FROFINET-Gerdtename: ‘ cdx582xepn

Konvertierter Mame: ‘ cdx582xepn

Gerdtenummer: ‘ 1
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» Um dem Mess-System den Geratenamen zuzuweisen muss in der
Geratesicht des Arbeitsbereichs das Mess-System mit der rechten Maustaste
angewahlt werden. Dadurch 6ffnet sich ein Kontextmenu. Im Men ist der Eintrag
Geratename zuweisen mitder linken Maustaste anzuwahlen.

C:lWsersWdministrator. WIN X64VM\Documents\Auts

™ Siemens

CD_582_-EPN_PROFIsafelCD_582_-EPN_PROFIsafe

Projekt Besrbeien Amsicht tinflgen Onne Emss Werkieuge femter il Totally Integrated Automation

(31 ek e @ XX s 5 ME B R Y onneverbinden ¥ LEE x " PORTAL
(D_582_EPN_PROFisafe » Nicht gruppierte Gerite » cdx582x-epn [CD_582_EPN] |
Gerste & Topologlesicht | o Netzsicht  [IY Gerdtesicht || Optionen ™
2| dr [0 po (G i|F
s s oy e[y —
> D@ enmnae e e ]| L
eve: G e - - 'y
dh Gerate & Newe o < 50 @rer  profl [ <Alles ]|
» [ PC [CPU1TIET PN] et o = » (@ Koptmedul 2
» £ Nicht gruppierte Gerate o » 8 vodu
i 2 » [ Submodue Tl
o 5.8 e
o 23 w.n Geschaindigheit 5
o 26 M35 Preset %
o 25 g
o 3
o 4 -
[ i v =
< it > >
| S Eigonschatten  [%info k] % Diagnose a2
Ethemet-Adressen _ v )
Schnittstelle vern H
’ - g
» H
Strgek H
x 1P-Protokoll 40 ~ [information =
Shared Device Gerie 5
~ Detailansicht * 0
rome
PROFINET -

90 PROPNETGeritename sutomatch generieren

PROFINETGergtename: | cchSE2repn

Kenverser dxS82xepn

« Portalansicht

» Im gedffneten Fenster ist unter der Einstellung Konfiguriertes PROFINET-
Gerat der Geratename und Geréatetyp zu Uberprifen und gegebenenfalls zu
andern. Unter der Einstellung Online-Zugang ist die Verbindung zum
Ethernet-Netzwerk einzustellen.

Danach muss die Schaltflaiche Liste aktualisieren angewahlt werden.

PROFINET-Gerdtename vergeben X

Konfiguriertes PROFINET-Gerdt

PROFINET-Gerdtename:
Geratetyp:

Online-Zugang

Typ der FGIFCSchnittstelle:

PGIPC-Schnittstelle:

Geritefilter

| caxs82xepn [+]

|co_ss2_epn |

.
[FR intel() PROI1000 WT-Netzwerkverbindung <...[ | @[]

@ Mur Gerdte gleichen Typs anzeigen
[] Mur falsch parametrierte Gerate anzeigen

[] Mur Gerste ohne Namen anzeigen

Erreichbare Teilnehmer im Netzwerk:

IP-Adresse MAC-Adresse Gerat FROFINET-Geratename Status
0.000 00-03-12-FFFF06  TRRotativ.. — 1. Kein Geratename zugewiesen
LED blinken
K| i 2]
Liste aktualisieren | | Hame zuweisen |
Online-Statusinformation:
0 Suche abgeschlossen. 1 von 2 Geréten wurden herausgefiltert.
[<] ] 2]

SchlieBen

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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» Aus der Netzwerk-Liste muss das Mess-System, dessen Name zugewiesen
werden soll, ausgewahlt werden. Danach kann die Schaltflaiche Name zuweisen
angewahlt werden.

PROFINET-Gerdtename vergeben B3

Konfiguriertes PROFINET-Geradt
PROFINETGeratename: | cdxSB2icepn [~
———— Gerdtetyp: |

| co_ss2_£PN

Online-Zugang
TP der PGIPCSchnimstelle:  |B_puiE [+]

PGIPCSchnittstelle: [ Intel(R) PROI1000 MT-Netzwerkverbindung =...|»| ©[€l]

F? Geritefilter

[ Nur Gerste gleichen Typs anzeigen

[] Murfalsch parametrierte Gerate anzeigen

(] Mur Gerte ohne Namen anzeigen

Erreichbare Teilnehmer im Metzwerk:

IP-Adresse MAC-Adresze Gerat PROFINET-Geratename Status
0000 00-03-12-FFFF06  TRRotativ.. — 1 Kein Gerdtename zugewiesen
D LED blinken
[<] [ [2]
Liste akwalisieren | | Name zuweisen |

Online-Statusinformation:

@  suche abgeschlossen. 1 von 2 Gerdten wurden herausgefiltert.

<] I [=]

» Sobald der Name zugewiesen wurde, bekommt das Mess-System einen blauen
Haken und den Status OK in der Netzwerkliste. Das Fenster kann danach utber
die Schaltflache schlieBen beendet werden.

é Geratefilter

@ Nur Gerdte gleichen Typs anzeigen
D Nur falsch parametrierte Gerate anzeigen

[ Mur Gerite chne Namen anzeigen

Erreichbare Teilnehmer im Netzwerk:

IP-Adresse MAC-Adresse Gerat FROFINET-Gerdtename Status
0.0.00 00-03-12-FF-FF06  TRRotativ.. cdx582xepn @ ok
[ LED blinken
[<] i 2]

:
|
m
m
m

Liste aktualisieren |

Im Auslieferungszustand, sowie nach einer Ricksetzung, hat das Mess-System
/ keinen Geratenamen gespeichert.
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4.3 Parametrierung

4.3.1 Einstellen der iParameter

Um die iParameter einstellen zu kénnen muss in der Geritesicht des
Arbeitsbereichs zunachst in dem auf der rechten Seite angezeigten Register
Gerateiibersicht der Eintrag Position + Geschwindigkeit (XP) mit
der linken Maustaste angewahlt werden.

>

CD_582_-EPN_PROFlsafe *» Nicht gruppierte Gerdte » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

‘;Topologiesi:ht ugﬁh Netzsicht ‘mf Geratesicht |_
dt [coseavepn ooz e [v] ) B (4] 5[] @2 2 | [ Gerstetbersicht |
¢ Modul ... |Baugr... |Steck.. |E-Adresse A-Adres... Typ Artike...
= ~ cdsaxepn 0 0 CD_582_EPN [~
} Interface 0 ox1 cdx582xepn [
~ safety (R)_1 0 1 0.14  0.10  Safety (W)
L Fosition + Geschwindigkeit (XF) o 11 0.14  0.10  Fosition + Geschwi.. =
‘ ~ Channel 1 (R)_1 0 2 Channel 1 (TR}
— - Parameter 0 21 Parameter
. L Fosition o 22 15..18 Fosition ||
= Geschwindigkeit 0 23 1922 A
= Roloctronic Preset 0 24 23 11.15  Preset
0 25
o 3
0 4
s
<[] 100% - —y— & [<] i
» Die Eigenschaften des Subslots werden in der Geratesicht im Inspektorfenster

nach der Auswahl Eigenschaften -> Allgemein angezeigt.
Um die iParameter einzustellen, muss im Verzeichnisbaum des Registers
Allgemein das Verzeichnis Baugruppenparameter ausgewahlt werden.

CD_582_-EPN_PROFlIsafe » Nicht gruppierte Gerdte » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

|;Topologiesicht ||ﬁﬂ~uNetzsicht ||—|]1‘Gerﬁtesicht L

Kataloginformation
PROFIsafe

dt [cdssacepnicn ss2 ernl [+] &l B |t 1] @2 = Gerétedbersicht
~
¥ Modul ... | Baugr... |Steck... |E-Adresse |A-Adres... | Typ Artike...
= ~ cdxS82xepn 0 ] CD_582_£FN
» Interface 0 oxi cdx582xepn
~ Safety (TR 0 1 0..14 0..10 Safety (TR)
L Position + Geschwindigkeit (XF) 0 11 0..14 0..10 Position + Geschwi...
4 ¥ Channel 1 (TR)_1 o 2 Channel 1 (TR}
— - Parameter 0 21 Parameter
| »
= o Fosition o 22 15..18 Position
¢ Geschwindigkeit 0 23 1922 Fedr b
L TRotoctronic Preset 0 24 23 11.15  Preset
0 25
0 3
0 4
n s
A 100t o I el Y| I \
|§ Eigenschaften ||"_\.‘. Info UH ﬂ Diagnose
J Allgemein H 10-Variablen H Systemkonstanten ” Texte |
- Allgemein [
Baugruppenparameter

iParameter (TR Profil)

U ———
ElA-Adressen Drehrichtung: | vorlauf [+
HWHKennung Messlange: 536870912

Umdrehungen Zahler: | 65536

Geschwindigkeit Format: | Uimin * Faktor

|
|
|
Umdrehungen Nenner: |1 ]
|
J

Geschwindigkeit Faktor: |1

Gesch
Integrationszeit: | 100 |

Fensterinkremente: | 1000 |

Werden wie oben dargestellt davon abweichende Parameterwerte benétigt, muss fur diesen neuen
Parameterdatensatz eine F _iPar CRC-Berechnung erfolgen. Siehe Kap.: 3 ,Festlegen der Parameter /
CRC-Berechnung® auf Seite 9. Der dort errechnete Wert ist dann im Parameterdatensatz der F-
Parameter unter F_iPar CRC einzutragen. Siehe Kap.: 4.3.2 ,Einstellen der F-Parameter auf Seite 31.
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4.3.2 Einstellen der F-Parameter

» Um die F-Parameter einstellen zu kénnen muss in der Geritesicht des
Arbeitsbereichs zunachst in dem auf der rechten Seite angezeigten Register

Geratelibersicht der Eintrag Position + Geschwindigkeit

der linken Maustaste angewahlt werden.

(XP) mit

CD_582 -EPN_PROFlIsafe » Nicht gruppierte Gerite » cdx582x-epn [CD_582 -EPN]

‘E""Topologiesicht @Netzsicl\t "ﬁT Geratesicht |_
i EIEAEEE G | Gemteabersicnt |
¥ Modul . |Baugr.. |steck. |E-Adresse A-Adres. | Typ Artike__.
= ~ cdxS82xepn 0 0 CD_582_EFN [~
b Interface 0 ox1 cdx582xepn Il
v Safety(TR)_1 o 1 0.14 o.10 Safety (TR}
L Position + Geschwindigkeit (XF) [} 11 0.14 0.10 Position + Geschwi... =
. ¥ Channel 1 (TR)_1 ] 2 Channel 1 (TR}
— - Farameter o 21 Parameter
. L Fosition 0 22 15..18 Fosition ]
s == Geschwindigkeit "] 23 19..22 Geschwindigkeit
= HRoloctronic Preset 0 24 23 1115  Freset
0 25
0 3
F—
<[] 100% A —e— & [¢] ]

» Die Eigenschaften des Subslots werden in der Gerdtesicht im Inspektorfenster
nach der Auswahl Eigenschaften -> Allgemein angezeigt.
Um die F-Parameter einzustellen, muss im Verzeichnisbaum des Registers
Allgemein das Verzeichnis PROFIsafe ausgewahlt werden.

CD_582_-EPN_PROFlIsafe » Nicht gruppierte Gerite » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

‘E"Topolngiesicht @Netzsicl\t ||f|1‘Gerétesicht |_

Printed in the Federal Republic of Germany

F_Passivation:

F_CRC_Seed

F_WD_Time:
F_iPar_CRC:

F_Par_CRC:

F-Peripherie-DB-Nummer:
F-Peripherie-DE-Name:

d¢ [cossacepn ico_ssz_een] [+] G B (][] @2 = Geréteilbersicht
~
¢ Modul . |Baugr... |Steck.. |E-Adresse A-Adres. | Typ Artike._.
=] v cdxSB2xepn 0 0 CD_582_EPN [»]
b Interface o oxi cdx582xepn
¥ Safety (TR)_1 0 1 0..14 0.10 Safety (TR}
L Position + Geschwindigkeit (xF) 0 11 0..14 o.10 Position + Geschwi... =
. ¥ Channel 1 (TR)_1 ] 2 Channel 1 (TR}
— - Parameter 0 21 Parameter
. l Fosition ] 22 15..18 Fosition
» == Geschwindigkeit o 23 19.22 Geschwindigkeit
= HRoloctronic Freset o 24 23 11.15  Preset
'] 25
Qo 3
o 4
noos
<Ju] 100% - v & <] i ]
|§.Eigenschaften H‘j.‘.lnfo yuﬂ Diagnose ‘
J Allgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten ” Texte |
« Allgemein 7
PROFlsafe
Kataloginformation
PROFIsa fe]
Baugruppenparameter - |5||_2 |v|
Eia-Adressen [FByecre [<]
F source s
F Do pd:
F Par CRC Withoutaddresses: [0 |

|DeviceiModule

[crRcseed2aiz2

[#] Manuelle Vergabe der F-Uberwachungszeit

B359B0B9

43459

D F-Peripherie-DB manuelle Nummernvergabe
30002

| Fooooo_safery(m)_1
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mussen Ubereinstimmen!

@ Der F_Dest_Add-Eintrag und die Einstellung der Adressschalter des Mess-Systems

Der Parameterwert fur den Parameter F_iPar CRC ergibt sich aus dem eingestellten
Parameterdatensatz der iParameter und dem daraus berechneten CRC-Wert. Siehe
Kap.: 4.3.1 ,Einstellen der iParameter” auf Seite 30.

» Die Bausteine flr das Sicherheitsprogramm werden automatisch erzeugt.
Voraussetzung ist lediglich, dass die F-CPU die Fehlersicherheit aktiviert hat.
(Siehe Kap.: 4.2.1 ,Eigenschaften der Hardware-Konfiguration festlegen“ auf
Seite 23).
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4.4 Erstellen der fehlenden (F-)Bausteine

Die bisher automatisch angelegten Bausteine kdnnen in der Projektnavigation
im Verzeichnisbaum des Gerats eingesehen werden.

Alle fehlersicheren Bausteine werden zur Unterscheidung von Bausteinen des
Standard-Anwenderprogramms gelb hinterlegt dargestellt.

Projektnavigation m
Gerdte

e
&L

~ | ] CD_582_-EPN_PROFlsafe
B Meues Gerét hinzufiigen
EE'tl Gerate & Netze
~ [[J PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[t Gerstekonfiguration

% COnline & Diagnose
@) safety Administration
~ |5 Frogrammbausteine
[ Neuen Baustein hinzufiigen
4 Main [OB1]
20 FOB_RTG1 [0B123]
I Main_safety RTG1 [FE1]
@ Main_Safety RTG1_DE [DB1]
¥ 4f Systembausteine
~ [g STEP 7 Safety
o@ F_Systeminfo_DE [DE30001]
4 RTG15ysInfo [DB30000]
¥ |48 F-Peripherie-DBs
S Fo0000_Safety(TR)_1 [DB30002]
¥ |5 Compiler-Bausteine
2 F_CTRL_1 [FB32767]

» [ Technologieobjekte

4.4.1 Programmstruktur

Der Einstieg in das Sicherheitsprogramm erfolgt mit dem Aufruf des
F-Organisationsbausteins FOB_RTG1 (OB123). Dieser ruft zyklisch uber einen
Weckalarm den F-Funktionsbaustein Main Safety RTGl1 (FB1) mit seinem
F-Datenbaustein Main Safety RTG1 DB (DB1l) auf.

Weckalarm-OBs haben den Vorteil, dass sie die zyklische Programmbearbeitung im
OB 1 des Standard-Anwenderprogramms in festen zeitlichen Abstanden
unterbrechen, d. h. in einem Weckalarm-OB wird das Sicherheitsprogramm in festen
zeitlichen Abstéanden aufgerufen und durchlaufen.

Nach der Abarbeitung des Sicherheitsprogramms wird das Standard-
Anwenderprogramm weiterbearbeitet.
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4.4.2 F-Ablaufgruppe

Zur besseren Handhabung besteht das Sicherheitsprogramm aus einer
F-Ablaufgruppe. Die F-Ablaufgruppe ist ein logisches Konstrukt aus mehreren
zusammengehdrigen F-Bausteinen, welches intern vom F-System gebildet wird.

Die F-Ablaufgruppe besteht aus:

e einem F-Organisationsbausteins FOB_RTG1 (OB123)

e einem F-Funktionsbaustein Main Safety RTGl (FBI1)
e einem F-Datenbaustein Main Safety RTGl1 DB (DBI1)

» Um die ,F-Ablaufgruppe einzustellen bzw. zu &ndern muss in der
Projektnavigation im  Verzeichnisbaum der Eintrag CD 582-
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1  PN] -> Safety
Administration durch einen Doppelklick mit der linken Maustaste angewahlt
werden. Dadurch wird im Arbeitsbereich der Safety Administration
Editor gedffnet.

Proje avigatiol m
Gerite
] 2
Aligemein

~ ] CD_S82_-EPN_FROFisafe ~ Fabloufgruppe
B Neues Gerat hinzufigen F-Ablaufgruppe 1 [RTG1] Status Sicherheitsbetrieb

i

Aligemein

~ [ PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] Fkonforme PLC-Datentypen
Y Gerstekonfiguration Zugrifsschutz Aktueller Status: | (keine Online-Verbindung) ]

1 online & Diagnose Webserver F-Admins

2 Status Sicherheitsprogramm
‘g Programmbs usteine

[ Technologieobjekte . .
Erterme Quellen i Offiine-Frogramm: |Die Konsistenz des Offine: ist nicht bekannt. ]

[ PLCVariablen f Online-Programm: | (Keine Online Verbindung} |
[ FLCDatenypen I
(54 Beobachtungs-und Forcetabellen
(& online sicherungen

82 Traces Beschreibung Offline-Signatur | Zeitstempel
[@) Gerste-PronyDaten F-Gesamisignatur keine keine

B Frogramminformationen

Programm-Signatur

L PLC-Uberwachungen & -Meldungen
2] PLCNeldetexisten
IS =TV

» Im Verzeichnisbaum des Safety Administration Editors muss das
Verzeichnis F-Ablaufgruppe -> F-Ablaufgruppe 1 [RTG1] mit der
linken Maustaste angewahlt werden. Hier kénnen die Einstellungen fur die

Ablaufgruppe angepasst werden. Im Beispielprojekt werden die Default
Einstellungen verwendet.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » Safety Administration

Allgemein

> R F-Ablaufgruppe 1 [RTG1]

F-+blaufgruppe 1 [RTG1] Fehlersicherer Organisationsbaustein Main-Safety-Block
F-Bausteine
Fkonforme PLC-Datentypen p #
Zugrifisschutz ruft auf
R S Mame |FOB_RTG1 ————— | Main_Safety_RTG1 [FE1] I+]
Einstellungen Ereignisklasse 3B | Gyclic interrupt
—
| Zykluszeit |100000 ys
Wl Fhasenversch. |0 ps I-DB HB
il Pricritit [Main_safety_RTG1_DE [DB1] |~ |

Parameter der F-Ablaufgruppe
Warngrenze Zykluszeit der F-Ablaufgruppe ‘ 110000

=
A

Maximale Zykluszeit der F-Ablaufgruppe ‘ 120000

DB fir F-Ablaufgruppenkommunikation ‘ Keiner,

[«]

=
5

F-Ablaufgruppeninfo-DB ‘ RTG1SysInfo

F-Ablaufgruppe loschen | | Globalen F-Peripheri
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» Um dem Zugriffschutz fur das Sicherheitsprogramm festzulegen muss im

Verzeichnisbaum des Safety Administration Editors das Verzeichnis
Zugriffschutz mitder linken Maustaste angewahlt werden.
In der Maske muss unter Schutz des Offline-Sicherheitsprogramms
die Schaltflache Einrichten mit der linken Maustaste angewahlt werden.
Dadurch 6ffnet sich das Fenster Passwort einrichten, in dem das Passwort
festgelegt wird. Im Beispielprojekt wird das Passwort ,pw_fprog“ verwendet.

CD_582 _-EPN_PROFlsafe » PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] » Safety Administration

Allgemein
« F-Ablaufgruppe

Schutz des Offline-Sicherheitsprogramms

F-Ablaufgruppe 1 [RTG1] &= Passwort, um das Sicherheitsprogramm zu bearbeiten:
F-Bausteine
F-konforme PLC-Datentypen Passwort: | |
Zugriffsschutz Login | | Einrichten |

Webserver F-Admins

Einstellungen Zugriffsschutz F-CPU

Das Passwort fiir das Laden in die F-CPU setzen Sie im Inspektorfenster der
F-CPU im Register "Eigenschaften”

Gehe zum Bereich "Schutz® der F-CPU

4
v Passwort einrichten %
[l FLC 1 [CPU1511F-1 PN]
@' Fasswort fiir das Sicherheitsprogramm einrichten:
MNeues Passwort: || |
Passwort bestitigen: | |
r oK 1 | Abbrechen |
|
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» Um im Beispielprojekt die Safety-Eingangsdaten des Mess-Systems im
Sicherheitsprogramm zu speichern, muss ein fehlersicherer Datenbaustein
angelegt werden.

Dazu muss in der Projektnavigation im Verzeichnisbaum der Eintrag
CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] ->
Programmbausteine -> Neuen Baustein hinzufiigen durch einen

Doppelklick mit der linken Maustaste angewdahlt werden. Dadurch wird ein
Fenster getffnet in dem der Bausteine hinzugefiigt werden kann.

Projektnavigation [
Gerdte

s
EL
[ |

~ | ] CD_582_-EPN_PROFlsafe
ﬁ Neues Gerat hinzufligen
EE,J Gerdte & Netze
~ [ PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
I]'f Geratekonfiguration
% Cnline & Diagnose
@ safety Administration o

v I;:: Programmbausteine

ﬁ Neuen Baustein hinzufligen

& Main [OB1]
& FOB_RTG1 [0B123]
4+ Main_Safety_RTG1 [FB1]
@ Main_Safety RTG1_DE [DB1]
b 58 Systembausteine
[J r‘-_* Technologieobjekte
» Externe Quellen

» L4 PLCVariablen
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» Im geodffneten Fenster sind zuerst auf der linken Seite die Datenbausteine
anzuwahlen. Beim Typ: ist Global-DB einzustellen. Bei Fehlersicher: ist
der Haken vor F-Baustein anlegen zu setzen. Weil der Baustein nach dem
Anlegen nicht sofort bearbeitet werden soll, muss unterhalb von Weitere
Informationen bei Neu hinzufiigen und o6ffnen der Haken entfernt
werden. Bei Name: wird im Beispielprojekt IN DataEncSafety eingegeben.
Durch betéatigen der OK-Schaltflache wird der Datenbaustein angelegt.

Neuen Baustein hinzufiigen b

Mame:
|IN_DataEncsafen) |

Typ: | i Global-DB [+

% Sprache: EE [~]

Organisations- M - = =

baustein HImeEr |' m
() manuell

{s) automnatisch

% Fehlersicher: E F-Baustein anlegen ]

Funktions- Beschreibung:
baustein

=

Funkticn

&

Daten-
baustein

Datenbausteine (DBs) dienen der Speicherung von Programmdaten.

mehr_..

? | Weitere Informationen

[:]Neu hinzufiigen und &ffnen oK 1 | Abbrechen

4.4.3 Generieren der Organisationsbausteine (OBs)

Nachfolgend werden die erforderlichen Fehler-Organisationsbausteine OB82, OB83,
OB86 und OB122 erstellt.

» Um die Organisationsbausteine einzufiigen muss in der Projektnavigation
im Verzeichnisbaum der Eintrag CD_582 -EPN_PROFIsafe -> PLC 1 [CPU
1511F-1 PN] -> Programmbausteine -> Neuen Baustein
hinzufiigen durch einen Doppelklick der linken Maustaste ausgewéhlt werden.
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» Im gedffneten Fenster sind zuerst auf der linken Seite die Organisationsbausteine
anzuwahlen. Die Sprache wird im Beispielprojekt auf FUP eingestellt. Unterhalb
von Weitere Informationen SoOll bei Neu hinzufiigen und &ffnen der
Haken entfernt werden. Dann kann der erste Organisationsbaustein OB82
angelegt werden. Dazu muss der OB Diagnostic error interrupt aus
der Liste in der Fenstermitte mit einem Doppelklick der linken Maustaste
angewahlt werden.

Neuen Baustein hinzufiigen

MNarme:

| Diagnostic error interrupt

5

Organisations-
baustein

=

Funktions-
baustein

oL

Funktion

&,

Daten-
baustein

& Frogram cycle

& Startup

& Time delayinterrupt
& Cyclic interrupt

& Hardware interrupt

& Time error interrupt
o4 grossc e e
& Full or plug of modules
¥ Rack or station failure
& Frogramming error

3 10 access error

& Time of day

& MCInterpolator

& MCServo

B MCFreServo

B MC-Postsernvo

& Synchronous Cycle

& status

& Update

& Frofile

> |Weitere Informationen

Sprache: FUP hd

MNummer: 82 EI

Beschreibung:

Diagnosealarm-0Bs unterbrechen die
zyklische Programmbearbeitung, wenn die
diagnosefihige Baugruppe, fir die der
Diagnosealarm freigeschaltet wurde, einen
Fehler erkennt.

mehr._.

[:] Meu hinzufiigen und éffnen

r 0K 1 | Abbrechen |

» Das Fenster wird beim Anlegen des Organisationsbausteins geschlossen.
Deshalb muss das Fenster fur jeden neu anzulegenden Organisationsbaustein
neu gedffnet werden. Fir OB83 ist der Eintrag Pull or plug of modules,
fur OB86 der Eintrag Rack or station failure und fir OB122 der Eintrag
I0 access error aus der Liste anzuwahlen.

4.4.4 Programmieren der F-Bausteine (Anwenderquittierung)

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

Nachfolgend wird die Programmierung bzw. Anpassung des Bausteins
Main Safety RTG1 (FB1), fir die Verwendung einer Anwenderquittierung (User
Acknowledgment), vorgenommen. Um beim Startup der F-CPU bzw. nach Behebung
von Fehlern eine Anwenderquittierung durchzufiihren, muss die Variable ACK REI
des F-Peripherie-DBs auf High gesetzt werden.

Der F-Peripherie-DB, der fur das Mess-System automatisch erzeugt wurde, heil3t im
Beispielprojekt  F00000 Safety(TR) 1 [DB30002] und ist in der
Projektnavigation im Verzeichnisbaum unter dem Verzeichnis CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Programmbaustezne >
Systembausteine -> STEP7 Safety -> F-Peripherie-DBs zu finden.
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Da im Beispielprojekt die Programmiersprache FUP verwendet wird, muss der
Baustein Main Safety RTGl (FB1) zuerst auf FUP umgestellt werden.
Dazu wird in der Projektnavigation im Verzeichnisbaum der Eintrag
CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1  PN] ->
Programmbausteine -> Main Safety RTGl1 [FB1] mit der rechten
Maustaste angewahlt. Dadurch 6ffnet sich ein Kontextmeni. Im Meni ist der

Eintrag Programmiersprache umschalten -> FUP mit der linken
Maustaste anzuwébhlen.
Projektnavigation m «

Gerdte

.
]
I |

~ | ] CD_582_€FN_PROFIsafe

[2]

I Neues Gerst hinzufiigen
ﬁg-h Gerate & Netze
~ [ PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[|'|‘ Geradtekonfiguration
4| Online & Diagnose
@ Safety Administration '
* [ Programmbausteine

nb' Neuen Baustein hinzufiigen

2 Diagnostic error interrupt [DB82]
4 10 access error [OB122]

4 Main [0B1]

4 Full or plug of modules [OB&3]
4 Rack or station failure [OBS6]
&+ FOB_RTG1 [0B123]
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L S =Pl =P
: offnen e
@ o
@ Mai }{ Ausschneiden Strg+x
v [ syst E5| Kopieren Strg+C
» [ Techno| = Einfigen Strg+y
» Externg % Ldschen Entf
» ':g PLCWa Umbenennen F2
I—\l: —
D ;ﬂ e Ubersetzen »
* I?::rl Becba Laden in Gerdt b
Lt O”"”E'ﬂ Online verbinden Strg+K
=
» =3 Traces | & online-verbindung trennen Strag+M
B8 cerstel i ) v
" . 0l Simulation starten Strg+Shift+
+ | Detailansicht 2 9
&Ja schnellvergleich »
3 Projekt durchsuchen Strg+F
Name 3¢ Querverweise F11
_}(J Querverweisinformationen  Shift+F11
& Aufrufstrukeur
Frogrammiersprache umschalten AL
Know-how-Schutz KoP
FUF
=l Drucken... Strg+F
& Druckvorschau...
g, Eigenschaften... Alt+Eingabe

Wird der Baustein Main Safety RTGl (FB1) in der Projektnavigation
durch einen Doppelklick der linken Maustaste angewdhlt, so 6ffnet sich im
Arbeitsbereich der Baustein im Programmeditor. Auf der rechten Seite werden fur
die Programmierung verwendbare Anweisungen aufgelistet.
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Totally Integrated Automation
- AR X ]l “ PORTAL

Gerlte Optionen B
3 2| B CaaB G Al &7 4 AlLA o %
> Favoriten i3
o ame s Defaunwers [Romannz | Emichbar . schei.. | ichiori.. | cinssabwer | dbsonsch, | Kommenar m—— 1
av § iame Beschreibung |
— : =
3 @~ Owpu = &
—SET ’ 3
5 @ o 2
» g
#efe - 5 g
7@ sax , i
8| = 5 %
5 v wm ) : 3
< " HE s 5
'
DRET i B I I S | »
~ Bausteintite: » B s =
Bausteintitel: )
= Metzwerk 1:

Narme Adrsise

< v >
> Enweiterte
> Technolagie

oo C I el

4 Eigenschaften  [*Linfo ] % Diagnese > Optionspakete

= Ubenicht | Main_safety

» Es kann sein, dass vor dem ersten editieren des Programms eine
Sicherheitsabfrage angezeigt wird. Dort ist das angelegte Passwort aus Safety
Administration einzugeben. Im Beispielprojekt ,pw_fprog"“.

Anmelden am Sicherheitsprogramm offline

[l FLc_1[cPU1511F-1 PN]

zZ= Passwort fir das Sicherheitsprogramm:

r oK H Abbrechen |
|

»  Aus den Favoriten des Programmiereditors wird eine UND-Box eingefiigt und ein
Eingang geldscht. Der zweite Eingang wird an den Merker M0 . 0 angeschlossen.
Der Editor legt fir den Merker automatisch den Variablennamen Tag 1 an.
An den Ausgang der Und-Box wird eine Zuweisung-Box angeschlossen.
Dieser wird das Signal ACK REI des Mess-System F-Peripherie-DBs mit der
Bezeichnung "F00000_Safety (TR) 1".ACK REI zugewiesen.

*  Netzwerk 1: 1=Quittierung fir Wiedereingliederung

Kaommentar

"FODD00_Safety(
TR)_1" ACK_
& REI

W00 =

"Tag_1" =zt — _—
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4.4.5 Programmieren der F-Bausteine (Eingangsdaten speichern)

Nachfolgend wird die Programmierung bzw. Anpassung des Bausteins
Main Safety RTG1 (FB1), fur die Speicherung der Mess-System —
Eingangsdaten vorgenommen.

» Zuerst mussen die Variablen fur ,Position” und ,Geschwindigkeit* in einer
Variablentabelle angelegt werden. Dazu wird in der Projektnavigation im

Verzeichnisbaum der Eintrag CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU
1511F-1 PN] -> PLC-Variablen -> Standard-Variablentabelle

[66] durch einen Doppelklick mit der linken Maustaste angewahlt. Es 6ffnet sich
im Arbeitsbereich der Variableneditor.

Projektnavigation

~ ] CD_582_-EPN_FROFlsafe
ﬁ MNeues Gerat hinzufligen
EE'tl Gerdte & Netze
~ [[Jj PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[IT cerstekonfiguration
% Online & Diagnose
@ safety Administration g
» I;:. Programmbausteine
» h_ﬂ Technologieobjekte
4 Externe Quellen
= ':g PLCVariablen
&g Alle variablen anzeigen
[ Neue Variablentabelle hinzufigen
.i"a’ standard-Variablentabelle [66]
r Tﬂ FLC-Datentypen
4 ';,1 Beobachtungs-und Forcetabellen

4 rj;, Online-Sicherungen

» Im Variableneditor werden fir die Eingangsdaten des Mess-Systems folgende
Variablen angelegt:

e Position:
Name: IN Pos Safety
Datentyp: DInt
Adresse: %ID2

e Geschwindigkeit:
Name: IN Velo Safety
Datentyp: DInt
Adresse: $ID6
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CD_582 -EPN_PROFIsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » PLC-Variablen » Standard-Variablentabelle [68]

|@ Variablen = Anwend

TIEEE.

Standard-Variablentabelle

Marme Datentyp Adresse Rerna... Erreic..  Schrei Sichtb.  Uberwach. | Komrentar
1 @ Tag_1 Bool %M0.0 = [ [
2 @  IN_Pos_Safery Dint %02 = [+ [+
3 @ IN_Velo_safery Dint %ID6 ¥ | |
4 <Hinzufigen= =

» Um die Eingangsdaten im fehlersicheren Datenbaustein IN DataEncSafety
zu speichern, missen im Datenbaustein ebenfalls die Variablen fur ,Position“ und
~Geschwindigkeit* angelegt werden. Dazu wird in der Projektnavigation im
Verzeichnisbaum der Eintrag CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU
1511F-1 PN] -> Programmbausteine -> IN DataEncSafety [DB2]
durch einen Doppelklick mit der linken Maustaste angewahlt. Es 6ffnet sich im
Arbeitsbereich der Datenbaustein-Editor.

» Im Datenbaustein-Editor werden fur die Ablage den Eingangsdaten des Mess-
Systems folgende Variablen angelegt:

e Position:
Name: Safety Pos
Datentyp: DInt
Startwert: O

e Geschwindigkeit:
Name: Safety Velo
Datentyp: DInt
Startwert: O

CD_582_-EPN_PROFIsafe » PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] » Programmbausteine » IN_DataEncSafety [DB2]

T = oo
= 2 b, B =

IN_DataEncSafety
Mame Datentyp Startwert Rernanenz | Erreichbar a.. Schrei... Sichtbari.. Einstellwert Uberwach.. Kor

Aktualwerte behalten |gg | Momentaufnahme 7‘9} -‘a, Momentaufnahmen in Startwerte kopieren g . | Startwerte al

1 <@ ~ Static
z an safety Pos Dint 0 =] =] ) 0
3 qm. safety velo Dint 0 ] ] ] (|
4 L] <Hinzufiigen= E
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» Um die Speicherung der Mess-System — Eingangsdaten im Baustein
Main Safety RTGl (FB1) vorzunehmen, muss der Baustein in der
Projektnavigation durch einen Doppelklick der linken Maustaste angewahit
werden. Es 6ffnet sich im Arbeitsbereich der Baustein im Programmeditor.

e Totally Integrated Automation
5 % projekaspeichem & X 12 n MR * ] + W PORTAL
[ Gerate Optionen =
@ akss L EOEBoB QAR AR 2l Gd &7 El WoH o
Main_Safety_RTG1 > | Favoriten ;
- Hame Oatencyp Oefaukwer:  Remanen: | Emechbara. Scheei.. Sichibari. Emsteliver: Obemveach. | Kommentar < |Einfache Anwelsungen
sl Elnfacke /Armsssie 4901 s—
o S 2 texchrebung
ar o =
[
. &l
@~ mou g
o . g
=|7 @~ swi
2 4
@~ wmp
: " )
o A a4
= Bausteintitel: , -
» L
v Netwerk1: 1-Quinierung fr wiedereingliederung

*FOI00_Safend L
TR ACK

B BE:

g1t — — =

v Detailansicht

Hame: Adresse

3 |Erveiterte Anwelsungen
3 | Technologie

100% = oo |> | Kemmunikation

| dlEigenschatten  [Winfo is] B Diagnose > | Optionspakete

EET I

» In das Netzwerk 2 wird aus den Anweisungen auf der rechten Seite eine
MOVE-Box eingefligt. Die MOVE-Box ist unter Einfache Anweisungen im
Ordner verschieben zu finden. Fur die ,Position” wird am Eingang IN die
Variable IN Pos Safety angeschlossen und am Ausgang OUT1 die Variable
"IN DataEncSafety”.Safety Pos aus dem fehlersicheren Datenbaustein
angeschlossen.

Fir die ,Geschwindigkeit® wird dieser Vorgang mit den entsprechenden
Eingangs- und Ausgangsvariablen wiederholt.

- MNetzwerk 2: ..

Kemmentar

MOVE
“IN_
—-=—EN DataEncSafety”.
WDz s: OuTl Safety_Pos
"IN_Pos_Safery” IM END —
MOVE
IN_
—.=——ENM ataEncSafety”.
DG s QUTI afety_Velo
"IM_Velo_safery” I END —

Die Programmierungen bzw. Anpassungen sind damit vollstandig abgeschlossen.
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4.5 Ubersetzen der Hardware- und Software-Projektdaten

Um die Projektdaten in die F-CPU laden zu kdnnen mussen die Daten zuerst einmal
Ubersetzt werden. Beim Ubersetzen werden die Projektdaten so umgewandelt, dass
sie von der F-CPU lesbar sind.

» Um die Hardware- und Software-Projektdaten zu Ubersetzen muss zuerst in der
Projektnavigation im  Verzeichnisbaum der Eintrag CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] mit der linken Maustaste
angewahlt werden.

Projektnavigation m
Gerdte

e
£
=

¥ 7 CD_582_-EPN_PROFIsafe
W" Neues Gerdt hinzufligen
ﬁg‘h Gerdte & Netze
~ [m PLC_1[CPU 1511F-1 PN]
[} Geritekonfiguration
E Online & Diagnose
@ safety Administration "

+ |- Programmbausteine

I Neuen Baustein hinzufiigen
4 Diagnostic error interrupt [OBE2]
38 10 access error [0B122]
4 Main [OB1]
4 Full or plug of modules [OB83]
28 Rack or station failure [DB86]
2 FOB_RTG1 [0B123]
I+ Main_Safety RTG1 [FB1]
@ IN_DataEncSafety [DE2]
@ Msin_Safety RTG1_DB [DB1]
b g Systemnbausteine
» [ Technologieobjekte

» Danach kann in der Menileiste unter Bearbeiten der Befehl Ubersetzen
angewahlt werden oder das entsprechenden Symbol aus der Funktionsleiste.

78 Siemens - C:\Users\Administrator. WIN7 X64VM\Docum

Projekt | Bearbeiten |Ansicht  Einfligen Online  Extras

o [T
ETL Objekt éffnen SEN G
) Riickgangi trg+Z
Gao : -
N M susschneiden Strg+X
ity . . -
| E5] Kopieren Strg+C
¥ | % Léschen Entf
Umbenennen F2
Alles auswahlen Stg+A L
-
_h Projekt durchsuchen Strg+F [
& Suchen und ersetzen Strg+F
FR| Ubersetzen Strg+B
Programmiersprache umschalten »
[d Eigenschaften Alt+Eingabe 1
3 10 access error [OB122]
3 Main [OB1]
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> Der Ubersetzungsvorgang kann im Inspektorfenster, mit Auswahl des Registers
Info im Register Ubersetzen, kontrolliert werden.

| Allgemein y" Querverweise

" Ubersetzen

|_d,Eigenschaften ||"_i'.|nfo i)

@E\ | Alle Meldungen anzeigen

[~]

Obersetzen beendet (Fehler: 0; Wa rnungen: 1}

Pfad
¥ Frofilechiene_0
¥ PLC1
¥ CPU-Display_1
CPU-Dizpl...

Safety

¥ Programmbausteine
¥ Systembausteine
= STEF7 Safety

F_PS_INOUT ..
F_PS_INOUT_..

F_PS_INOUT ..
DE2_C(DB30...
F_PS_INOUT ...

FOB_GLOBAL...
FE32780_IDE...
DE1_C(DB30...
FE32778_IDE...
FE32777_IDE...

FB1_C_GCTX_...
FB32779_IDB...
FOB_RTG1_G...

¥ F-Peripherie-DBs

RTG1SysInfo (DE...

RTG1SysInfo (DB...
IN_DataEncSafety (DB2)
Main_Safety RTG1 (FB1}
Main_Safety_RTG1_DB (...
Diagnaostic error interru...
10 access errar (OB122)
Rack or station failure (..
Pull or plug of modules ...
Main (OB1)

FOB_RTG1 (DB123)
* Konsistenzcheck
F-Ablaufgruppe 1

~QP030030030300000000000000000000000000008 -~~~ "
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¥ CompilerBaustei...

SH_FO0000_S...

FB1_C (FB327...

SH_FO0000_S...
SPLIT_FOB_1_...

FOOD0O0_Safet..
FOOD0O_Safet...

F_SystemlInfo_DB...

Beschreibung

Das Displayder S7-1500 CPU enth3lt keinen Passwort-Schutz.

: Sicherheitsprogramm 'Safety Administration’ Obersetzen.

Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich tbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.
Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Gbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich tbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.
Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzat.
Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Gbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich tbersetzt.
Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.

Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzat.

Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.

Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich tbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.

Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Gbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich tbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.

Baustein wurde erfolgreich dbersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzt.

Baustein wurde erfolgreich Obersetzat.
Kensistenzprifung fiir Sicherheitspregramm "Safety Administra..
Kensistenzprifung fir F-Ablaufgruppe 'F-Ablaufgruppe 1'.
Ubersetzen beendet (Fehler: 0; Warnungen: 1)

Gehezu ?

T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T

Fehler | Warnungen | Zeit
0 1 15:21:10
0 1 15:21:10
0 1 15:21:10
15:21:10
15:21:12
15:21:16
15:21:16
15:21:16
15:21:16
15:21:16
15:21:20
15:21:20
15:21:33
152134
15:21:34
152134
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
15:21:35
0 0 15:21:18
15:21:18
152134
15:21:20
15:21:20
15:21:35
15:21:18
15:21:19
15:21:20
15:21:20
15:21:20
15:21:20
15:21:20
15:21:20
15:21:35
0 0 15:21:20
15:21:21
15:21:36

(=T =T =T =
(= =T = =
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4.6 Sicherheitsprogramm laden

Nachdem die Hardware- und Software-Projektdaten Ubersetzt wurden kann das
Projekt in die F-CPU geladen werden.

>

Frojekt Bearbeiten Ansicht Einfigen | Online |Extras  Werkzeuge
% |3 B Projekespeichern =, 3 2z) | & Online verbinden

Um das Projekt in die F-CPU zu laden muss zuerst in der Projektnavigation

im Verzeichnisbaum der Eintrag CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1

1511F-1 PN] mit der linken Maustaste angewahlt werden.

Danach kann in der Menduleiste unter Online der Befehl

[CPU

Laden 1in Gerat

oder das entsprechenden Symbol aus der Funktionsleiste angewahlit werden.

Projektnavigation

~ | ] CD_582_-EPN_PROFisafe
B Neues Gerét hinzufigen
Eﬁh Gerate & Netze

~ ([ PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]

b
()

I]T Geratekonfiguration

~ [-g Frogrammbausteine

Online & Diagnose
Safety Administration

B¢ Neuen Baustein hinzufigs
4 Diagnostic error interrupt
3 10 access error [0B122]
& Main [DB1]

& Full or plug of modules [0
48 Rack orstation failure [OB
30 FOB_RTG1 [0B123]

&L Main_safety RTG1 [FB1]
@ IN_DataEncSafety [DB2]

Fenster  Hilfe
strg+k i

& Erweitert anline verbinden...
¥ Onlineerbindung trenne Strg-+
simulation »
[I4] Laden in Gerat strg+L

Erweitertes Leden in Gerat..

PLC-Pragramm in Gerat laden und zuriicksetzen

Sicherung von Online-Gerét laden

HM Bediengerate Wartung 3
27 Erreichbare Teilnehmer... Strg+U
[E CPU starten Strg+5hift+£
I8 cPu stappen strg+5hifi+Q
%/ Online & Diagnose Strg+D

» Nach Anwahl des Befehls wird das Fenster Vorschau Laden geoffnet. Ein
Laden des Projekts ist aber noch nicht méglich, da einige Voraussetzungen noch
nicht erfullt sind.

Vorschau Laden

9 Vor dem Laden Gberpriifen

Status !

4 83

1
(X}
(X}
9
9
9

1
9

Ziel
> FLC_1

»

> Passwort

-

Geratekonfiguration

Software

-

Texthibliotheken

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

Baugruppen stoppen

Test-und Inbetriebnahmefunktion aktiv

sicherheitsprogramm

Meldung
Ladevorgang wird nicht durchgefiihre, da Vorbedingun...

Die Baugruppen werden fiir das Laden in Gerat gestoppt

Passwort erforderlich!

Geben Sie ein Passwaort ein, um vollen Zugriff (auch
Failsafe-Zugriff) auf die Baugruppe “PLC_1"2u haben.

Systerndaten im Ziel léschen und ersetzen

Baugruppen rit aktiver Test-und Inbetriebna hmefunkti.
Software in Gerat laden

Sicherheitsprograrnrm in Gerat laden

Laden aller Meldetexte und Textlisteneintrige

Aktion

Keine Aktion

<Passwort eingebens

Laden in Gerat

Alle Gbernehmen
Konsistent laden
Konsistent laden

Konsistentes Laden

Aktuslisieren

X

o

o

|| Abbrechen |

|
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» Damit das Projekt in die F-CPU geladen werden kann muss in der Zeile
Baugruppen stoppen unter der Spalte Aktion die Auswahl Alle stoppen
angewahlt werden. In der Zeile Passwort ist unter der Spalte Aktion das
F-CPU Passwort, im Beispielprojekt ,pw_fcpu“, einzutragen. Danach kann um
den Ladevorgang zu starten die Schaltflache Laden angewahlt werden.

Vorschau Laden X
9 Vor dem Laden dberpriifen
status |1 Ziel Meldung Aktion
41 @' ¥ PLC1 Bereit fir den Ladevorgang.
0 » Baugruppen stoppen Die Baugruppen werden fiir das Laden in Gerat gestoppt Alle stoppen
0 > Passwort Passwort erforderlich!
Geben Sie ein Passwort ein, urn vollen Zugriff (auch
o Failsafe-Zugriff) auf die Baugruppe “PLC_1" 2u haben.
0 » Gerdtekonfiguration Systemdaten im Ziel lschen und ersetzen Laden in Gerat
(] » Test-und Inbetriebnahmefunktion aktiv  Baugruppen mit aktiver Test- und Inbetriebnahmefunkti.. Alle Gbernehmen
(] » Software Software in Gerét laden Konsistent laden
H ¥ Sicherheitsprogramm Sicherheitsprogramm in Gerédt laden Konsistent laden
(] Textbibliotheken Laden aller Meldetexte und Textlisteneintrége Konsistentes Laden
Fertig stellen |E Laden ;| Abbrechen |

=l

» Nachdem das Projekt in die F-CPU geladen wurde muss im Fenster
Ergebnisse des Ladevorgang die Schaltfliche Fertig stellen
angewahlt werden.

Ergebnisse des Ladevorgangs X
9 Status und Aktionen nach Ladevergang
Status 1 Ziel Meldung Aktion
*5 @ - Pc Ladevorgang fehlerfrei beendet.
H » Baugruppen starten Baugruppen nach dem Ladevorgang starten. E Alle starten
(v} ¥ CRCVergleich Ergebnis des Vergleichs der CRCs
E Fertig stellen i | Laden | | Abbrechen ‘

_____________________________________________|
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

4.7 Sicherheitsprogramm testen

Nach Erstellung des Sicherheitsprogramms muss ein vollstandiger Funktionstest
entsprechend der Automatisierungsaufgabe durchgefiihrt werden.

Beim Start der F-CPU kann es vorkommen, dass an dem Mess-System eine
Anwenderquittierung (User Acknowledgment) durchgefiihrt werden muss. Diese wird
im Beispielprojekt tber den Merker M0.0 (Tag 1) ausgeldst. Eine notwendige
Anwenderquittierung wird beim Mess-System durch blinken der Device-Status LED
mit ,3 x 5 Hz wiederholend” angezeigt.

» Um die Anwenderquittierung auszulésen muss zuerst eine Beobachtungstabelle
angelegt werden. Dazu wird in der Projektnavigation im Verzeichnishaum
der Eintrag CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] ->
Beobachtungg— und Forcetabellen -> Neue Beobachtungstabelle
hinzufiigen durch einen Doppelklick der linken Maustaste angewahilt.

Projektnavigation m 4

Gerdte

e
&

v | ] CD_582_-EPN_PROFlsafe
B Neues Gerit hinzufiigen
ﬁg‘ﬂ Gerdte & Netze
~ [ PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
IIY Gerstekanfiguration
Y| Online & Diagnose
@) Safety Administration o
!;:; Programmbausteine
p_,ﬂ Technologieobjekte
Externe Quellen
I:S PLCVariablen
Tﬂ FLC-Datentypen
:QL Beobachtungs-und Forcetabellen

{vv~vv~

ﬁb' Neue Beobachtungstabelle hinzufiigen

F=l Forcetabelle

-

[ online-sicherungen

-

.
|z Traces

» [ Gerdte-ProxyDaten

» Es wird eine neue Beobachtungstabelle mit dem Namen Beobachtungstabelle 1
erzeugt und im Arbeitsbereich im Editor gedffnet. Im getffneten Editor muss der
Merker M0.0 (Tag_1) als Beobachtungswert angelegt werden. Dazu wird unter
Name die Variable ,Tag 1“ eingetragen. Fur die Beobachtung der
Eingangsdaten werden unter Name die Variablen ,IN Pos Safety“ und
,IN Velo Safety” eingetragen.

CD_582 -EPN_PROFIsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » Beobachtungs- und Forcetabellen » Beobachtungstabelle

Gerédte

LAAD TR
i Name Adresse Anzeigeformat Beobachtungswert  Steuenwert 7 Kommentar
*Tag_1" %MO_0 BOOL
“IN_Fos_Safety”  %ID2 DEZ+-
“IN_Velo_Safety”  %ID6 DEZ+-

~ | ] CD_582_-EPN_PROFlsafe
B Neues Gerit hinzuftigen
oy Gerste & Netze
« [ PLC_1 [CPU1511F-1 PN]
I]T Gerétekonfiguration
1% Online & Diagnose
@ safety Administration o'
¥ gl Programmbausteine

oW oh

» [ Technologieobjekes
» Externe Quellen
» L4 PLCvariablen
» [ PLCDatentypen
~ (5 Beobachtungs-und Forcetabellen
B Neue Beobachtungstabelle hinzufigen

-, Beobachtungstabelle_1
L= R T
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» Solange im Arbeitsbereich der Editor der Beobachtungstabelle 1 die aktive
Anwendung ist, kann Uber die Menileiste unter Online der Befehl Alle
beobachten oder das entsprechenden Symbol aus der Funktionsleiste des
Editors angewahlt werden um damit eine Verbindung zur F-CPU herzustellen.

i Siemens - C:\Users\Administrator. WIN7X64VM\Documents\Automatisierung\CD_582_-EPN_PROFIsafe\CD_582_-EPN_PROFlsafe

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen | Online |Extras Werkzeuge Fenster Hilfe
3 (% L Projektspeichern Sk ¥ E= & online verbinden strg+K N online-Verbindung trennen : g2 [M |
& Erweitert anline verbinden...

Mife » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] »

,;,q Onlineverbindung trennen Strg+
Gerite simulation »
i Runtime/Simulation stoppe fo i & 2 %%
Coro Adresse Anzeigeformat
¥ 7] CD_582_-EPM_PROFlIzafe T Feh0.0 BEOOL
B Neues Gerat hinzufiigen W %ID2 DEZ+/-
iy Gerate & Netze n"  %ID6 DEZ+-

~ [[J PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
Y Gerstekonfiguration
E Cnline & Diagnose

@ safety Administration

4 r;;:. Programmbausteine

5 r:* T T Ifden des Geréfs ?Is n_eue Station {Hardware und Software)...

] Externe Quellen R

» F:i FLC-Variablen HMI Bediengerate Wartung 4

» [ig PLCDatentypen 3 Erreichbare Teilnehmer... Strg+U

o= Beboba chtungs-und Forcetab [E CPU crarten StrgsShiftE
‘f Meue Becbachtungstabel [H CPU stoppen Strg+Shift+Q

eobachtungstabelle_1
Db.l Forcetabelle

Bl Alle beobachten
“F Sofort becbachten

» [&] OnlineSicherungen

v [Z Traces Steuern 3
[ - -

b lii; Gerate-ProxyDaten g, Erweiterter Modus

e Programminformationen
[ PLC-Uberwachungen & -Meld
E] PLCMeldetextlisten

%/ Online & Diagnose strg+D

Zugrifsrechte léschen

»  Blinkt beim Mess-System die Device-Status LED mit ,3 x 5 Hz wiederholend®,
dann muss im Beobachtungsfenster die Variable "Tag 1” auf TRUE gesteuert
werden. Dies erreicht man wenn bei der Variable "Tag 1” in der Spalte
Steuerwert das entsprechende Feld mit der rechten Maustaste angewahlt wird.
Dadurch 6ffnet sich ein Kontextmenu. Im Menu ist der Eintrag Steuern ->
Steuern auf 1 mitderlinken Maustaste anzuwéahlen.

XTIk
Adresse Anzeigeformat Beobachtungswert | Steuerwert 7 Komrentar Variablen-Kommentar
1 Tag_1" %MD.0 BOOL [+ FaLsE
2 "IN_Pos_Safery”  %iD2 DEZ+- 0 Steuern auf0
- Cteue
3 “IN_velo_Safety  %ID& DEZ+- o = Alle beobachten BEnNHETI
4 =7 Sofort beobachten #
Sl . . /b
=¢ Zeile einfigen 5
_-"? Zeile hinzufligen
”ff Kommentarzeile einfigen
M Ausschneiden Strgx
strg+C
X Querverweise Fi1
_}(J Querverweisinformationen  Shift+F11
Elg Erweiterter Modus
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Sicherheitsprogramm erstellen - Konfigurationsheispiel

» Nach Ausfiihren der Anwenderquittierung haben die Safe Eingangsdaten giiltige
Werte. Jetzt kann tber das Kontextmenu die Variable "Tag 1” wieder auf FALSE

(Steuern auf 0) gesteuert werden.

5
L

Bowom =

b 7 A B[S

Name Adresse
“Tag_1" MO0
*IN_Pos_Safety”  %ID2
*IN_Velo_Safety” %ID6

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

Anzeigeformat
BOOL

DEZ+-

DEZ+-

Beobachtungswert | Steuerwert F i

EIETRUE EVAITS [ o B

284_746_467
0

Kommentar

variablen-Kommentar

Steuern 3

7] Alle beobachten
=% sofort beobachten

e o
=¥ Zeile einfiigen
e o e o

=i Zeile hinzufiigen

i Kommentsrzeile einfigen

)(J Querverweise
X Querverweisinformationen

£y Erweiterter Modus

Steuern auf0 Strg+F3

strg+F2
Shift+F2

F11
Shift+F11
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5 Sicherheitsprogramm erweitern — Anwendungsbeispiele

Das unter Kapitel 4 erstellte Sicherheitsprogramm wird in den nachfolgenden
Abschnitten um Anwendungsbeispiele fir die Preset-Durchfihrung und die
Fehlerauswertung erweitert.

Die Beispiele stellen jedoch keine kundenspezifischen Losungen dar, sondern sollen
lediglich Hilfestellung bei unterschiedlichen Automatisierungsaufgaben leisten.

Mit Hilfe der vorgestellten Funktionsbausteine soll die Integration des Mess-Systems
in eine Applikation vereinfacht werden.

Bei dem nachfolgenden Anwendungsbeispiel
e Preset-Durchfiihrung

werden die Fehlerzustinde von dem hier vorgestellten Funktionsbaustein
ausgegeben. Die zugehorige Fehlerbehandlung ist nicht Teil der Beispiele und muss
vom Anwender umgesetzt werden.

&
A

Nutzungsbedingungen der Softwarebeispiele in Kapitel 2.4 beachten!

5.1 Preset-Durchfihrung

Der Preset-Baustein zur Ausfihrung der Preset-Justage-Funktion setzt die aktuelle
sichere Position des Mess-Systems auf einen beliebigen neuen Wert innerhalb seines
Messbereichs. Der Preset-Baustein zeigt Uber die Bits ERROR und VALID an, ob die
Preset-Justage-Funktion durchgefiihrt werden konnte. Die Preset-Justage-Funktion
kann nur ausgefiuhrt werden, solange keine Passivierung des Mess-Systems vorliegt
oder bei keiner anderen sicheren Position gerade ein Preset-Justage-Funktion
durchgefuhrt wird. Die Bereitschaft eine Preset-Justage-Funktion ausfihren zu
kénnen wird durch das Bit READY angezeigt. Siehe auch Kap.: 6.4 ,Mess-System -
Passivierung und User Acknowledgment* auf Seite 71.

4

Der Preset-Baustein fiihrt keine Uberpriifung der neuen Position durch. Dies muss
durch den Anwender umgesetzt werden!
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Sicherheitsprogramm erweitern - Anwendungsbeispiele

5.1.1 Parameter Beschreibung

Eingangsparameter Datentyp | Beschreibung

REQ BOOL Startet die Preset-Justage-Funktion.
NewPresPos DINT Neuer Position-Wert der eingestellt
werden soll.

Kennzeichnet ob das Mess-System guiltige
Position-Werte liefert.

In den Eingangsdaten des Mess-Systems aus
Register TR-Statusl am Bit 24 einlesen.

TR_SafeState BOOL

Kennzeichnet ob bei der Ausfiihrung der
Preset-Justage-Funktion im Mess-System
TR_PresOk BOOL alles OK war.

In den Eingangsdaten des Mess-Systems aus
Register TR-Status1 am Bit 22 einlesen.

Kennzeichnet ob bei der Ausfiihrung der
Preset-Justage-Funktion im Mess-System ein
TR_PresError BOOL Fehler aufgetreten ist.

In den Eingangsdaten des Mess-Systems aus
Register TR-Statusl am Bit 23 einlesen.

Ausgangsparameter | Datentyp | Beschreibung

Gibt an ob mit dem Baustein eine Preset-

READY BOOL Justage-Funktion ausfihrt werden kann.
BUSY BOOL Gibt an ob der_Baustelp gerade die Preset-
Justage-Funktion ausfuhrt.
Gibt an ob die Ausfiihrung der Preset-Justage-
VALID BOOL Funktion erfolgreich beendet wurde.
ERROR BOOL Gibt an ob die Ausfiihrung der Preset-Justage-

Funktion mit einem Fehler beendet wurde.

Preset Wert fur das Mess-System.
TR_PresPos DINT In den Ausgangsdaten des Mess-Systems an
Register Preset ausgeben.

Setzt das Mess-System auf Empfangs-
bereitschaft fur die Preset-Justage-Funktion.
In den Ausgangsdaten des Mess-Systems an
Register TR-Controll am Bit 2° ausgeben.

TR_PresPrep BOOL

Sorgt fiir die Ubernahme des Preset-Werts im
Mess-System und startet die Preset-Justage-
TR_PresReq BOOL Funktion.

In den Ausgangsdaten des Mess-Systems an
Register TR-Controll am Bit 2 ausgeben.
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5.1.2 Funktionsbeschreibung

Der Eingang TR_SafeState muss auf 1 sein damit die Preset-Justage-Funktion
ausgefuhrt werden kann. Der Ausgang READY zeigt den aktuellen Zustand des
Eingangs TR SafeState an.

Der Eingang NewPresPos wird immer gelesen und an dem Ausgang
TR _PresPos ausgegeben, unabhéngig vom Signalzustand der anderen
Eingange. Nachdem der Preset-Baustein Uber den Eingang REQ gestartet wurde
darf der Eingang New PresPos nicht mehr verandert werden.

Mit steigender Flanke des Eingangs REQ wird der Preset-Baustein ausgefihrt.
Die Ausgange VALID und ERROR werden auf O zurlickgesetzt. Die Ausgénge
TR PresPrep, TR PresReq und BUSY werden auf 1 gesetzt.

Das Mess-System fuhrt danach die Preset-Justage-Funktion aus. Der Zeitpunkt
fur das Ricksetzen des Eingangs REQ auf O hat keinen Einfluss auf die weitere
Ausfuhrung der Preset-Justage-Funktion.

Nachdem die Preset-Justage-Funktion ausgefiihrt wurde, setzt das Mess-System
am Eingang das TR PresOk bzw. das TR PresError Bit. Mit diesen Bits
werden die entsprechenden Ausgénge VALID bzw. ERROR gesetzt.

Nachdem einer der Ausgéange VALID bzw. ERROR gesetzt wurde, werden die
Ausgénge TR PresPrep, TR PresReq und BUSY wieder auf O zurlickgesetzt.
Der Ausgang READY wird wieder auf 1 gesetzt und kennzeichnet damit das Ende
der Ausfiihrung des Preset-Bausteins.
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Timing-Diagramm der Preset-Justage-Funktion mit fehlerfreiem Ablauf.

blauer Bereich: Eingangssignale Preset-Baustein
oranger Bereich: Ausgangssignale Preset-Baustein
gruner Bereich: ,TR-Geber* Mess-System-Funktion bzw. Mess-System-Werte
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» Solange der Eingang TR SafeState den Wert O hat wird die Preset-Justage-
Funktion nicht ausgefiihrt. Mit steigender Flanke des Eingangs REQ werden die
Ausgéange VALID und ERROR auf O zurlickgesetzt. Die Ausgénge TR PresPrep,
TR _PresReq, READY und BUSY &ndern ihren Wert nicht.

Timing-Diagramm der Preset-Justage-Funktion wenn TR _SafeState den Wert O hat.

blauer Bereich: Eingangssignale Preset-Baustein
oranger Bereich: Ausgangssignale Preset-Baustein
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5.1.3 Preset-Baustein Erstellen

Nachfolgend wird beschrieben wie ein neuer Preset-Baustein erstellt wird. Alternativ
kann auch ein vorgefertigter Funktionsbaustein verwendet werden (siehe Kap.: 5.1.4
.Preset-Baustein aus Bibliothek einbinden®).

>

Um den Preset-Baustein zu erstellen, muss zuerst ein neuer Safe
Funktionsbaustein mit dem Namen TR_Preset-TR-Profile-Safety angelegt
werden. Dazu muss in der Projektnavigation im Verzeichnisbaum der
Eintrag CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] ->
Programmbausteine -> Neuen Baustein hinzufiigen durch einen
Doppelklick mit der linken Maustaste angewahlt werden.

Im geoffneten Fenster sind auf der linken Seite die Funktionsbausteine
anzuwéhlen. Bei Name: ist im Beispielprojekt TR Preset-TR-Profile-
Safety einzutragen, bei Fehlersicher: ist der Haken vor F-Baustein
anlegen zU setzen und bei Sprache: ist FUP einzustellen. Im Feld Nummer:
wird im Beispielprojekt manuell 181 eingegeben. Da nach dem Anlegen der
Baustein sofort bearbeitet werden soll, muss unterhalb von Weitere
Informationen bei Neu hinzufiigen und &ffnen der Haken gesetzt
werden. Durch betatigen der OK-Schaltflache wird der Funktionsbaustein
angelegt und im Programmeditor gedffnet.

Neuen Baustein hinzufiigen

Name:
|TR_Pre5et-TR-ProﬁIe-Safet_\,' |
Sprache: |FUP |v|
% Nummer: 181 EI
Organisations- (=) Manuell
baustein (") Automatisch
Fehlersicher: E F-Baustein anlegen F oo
# Beschreibung:
FB o
Funkticns- Funkticnsbausteine sind Codebausteine, die ihre Werte dauerhaft in Instanz-Datenbausteinen
baustein ablegen, sodass sie auch nach der Bausteinbearbeitung zur Verfiigung stehen.
%
Funktion
&
Daten-
baustein
mehr...
> |Weitere Informationen
E MNeu hinzufiigen und &ffnen oK 1 | Abbrechen
© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
Page 56 of 144 TR-ECE-TI-DGB-0340 v02 08/08/2024



iQelectronic

» Im Preset-Baustein missen die folgenden Variablen angelegt werden.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » Programmbausteine » TR_Preset-TR-Profile-Safety [FB181]

W FE LEREOB Qe CGaRB Gz G &7 &

TR_Preset-TR-Profile-Safety

Name Datentyp Defaultwert Remanenz Erreichbar a.. Schrei.. Sichtbari.. Einstellwert Uben

1 <@ > Input
2 @@= REQ Bool Nichtre... [~ | )] )] )]
3 <= NewFresPos Dint Nicht rema... E E E
4 qum TR_SafeState Bool Nicht rema... E E @
5 4w TR_PresOk Bool false Nicht rema... E E @
6 4= TR_FresError Bool false Nicht rema... =] =] =)
7 <@ ™ Output
5 4= READY Bool Nicht rema ... ™ ™M ™
S 4= BUSY Bool se Nicht rema... E E E
10 4 = VALID Bool false Micht rema... E E E
11 4 = ERROR Bool false Nicht rema... E E @
12 @@= TR_FresPos Dint 0 Nicht rema... =] =] =)
1= @@= TR_FresFrep Bool false Nicht rema... =] =] =)
14 @@= TR_FresReq Bool false Nicht rema... ™ ™ =]
15 @ ~ InOut
16 = <Hinzufiigens
17 @0 ~ Static
18 @@ = startPreset Bool Nicht rema... =] =] =) =)
19 q@ = setValid Bool Nicht rema... =] =] =) =
20 q@ = setError Bool Nicht rema... ™ ™ =] =
21 qq = tag_M1 Bool Nicht rema... E E E D
22 g = tag_M2 Bool Nicht rema... E E E D
23 4 = tag_M3 Bool Nicht rema... E E @ D
24 @@ tag_hi Bool Nicht rema... =] =] =) =)
25 g = tag_M5 Bool Nicht rema... =] =] =) =
26 = tag_M6 Bool Nicht rema... ™ ™M =] =
27 @ = tag_M7 Bool false Nicht rema... E E E D
28 4@ ~ Temp
29 = <Hinzufiigen=
30 4@ ~ Constant
31 = <Hinzufiigen=

» Um die Funktionalitat der Preset-Justage-Funktion zu realisieren missen die
folgenden Netzwerke im Preset-Baustein erstellt werden.

- Netzwerk 1: ...

Kammentar

#REQ
] &

#tag_M #ctartPreset
SR

#TR_SafeState — st —_—

#TR_PresOk
P ==1

#tag_M6

#TR_PresError #TR_FresFrep

e ST —_— 1 Q — —
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- Netzwerk 2: ...

& #TR_PrezReq
fstartPreset m— =
£#TR_SafeState —0 ik — —
- Netzwerk 3: .
MOVE

= EN 3 OUT1 #TR_FresPos
#MewPresPos IM END —

b Netzwerk 4:

#READY
#TR_Safe 518t —— —_—
& HFEUSY
FetartPreset — =
#TR_Safestate —0 it — —_—
#TR_PresOk #cetValid
P SR
-_—
#tag_M2
#REQ FVALID
P =
#tag_M3
#TR_PresError #setError
P SR
-_—
#tag_Md
#REQ #ERROR
P =
#tag_M5
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5.1.4 Preset-Baustein aus Bibliothek einbinden

Eine Bibliothek mit vorgefertigtem Preset-Baustein kann unter ,Globale Bibliothek mit
Preset-Baustein“ in Kapitel: 7 ,Software-, Beispiel- und Bibliotheken-Download*®
herunter geladen werden. Der Funktionsbaustein wird folgendermaRen eingebunden:

> Auf der rechten Seite die Task Card Bibliotheken anwahlen. Dann in der
Funktionsleiste der Task Card das zweite Icon Globale Bibliothek &6ffnen

anwahlen.
_m X
Totally Integrated Automation
PORTAL

Bibliotheken

Optionen _%,_

| Bibliotheksansicht £ = 5’:
(£=]

+ | Projektbibliothek L
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» LI Frojektbibliothek -
L
=
=
=
=
(1]
-
1]
=-

~ | Globale Bibliotheken

A U= EIEE

+ Globale Bibliothek 6#nen

Offnet eine globale Bibliothek. Globale Bibliotheken sind nicht an ein
Projekt gebunden und werden daher separat geladen. Globale
Bibliotheken lassen sich schreibgeschiitzt oder mit Schreibrechten &ffnen.

4 Globale Bibliothek éfinen
i Grundlagen zu Bibliotheken

» Es offnet sich das Fenster Globale Bibliothek &ffnen. Im Fenster hinter
Dateiname: das File TR Safety CD 582 -EPN Library.all4 aus der
TR-Bibliothek (siehe Kap.: 7 ,Software-, Beispiel- und Bibliotheken-Download®)
auswahlen und mit Of fnen bestatigen.
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Sicherheitsprogramm erweitern - Anwendungsbeispiele

» In der eingefigten TR-Bibliothek den Ordner wunter dem Pfad
TR Safety CD 582 -EPN Library/Kopiervorlagen/Preset/S71500
offnen.

b

Globale Bibliotheken

s s LI T S
» || Buttons-and-Switches

¢ [ Drive_Lib_S7_1200_1500

» LUl Drive_Lib_S7_300_400

# Ll Long Functions

¥ Ll Monitering-and-control-objects
# Ll Documentation templates
» Ll Winac_mP
~ ||| TR Safety_CD_582_-EPN_Library
b 5] Typen
¥ || Kopiervorlagen
* [Ez] Preset
b (x| 57300-57400
¥ [tz| 571500
i TR_Preset-TR-Profile-Safety
b ‘i Gerneinsame Daten

k Sprachen & Ressourcen

» Um den Preset-Baustein in das Projekt einzufiigen wird der Baustein
TR _Preset-TR-Profile-Safety durch Anklicken und Halten mit der linken
Maustaste von der Bibliothek Uber den Ordner Programmbaussteine der
Projektnavigation auf der linken Seite gezogen.

Gerdte

st
=8
(8-

i

+ | CD_582_-EPN_PROFIsafe
B Meues Gerét hinzufiigen
EE'tl Gerate & MNetze
« [[j PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[If cerstekonfiguration

2]

%| Online & Diagnose
@ safety Administration

* |5l Programmbausteine TR_Preset-TiFrofile-5a

B Meuen Baustein hinzufiigen e

3 Diagnostic error interrupt [OB&2]

3 10 access error [OB122]

4 Main [OB1]

3 Full or plug of modules [OBE3]

38 Rack or station failure [OB86]

& FOB_RTG1 [0B123]

4+ Main_safety_RTG1 [FB1]

@ M_DataEncSafety [DB2]

@ Main_Safery RTG1_DEB [DB1]

@ TR_Preset-TR-Frofile-Safety DB [DE3]
b |7 Systembausteine
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Projektnavigation

Gerdte

st
=8
=

~ | 7] CD_582_-EFN_PROFisafe
B Neues Gerat hinzufiigen
ﬁg-h Gerdte & Netze
- [[J PLC_1[CPU 1511F-1 PN]
Y Gerdtekenfiguration
4| Online & Diagnase
8 Safety Administration
= |5 Frogrammbausteine
" Neuen Baustein hinzufiigen
3 Diagnostic error interrupt [OB82]
3 10 access error [OB122]
4 Main [0B1]
3 Full or plug of modules [OBB3]
3B Rack orstation failure [OB86]
20 FOE_RTG1 [0B123]
4 Main_Safety RTG1 [FE1]

4+ TR _Preset-TR-Profile-Safety [FE181]

@ IN_DataEncSafety [DBE2]
@ Main_Safety RTG1_DB [DB1]
@ TR_PresetTR-Profile-Safety DB [DB3]
b |l Systembausteine
» [ Technologiechjekte

» Externe Quellen
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Sicherheitsprogramm erweitern - Anwendungsbeispiele

5.1.5 Preset ausfuhren

Der Preset-Baustein wurde neu erstellt oder aus der Bibliothek eingebunden.

Um den Preset-Baustein auszufiihren wird dieser im Netzwerk 3 des Bausteins
Main Safety RTGI1 (FB1) aufgerufen. Dazu wird der Baustein
Main Safety RTGl (FB1) durch einen Doppelklick mit der linken Maustaste
im  Verzeichnisbaum der Projektnavigation angewahlt und im
Programmeditor gedffnet. Der Preset-Baustein wird durch Anklicken und Halten
der linken Maustaste vom Verzeichnisbaum der Projektnavigation in das
Netzwerk 3 des gedffneten Programmeditors gezogen.

Es offnet sich ein Fenster in dem ein Instanz-Datenbaustein fir den Preset-
Baustein angelegt werden muss. Im gedffneten Fenster ist auf der linken Seite
die Einzel-Instanz anzuwéhlen. Bei Name: ist im Beispielprojekt TR Preset-
TR-Profile-Safety DB einzutragen. Durch betétigen der OK-Schaltflache
wird der Datenbaustein angelegt.

Aufrufoptionen X
Datenbaustein
' Mame TR_Freset-TR-Profile-Safety DB -
BB Nurmrmer |_= EI
Einzel-
Ia nuell
Instanz O
@Autumatisch
Wenn Sie den Funktiocnsbaustein als Einzelinstanz aufrufen,
F speichert er seine Daten in einem eigenen Instanz-
Datenbaustein.
DB
Pulti-
Instanz
mehr...
oK 1| Abbrechen

Der Funktionsbaustein  wird jetzt im Netzwerk 3 des Bausteins
Main Safety RTGl1 (FB1) aufgerufen. Nun missen die Eingdnge und
Ausgéange des Preset-Bausteins verbunden werden. Dazu wurden im Beispiel die
entsprechenden Variablen angelegt und der Baustein damit verbunden. Die neue
Position wird im Beispiel auf 100 gesetzt.

&

Es ist besonders darauf zu achten, dass die Eingdnge TR_SafeState, TR_PresError
und die Ausgange TR_PresPrep, TR_PresReq an die richtigen Bits des Mess-
Systems angeschlossen werden!
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MNetzwerk 3: ..

Kommentar

“TR_Precet-TR-
Profile-Safety_

“TR_PresetTR-Profile-Safety”

= EN

M0 2
"Stari_Freset” — REQ

100 MNewPresPos

1.4
“IN_Safe_State” — TR_SafeState
Wz
“IN_Pres_Ok" = TR_PresOk

W13
“IN_Pres_Error® = TR_PresErrar

A0 6
READY — “Ready’
M0 3
BUSY — "Busy’
M0 4
VaLID — "valid®
05
ERROR — "Error®
W02
"0OUT Pres_
TR_FresFos Safery”
Q1.0
TR_PresPrep — "OUT_Fres_Frep”
w11
TR_PresReq — "OUT_Pres_Req”
ENO —
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Sicherheitsprogramm erweitern - Anwendungsbeispiele

5.2 Fehlerauswertung

Das Mess-System liefert im Fehlerfall eine Diagnosenachricht. Diese kann im TIA
Portal angezeigt werden.

5.2.1 Anzeige der Diagnosenachricht

» Um ein Diagnosenachricht anzuzeigen muss eine Online Verbindung zur F-CPU
hergestellt werden. Dazu muss zuerst in der Projektnavigation im
Verzeichnisbaum der Eintrag CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC_1 [CPU
1511F-1 PN] mit der linken Maustaste angewahlt werden.

» Danach kann in der Menlleiste unter Online der Befehl Online verbinden
oder das entsprechende Symbol aus der Funktionsleiste angewahlt werden.

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfligen | Online |Extras Werkzeuge Fenster Hilfe

j 3 H Projekt speichern a x _;'g ﬂ Online verbinden Strg+K

N L L. ﬂ Erweitert anline verbinden...
Projektnavigation &q T A Copmafd
Gerdte Simulation »

%‘é BuntirmelSim = tAR CEAROER

—_— L L= a “ LU

[N Laden in Gerat stro+l

™ _] CD_582_FEPN_PROFlsafe Erweitertes Laden in Gerat_

e - . -
I’ Neues Gerat hinzufiigen PLC-Programm in Gerat laden und zuriicksetzen

Eﬂ'h Gerate & Metze Anwer
~ "W PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[I§ Gerstekonfiguration
ﬂ Online & Diagnose
® safety Administration

m
]
=1
m
[=]
=]
:]
:]
d
o
]
[=]

] ';:; Programmbausteine

r¥ . . 3 L a
» Technologieobjekte . -
r_‘* E : Sicherung von Online-Gerdt laden
b Externe Quellen
« [ 4 PLCVariablen
%5 Alle Variablen anzeigen A7 Erreichbare Teilnehmer... Strg+U

ﬁ Neue Variablentabelle hin

HMI Bediengerate Wartung »

= pr—r— — [N crU starten Strg+5hift+E
=@ Standard-Vanablentabell [I® crU stoppen Strg+5hift+Q

v [l FLCDatentypen
5 Online & Diagnose Strg+D

= :al Beobachtungs-und Forcetab
I Neue Beobachtungstabel

Zugrifisrechte lésche

n

Beobachtungstabelle_1
Bz . "

» Ist die Online Verbindung hergestellt muss in der Projektnavigation der
Eintrag Geridte & Netze mit einem Doppelklick mit der linken Maustaste
anwahlt werden. Es wird im Arbeitsbereich die Netzsicht angezeigt.

» In der Netzsicht muss das Mess-System durch einen Doppelklick mit der
linken Maustaste angewahlt werden. Dadurch 6ffnet sich die Gerdtesicht des
Arbeitsbereichs mit dem Mess-System.
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& oOnline verbinden ;5‘ ‘Online-Verbindung trennen

g AR 2> [

|;Topologiesicht ||ﬁg‘h Netzsicht ||T]T Geratesicht |_

@ [cdss2cepn [cD_S82_€FN] [+ i) B __j
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@ s = Geriteiibersicht
E f{ Modul .. |Baugr... Steck.. E-Adresse |A-Adres.. Typ
E [ ~ cdxs82xepn 0 0 CD_582_-EFN
b Interface 0 0x1 cd¥582xepn
[ ~ safery(TR)_1 0 1 0.14 0..10 Safety (TR}
Position + Geschwindigk_. 0 11 014 010 Fosition + Geschwi_.
2 * Channel 1 {TR)_1 (1] 2 Channel 1 (TR}
Parameter (v} 21 Parameter
— Position 0 22 15..18 Position
L T Geschwindigkeit 0 213 19..22 Geschwindigkeit
¢ = - Preset 0 24 23 1115 Preset
E Reolectronic Lo 0 25
o} 3
0 4
0 5
0 6
» In der Geratetibersicht kann nun der Online-Status des Mess-Systems
angesehen werden. Ist das Modul OK wird ein Symbol mit griinen Haken
angezeigt. Ansonsten wird ein Symbol mit Schraubenschliissel angezeigt. Die
Symbole haben zu den Fehlertypen im Schnittstellen-Benutzerhandbuch (siehe
TR-ECE-BA-D-0139, Kapitel ,PROFINET Diagnose-Alarm*) folgende Zuordnung:
Symbol Fehlertyp Beschreibung
Kein Fehler / Warnung
@ | FIXXXX Fehler
] WL:XXXX Warnung mit Handlungsbedarf
@ W 2:XXXX Warnung mit Hinweis-Charakter

Um die Diagnosenachricht eines Moduls anzuzeigen muss das entsprechende
Symbol mit einem Doppelklick mit der linken Maustaste angewahlt werden. Es
offnet sich ein Diagnose-Fenster im Arbeitsbereich.

Im Diagnose-Fenster ist im Verzeichnisbaum der Eintrag Diagnose ->
Diagnosestatus anzuwdahlen. Unter dem Eintrag Standarddiagnose kann
die Diagnosemeldung mit dem entsprechenden Hilfetext gelesen werden.
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R ool
CD_582_-EPN_PROFlsafe » Nicht gruppierte Gerite » cdx582x-epn [CD_582_-EPN] » Safety (TR)_1

 Diagnose

Al Diagnosestatus

Kanaldiagnose
» Funkticnen
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6 Zugriff auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal

Auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal im  Modul Position +
Geschwindigkeit (XP) wird, wie bei einer Standard-Peripherie, Uber das
Prozessabbild zugegriffen. Ein direkter Zugriff ist jedoch nicht zuldssig. Auf den
sicherheitsgerichteten Datenkanal des Mess-Systems darf nur aus der erstellten
F-Ablaufgruppe zugegriffen werden.

Die eigentliche Kommunikation zwischen F-CPU (Prozessabbild) und Mess-System
zur Aktualisierung des Prozessabbildes, erfolgt verdeckt im Hintergrund Uber das
PROFIsafe-Protokoll.

Das Mess-System belegt im Position + Geschwindigkeit (XP)-Modul
aufgrund des PROFIsafe-Protokolls einen grof3eren Bereich im Prozessabbild, als es
fur die Funktion des Mess-Systems erforderlich ware. Der dort im Prozessabbild
enthaltene F-Parameter-Block wird nicht zu den Nutzdaten gerechnet. Im
Sicherheitsprogramm ist beim Zugriff auf das Prozessabbild nur ein Zugriff auf die
reinen Nutzdaten zulassig!

6.1 Ausgabe von passivierten Daten (Ersatzwerte) im Fehlerfall

Die Sicherheitsfunktion fordert, dass bei Passivierung im sicherheitsgerichteten Kanal

im Modul Position + Geschwindigkeit (XP) in folgenden Fallen statt der

zyklisch ausgegebenen Werte die Ersatzwerte (0) verwendet werden. Dieser Zustand

wird Uber den F-Peripherie-DB mit QBAD = 1 gemeldet, siehe unten.

e beim Anlauf des F-Systems

e bei Fehlern in der sicherheitsgerichteten Kommunikation zwischen F-CPU und
Mess-System Uber das PROFIsafe-Protokoll

e wenn der unter den iParametern eingestellte Wert fir die Fensterinkremente
Uberschritten wurde und/oder das intern errechnete PROFIsafe-Telegramm
fehlerhaft ist

e wenn der, unter der entsprechenden Artikelnummer angegebene, zulassige
Umgebungstemperaturbereich weit unterschritten bzw. tGberschritten wird

6.2 F-Peripherie-DB

Zu jeder F-Peripherie und jedem Mess-System wird beim Projektieren im
TIA Portal V14 automatisch ein F-Peripherie-DB erzeugt. In Bezug auf das
erzeugte Sicherheitsprogramm, siehe Kapitel ,Sicherheitsprogramm erstellen -
Konfigurationsbeispiel®, ist das der Baustein F00000 Safety(TR) 1 [DB30002]
fur das Mess-System. Der F-Peripherie-DB enthdlt Variablen, die im
Sicherheitsprogramm ausgewertet werden kénnen bzw. beschrieben werden kénnen
oder missen. Ausnahme ist die Variable DIAG, die nur im Standard-
Anwenderprogramm ausgewertet werden darf. Eine Anderung der Anfangs-
/Aktualwerte der Variablen direkt im F-Peripherie-DB ist nicht mdglich, da der
F-Peripherie-DB Know-How-geschiitzt ist.

In folgenden Fallen muss auf die Variablen des Mess-System F-Peripherie-DBs
zugegriffen werden:

e Anwenderquittierung (User Acknowledgment) des Mess-Systems nach
Kommunikationsfehlern oder nach der Anlaufphase
bei der Auswertung, ob passivierte oder zyklische Daten ausgegeben werden
wenn die zyklischen Daten des Position + Geschwindigkeit (XP)-Moduls
abhangig von bestimmten Zustdnden des Sicherheitsprogramms passiviert
werden sollen, z.B. Gruppenpassivierung
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Zugriff auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal

6.2.1 Mess-System F-Peripherie-DB ,,DB30002“ - Variablenlbersicht

Variable Datentyp | Funktion Zugriff
1 = Passivierung der zyklischen
Daten des Position + lesen/schreiben
PASS_ON BOOL Geschwindigkeit (XP)-Moduls Defaultwert: 0
Uber das Sicherheitsprogramm
1 = Quittierung fiir User lesen/schreiben
ACK_NEC BOOL Acknowledgment, erforderlich bei .
. . Defaultwert: 1
F-Peripheriefehlern
1 = Quittierung fir User
Acknowledgment nach lesen/schreiben
ACK_REI BOOL Kommunikationsfehlern oder nach Defaultwert: 0
der Anlaufphase
IPAR_EN BOOL Variable fir Umparametrierung Iesen/schre!ben
Defaultwert: 0
PASS OUT | BOOL Passivierungsausgang lesen
QBAD BOOL 1 = Ersatzwerte werden lesen
ausgegeben
1 = Quittierungsanforderung fur
ACK_REQ BOOL User Acknowledgment lesen
IPAR_OK BOOL Variable fir Umparametrierung lesen
DIAG BYTE Serviceinformation, nurim lesen
Standardprogramm mdglich

6.2.1.1 PASS_ON

Mit der Variablen PASS ON = 1 kann eine Passivierung der sicherheitsgerichteten
Daten des Position + Geschwindigkeit (XP)-Moduls, z. B. abhéngig von
bestimmten Zustdnden im Sicherheitsprogramm, aktiviert werden. Die Passivierung
wird nicht direkt im Mess-System vorgenommen, stattdessen wird der Zustand dieser
Variablen vom F-Host registriert und aktiviert die Passivierung erst Uber die Daten des
Sicherheitsprogramms. Vom Mess-System werden weiterhin zyklische Daten
ausgegeben!

Wird eine Passivierung Uber PASS ON = 1 vorgenommen, wird die Preset-Justage-
Funktion ausgeschaltet.

6.2.1.2 ACK_NEC

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

Mit dieser Variablen kann nach einem F-Peripheriefehler zwischen einer
automatischen Wiedereingliederung und einer Wiedereingliederung durch eine
Anwenderquittierung unterschieden werden.
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6.2.1.3 ACK_REI

Wenn vom F-System flir das Mess-System ein Kommunikationsfehler erkannt wird,
erfolgt eine Passivierung des Mess-Systems.

Fur eine Anwenderquittierung (User Acknowledgment) des Mess-Systems nach
Behebung der Fehler ist eine positive Flanke an der Variablen ACK REI des
F-Peripherie-DBs erforderlich, welche im Beispielprojekt mit dem Merker M0.Q0,
Symbol-Name ,Tag 1% verknlpft ist.

Eine Anwenderquittierung (User Acknowledgment) ist erforderlich:
e nach Kommunikationsfehlern
e nach der Anlaufphase

Eine Quittierung ist erst moglich, wenn die Variable ACK_REQ = 1 ist.

Im Sicherheitsprogramm muss fir jede F-Peripherie eine Anwenderquittierung tber
die Variable ACK_REI vorgesehen werden. Fur das Mess-System ist diese Vorgabe
bereits berlcksichtigt worden.

6.2.1.4 IPAR_EN

Die Variable IPAR EN wird fur die Umparametrierung benutzt.

Eine genaue Beschreibung, wann die Variable bei einer Umparametrierung von
fehlersicheren DP-Normslaves/IO-Normdevices gesetzt/riickgesetzt werden muss, ist
der PROFIsafe Specification ab V1.20 bzw. der Dokumentation zum fehlersicheren
DP-Normslave/IO-Normdevice zu entnehmen.

6.2.1.5 PASS_OUT/QBAD

Die Variablen PASS OUT = 1 und QBAD = 1 zeigen an, dass eine Passivierung des
Mess-Systems vorliegt.

Das F-System setzt PASS OUT wund QOBAD = 1, solange das Mess-System
Ersatzwerte (0) statt der zyklischen Werte ausgibt.

Wenn eine Passivierung uber die Variable PASS ON = 1 vorgenommen wird, werden
jedoch nur QBAD = 1 gesetzt. PASS OUT andert seinen Wert bei einer Passivierung
Uber PASS ON = 1 nicht. PASS OUT kann deshalb zur Gruppenpassivierung weiterer
F-Peripherien verwendet werden.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

08/08/2024

TR-ECE-TI-DGB-0340 v02 Page 69 of 144



Zugriff auf den sicherheitsgerichteten Datenkanal

6.2.1.6 ACK_REQ

Wenn vom F-System flir das Mess-System ein Kommunikationsfehler erkannt wird,
erfolgt eine Passivierung des Mess-Systems. Durch ACK _REQ = 1 wird signalisiert,
dass eine Anwenderquittierung (User Acknowledgment) des Mess-Systems
erforderlich ist.

Das F-System setzt die Variable ACK_REQ = 1, sobald der Fehler behoben ist und
eine Anwenderquittierung mdoglich ist. Nach erfolgter Quittierung wird die Variable
ACK_REQ vom F-System auf 0 zurlickgesetzt.

6.2.1.7 IPAR_OK

6.2.1.8 DIAG

Die Variable IPAR OK wird fiir die Umparametrierung benutzt.

Eine genaue Beschreibung, wie die Variable bei einer Umparametrierung von
fehlersicheren DP-Normslaves/IO-Normdevices ausgewertet werden kann, ist der
PROFIsafe Specification ab V1.20 bzw. der Dokumentation zum fehlersicheren
DP-Normslave/IO-Normdevice zu entnehmen.

Uber die Variable DIAG wird eine nicht fehlersichere 1-Byte-Information uber
aufgetretene Fehler flr Servicezwecke zur Verfigung gestellt. Ein Zugriff im
Sicherheitsprogramm auf diese Variable ist nicht zulassig!

Die Aufschlisselung und Verwendung dieser Variable ist aus dem SIEMENS
Handbuch SIMATIC Safety - Projektieren und Programmieren,
Dokumentbestellnummer: ASE02714439-AF zu enthehmen.

6.3 Zugriff auf Variablen des F-Peripherie-DBs

Zu jeder F-Peripherie und jedem Mess-System, wird beim Projektieren im
TIA Portal V14 automatisch ein F-Peripherie-DB erzeugt und dafur
gleichzeitig ein Name erzeugt.

Der Name wird aus dem festen Prafix ,F“, der Anfangsadresse der F-Peripherie und
den im TIA Portal V14 in den Eigenschaften zur F-Peripherie eingetragenen
Namen gebildet.

Auf Variablen des F-Peripherie-DBs einer F-Peripherie darf nur aus der
F-Ablaufgruppe zugegriffen werden, aus der auch der Zugriff auf die Kanale dieser
F-Peripherie erfolgt (falls Zugriff vorhanden).

Auf die Variablen des F-Peripherie-DBs kann durch Angabe des Namens des
F-Peripherie-DBs und durch Angabe des Namens der Variablen zugegriffen werden:
.~vollqualifizierter DB-Zugriff"
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6.4 Mess-System - Passivierung und User Acknowledgment

6.4.1 Nach Anlauf des F-Systems

Nach einem Anlauf des F-Systems muss die Kommunikation zwischen F-CPU und
Mess-System Uber das PROFIsafe-Protokoll erst aufgebaut werden. In dieser Zeit
erfolgt eine Passivierung des Mess-Systems.

Wéhrend der Verwendung der Ersatzwerte (0) sind die Variablen QBAD und
PASS OUT = 1.

Die Anwenderquittierung (User Acknowledgment) des Mess-Systems, d.h. die
Ausgabe von zyklischen Daten zu den fehlersicheren Ausgangen erfolgt aus Sicht des
F-Hosts unabhéangig von der Einstellung an der Variablen ACK NEC automatisch
frihestens ab dem 2. Zyklus der F-Ablaufgruppe nach dem Anlauf des F-Systems.
Abhangig von der Zykluszeit der F-Ablaufgruppe und des PROFINETs kann die
Anwenderquittierung (User Acknowledgment) erst nach einigen Zyklen der F-
Ablaufgruppe erfolgen.

Dauert der Aufbau der Kommunikation zwischen F-CPU und Mess-System langer als
die im TIA Portal V14 fir die F-Peripherie eingestellite Uberwachungszeit, so
erfolgt keine automatische Anwenderquittierung (User Acknowledgment).

In diesem Fall ist eine Anwenderquittierung mit positiver Flanke an der Variable
ACK _REI des F-Peripherie-DBs erforderlich, welche im Beispielprojekt mit dem
Merker M0 . 0, Symbol-Name ,Tag 1% verknUpft ist.

6.4.2 Nach Kommunikationsfehlern

Wird vom F-System ein Fehler in der sicherheitsgerichteten Kommunikation zwischen
der F-CPU und Mess-System uber das PROFIsafe-Protokoll erkannt, erfolgt eine
Passivierung des Mess-Systems.

Waéhrend der Verwendung der Ersatzwerte (0) sind die Variablen QBAD und
PASS OUT = 1.

Die Anwenderquittierung (User Acknowledgment) des Mess-Systems, d.h. die

Ausgabe von zyklischen Daten zu den fehlersicheren Ausgéngen erfolgt erst dann,

wenn:;

e kein Kommunikationsfehler mehr vorhanden ist und das F-System die Variable
ACK_REQ = 1 gesetzt hat

e eine Anwenderquittierung mit positiver Flanke an der Variable ACK REI des
F-Peripherie-DBs erfolgt ist, welche im Beispielprojekt mit dem Merker M0.0,
Symbol-Name ,Tag 1% verkn(pft ist
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7 Software-, Beispiel- und Bibliotheken-Download

e Software TR TCI Device Tool zur CRC-Berechnung:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0008

o Beispiel Projekt fur SIMATIC 1500er Steuerung:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0009

o Beispiel Projekt fur SIMATIC 300/400er Steuerung:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0010

e Globale Bibliothek mit Preset-Baustein:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0011
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General information

1 General information

This "Technical Information" includes the following topics:

e Parameter definition / CRC calculation
e Safety program creation
e Access to the safety-oriented data channel

The "Technical Information” can be requested separately.

1.1 Applicability

This "Technical Information" applies exclusively for the following measuring system
series with PROFINET IO interface and PROFIsafe profile in conjunction with a
SIEMENS SIMATIC S7 controller series 300/400 or 1500:

e CDV-582
e (CDS-582
e CDH-582

The products are labeled with affixed nameplates and are components of a system.

The following documentation therefore also applies:

e SIEMENS manual SIMATIC Safety — Configuring and Programming (document
order number: ASE02714439-AF),

e see chapter “Other applicable documents” in the Safety Manual
www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-BA-GB-0142

e and this optional "Technical Information”

e SIEMENS application example with TR CD_-582 measuring system
“Safety Position, Standstill, Direction and Speed Detection”
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2 Safety information

2.1 Definition of symbols and notes

means that death or serious injury will occur if the required
A DANGER precautions are not met.

means that death or serious injury can occur if the required
A WARNING precautions are not met.

means that minor injuries can occur if the required
A CAUTION precautions are not met.

means that damage to property can occur if the required
NOTICE precautions are not met.

7
%)

indicates important information or features and application
tips for the product used.

2.2 Organizational measures

Prior to commencing work, personnel working with the measuring system must have
read and understood the Safety Manual TR-ECE-BA-GB-0142, particularly the chapter
"Basic safety instructions”.

2.3 Personnel qualification

The configuration of the measuring system must be carried out by qualified personnel
only, see SIEMENS manual.
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Safety information

2.4 Conditions of use for software examples

TR-Electronic GmbH cannot accept any liability or
guarantee for error-free functioning of the safety program

A WARNING and application examples.
NOTICE The software examples available for download serve
exclusively for demonstration purposes; they are used at

the user's own risk.
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3 Parameter definition / CRC calculation

It is best to define the known parameters before configuration in the F-Host, so that
they can be taken into account during configuration.

The procedure, in conjunction with the SIEMENS configuration software TIA
Portal V14 and the optional package S7 Safety Advanced V14, is described
below.

The TR TCI Device Tool software required for the CRC calculation can be
downloaded in chap.: 7 "Download of Software, Examples and Libraries" on page 144.
For the installation and use of the software TR TCI Device Tool the instruction
TR-ECE-TI-DGB-0327 is to be observed.

3.1 iParameters

The iParameters are already preconfigured with meaningful values in the default-
setting and should only be changed if expressly requested by the automation function.
A CRC calculation is necessary for safe transmission of the individually set
iParameters. This must be performed when changing the preset iParameters via the
TR program ,TR TCI Device Tool“. The calculated checksum corresponds to the
F-Parameter F_iPar CRC. This must be entered in the field ¥ iPar CRC during
configuration of the measuring system. The field F_iPar CRC can be found in the
device wview in the inspector window under Properties -> General ->
PROFIsafe, also see chapter "Setting the iParameters" on page 102.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582 -EPN]

||5E1, Network view ||—|]1‘ Device view L

‘; Topology view

dt [chssacepn [co_ssz_ern] [+] ) B [ H Device overview
Ead
¢ Module . |Rack  |slot  [laddress |Q address |Type Article number
=] ~ cdxSa2xepn o 0 CD_582_-EPN
» Interface 1] 0x1 cdx582x-epn
 safety (TR_1 o 1 0..14 0.10 Safety (TR)
| Position + Velocity (XF} o 11 0..14 0.10 Position + Velocity ...
N ~ Channel 1 (TR)_1 o 2 Channel 1 (TR}
— I Parameter 0 21 Parameter
. = K Position 0 22 15.18 Position
. S welocity o 23 19.22 welocity
L] TRotectronic Preset o 24 23 11.15  Preset
1] 25
o 3
SN
<] 100t o e ' <] I ]
‘QPererties ||"jl||1fo y"ﬂ Diagnostics |
J General || 10 tags || System constants || Texts |
w General I
PROFlsafe
Catalog information
Module parameters Fsi: sz [+
0 addresses he [Eayiechc B
et : C—
F source_sde:
F_pest s
F_Par_CRC_WithoutAddresses: I:l

F_Passivation: ‘DevlceJ‘Mouule

[W Manual assignment of F-menitoring time

Printed in the Federal Republic of Germany

F4/0 DB-number:
F-/O DB-name:

F_W0_Tme:
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30002
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Parameter definition / CRC calculation

3.1.1 CRC calculation via iParameters

The preset standard values are used for the following example of a CRC calculation.

» In order to change the iParameter, in the Device view the sub slot Position
+ Velocity (XP) is selected and next in the inspector window the entry
Properties -> General -> Module parameters ischosen.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

‘ETopologyview @Netmrkview ||T]'f Device view |_

it FEIR J @ = Device overview
¢ Medule . |Reck |slot | address | Q address | Type Article number
E ~ cdx582xepn o '] CD_582_EPN
» Interface o 0x1 cdxSE2xepn
~ safety (TR)_1 0 1 0..14 0..10 Safety (TR)
1 Position + Velocity (%P} [} 11 0..14 0.10 Position + Velocity ...
f ~ Channel 1 (TR)_1 o 2 Channel 1 (TR}
— F Parameter 0 21 Parameter
. - Position o 22 15.18 Position
® ,;ﬁ Velocity o 23 19.22 Velocity
= BRotoctronic Preset 0 24 23 1115  Preset
o 25
o 3
N
<[] fooe 7] ——y— @ [¢] u |
‘ﬁPmperties ""j.llnf:) y"ﬂ Diagnostics |
J General || 10 tags || System constants || Texts |
~ General [l
Catalog information [T R A
FROFlsafe iParameter (TR Profile)
Module parameters
li0 addresses Rotational direction: | forward [~

Hardware identifier Measuring range: | 536670912

Revolutions numerator: | 65536

Revolutions denominator: | 1

Velocity factor: |1

Velocity integration time: | 100

\
\
\
\
Velocityformat: | revimin * factor [+]
\
\
\

Windowincrements: | 1000

» To calculate the CRC the program TR TCI Device Tool must be started. For
this purpose the measuring system is clicked in the Device view of the working
area with the right mouse button. As a result a context menu is opened. In the
menu the item Start device tool... must be selected with the left mouse
button.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

L
B |ccxssaxepn [co_ss2_€Fn] [»] il EF _;1 [OF3 = Device overview
2| Module .. |Rack
£ =l v cdx5E2xepn 0
R
4/ b Interface o
1.59 v Safety(TR)_1 0
_ Position + Velocity (XP) 0
" ~ Channel 1 (R_1 0
— — Parameter o
L E Position 0
. :fi Velocity 0
= WRoloctronic Freset 0
o
0
0
< @ 100% = name to Micro Memory Card
M ocue Crrlex
J General " 10 tags ‘l Syf:tem constants ‘l Texts ‘ ] Copy crrlec
= General [T Paste Ctrl+v
Caraloa info Ethemet addresses
atalog information % Delete Del
= PROFINETinterface [X1] Interface networked with
= Go to topology view
General
Ethernet addresses Subnd thy 50 newvorkview
» Advanced options Compile »
Hardware identifier Download to device »
Identification & Maintenance & Geonline ek
. IP protocol N Go offine Ctrl+
Hardware identifier & B0 omine -
shared Device | Online & diagnostics Ctrl+D
1 Assign device name
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» To start the TR TCI Device Tool click the start button in the Start
device tool window. Sometimes it is necessary to adjust the interface for the
measuring system access and to confirm the adjustment about the OK button.

Start device tool X

Select tool or access point

TR-electronic TCI Device Tool

Call the TRelectronic TCI Device Tool.

Start 1 | Cancel

» Ifthe TR TCI Device Tool isrunning select the F-iPar-CRC tab. Chose HEX
forthe ¥ iPar CRC value and click the Generate button.

"8 TRTCI Device Too‘ . =SEex )
File  Help
Device Info | FiParLRC | F-Dest-Addr I Mairtenance
Feature Value
Rotational direction forward <
Measuring range 536870812
I Revolutions numerator 65536 ||
Revolutions denominator 1
I | Velocity format revimin * factor -
Velocity factor 1
Velocity integration time 100
| Windowincrements 1000

Tool Information:

Parameter Set Description:
Set: CO_582M-EFN: Safety (TR)_1 - Position + Velocity (¥F)

F_iPar_CRC
(HEX ~| | 0xB359B0B9 | [ e

Template: gsdml-v2.34-tr-0153-cd_582_-epn-20180818

[ — -

» Select the calculated value with the right mouse button and copy the value.
Change back to the Device wview in the inspector window under Properties
-> General -> PROFIsafe, click the field F_iPar CRC with the right mouse
button and paste the calculated value.
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Parameter definition / CRC calculation

J General ” 10 tags || System constants ” Texts
* General Il
PROFlsafe
Catalog information
PROFisafe
Module parameters F_SIL: ‘ SIL2
Wgzilitzenzs F_CRC_Length: [4-Byte<CRC
Hardware identifier
F_Block_ID: | |
F_Par_Version ‘ |
F_Source_aAdd: ‘1 |
F Dest_Add: |1 ]
F_Par_CRC_WithoutAddresses: ‘ 1] |

F_Passivation: ‘Devlceil\ﬁadule

F_CRC_Seed

[cRCSeedz4i32

[¥) Manua| assignment of F-monit

oring time
F_WD_Time: [125 ms |
F_iPar_CRC: |EEEE[ENEE] x
Cut
F_Par_CRC: 43459 3'3 Copy
DF—UO DE manual _“g ment

F-I0 DB-number: (30002 |

F-i0 DB-name: ‘FOOOOO_SaiEty(TR)_I

Each parameter change requires a new F_iPar_CRC calculation. If a safety program
already exists, this must be regenerated. The new F_iPar_ CRC value and the
modified parameters must be entered in TIA Portal V14 during configuration. See
chap.: 4.3.1 "Setting the iParameters” on page 102 and chap.: 4.3.2 "Setting the F-
Parameters" on page 103.
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3.2 F-Parameters

Except for F Dest Add the F-Parameters are already preconfigured with
meaningful values in the defaultsetting and should only be changed if expressly
requested by the automation function. For safe transmission of the individually set
F-Parameters a CRC is required, which is calculated automatically by
TIA Portal V14. This checksum corresponds to the F-Parameter F Par CRC,
which is displayed in the device view inthe inspector window under Properties
-> General -> PROFIsafe during configuration of the measuring system. Also see
the chapter "Setting the F-Parameters" on page 103.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582 -EPN]

Printed in the Federal Republic of Germany

|;Topnlogy view @ Network view ‘m‘f Device view L
# [css2nepn [co_se2_ern] [+] 1 B |4/t @ 2 [ | Device overview
-~
. w Module ... Rack Slot | address | Q address | Type Article number
=l ~ cdxS82xepn ] ] CD_582_-EFN |~
b Interface 0 0x1 cdx582%epn
~ Safety (TR)_1 0 1 0..14 0..10 Safety (TR)
£ Pasition + Velocity (XF} [ 11 0..14 0..10 Position + Velocity ... =
I ¥ Channel 1 (TR)_1 o 2 Channel 1 (TR}
— I Parameter 0 21 Parameter L4
. - Position ] 22 15..18 Position
o ;ﬁ Velocity o 23 19.22 Velocity
= HRoloctronic Preset 0 24 23 11.15  Preset
] 25
0 3
e
<] 100 o o W] I \
|g Properties ”"_i.'.lnfo y"ﬂ Diagnostics ‘
J General ” 10 tags || System constants || Texts ‘
* General M
. . PROFlsafe
Catalog information
PROFlsafe
Module parameters F_SIL: |s|\_2 ‘v‘
0 addresses [ -]
Hardware identifier
N —
_source_ad:
Ty
F Far CRC Withouthddresses: [0 |
F_Passivation: |DeviceilModule I+]
4 F_CRC Seed: [CRCSeed24/32 [+]
[ @ Manual assignment of F-menitoring time
v
Fu0_ime:
F_iPar_CRC: |B359B0BY
F_Par_CRC: [43459
[ Ffo DB manual number assignment
40 DB umoer
FHi0 DE-name: |FO0000_Safery(TR)_1
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Parameter definition / CRC calculation

3.2.1 Non-settable F-Parameters

The F-Parameters specified below are either managed by the measuring system or by
the F-Host, and therefore cannot be manually changed:

e F_CRC_Length: 3-Byte-CRC
e F Block_ID: 1
e F_Par_Version: 1 (V2-mode)

3.2.2 Settable F-Parameters

It is assumed that the following parameters are configured with their standard values:
F_SIL: SIL2

F_Source_Add: 1 (address F-Host)

F_Dest_Add: 1 (address switch)

F_WD_Time: 125

F_iPar_CRC: B359B0B9 (calculation by means of TR tool TR TCI Device Tool)

Each parameter change gives a new F_Par CRC value, which is displayed as shown
above. If a safety program is already present, it must be re-generated.
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4 Safety Program Creation - Configuration Example

This chapter describes the procedure for creating the safety program using the
SIEMENS configuration software TIA Portal V14 and the optional package s7
Safety Advanced V14.

The safety program is created with the Program Editor in TIA Portal V14.
The fail-safe DBs, FBs and FCs are programmed in the FBD or LAD programming
language. The optional package Safety Advanced V14 supplied by SIEMENS
provides the user with fail-safe application modules, which can be used in the safety
program.

When generating the safety program, safety checks are performed automatically and
additional fail-safe blocks are integrated for error detection and error reaction. This
ensures that failures and errors are detected and corresponding reactions are
triggered, which keep the F-System in safe status or put it into a safe status.

A standard user program can run in the F-CPU in addition to the safety program. The
co-existence of standard and safety program in the F-CPU is possible, as the safety-
oriented data of the safety program are protected against undesirable influence by
data of the standard user program.

Data exchange between safety and standard user program in the F-CPU is possible
by means of memory bits and through access to the process image of the inputs and
outputs.

Access protection

Access to the F-System S7 Safety Advanced V14 is protected by two

passwords, the password for the F-CPU and the password for the safety program. The

safety program has an offline and an online password:

e The offline password is part of the safety program in the offline project on the
programming unit.

e The online password is part of the safety program in the F-CPU.
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Safety Program Creation - Configuration Example

4.1 Prerequisites

A U'7:\ a1\ lI[el Danger of deactivation of the fail-safe function through incorrect

configuration of the safety program!

» The safety program must only be created in conjunction with the

>

system documentation provided by SIEMENS for the software and
hardware.

Extensive documentation on "Configuring and Programming” a safe
controlier is provided by SIEMENS in its manual SIMATIC Safety -
Configuring and Programming, document order number:
A5E02714439-AF. This documentation is a component of the optional
package s7 Safety Advanced V14.

The following descriptions relate to the pure procedure and do not take
account of the instructions from the SIEMENS manual.
It is therefore essential to observe and comply with the information and
instructions provided in the SIEMENS manual, particularly the safety
instructions and warnings.

The configuration shown should be taken as an example. The user is
required to check and adapt the usability of the configuration for his
own application. This also includes the selection of suitable safety-
oriented hardware components and the necessary software
prerequisites.

Software components used for the S7 Safety Advanced V14 configuration

example:

e TIA Portal V14 SP1
e S7 Safety Advanced V14 SP1

Hardware components in the SIMATIC 1500 series used for the S7 Safety
Advanced V14 configuration example:

e Profile rail (6ES7 590-1AB60-0AA0)

e Voltage supply "PM 1507" (6EP1332-4BA00)

e F-CPU unit "CPU1511F-1 PN" (6ES7511-1FK01-0ABO0)
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4.2 Hardware configuration

»  Start TIA Portal V14 and create a new project.

iemens - OX

Totally Integrated Automation

ORTA

Create new project

Project name: | CD_582_-EPN_FROFIsafe] ]

Open existing project
Fath: ‘C:'.Users‘Adm\nls[ratnr,‘.‘\-‘\N?}(E-‘lV!\-ﬂDncumentsW.utnmatlslerung ‘ |

Create new project Version: |14 5P1 [~]

Author: ‘F—.dmimstra(or |

Migrate project

Comment: ~

Welcome Tour

Installed software

Help

User interface language

}» Project view

» Openthe Devices & networks portal and select Add new device.

I Siemens - C:Wsers\Adm rator. WIN7X64VM\Documents\Automatisierung\CD_582_-EPN_PROFIsafe\CD_582_-EPN_PROFlsafe

Totally Integrated Automati
POR

\% Add new device
Devices & @ Show all devices Device name:
networks I

. Add new device
E—— T
+ (il Controllers Device:
» [l SIMATIC 571200
» [l SIMATIC 57-1500

» [ SIMATIC S7-300

» [l SIMATIC 57400

» [l SIMATICET 200 CPU
» [if Device proxy

Controllers

Description:

D
/ . Configure networks

o
L

FCsystems

® Help

) Open device view

P Project view Opened project: sers inistrator. WIN7X64VMDocuments\Automatisierung\CD_582_-EPN_PROFlsafe\CD_582_-EPN_PROFIsafe
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Safety Program Creation - Configuration Example

T4y Siemens - C:\Users\Adr

Devices &
networks

P Project view

strator. WIN7X64VM\Documents\Automati

" @ Show all devices

@ Add new device

® Con figure networks

Opened project: CAUsers\Admi

ung\CD_582_ EPN_PROFIsafelCD_582_ EPN_PROFIsafe

Add new device

> SelectcPU 1511F-1 PN and then select the Add button.

Totally Integrated Autome
[

Device name:

[PLC_1

Controllers.

3
=

PC systems

[ Open device view

~ [ SIMATICS7-1500
~ [ cru
» [ CPU 1511-1 PN —
» [ CPU 1511C-1 PN
» [ CPU 1512C-1 PN
» [ cPU 15131 PN
» [ cPU 15152 PN
» [ CPU 15163 FNIDP
» [ CPU 1517-3 PNIDP
» [ CPU 15184 PNIDP
» (il CPU 15184 PNIDP ODK
~ [ cPU1511F1 PN
[ sE<7 511-1FK00-04BO
[ ses7 511-1FK01-0280
» [l CPU 1513F1 PN
» [l cPU 1515F2 PN
» [l CPU 1516F-3 PNIDP
» [[§ CPU 1517F-3 FNIDP
» [l CPU 1518F4 FNIDP
» [l CPU 1518F-4 PIIDP ODK
» [ CPU 15111 PN

» [ CPU 1515F2 PN

» [ CPU 151773 PNIDP
» [ CPU 1511TF1 PN

» (@ CPU1515TR2 PN

» [ CPU 1517TF-3 PNIDP

P
[<] ]

2]

Device:

CPU1STIF-1 PN

Article no.:
Version:

Description:

Fail-safe CPU with display; work memory 225 K&
code and 1 MB data; can be used for safety
applications; supports PROFIsafe V2; 60 ns bit
instruction time; 5-stage protection concept,
integrated technology functions: metion control,
closed-loop contral, counting & measuring;
tracing; PROFINET IO controller, supports RTIRT,
performance upgrade PROFINETV2.3, 2 ports, |-
device, MRP, MRFD, transport protocal TCPIIP,
secure Open User Communication, 57
communication, Web server, DNS client, OPC UA
server data access, constant bus cycle time,
reuting; Runtime options, firmware V2.0

6ES7 511-1FK01-0ABOD
=

istrator. WINZ7X64VMDocuments\Automatisierung\CD_582_-EPN_PROFIsafe\CD_582_-EPN_PROFlsafe

» The program changes to the TIA Portal V14 project view. The device view
with the mounting rail and CPU 1511F-1 PN is selected in the work area. The
hardware catalog opens on the right-hand side.

PBoject Edit Yew et Qnl
3 (Y sveproec & X

Devices

+ I3 Program blocks
¥ [ Technalogy cbjects

+ [} Extermal source fies

+ [ P date types
¥ 4 visich and force tables
+ [ig Online backups
+ [ e
+ [l Device proxy dars

i) Programinfo

# L supenisions & alams.

) R olarm test stz
+ [ Local modules

Ungrouped devices
man data
¥ [ Decumentation setings
+ [ Langunges & rezcurces
» (35 Online sccess
» [ Card ReadedUsE memary

xi02 e

v Details view
| Module

rame
¥ evice canfgursson
&/ anline & dagnosics
®) SateryAdminiswation

2 Pregram bloc
# Technology obpects
[ Exzermal source ies

[ Online backup:
o Toces
4, Device prowy dats

Window '1‘" : Totally Integrated Automation
3 D WG coonine MR x Ll PORTAL
[& Topology view | db Metwark view | [IY Device view || Options ]
1=
B | dr [ACicuisireml v & AR ¥ %4 | | Device avensiew 1|&
¥ - Wodule Rack  Slot  |sddvess O sddress Type Artcie ne. ¥ Catalog |§
, = o ° af[searchs i é
* R v 1 CPUTSIRIR EST SN .
Fiter  Frofle: [<us|=] (o] 8
v e 1 PROFINETinterface a |
v =
o [ 3 4 s s 7 o 2 =l i
o 3 -
a0 = v )
e vimo o
= < vmoa ]
+ g oo g
W ° - g
o s X :‘0 g
- — + @ Aise |=
o n + [ Communications madules =
+ Lon Technology modules 3
12 )
+ [ meerisce medules x
v 13 -
o 1 =
- o s 2 =
<[s ¥ [1o0% 5 v W ' 3 F
‘G Properties  |Winfo L] & Diagnestics 3
Gonaral |10 tags | System constamts | Teats
 Gengral .
Project informasan Faibsafe
Catalog information -
Idersteation & Meintenance = P
Chacksums 1
- Failasie (] Peopobiliy ncxvoted Devie
D b Facivation
Fpammeters
Lo it ot destination
| e smcheonizaton sl | Aicie ne £
Operating mode k
High it or Fdesination S -
 Advanced aptions sadressas: 95 &
L P Cenural Fsource address. Deserppon:
Metis redundancy s "
efault Fmantoing e for
» Real ime cetings P o =
» Pore [t 71 8]
» porefxt p2]
web senver access
Hardnare iderifer
Stwrup
Cyele ~
< 0 >
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In the hardware catalog, with the "Filter" option set, select the 70 W power supply

by double-clicking with the left mouse button on the 6EP1332-4BA00 symbol.

etwork view [If Device view | Options 22|
=
£
Slot laddress | Q address |Type > ‘ Catalog o
©
‘ [ ene o |2
1 CPLr_. . =
[ Filter Profile: | <All= |" o AlES
1x1 PROF... r:ﬂ o ‘g
-
2
= ~ (il FM70W 120/230VAC |
5 I F6EP1332-4BA00] (o]
E L3 r\_uPM‘IQDW1QDJ‘23DVAC (o]
3
» (@S 5
® » [ cPU e
7 b =
= » (@ DI g
. » [ pg H
o » [ DIDQ -
» [ Al =
1 = =
v [l AQ H
12 (= =
1 » [ auiag &
- » rj. Communications modules ||
15 » [l Technology madules L1
= =
» Interface modules =
- -
o
u % Di i E.
o (| 2l Diagnostics z

»  The power supply is added to the mounting rail. The hardware components in the

mounting rail are now complete.

582_-EPN_PROFlsate

Totally Integrated Automation
P

'ORTAL

Devices. | Topology view [ Network view |[If Device view || Options ()
. = - 5
()@ | dr (R ivisnem v & B (&[] &t = Device overview 1|2
¥ | Medule Rack  |Skot |1adovess | sdvess [Type .| catalog IH
. ~ mwronzessoue @ o P o 15073500 . o 3
. ~ A 0 1 CFUISTIET PN p— SIm|
(%] » PRORMETImersce 1 O 1 FROFmETinteraze g
« o 2 n
. - = [ P 70W 120Z30vAC | |
- I seri332 40500 o
o] vz 3 a4 5 & 7 : - » L3 PM190W120/230vAC o
haiLo — s 5
- - » oy 4
@ 8 :::L g
o s » (@og =
a ° 5
) n ]
a 12 )
o 13 7
a 1 L
B [] 15 | [
<[ 3] [100% = s e < H
|'Sproperties  [*Winfo L] % Diagnosties | 3
Gonaral |10 tags | System constams | Teats |
» Genenal
General
Project infommation
| Information _
Device 8
~ Details view |
| Module
=l FTON 12023004
Fack: [0 Aricleno;  [8EP133248A00
siet: [0
Catalog informtion
Shon designation: | 1470412023004
Designation: |Load current supgly 70 ¥ 120230 VAC: supples modules and U0 with 24 VOC via Font well wiring ~

In the next step the appropriate GSDML file for the measuring system must be
installed. To do this, copy it to the corresponding installation directory of TIA Portal
V14 with the relevant bitmap file. You should note that the directory structure can vary.
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Safety Program Creation - Configuration Example

» Select the menu Options -> Manage general station description
files (GSD). The window Manage general station description files opens.
Specify the installation directory for the GSDML in Source path, select the
GSDML file and then select the Install button.

Manage general station description files

Installed GSDs GSDs in the project

Source path: |C:'.Users'ﬁ.dministratl:ur.'.’v1N?}(64VM1.DDcuments'ﬁ.utnmatisierung'ﬁ.dditionaIFiIes'.GSD| g

Content of imported path

E File Version Language Status Info

E G5DML-VZ 34-TR-0153-CD_582_E€.. V2.34 English, Ger... Mot yetinstalled PROFIMETIP...

<] i |
Delete | r Install 1 | Cancel |

»  After installing the GSDML file, the project view of TIA Portal V14 opens
without any selection in the work area.

@ X

eiCD_582_EPN_PROFIsafe

T Siemens

Totally Integrated Automation

Prokc i
gLl ] LEPE x|l PORTAL
Devices Optians =

: 1z

v Find and replace 1

= ] (D_582_EFN_FROFiate H

|| General

No ‘properties’ available.
» 3 Online access Mo ‘properties” can be shown st the moment. Tere is either no nat i propertes. v | Languages & resources.
» [ Cord ResderluSE memary

~ Detaits view
Madule
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» In the project tree on the left-hand side, select the entry Devices & networks
by double-clicking on it with the left mouse button. The network view is shown in
the work area.

Totally Integrated Automation
PORTAL

Devices. [ Topology view [ Network view Il Device view || Options ()
. g m o 5
(S| [ ook | LY connacsions W Rl ar S | Nemorkoverview | Connections | aD 1|3
| Rblosvice Type Addressinsun._ | ¥ | Catalog 1§
=| v S7ISODETIOOMPsusan 1 571500ETI00N stasen e 3
Pt » ACH PUIS1IR Py =
CPUSTIES P a
%
g
|
vl I
I 3] [0 Fl v & ¢ C > F
|G Properties  [*info L] % Diagnostics 3
|| General ||
- No ‘properties’ available.
» g Online access Hoproperes’ ean be shown st the mement. There i either na obi e na plsyakble properes - =
b [ Card Reedertis memary [ Information -
Device 8
v Details view
Hame:
Aricle no:
Verion - =
Deseription

» In the hardware catalog, with the filter option set, select the measuring system by
double-clicking with the left mouse button on the symbol CD 582 -EPN. The
measuring system is now displayed in the network view in the work area.

view Options 2]
I
] O|a
g
weinsub. | Y | Catalog o
m
<Search= it
| i | 2
C - a— |
= | g
» [ Controllers Eadll b
» [ Hia | L]
3 p_[. PC systems g
» [ Drives & starters o
3
» [l Network components E-
» [l Detecting & Monitaring f'_
» [ Distributed 110 8_
» [l Power supply and distribution -
» [ Field devices —
~ (1 Other field devices 3 —z
fa - i 1
» L@ Additicnal Ethernet devices o
+ [[Jj FROFINETIO &
» [ Drives LN
« [ Encoders L1
Fa =
. ] |—_£. SIEMENS :"\FE §
| TRElectronic GmbH o
e : =
~ | il TR Rotative Safety o
I fco_s82_€£Pn
] p_[. Gateway | o
» [ 1o
I3
» Ll Ident Systems
Sr= [+l
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Safety Program Creation - Configuration Example

» Connect the Profinet network of the measuring system to the controller. Do this
by selecting the text Not assigned in the network view for the measuring
system with the left mouse button.

e

E - HAHE
15 |HI | connection |V| I+ %

cdx582x-epn a s =
CD_582_-EFN 'ﬂj‘i:

Mot assigned @ !ﬁolocmml:

» In the selection menu which opens, select the Profinet interface of the controller;
this is interface PLC_1.PROFINET interface 1 inthe example project.

E » Devices & networks

15 |HI Il connection |v| [N

cdx582x-epn a . =
CD_582_-EFM hf'i
Mot assi l__:'_ - ﬁﬂllﬂ‘mli‘

- -
elect |10 controller
PLC_1.PROFINET interface _1
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» The measuring system is now connected to the controller.

Calsersihdministrator WINT K64 VMDocumentsutomatisierungiD_582

2_-EPN_PROFIsafeCD_582_-EPN_PROFIsate

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

F A veprier @ ¥ 15 X D2z 5D E B G cooniine JF cooffine

Devices

= [ AL 1 [eRu 151181 o]

PLe_1
CPUTSTIRT P

MW ][

CD_5B2_EPN_PROFisafe » Devices & networks

o T

Totally Integrated Automation

PORTAL

[ Topology view [ Network view

Y Device view |

—

[ 2 [ oot 1 connections 2lEE FEEY =2 Network overview | Connections | oD
: ) . 2 10 system: PLC1PROFINET 10-System (1008 [~ o o, e Addressin b |
1 0_s62 P Frorsi = * STISOBETIOOMPsmsen 1 S71SDOETOONPsiation iy
B A new device — L CFUIS1I P i
P ey . = a0 dev €50 deviee =
b cosszeepn @ 582 €M

Sloo suuo ]| Boies wapiey (1

N Device configun L]
& i
B L [ S —— L8 P 1. PROFINET 10-syste._ |
]
vl I
< 3] [0 5 v @ < > F
|G Properties  [*info L] % Diagnostics 3
+ [ Daviburearo. Gonaral | 10 tags | System constams | Teats "
+ i Ungrouped devices e
i General
Configuration of the 10 system -
” =

18 contraller: [PLC_1
Mame: [FROFINET 105 stem

Mumber: [ 100

[ baipe use 10 system.
] se name o5 exsenion for the PROFIET device name

v Details view.

cp_sea_emn

Hame.

4.2.1 Defining the properties of the hardware configuration

The object properties of the individual hardware components are defined by clicking
the left mouse button on the relevant position in the network view.

» To set the controller properties, the controller must be selected in the network
view. The selection is marked by a line.

CD_582 -EPN_PROFIsafe » Devices & networks

nn . ; =
1 1 Connections |HI | connection

[=]: B 99 EE G

I 10 sy

& Metwork

PLC 1 = cdxS82x-epn 10

CPU 1511F-1 PN . CD_582_-EFN -=*.j'l" ]
PLC_1 [] ﬁelncmmlc

PLC_1.PROFINET IO-Syste_. |
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Safety Program Creation - Configuration Example

» The controller properties are displayed in the inspection window below the
network view after selecting the tab Properties -> General.

CD_582_-

PN_PROFIsafe » Devices & networks

|E Topology view ||5ﬂ-h Network view

Y Device view

% Metwork| £} Connections [Hiil conn L s [OF = J Network overview " Connections | 4|»
. ~
1 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100) 2 Device == Address in sub__
¥ S571500/ET200MP station_1 571500/ET200MP station
PLC1 cdxsgxepn > b PLC1 CPU 1511F-1 PN
CPU 1511F-1 PN €D_582_-EPN . * GSDdevice_1 GSD device
PLC_1 ﬁalocufonl: I b cdx582xepn CD_582_-EPN
-------------- L
<[ w 100% - —9— & <] [ ] >
|g Properties ”‘_i.'.lnfa y||ﬂ Diagnostics ‘
J General ” 10 tags || System constants || Texts
» [y T
+ Failsafe Gzl
b PROFINET interface [X1 o A -
GiEiz=a(E] Project information
Startup
Cycle

Communication load Name: [PLC_1 |

System and clock memary
SIMATIC Memory Card
Systemn diagnostics

Author: | Administrator |

Comment:

FLC alarms

Web server

DNS configuration

Rack:

Dicplay
Multilingual support Slot

Time ofday

Protection & Security
OPCUA
System power supply

Catalog information

Configuration control Shert designation: |CPU 1511F-1 PN

Connection resources Description: |Fail-safe CPU with display; work memory 225 KB code and 1 MB data; can be used for safetyapplications; supports PROFIsafe |~
V2; 60 ns bit instruction time; 5-stage protection concept, integrated technology functions: motion control, closedloop

contrel, counting & measuring: tracing; PROFINETIO contreller, supperts RTIRT, performance upgrade PROFINETV2.3, 2 perts,
I-device, MRP, MRPD, transport protocol TCPIIF, secure Open User Communication, 57 communication, Web server, DNS client,

OPC UA server data access, constant bus cycle time, routing; Runtime options, firmware V2.0

Overview of addresses

Runtime licenses

Article number: |6E57 511-1FKO1-0ABO |

Firmware versian: |V2.0 ‘

| Update module description
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To define the IP address, go to the directory tree and in the General tab select

the directory PROFINET interface[X1] -> Ethernet addresses. The IP

address and subnet mask can be set in the mask under TP protocol. The IP
address is set by the PG/PC when the project is downloaded.

F-parameters
Time synchronization
Operating mode
« Advanced options
Interface options

Media redundancy

-

Real time settings
Port [X1 F1 R]
Port [X1 P2 R]
Web serveraccess

- v

Hardware identifier
Startup
Cycle
Communication load
systern and clock memaory
SIMATIC Memory Card
System diagnostics

-

PLCalarms
» Web server

DNS configuration
P Display

J General " 10 tags ” System constants " Texts |

» General Z_ Eth tadd

b Failsofe emet addresses

~ PROFINETinterface [X1] Interface networked with
General

Subnet: | FNIE_1

IP protocol
@ SetIP address in the project
IPsddress: | 192 . 168 . 0 .1
= Subnetmask: 255 . 255 . 255 . O
: D Use router
il Router address o 0 o o
v
H () IP address is set directlyat the device
PROFINET

[] PROFINET device name is set directly at the device

[+ Generste PROFINET device name sutcmatically

PROFINET device name: | plc_1

Converted name: | plexbidoed

Device number: | o

To configure the access rights for the F-CPU, select the Protection &

Security directory in the General tab in the directory tree. At least the access

level Full access

(no protection) should be selected in the mask and a
password must be assigned in the setting Full access incl.

fail-safe

(no protection). The password "pw_fcpu" is used in the example project.

Comrunication load
System and clock memory
SIMATIC Memory Card
System diagnostics

-

PLC alarms
b Web server
DNS configuration

-

Display

Multlingual support

Time of day

Protection & Security
Access level
Connection mechanisms
Certificate manager
Security event

OPCUA

System power supply

- v

Configuration control
Connection resources
Overview of addresses

-

Runtime licenses

Printed in the Federal Republic of Germany

J General ” 10 tags ” System constants ” Texts ‘
» General I P on &S }
b Foileotfe rotection ecurity.
» PROFIMET rfa 1
interfsce [X1] Access level
Startup
Cycle

selectthe access level for the PLC.

Access level Access Access per..
HMI Read write Fail-safe | Password
() Full access incl.fail-safe (no protection) « 4 ~ N
@ Full access (no protection) v v v
(0) Read access v v
O HM access +

() No access (complete protection)

Full access {no protection):
TAPortal users will have access to standard functions functions.

HMI applications can access all functions (fail-safe and standard).

Mandatory password:

For additional access to the fail-safe functions, TIA Portal users need to enter the “full access incl. failcafe” password.

Connection mechanisms
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Safety Program Creation - Configuration Example

» In order for the blocks for the safety program to be generated automatically, fail-
safe must be activated in the F-CPU. To activate fail-safe, select Fail-safe in
the General tab in the directory tree. The checkbox F-capability
activated must be activated in the mask under F-activation. If not, fail-safe
must be activated by selecting the button Enable F-activation.

J General ” 10 tags ” System constants " Texts |

s

» PROFINETinterface [X1] F_activation

Startup

Cycle

Communication load F-capabilityactivated

system and clock memory

SIMATIC Memory Card
b System diagnostics

PLC alarms F-parameters
» Web server

DNS configuration

-

Display
Multilingual support
Time of day

-

Protection & Security
OPCUA
System power supply

- v

Configuration control

Fannertinn recanreas

Low limit for F-destination
addresses:

High limit for Fdestination

K |

addresses: |99 |

Central F-source address: |1 |

Default F-monitoring time for

central F-lo- [150 ms |

» As default setting the F-CPU has activated the feature Support device

replacement without exchangeable medium. For the configuration
example this feature must be deactivated. To deactivate the setting, select the
General tab in the directory tree and then select the directory PROFINET

interface[X1]
mask the Support

device

replacement

medium checkbox must be deselected.

-> Advanced options -> Interface options. Inthe
exchangeable

Fparameters
Ethernet addresses
Time synchronization
Operating mode

~ Advanced options

Interface options
Media redundancy
} Real time settings
» Port [¥1F1R]
» Port[X1F2R]
Web server access
Hardware identifier
Startup

Cycle

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

J General H 10 tags ” System constants || Texts |
» General ]
V Failsate —il| *» Interface options
w PROFINETinterface [X1]
General D Call the user program if communication errors occur

[ suppert device replacement without exchangeable medium

Limitdata infeed into the network
[ use IEC V2.2 LLDF mode

Keep-Alive connection
monitering 30
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» In order to set the measuring system properties, you must select the measuring
system by double-clicking with the left mouse button in the Network view of the
work area. This opens the Device wview of the work area with the measuring
system. Below the Device view the measuring system properties are
displayed in the inspector window, under Properties -> General.

C:llsersiAdministrator, WIN X 64 VM DocumentsiutomatisierungicD_58.2_-EPN_PROFIsafeicD_582_-EPN_PROFIsafe

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help Totally Integrated Automation
PORTAL

(W soveprojerr @ N 35 5 X M2z 5 DB QR S coonline F cooiiine fo MR ¥ | ] - n

—

CD_5B2_EPN_PROFisafe b Ungrouped devices » cdx582x-epn [(D_582_EPN]
[ Devices [&F Topology view |gh Network view | [f Device view || Options ]
- 1=
2 | dr | [cosezcpn ioseacrl [v] il B [l cki[I] B %4 | | Device oveniiew dH
] 0 582 R FROste - cahst B o co_se3_emn o E b1 ,;.
0 ax1 o @ reofle: [ STl
= e ——— P 5"“”"“b — | » st moie 2
. By - 3 T 7| fmoue L
— - » [ Submoduies e
— o 21 - a .%
— 0 FERRTEETY g
- 0 23 wn: 3
= B iaciromic o 24 n g
0 25 g
0 3 L
— . s - g
<|n 3] [100% =] —— < > g
| properties  [*idinte 1] 2 Diagnostics -
[0 tags | Systom comstamts | Texts W
General 5
Hame
futhor: [
Comment =
| Information _
» [ Card ReaderlusE memary Devi 8
sack: [0
skt [0
v Details view
¥ Catalog information
Hame Shart designation: |CD_532_£RN
Description: | Dévice with PROFIsae and standard modules (16 bit multitum, 13 bit singheturn. KT BT, WBP, shared device, PROFISa fe V2.4 (Basic Protocol Artck
{EFi. FROFisae V2 6.1 (Expanded Protocol (XF). T8 profle, Legacy profie) \ o
Description:
Head module
ricle na
Firmuare version
Hargware product versicn:
GSDfle: [grdmiz 341015524 _562_epn20150915.5mi

» To define the IP address, go to the directory tree and in the General tab select
the directory PROFINET interface[X1] -> Ethernet addresses. The IP
address and subnet mask can be set in the mask under TP protocol. The IP
address is set by the PG/PC. The device hame can be defined in the mask under
PROFINET.

J General ” 10 tags || System constants ” Texts

* General
Ethemet addresses

Catalog information

~ PROFINETinterface [X1] Interface networked with
General

Subnet: | PNIE_1

» Advanced options

Hardware identifier
Identification & Maintenance
- - IP protocol
Hardware identifier

Shared Device (&) SetIP address in the project

IPaddress: | 192 . 168 .0 .2
Subnetmask: | 255 . 255 . 255 . 0

Use router

Routeraddress: |0 . 0 o o

() 1P address is set directly at the device

PROFINET

[ Generate PROFINET device name automatically

PROFINET device name: ‘ cdx582xepn

Converted name: | cdx582xepn

Device number: ‘ 1
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mentsiAutomatisierungiCD_582_-EPH_PRO

To assign the device name to the measuring system, the measuring system must
be selected with the right mouse button in the Device view of the work area.
This opens a context menu. In the menu select the entry Assign device name
with the left mouse button.

Project Bdit View Insen Online  Options
F W sovepoet @ N A X M DG EG S coomine JF cocitins

Teal: Windew  Welp

LEFRx | o

Devices

» [ card Readeriuse memary

CD_582_-EPN_PROFisafe » Ungrouped devices » cdx582x-apn [(D_582_-EPN]
[ & Topatogy view

2 | dr [cossaam ossemi 7] ) B )i [l] R & i | | Device overview
21 motule Rack St lsddress Q
- * cdasi ° °
& T
o 1 e
o 11w
- o 2
o
o 22 s
o 23 waz
o 2 m 1
o s
o 3
o s

@AM 3] [fooe

115 Preset

Totally Integrated Automation

PORTAL

-

Position « velocity
Channel 1 (TR)
Faramerer
Pesition

velacity

| » mead modute
5| » fmmocuie

|/ Properties

10 tags | System constants | Texts
1

[*yinte 1] 2! Disgnostics

Ethemet addresses X Delere De
Interface networked wi 5
o G

s«

1P protocol

v Details view.

Hame.
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PROFINET

0 Generate FRORNET device name sutomasially

» [ Submadules

~ | Infarmation

Asicle no.
Version

Deseription
Head madule

‘Assign PROFINET device name. B3
Configured PROFINET device
PROFINET device nsme: | cdxS82xepn [~
A Device type:  |CD_582_EPN |
Online access
Type of the PGIPC interface: FNIlE [~
PGIPCinteriace: [l Intel(R) PRO/1000 MT-Netzwerkverbindung <_._| v |
ﬁ; Device filter
[ Only show devices of the same type
D Only show devices with bad parameter settings
[T] Only show devices without names
Accessible devices in the network:
IF address MAC address Device PROFINET device name  Status
0.00.0 00-03-12FF-FF-06  TRRomativ.. — 1. No device name assigned
Flash LED
<] I [[2]
Update list | [ Assignname |
Online status infermation:
©  sesrchcompleted. 1 of 2 devices were found.
[<] i [>]

[ Network view | [f Device view || Options

sadress Type Arscie number |
co_sea_em AE
el Profie: [ <l gl

E
8| |1
Soo w0 | o o wapiey (1

L & )|

In the opened window check the device name and device type under the setting
Configured PROFINET device and change these if necessary. Set the
connection to the Ethernet network under the setting Online access.

Then select the Update 1ist button.
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» From the network list, select the measuring system whose name you wish to
assign. You can then select the Assign name button.

Assign PROFINET device name. B3

Configured PROFINET device
PROFINET device nsme: | cdx582xepn [~
[ Device type:  |CD_582_EPN |

Online access
Type of the PGIPC interface: | FHIlE [+]

FGIFC interface: [ Intel(R) PRO/ 000 MT-Netzwerkverbindung <. | = )

9 Device filter
E Only show devices of the same type
D Only show devices with bad parameter settings

[T] only show devices without names

Accessible devices in the network:

IP address MAC address Device PROFINET device name  Status
0.0.00 00-03-12FFFF06  TRRotativ.. — 1 o device name assigned
[") Flash LED
=] i [>]
Update list | [ Assignname |

Online status infermation:

@  search completed. 1 of 2 devices were found.

[<] I [>]

Close

» As soon as the name has been assigned, the measuring system is displayed with
a blue tick and the status OK in the network list. The window can then be closed
with the Close button.

; Device filter

@ Onlyshow devices of the same type
[] only show devices with bad parameter settings

D Only show devices without names

Accessible devices in the network:

IP address MAC address Device PROFIMET device name Status
0.0.0.0 00-03-12-FFFF06  TRRotativ.. cdx582x-epn @ ok
["] Flash LED
<] i I[>]
Update list | | Assign name |

At delivery and after a factory reset, the measuring system has no device name stored.
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4.3 Parameterization

4.3.1 Setting the iParameters

» In order to set the iParameters, first go to the Device view of the work area
and in the Device overview tab displayed on the right-hand side select the
entry Position + Velocity (XP)with the left mouse button.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

|E-F Topology view @ Network view |m1‘ Device view L
it [cdsazeepn [CD_S82_EPN] [+ ) B J @ % = Device overview
-~
¥ Module . Rack slot 1 address | Q address | Type Article number
= > cdxS82xepn 0 0 CD_582_EPN [~]
» Interface 0 o0x1 cdx582x-epn
~ Safety(TR_1 (] 1 0..14 0..10 safety (TR)
L Fosition + Velocity (XF) 0 11 0.14  0.10  Position +Velocity .. =
‘4 ¥ Channel 1 (TR)_1 1] 2 Channel 1 (TR}
— o Parameter 0 21 Parameter
— = L Position 0 22 15.18 Position
e ‘::«i Velocity (] 23 19.22 Velocity
L] WRoloctronic Preset 0 24 23 1115 Preset
0 25
[} 3
i
<[m] 100% = e & T i

»  The properties of the subslot are displayed in the bevice view in the inspector
window after selecting Properties -> General.
To set the iParameters, the Module parameters directory must be selected in
the directory tree of the General tab.

CD_582_-EPN_PROFlsafe * Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

‘;Topology view ||Eﬂ‘n Network view ‘m“ Device view L
f## [cdss2xepn [CD_582_EFN] oug) - _::1 [C}F 3 =] Device overview
A
w Module ... |Rack Slot | address | Q address Type Article number
=] ~ cdxSB2xepn ) ) CD_582_€PN (]
» Interface 0 0x1 cdx582xepn
* Safety (TR)_1 o 1 0.14 0.10 Safety (TR)
. Position + Velocity (XP) "] 11 0..14 0..10 Paosition + Velocity ... =
b ~ Channel 1 (TR}_1 ] 2 Channel 1 (TR}
— M Parameter 0 21 Parameter
— = L Fosition 0 22 15_18 Position
® ;?—i Velocity 0 23 19.22 Velacity
E ﬁalecmmlc Preset Qo 24 23 11..15 Preset
o 25
0 3
—
<[] 100% W e & <] [ \
‘ﬁ‘l’mperties ||:i.‘.|nfo yHﬂ Diagnostics |
J General H 10 tags || System constants ” Texts ‘
~ General Il Modul 5
Catelog information ule parameters
PROFlsafe iParameter (TR Profile)
Module parameters]
i addresses Retational direction: | forward =]
AR T Measuring range: | 536870912 |
Revolutions numerator: |65536 |
Revolutions denominator: |1 |
Velocityformat: | revimin = factor =]
Velocityfactor: |1 |
Welocity integration time: | 100 |
n Windowincrements: [ 1000 |

If different parameter values are required, as shown above, a F iPar CRC
calculation must occur for this new parameter data set. See chap.: 3 "Parameter
definition / CRC calculation" on page 81. The calculated value must then be entered in
the parameter data set of the F-parameters under F_iPar CRC. See chap.: 4.3.2
"Setting the F-Parameters" on page 103.
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4.3.2 Setting the F-Parameters
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In order to set the F-Parameters, first go to the Device view of the work area
and in the Device overview tab displayed on the right-hand side select the

entry Position + Velocity

(XP) with the left mouse button.

CD_582 -EPN_PROFIsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582 -EPN]

|ETopnlogyview @ Network view |m1‘ Device view L
it HegEEa: =i | | Device overview |
¥ Module . Rsck  Slot 1 address | Q address | Type Article number
= > cdxS82xepn 0 0 CD_582_EPN [~]
» Interface 0 0xi cdx582xepn [T
> Safety (TR)_1 0 1 0..14 0..10 Safety (TR)
L Fosition + Velocity (XF) 0 11 0.14  0.10 Fosition + Velocity ... =
‘ > Channel 1 (TR)_1 0 2 Channel 1 (TR}
— F Parameter 0 21 Parameter
— kL Position 0 22 15..18 Position o
* Velocity (] 23 19.22 Velocity
= Roloctronic Preset 0 24 23 1115 Preset
(] 25
(] 3
(] 4
< [m] 100% - v | [<] [

The properties of the subslot are displayed in the Device view in the inspector
window after selecting Properties -> General.

To set the F-parameters, the PROFIsafe directory must be selected in the

directory tree

of the General tab.

CD_582_-EPN_PROFlsafe * Ungrouped devices » cdx582x-epn [CD_582_-EPN]

‘; Topology view

||Eg‘n Network view ‘m“ Device view L

dt [chsszepnioo sez_ervl [+] 1 B ()i [ @

=] Device overview

Hardware identifier

Fi on

w Module .. | Rack Slot | address | Q address Type Article number
= ~ cdx582xepn ] ] CD_582_€FN E
b Interface ] 0X1 cdx582xepn
* Safety (TR)_1 o 1 0.14 0.10 Safety (TR)
. Position + Velocity (XP) "] 11 0..14 0..10 Paosition + Velocity ... =
o ~ Channel 1 (TR)_1 o 2 Channel 1 (TR}
— F Farameter o 21 Farameter
— L Fosition 0 22 15_18 Position
® &5 Velocity 0 23 19.22 Velacity
E ﬁalelc Preset Qo 24 23 11..15 Preset
o 25
] 3
] 4
<[] o [5] ——— @ ¢ w ]
‘ﬁ‘l’mperties ||:i.‘.|nfo yHﬂ Diagnostics |
J General H 10 tags || System constants ” Texts ‘
~ General Il
Catalog information A
Module parameters Fsi: [siz I=]
loddiesses F_CRC_Length: [48Byte-CRC [-]

F_Source_Add:
F_Dest_Add:
F_Par_CRC_WithoutAddresses:

F_Passivation:

F_CRC_Seed

F_WD_Time:
F_iPar_CRC:

F_Par_CRC:

F-i0 DB-number:
Fi0 DB-name:

Printed in the Federal Republic of Germany
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[¥) Menual assignment of F-menitaoring time

25
B359B0B9

43459

[ /0 DB manual number assignment

30002

| Fooooo_saferyTR)_1
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&

The F_Dest_Add entry and the setting of the address switches for the measuring
system must correspond!

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

The parameter value for the parameter F_iPar CRC results from the set parameter
data set for the iParameters and the calculated CRC value. See chap.: 4.3.1 "Setting
the iParameters" on page 102.

» The blocks for the safety program are generated automatically. The only
precondition is that the F-CPU has activated the fail-safe. (See chap.: 4.2.1
"Defining the properties of the hardware configuration" on page 95).
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4.4 Creating the missing (F-)blocks

The blocks that have already been automatically created can be viewed in the
Project tree inthe directory tree of the device.

All fail-safe blocks are shown with a yellow background to distinguish them from
blocks of the standard user program.

Devices

L
Ta
(B

~ ] CD_582_-EFN_PROFIsafe
E Add new device
o, Devices & netwaorks
~ [[J PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[I1 pevice cenfiguration
% Online & diagnostics

@ safety Administration
+ [5 Frogram blocks
E ~dd new block
4 Main [OB1]
20 FOB_RTG1 [0B123]
&L+ Main_safety RTG1 [FB1]
@ Main_safery RTG1_DB [DB1]
- | System blocks
~ [ STEF 7 safety
o8 F_Systeminfo_DE [DE30001]
S RTG15ysinfo [DE30000]
¥ |48 F/0 data blocks
S5 Fo0000_Safery(TR)_1 [DBE30002]
* |4t Compiler blocks
2 F_CTRL_1 [FB32767]

» p_ﬁ Technology objects

4.4.1 Program structure

The safety program is accessed by calling up the F-Organization Block FOB RTG1
(0B123). This cyclically calls up the F-function block Main Safety RTIG1 (FB1)
with its F-data block Main Safety RTG1 DB (DB1) with a cyclic interrupt.

Cyclic interrupt OBs have the advantage that they interrupt the cyclic program
processing in OB 1 of the standard user program at fixed time intervals, i.e. in a cyclic
interrupt OB the safety program is called up and processed at fixed time intervals.

After the safety program has been processed, the standard user program is further
processed.
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4.4.2 F-Runtime Group

To facilitate handling, the safety program consists of an F-Runtime Group. The F-
Runtime Group is a logic construct consisting of a number of related F-blocks, which is
formed internally by the F-System.

The F-Runtime Group comprises:

e an F-Organization Block FOB_RTG1 (OB123)

e an F-Function Block Main Safety RTGl (FBI1)

e an F-Data Block Main Safety RTGl DB (DB1)

» To set or change the "F-Runtime Group", go to Project tree and in the
directory tree select the entry CD 582-EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU
1511F-1 PN] -> Safety Administration by double-clicking with the left
mouse button. This opens the Safety Administration Editor inthe work
area.

Project tree i
& =2 El
sl General
¥ ] CD_582_EPN_PROFlsafe ~ Fruntime group
B Add new device Fruntime group 1 [RTG1] Safety mode status
F\h Devices & networks Fblocks
T omi ovioraion et s Curent mode: (o onine comection)
%/ Online & diagnostics Vieb server Fadmins
5 ,;Pm;;mb‘ms sexings Safety program status
» [ Technology objects
» B3 External source fles Offine program: | The consistency of the offline safety program is unknown. |
» [@ PLCtags Online program: | (No online connection) |
S s s
:i.donhn:b:cfups & Program signature
b [ Traces Description Offline signature | Time stamp
» [, Device proxy data Collective Fsignature nane none
5% Program info
L PLC supervisions & alarms
'E] PLCalarm text lists.
» In the directory tree of the Safety Administration Editor select the

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved

directory F-runtime group -> F-runtime group 1 [RTG1] with the left
mouse button. You can adapt the settings for the runtime group here. The default
settings are used in the example project.

CD_582_-EPN_PROFIsafe » PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] » Safety Administration

w Fruntime group

General

F-runtime group 1 [RTG1]

F-runtime group 1 [RTG1]

Failsafe organization block Main safety block
F-blocks
Fcompliant PLC data types #
Access protection calls FB8
Web server F-admins MHame - |I\-1a|n_Safet)f_RTG‘\ [FE1] |'|
Settings Eventclass 3 | Cyclic interrupt
Phase shit 108 B
Friarity [Main_safety_rTG1_DB[DB1]  |*|
F-runtime group parameters
Warn cycle time of the Fruntime group |11 0000 ps

Maximum cycle time of the Fruntime group |12DDDD

DB for Fruntime group communication | Mone

(4]

=
A

F-runtime group information DB |F.'TG1 Sysinfo

Delete Fruntime group
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» To define the access protection for the safety program, select the Access

protection directory in the directory tree of the Safety Administration
Editor with the left mouse button.

In the mask, under Offline safety program protection, select the
Setup button with the left mouse button. This opens the Define password
window, where the password is defined. The password "pw_fprog" is used in the
example project.

CD_582 -EPN_PROFlsafe » PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] » Safety Administration

General Offline safety program protection

* F-runtime group

F-runtime group 1 [RTG1] &= Password for modifying safety program:
F-blocks
F-compliant PLC data types Password: | |
Access protection Lagin | | Setup |

Web server F-admins

Settings F-CPU access protection

The password for downloading to the F-CPU is setin the inspector window of
the F-CPU in the "Properties” tab.

Go to the "Protection” area of the F-CPU

Define password %

[l FLC_1 [CPU15T1F-1 PN]

@' Define safety program password:

MNew password: || |

Confirm password: | |

T = T &

r oK 1 | Cancel |
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» In order to save the safety input data of the measuring system in the safety
program in the example project, a fail-safe data block must be created.

To do this, go to Project tree and in the directory tree select the entry
CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Program
blocks -> Add new block by double-clicking with the left mouse button.
This opens a window, where you can add the blocks.

Devices

als
LT
=

¥ | 7] €D_582_-EPN_PROFIsafe
ﬁ Add new device
Eg'h Devices & networks
~ [[J PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[IY pevice configuration
%/ Online & diagnostics
@ safety Administration "L
=4 ';:L Program blocks
ﬁt Add new block
| Main [OB1]
2 FOB_RTG1 [OB123]
4 Main_Safety RTG1 [FB1]
@ Mein_Safety RTG1_DB [DB1]
» | System blocks

[J '—L_aﬁ Technology objects
» External source files

» [3 PLC tags
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Add new block X

MNarme:

In the opened window select the data blocks on the left-hand side first of all. For
the type: set Global-DB. For fail-safe:tick the Create F-block
checkbox. Because the block will not be processed immediately after creation,
the Add new and open checkbox below Additional information must
be deselected. For name: IN DataEncSafety is entered in the example
project. The data block is created by pressing the OK-button.

|IN_DataEncSafet){ |

> | Additional information

Type: W Global DB hd
Language: DB s
%E guag | [~
Organization MNurmber: 2 =
black | |:|
OManuaI
=) Automnatic
# Fail-safe: [¥] Create Fblock F
FB
Function block Description:

Data blocks (DBs) save program data.
mare...

=

Function

&,

Data block

Add new and gpen oK Cancel
pe

4.4.3 Generating the Organization blocks (OBs)

The required error organization blocks OB82, OB83, OB86 and OB122 are created
below.

>

To insert the organization blocks, go to Project tree and in the directory tree
select the entry CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN]
-> Program blocks -> Add new block by double-clicking with the left
mouse button.
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» In the opened window select the organization blocks on the left-hand side first of
all. The language is set to FBD in the example project. The Add new and open
checkbox below Additiocal information should be deselected. The first
organization block OB82 can then be created. To do this, select the OB
Diagnostic error interrupt from the list in the middle of the window by
double-clicking with the left mouse button.

Add new block %

Mame:

|Diagn05tic error interrupt |

& Frogram cycle Language: | FED |v|

# & startup
. Number: 82 =
OB & Time delayinterrupt | |_I

Organization & Cyclic interrupt Manua

block & Hardware interrupt B

& Time error interrupt

E - ZDiagnostic error interrup

ok

Function block

& Full or plug of modules
#B Rack or station failure
& Programming error

& 10 access error

Description:

A"Diagnostic error interrupt” OB will
interrupt cyclic program execution ifa
diagnostics-capable module, for which the
diagnostic errer interrupt has been enabled,

& Time of day recognizes an errar.
& MCInterpolator

% & MC-Servo

. & MC-Preservo
Function & MC-PostServo
& synchronous Cycle
& status
F & Update
BB & Profile
Data block

more...

> | Additional information

[:]Hdd new and gpen r oK 1 | Cancel |

» The window is closed when the organization block is created. The window must
therefore be opened again for each new organization block to be created. For
OB83 the entry Pull or plug of modules must be selected from the list, for
OB86 the entry Rack or station failure and for OB122 the entry 10
access error.

4.4.4 Programming the F-Blocks (user acknowledgment)

The programming and modification of the Main Safety RTG1 (FB1) block, for use
of an user acknowledgment, are performed below. In order to perform an user
acknowledgment on startup of the F-CPU or after eliminating errors, the ACK_RETI tag
of the F-1/0 DB must be set to High.

The F-1/0 DB, which has been generated automatically for the measuring system, is
called FO0000 Safety(TR) 1 [DB30002] in the example project and can be
found in the Project tree in the directory tree under the directory CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Program blocks ->
System blocks -> STEP7 Safety -> F-IO data blocks.

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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» As the FBD programming language is used in the example project, the
Main Safety RTGl (FB1l) block must first be changed to FBD. To do this, go
to the Project tree and in the directory tree select the entry CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Program blocks ->
Main Safety RTG1 [FB1] with the right mouse button. This opens a shortcut
menu. In the menu select the entry Switch programming language -> FBD
with the left mouse button.

Project tree m 4
Devices

£

&4

v | ] CD_582_-EPN_PROFIsafe [~

ﬁ Add new device
i Devices & networks
= [[J PLC_1[CPU 1511F-1 PN]
[IY Device configuration
4| Online & diagnostics
@ Safety Administration a
- [ Pregram blocks
B’ Add new block
4 Diagnostic error interrupt [OB82]
4 10 access error [DB122]
;| Main [0B1]
4 Full or plug of modules [OB83]
48 Rack or station failure [OB8E]
& FOB_RTG1 [0B123]

I RS :
Cpen e
@ N
@ Mai Crrl+x
» 2 syst Ctrl+C
] p_*;Techno T
] Externg % Delete Del
» r:g FLC tag Rename F2
=
b L PLCday Compile 4
[ .
b I?'Lﬁl%tCh Download to device »
» Lig Online & Goonline Curl+K
» I:.,. Traces hg Go offline Ctrleh
[ -
» : Device . . -
f_!lf Start simulation Crrl+Shift+x
B3 Frograrn o
88 Quick compare 4
~ | Details view
5 Searchin project Carl+F
¢ Cross-references F11
_}(J Cross-reference information  Shift+F11

Marne tz| Call structure

Acgignment list

Switch programming language

Know-how protection LAD
FBED
i Frint... Crrl+P
ﬁa Print preview...
g Froperties._.. Alt+Enter

> If you select the block Main Safety RTG1 (FB1l) inthe Project tree by
double-clicking with the left mouse button, the block opens in the Program Editor
in the work area. Instructions that can be used for the programming are listed on
the right-hand side.
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atisierungCD_582_£PN_PROFisafeiCD_SA2_EPN_PROFlsafe
Totally Integrated Automation

N sev =t o N1 X D RMOEEQR F coomine Fcootiine iz I 2 _| 1 L) PORTAL

n
Devices Options. 3

. 2 | i p B Sa@rDw/CGCE@B =% 0 &7 = L ) i
e iz

| Name oatatype Defavitualie  Rein Accassiblef . writs_ | Visiblein . Setpoint | Supdrvision Comment ~ [ Basic Inenuctions g

i a 1= 3

50 ~ cwow - ]|

. 3

s @~ wou Z

o =]e 0 &

T= l

s v e . ¥

< W B z

TEOEEEE i

v Block title: %
.......... = i

~ Details view

Hame Agdress
< ' )
> Extended instructions
> Technalogy

100 C I el P [ i
d Properties  [*4info 1| &) Diagnestics > Optional packages
= Gueiem & Main,Safety

» A security query may be displayed before first editing the program. The password
created in Safety Administration should be entered here. "pw_fprog" in the

example project.

Login for safety program offline X

[. PLC 1 [CPU 1511F-1 PN]

z= Safetyprogram password:

r QK 1 | Cancel |

From the program editor favorites an And-box is inserted and an input is
deleted. The second input is connected to the memory bit M0.0. The editor
automatically creates the tag name Tag_1 for the memory bit.

An Assignment-box iS connected to the output of the And-box. The signal
ACK_REI from the measuring system F-IO data block with the designation
"FO0000_Safety (TR) 1".ACK REI is assigned to this Assignment-box.

Y

- MNetwork 1: 1=Acknowledgment for reintegration

Comment

“FOO000_Safety|
TR)_ 1" ACK_
& REI
Y00 =
"Tag_1" — 3¢ — —_—
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4.4.5 Programming the F-Blocks (save input data)

The programming and modification of the Main Safety RTG1

(FB1) block, for

saving the measuring system input data, are performed below.

>

>

PLC tags —-> Default tag table

First of all the tags for "Position" and "Velocity" are defined in a tag table. To do
this, go to Project tree and in the directory tree select the entry CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] -> PLC tags ->
Default tag table [66] by double-clicking with the left mouse button. The
tag editor opens in the work area.

Project tree [

Devices

A
=8
(B

~ | ] CD_582_-EPN_PROFlsafe

K Add new device

i Devices & networks

[[§ PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[IT Device configuration
%] Online & diagnostics
@ safety Administration
_F:EL Program blocks

P_* Technology objects
External source files

{ v v ¥

r\__.a FLC tags
% Show all tags
ﬁb’ Add new tag table

.i"a’ Default tag table [66]

>

Printed in the Federal Republic of Germany

Eh PLC data types
:gl Watch and force tables

- v

v & Online backups

The following tags are defined in the tag editor for the measuring system input
data:

e Position:
Name: IN Pos Safety
Data type: DInt
Address: %ID2

e Velocity:
Name: IN Velo Safety
Data type: DInt
Address: %$ID6
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Safety Program Creation - Configuration Example

CD_582 -EPN_PROFlsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » PLCtags }» Default tag table [68]

|€u Tags = User cons

5% & 7o

Default tag table

MName Data type Address Retain | Acces... Writa.. Visibl.. |Supervision Comment
1 @ Tag 1 Bool 0.0 [+ [+ [+
2 @ IN_Pos_Safety Dint %ID2 [+ [+ [+
3 @ IN_Velo_safety Dint %ID6 [+ [+ [+
4 i <Add news ]

> In order to save the input data in the fail-safe data block IN DataEncSafety,
the tags for "Position” and "Velocity" must also be defined in the data block. To
do this, go to Project tree and in the directory tree select the entry CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Program blocks ->
IN DataEncSafety [DB2] by double-clicking with the left mouse button. The
data block editor opens in the work area.

» The following tags are defined in the data block editor for storage of the
measuring system input data:

e Position:
Name: Safety Pos
Data type: DInt
Start value: O

e Velocity:
Name: Safety Velo
Data type: DInt
Start value: O

CD_582 -EPN_PROFIsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » Program blocks » IN_DataEncSafety [DB2]

ot
=]

= Wy E= " Keepactualvalues [gg Snapshot ™ ™ Copysnapshots tostartvalues . & Load startvalues as actual values

IN_DataEncSafety

Name Data type Start value Retain Accessiblef... |Writa... |Visiblein ... |Setpoint Supervision | Con

1 <40 « Static

2 lanw  safery Fos Dint 0 7] =] ] (]
3 as  safety velo Dint 0 ] =] =] ]
4 = <Add new= =
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> In order to save the measuring system input data in the Main Safety RTG1
(FB1) block, you must select the block in the Project tree by double-
clicking with the left mouse button. The block opens in the program editor in the
work area.

5B2_-EPN_PROFlsate

Project  Edit View Insert O Options  Tools  Window  Help Totally Integrated Automation
PORTAL

W soveprojerr @ X 35 u X Mz 5 MW Q S coonline F cooitine fo MR 2 | ] - o

Eli|

Devices

Bl @ e L EAEcHtGrEER CEaD =l G & - =

£
H
H
bl
=
=]

| Hame Data type. Defauitvalue  Reain Accessible .. Wita_. | Visiblein .. |Sespoint | Supervision |Commens

i aw wmp
<

Lo @ A4 = ]

SueMn [ orelq)] bwnselie] SuenpnAEu

- Black title:
w  Network 1: 1=acknowledgment i
“FO0B00_Safeny{
TRL1* 80K
= )
w00
gt — =
Network Z:

Hame Address

< v )
> Extended instructions
> Technalogy

100% oo ) Communication
o Properties [N info 1| U Diagnostics >  Optional packages

4 Portal view = s

» A MOVE box is inserted in Network 2 from the instructions on the right-hand
side. The MOVE box can be found under Basic instructions in the Move
operationsfolder. For "Position” the tag IN Pos Safety is connected at the IN
input and at the OUT1 output the tag "IN DataEncSafety”.Safety Pos from
the fail-safe data block is connected.

For "Velocity" this process is repeated with the relevant input and output tags.

b Network 2: ..

Comment
MOVE
“IM_
—-—EN DataEncsafery”.
D2 s OuUTl Safety_Pos
*IN_Pos_Safery” IM EMOD —
MOVE
= EN
WD6

"IN_Velo_Safety” M

The programming and modifications are now complete.
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Safety Program Creation - Configuration Example

4.5 Compilation of the hardware and software project data

In order to load the project data into the F-CPU, the data must first be compiled.
During compilation the project data are converted so that they can be read by the F-
CPU.

» To compile the hardware and software project data, first go to Project tree
and in the directory tree select the entry CD_582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1
[CPU 1511F-1 PN] with the left mouse button.

Devices

it
ET
=

~ |7 CD_582_EPN_PROFlsafe
B Add new device
gy Devices & networks
~ [ PLC_1[CPU 1511F-1 PN]

[lf Device configuration
Q Online & diagnostics
@ Safety Administration "
- |5 Program blocks
K Add new block
3 Diagnostic errorinterrupt [QB82]
38 10 access error [OB122]
& Main [OB1]
4 Full or plug of modules [OBB3]
48 Rack or station failure [OB8E]
2 FOB_RTG1 [0B123]
I Main_Safety RTG1 [FB1]
@ 'N_DataEncSafety [DB2]
@ Main_Safety RTG1_DB [DB1]
b g System blocks

» [ Technology objects

» You can then select the Compile command in the menu bar under Edit or the
corresponding icon in the toolbar.

i Siemens - C:\Users\Administrator.WIN7X64VM\Do

Project | Edit |View Insert Online Options Tools

[3F [H Open cbject DR
Ky Undo -E'.-'—Z
De - :

P Re +
M cur crrl+x
_ilg Copy Crrl+C
¥ | % Delete Del
Rename F2
Selectall L o O R R —
-
5y searchin project Cul+F [
ab  Find and replace ~tr|LF
hac = g e
EE] Compile Crrl+B
Switch programrming language »
g Froperties Alt+Enter 82]
48 10 access error [OB122]
4 Main [OB1]
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» The compilation process can be monitored in the inspector window, by selecting

the Info tab in the Compile tab.

| General y" Cross-references

|| Compile |

[& Properties |"_iJ,Inf

@\\I\ | Show all messages

|V|

Comnpiling finished (errors: 0; warnings: 1)

Path
* Rail_0
~ PLC_1

* CPU display_1
CPUdizpla...

Safety

* Program blocks
w System blocks
* STEP7 Safety

Main (OB1)

¥ Consistency check

F-runtime group 1

= Q33333A3A3AAAAAAAAAAAAAAIAAAAAAAAAAAAAIO === 7

Printed in the Federal Republic of Germany

¥ Compiler blocks

F_PS_INOUT_...
F_PS_INOUT_...
SH_F00000_S...
F_PS_INOUT_...

DB2_C (DB30...
F_PS_INQUT_...
FB1_C (FE327...
FOB_GLOBAL...
FE32780_IDE...

DB1_C (DE30...
FE32778_IDE...
FB32777_IDB...
SH_FODDOO_S...
SPLIT_FOB_1_...
FB1_C_GCTX_...
FE32779_IDE...
FOB_RTG1_G...

¥ F-i0 data blocks
FOOO0O_Safet..
FOOOO0O_Safet...
RTG1SysInfo (DE...
F_Systeminfo_DB...
RTG15ysInfo (DE...

IN_DataEncSafety (DB2)

Main_Safety RTG1 (FE1)
Main_Safety RTG1_DB (..
Diagnostic error interru...
10 access error (DB122)
Rack or station failure (.

Pull or plug of modules ...

FOB_RTG1 (0B123)

Description

The 57-1500 CPU display does not contain any password prote..
| Compile safety program "Safety Administration’.

Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Block was successfully compiled.

Consistency check for safety program "Safety Administration’.
Consistency check for Fruntime group "F-runtime group 1°.
Compiling finished {errors: 0; warnings: 1)

o
=]
P
L=}

A Y YN Y YN Y Y YN Y Y Y YA Y YN Y YWY Y YWY Y Y NY YN Y

?

Errors  Warnings  Time

o
o
0

(== = =]

1 11:32:40 AM
1 11:32:40 AM
1 11:32:40 AM
11:32:40 AM
11:32:41 AM
11:32:46 AM
11:32:46 AM
11:32:46 AM
11:32:46 AM
11:32:46 AM
11:32:49 AM
11:32:50 AM
11:33:02 AM
11:33:03 AM
11:33:03 AM
11:33:03 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
11:33:04 AM
0 11:32:48 AM
11:32:48 AM
11:33:03 AM
11:32:50 AM
11:32:50 AM
11:33:04 AM
11:32:48 AM
11:32:48 AM
11:32:50 AM
11:32:50 AM
11:32:50 AM
11:32:50 AM
11:32:50 AM
11:32:50 AM
11:33:04 AM
0 11:32:50 AM
11:32:51 AM
11:33:06 AM

(=T == =
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Safety Program Creation - Configuration Example

4.6 Loading the safety program

When the hardware and software project data have been compiled, the project can be
loaded into the F-CPU.

» To load the project into the F-CPU, first go to Project tree and in the directory

tree select the entry CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1

PN] with the left mouse button.

[CPU 1511F-1

» You can then select the command Download to device in the menu bar
under online or the corresponding icon in the toolbar.

Project Edit View Insert | Online |Options Tools Window Help

3 (% [ saveproject =) | & Goonline
d ject tree ;
roject tree o Gooffine

.
a5

~ | ] €D_582_EPN_FROFlsaf
ﬁ Add new device
Egh Devices & networks| Download

Ctrl+K |y

& Extended go anline...

Devices simulation

~ W PLC_1[CPUT51TF,

I Device configurd g
%] online & diagno

+ gl Program blocks

Safety Administr,

ﬁ"Add new blo
4 Diagnostic el

Extended download to device .
Download and reset PLC program

Backup from enline device

4 10 access er HMI Device maintenance 3
& Main[0B1] | &4 Accessible devices... Crl+U
Pull | "

& Fullorplug of g ¢ o cpy Carlsshift+E
& Rackorstatic pm o, oy Crrlshifeq

n‘ﬂ- FOB_RTG1 [0
| Online & diagnestics crrlD

4 Mein_Safety |
@ 'N_DataEncs

»  After selecting the command, the Load preview window opens. However, it is
not yet possible to load the project, as certain prerequisites have not yet been

fulfilled.
Load preview X
9 Check before loading
Status | ! Target Meszage Action
*nx € ~ FC1 Loading will not be performed because preconditions are not met
1 ¥ Protection Protection from unauthorized access
Devices connected to an enterprise network or directly to the
internet must be appropriately protected against unauthorized
access, e.g. by use offirewalls and network segmentation. For
more information about industrial security, please visit
H httpdivaww siemens comliindustrialsecurity
H » Data foridentifica... Load identification data to the PROFINET IO devices and their mod. Load nothing
H ¥ Stop modules The modules are stopped for downloading to device. No action Iz‘
(%] ¥ Password Password required.
Enter a password to gain full access (including fail-safe access) to <Enter password:
o the module “PLC_1".
(] » Device configurati.. Delete and replace system data in target Download to device
o » Software Download software to device Consistent download
(i} » Safetyprogram Load safety program to device Consistent download
(<] ] 2]
Finish || Load || Cancel |

© TR-Electronic GmbH 2019, All Rights Reserved
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»  So that the project can be loaded into the F-CPU, you must select Stop All in
the Stop modules line under the Action column. Enter the F-CPU password
in the Password line under the Action column, "pw_fcpu" in the example
project. You can then select the Load button to start the loading process.

Load preview X
9 Check before loading
Status | ! Target hessage Action
1| & ~ Fca Ready for loading.
1 ¥ Protection Protection from unauthorized access

Devices connected to an enterprise network or directly to the
internet must be appropriately protected against unauthorized
access, e.9. byuse of firewalls and network segmentation. For
more information about industrial security, please visit

H httpaiiwaww siemens comfindustrialsecurity

H » Data foridentifica... Load identification data to the PROFINET IO devices and their mod. Load nothing
b Stop modules The modules are stopped for downloading to device. Stop all
> Password Password required.

Enter a password to gain full access (including fail-safe access) to
the module “PLC_1".

@ 0 0 00 0

b Device configurati... Delete and replace system data in target Download to device
» Software Download software to device Consistent download
» Safetyprogram Load safety program to device Consistent download
<] Il I[>]
Finish | | Load | | Cancel |

=

» When the project has been loaded into the F-CPU, select the Finish button in
the Load results window.

Load results [X
9 Status and actions after downloading to device
Status | ! Target hessage Action
lv.& & ~ Fca Downloading to device completed without error.
1 b Start modules Start modules after downloading to device. [ startall
o » CRCcomparison Result of CRC comparison
(<] I 2]
Finish i | Load | | Cancel
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4.7 Testing the safety program

After generating the safety program, a complete functional test must be carried out
according to the automation task.

When starting the F-CPU, the measuring system may require an user
acknowledgment. In the example project this is triggered by the memory bit M0.0
(Tag_1). If an user acknowledgment is required, this is indicated by the measuring
system by flashing of the device status LED with "3 x 5 Hz repeating".

» To trigger the user acknowledgment a watch table must be created first of all. To
do this, go to Project tree and in the directory tree select the entry
CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Watch and
force tables -> Add new watch table

» by double-clicking with the left mouse button.

Devices

L
25

= | ] CD_582_-EPN_PROFIsafe
B Add new device
g Devices & netwarks
= [[J PLC_1[CPU 1511F-1 PN]
IIY Device configuration
% Online & diagnostics
@ Safety Administration o
-5l Program blocks
[% Technology objects
External source files
':3 FLCtags
[ PLC data types
[z Watch and force tables
ﬁ Add new watch table
=l Farce table
[ Online backups

(v~~~

- v

-
25 Traces

» [} Device proxy data

» A new watch table with the name Watch table_1 is created and opened in the
editor in the work area. In the opened editor the memory bit M0.0 (Tag_1) must
be defined as monitoring value. To do this, enter the tag "Tag 1" under Name.
For monitoring the input data, under Name enter the tags "IN Pos Safety" and
"IN Velo Safety"

CD_582_-EPN_PROFlsafe » PLC_1[CPU 1511F-1 PN] » Watch and force tables » Watch table_1

Devices
i B A AR TN
i Mame Address Display format Monitor value Modify value 7 Comment
*Tag_1" %M0.0 Bool
*IN_Pos_Safety" %ID2 DEC+-
*IN_Velo_Safety”  %IDE DEC+-

~ |7 CD_582_EPN_PROFisafe
K’ Add new device
& Devices & netwarks
~ [ PLC_1[CPU1511F-1 PN]
IIY Device configuration
% Online & diagnostics
@ Safety Administration d
¥ &l Program blocks
v [ Technology objects
v [} External source files
» [ PLCtags
» L PLC data types
~ [ Wetch and force tables
K¢ Add new watch table
Force table
Watch table_1

2]

oW R =
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As long as Watch_table 1 is the active application in the editor work area, you
can select the Monitor all command in the menu bar under Online or the
corresponding icon in the editor toolbar, in order to establish a connection to the
F-CPU.

T4 Siemens - C:\Users\Administrator. WIN7X64VM\Documents\Automatisierung\CD_582_-EPN_PROFIsafe\CD_582_-EPN_PROFlsafe

Project Edit View Insert | Online |Options Teools Window Help

it (% [ save project 5

& Goonline Corl+K fne 4 ¥ Goofine By [AE  — |

s
£
- |

p_d FLCtags

{vyvv~v~

~ | ] CD_582_-EPN_PROFIsaf
i Add new device

gy Devices & networks

~ [[J PLC_1 [CPU 1511F-1,

[T Device configura &

4| online & diagne

@) safety Administr

!—;EL Program blocks

[ Technology obje

External source

Tﬂ PLC data types

|5 Watch and force
K Add new wat

Force table

ﬁ' Extended go enline...

;‘,q Go offline Cerl+M
Devices Simulation »
Stop runtimeisimulation F oo b # & @ ="
N Name Address Display format
i "Tag_1" %MO0.0 Bool
"IN_Pos_Safety” %ID2 DEC+-
Card "IN_Velo_Safety”  %ID6 DEC+-

Upload device as new station (hardware and software)..

Backun frarm anling device

HMI Device maintenance »
ﬁgn? Accessible devices.. Crrl+U
[N sterccru Crrl+Shift+E
B stop cPU Crrl+shifeeQ

g oniorat |
Watch table_| =

- v

s
g3 Traces

-

>

[& online backups

_ﬂI': Device proxy daf ﬂ_@ Expanded Mode
258 Program info

[.f PLC supervisions
E] PLCalarm text li

9% Moniter now

Modify »

Q) Online & diagnostics Ctrl+D

Delete access rights

If the device status LED in the measuring system flashes with "3 x 5 Hz
repeating”, then the tag "Tag 1" must be set to TRUE in the monitoring window.
This is done by selecting the relevant field with the right mouse button for the tag
"Tag 1”inthe Modify value column. This opens a shortcut menu. In the menu
select the entry Modify -> Modify to 1 with the left mouse button.

o 7 % & [T

Address Display format Maonitor value Maodify value v Comment Tag comment
1 *Tag_1" i=|| %M0.0 Bool ~ |[0 FALSE
HiL , =] Modify 3| wodifyto o Cul+F3
2 IN_Pos_Safety” %ID2 DEC+- o -
, Modify to 1 Ctrl+F2
3 “IN_Velo_Safery”  %ID6 DECH- 0 P Monitor all £ =
4 =9 Monitar now 1
L I jb
=¢ Insert row )@ E
=¥ Add row
¥ Insert comment line
Curl+C
_}é Cross-references F11
3¢ Cross-reference information  ShifetF11
Qa Expanded Mode
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»  After carrying out the user acknowledgment the safe input data have valid values.
The "Tag 1" tag can now be reset to FALSE (Modify to 0).

CD_582_-EPN_PROFIsafe » PLC_1 [CPU 1511F-1 PN] » Watch and force tables » Watch table_1

b 7% 2 [T

i | Narne |Add ress | Display format | Monitor value | Modify value |7 | Comment Tag comment
1 “Tag_1" %MD Bool [=[®EmUE Lmuie o B :
2 *IN_Fos_safety” %032 DECH- 536 834 387 Medify 3 r-k-1|_|r_-,‘ to 0 L_tr+F:-
Mo tol Ctrl+F2
3 "IN_Velo_Safety”  %ID6 DEC+- o] PP Monitor all !'y ° e
5on . f‘ Modify now Shift+F2
4 1 Moniter now o i .
# Modify with trigger  CtrleShiftsF9
s
= Insertrow £ Enable peripheral outputs

E_’-"i Add row

¥ Insert comment line

M oou Curl+x
E?"g Copy Crrl+C
_—g Faste Curl+v
¥ Delete Del

Rename F2
f Cross-references F11

ﬁ Cross-reference information  Shift+F11

Qu Expanded Mode
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5 Extending the Safety Program — Application Examples

In the following sections the safety program created in chapter 4 is extended by
application examples for preset execution and error analysis.

However, the examples are not customer-specific solutions, but are only intended as
an aid for different automation tasks.

The function blocks presented should facilitate the integration of the measuring
system into an application.

In the following application example
e Preset execution

the error states are output by the function block presented here. The associated error
handling is not included in the examples and must be implemented by the user.

@ Conditions of use for software examples in chapter 2.4 must be observed!

5.1 Preset execution

The preset block for execution of the preset adjustment function sets the current
safety position of the measuring system to any new value within its measuring range.
The preset block indicates whether the preset adjustment function could be executed
via the ERROR and VALID bits. The preset adjustment function can only be executed
as long as no passivation of the measuring system is present. If the preset adjustment
function already was executed for the adjustment of a safety-related-position, for the
rest of the safety-related-positions the preset adjustment function is blocked. At the
same time only one preset instance can be execute. Via the status bit READY it is
displayed if the preset adjustment function can be executed or not. Also see chap.: 6.4
"Measuring system - Passivation and user acknowledgment" on page 143.

4

The preset block does not carry out a check of the new position. This must be
implemented by the user!
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5.1.1 Parameter description

Input parameter Data type | Description
REQ BOOL Starts the preset adjustment function.
NewPresPos DINT New position value for the adjustment function.

Indicates, whether the measuring system
outputs a valid position value.

TR_SafeState BOOL Read-in out of register TR-Status1 bit 24 in
the input data of the measuring system.
Indicates, whether the execution of the preset

TR_PresOk BOOL adjustment function was successfully.

Read-in out of register TR-Status1 hit 22 in
the input data of the measuring system.

Indicates an error in the measuring system
during execution of the preset adjustment
TR_PresError BOOL function.

Read-in out of register TR-Status1 bit 23 in
the input data of the measuring system.

Output parameter Data type | Description
Indicates, whether a preset adjustment
READY BOOL function can be executed with the block.
BUSY BOOL Ind|cat_es, whether the b_Iock is current_ly
executing the preset adjustment function.
Indicates, whether the execution of the preset
VALID BOOL adjustment function was successfully
completed.
ERROR BOOL Indicates, whether the execution of the preset

adjustment function ended with an error.

Preset value for the measuring system.
TR_PresPos DINT Output via register Preset in the output data
of the measuring system.

Sets the measuring system into the ready-to-
receive state for the preset adjustment
TR_PresPrep BOOL function.

Output via register TR-Control1l bit 2°in the
output data of the measuring system.

Takes the preset value into the measuring
system and starts the preset adjustment
TR_PresReq BOOL function.

Output via register TR-Controll bit 21 in the
output data of the measuring system.
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5.1.2 Functional description

To execute the preset adjustment function the input TR _SafeState must be set
to “1”. About the output READY the current state of the input TR _SafeState is
displayed.

The inputs NewPresPos is always read and output to the TR _PresPos output,
irrespective of the signal status of the other inputs. Once the preset block has
been started via the REQ input, the inputs NEW PRES MULTI and
NEW PRES SINGLE may no longer be changed.

The preset block is executed with the rising edge of the REQ input. The VALID
and ERROR outputs are reset to 0. The outputs TR PresPrep, TR PresReq and
BUSY are setto 1.

The measuring system then executes the preset adjustment function. The time
for resetting the REQ input to 0 has no influence on the further execution of the
preset adjustment function.

When the preset adjustment function has been executed, the measuring system
sets the TR_PresOk bit or the TR PresError bit at the input. With these bits
the corresponding outputs VALID or ERROR are set.

After one of the outputs VALID or ERROR was set, the outputs TR PresPrep,
TR PresReq and BUSY are reset to 0. The READY output is set to 1 again,
marking the end of the preset block's execution.
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Timing diagram for the preset adjustment function with fault-free operation.

Blue area: Input signals for preset block
Orange area: Output signals for preset block
Green area: "TR encoder" measuring system function or measuring system values
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» As long as the TR SafeState input has the value 0, the preset adjustment
function is not executed. With a rising edge of the input REQ the outputs VALID
and ERROR are reset to 0. The value of the outputs TR_PresPrep, TR_PresReq,
READY and BUSY remains unchanged.

Timing diagram for preset adjustment function when TR _SafeState has the value 0.

Blue area: Input signals for preset block
Orange area: Output signals for preset block
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5.1.3 Preset block creation

The following describes how to create a new preset block. Alternatively, a ready-made
function block can be used (see chapter: 5.1.4 "Use preset block from the library").

>

In order to create the preset block, first of all a new safe function block must be
created with the name TR Preset-TR-Profile-Safety. To do this, go to
Project tree and in the directory tree select the entry CD 582 -
EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN] -> Program blocks ->
Add new block by double-clicking with the left mouse button.

In the opened window select the function block on the left-hand side. For Name:
TR Preset-TR-Profile-Safety is entered in the example project, for
Fail-safe: the Create F-block checkbox must be ticked and for
Language: FBD must be set. In the field: Number 181 is entered manually in
the example project. As the block will be edited immediately after creation, the
Add new and open checkbox below Additional information must be
ticked. The function block is created and opened in the program editor by
pressing the OK button.

Add new block %

Mame:

|TF‘!_Preset-TF‘!-Proﬁle-Saf‘et_',r |

b | Additional information

Language: |FBD |v|

i MNumber: 181
OB I 3
Organization (&) Manual
block .
o OAutomatw
Fail-safe: E Create F-block Fog
# Description:

) Function blocks are code blocks that store their values permanently in instance data blocks,
Functien black o that they remain available after the block has been executed.

A

Function

&

Data block

more...

@Md new and open oK 1 | Cancel
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»  The following tag must be defined in the preset block.

e e
Wi adt = 2 6, = b — )

(- BT RN R TR

11
12
13
14
15
16
17
18
15
20
21
23
23
24
25
26
27
28
29
30
31

-

TR_Preset-TR-Profile-Safety

Name Data type
< * Input
< = REQ Bool
4. NewFresPos Dint
4] = TR_SafeState Bool
4] = TR_PresOk Bool
4] = TR_PresError Bool
4l ~ Output
< = READY Bool
< = BUSY Bool
4] = VALID Bool
4] = ERROR Bool
4] = TR_PresPos Dint
4. TR_FresFrep Bool
4. TR_FresReq Bool
€ ~ InOut

= <Add new=
4l ¥ Static
4. startPreset Bool
. setvalid Bool
4. setError Bool
4. tag_M1 Bool
4. tag_Mz2 Bool
< = tag_M3 Bool
i = tag_Md Bool
41 = tag_M5 Bool
4. tag_Mé6 Bool
4. tag_M7 Bool
@ ~ Temp

L] <Add news
4]  Constant

L} <Add news

Default value

a

a* a © a" ar

o oa

FL N T T T T

G BAY Gl Gl & G

Retain Accessible f.. Writa..  Visiblein .. | Setpoint Super

Non-ret... B

Nen-retain

3]y}

Non-retain
Non-retain
Non-retain

Mon-retain
Mon-retain
Nen-retain
Nen-retain
Non-retain
Non-retain

NNNNEE DRE

Non-retain

Nen-retain
Non-retain
Non-retain
Non-retain
Non-retain
Non-retain
Mon-retain
Nen-retain
Nen-retain

INNNRREEE®E

Non-retain

NNNEEE HEE®E
NN IEEEE

INNNRREEE®E
NRNNRNREEE®E
O000O0O0O0DCOD

In order to implement the functionality of the preset adjustment function, the

following networks must be created in the preset block.

Network 1: ..

Comment

#REQ
P

Printed in the Federal Republic of Germany

#TR_SafeState = ik

#TR_Prez0k
P

#tag_Me

#TR_PresError

==1

Fsta

R

rtPreset
SR

#TR_PresPrep
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& #TR_PrezReq
FetartPreset m— =
#TR_Safestate —0 i — -
- Network 3: ...
MOVE

.= EM i 0OUT1 #TR_FresFos
#MewPresPos M END =—

FREADY
#TR_S8fESTATE —— —_—
5 FBUSY
FetarPresel — =
#TR_SafeState =0 3k — _—
#TR_PresOk #setValid
P SR
-_—5
#1aq_Mz2
#REQ FWALID
P =
—_— R Q — —
#tag_M3
&TR_PresError fcetError
P SR
—5
#tag_Nd
#REQ #ERROR
P =
#tag_M5
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5.1.4 Use preset block from the library

A library with a ready-made preset block can be downloaded under "Global library with
preset block" in chapter: 7 "Download of Software, Examples and Libraries". The
function block can be integrated as follows:

» Select the Libraries task card on the right-hand side. Then select the second
icon Open global library in the toolbar of the task card.

X
Totally Integrated Automation
PORTAL

Libraries
Options g
El Library view (&) ;l g
=
~ | Project library g
i & [an -] =& % 0
» L] Froject library -
=
3
2
w

b

Global libraries
il RPN T 4 E
w Open global library

Opens a global library. Global libraries are not connected to a project
and can therefore be loaded separately. You can open global libraries
write-protected or with write privileges.

> COpening a global library

Library basics

» The window Open global library opens. In the window behind File
name: select the file TR Safety CD 582 -EPN Library.all4 from the
TR library (see chapter: 7 "Download of Software, Examples and Libraries") and
confirm with Open.
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> Open the folder under the tree TR Safety CD 582 -EPN Library/Copy
templates/Preset/S71500 Inthe inserted TR library.

+ | Global libraries

W Yh B EHEN
b Ll Buttons-and-Switches

» [ Drive_Lib_S7_1200_1500

» LI Drive_Lib_S7_300_400

b LIl Long Functions

¥ LLI Monitoring-and-control-cbjects

b Ll Documentation templates
» LI winac_wP
* ||| TR_Safery_CD_S82_-EPN_Library
¥ Sl Types
* | [| Master copies
¥ |tz| Preset
b |tz 57300-57400
> [t=| 571500
i+ TR Preset-TR-Profile-Safety
» ‘i Commaon data

r Languages & resources

» Toinsert the preset block into the project, the block TR Preset-TR-Profile-
Safety is dragged by clicking and holding with the left mouse button from the
library over the folder Program blocks in the project tree on the left side.

-
¥ ] CD_582_£PN_PROFIsafe |
B Add new device ’\
i Devices & netwarks
~ [[J PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[I§ pevice configuration
4| online & diagnostics

[2]

@ Ssafety Administration '
- r;a: Program blocks TR_Pres e‘.-'kPr:"lIe-Ee"e:; )
B ~dd new black o0 -

2 Diagnostic error interrupt [OB82]

48 10 access error [OB122]

& Main [OB1]

38 Full or plug of modules [0B83]

4 Rack orstation failure [OB8E]

a0 FOB_RTG1 [OB123]

4L+ Main_Safety RTG1 [FB1]

@ 'N_DataEncsafety [DBE2]

@ Main_Safety RTG1_DE [DB1]

@ TR_FresetTR-Profile-Safety DB [DE3]
b |+ Systern blocks
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»  After releasing the mouse button the preset block is inserted as FB181.

Printed in the Federal Republic of Germany

Project tree

Devices

st
=8
pu—

¥ ] CD_582 -EPM_PROFIsafe
¢ Add new device
iy Devices & networks
~ [[Jj PLC_1 [CPU 1511F-1 PN]
[I{ pevice configuration
13| Online & diagnostics
@ Safety Administration
~ |5 Program blocks
K ~Add new black
4 Diagnostic error interrupt [DBB2]
48 10 access error [OB122]
4 Main [OB1]
3 Full or plug of modules [OB83]
4 Rack or station failure [OB86]
2% FOB_RTG1 [0B123]
£+ Main_safety RTG1 [FB1]

48 T_Preset-TR-Frofile-Safety [FB181]

@ 'N_DataEncSafety [DB2]
@ Main_Safety RTG1_DE [DB1]
@ TR_Preset-TR-Profile-Safety DB [DE3]
¥ |4 System blocks
» [ Technology objects

» External source files
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5.1.5 Executing preset

» The preset block has been newly created or integrated from the library.

> To execute the preset block, call it up in Network 3 of the Main Safety RTG1
(FB1) block. To do this, the Main Safety RTG1 (FB1) block is selected and
opened in the program editor by double-clicking with the left mouse button in the
directory tree of the Project tree. The preset block is dragged from the
directory tree of the Project tree into Network 3 of the opened program editor

by clicking and holding the left mouse button.

A window opens in which an instance data block must be created for the preset
block. The Single instance must be selected on the left-hand side of the opened
window. For Name: TR Preset-TR-Profile-Safety DB must be entered in
the example project. The data block is created by pressing the OK button.

Call options

mare...

Data block
' MNare b
BB Mumber |E EI
Single
. Manual
instance O
@Hutumatic
If you call the function block as a single instance, the function
F block saves its data in its own instance data block.
DB
]
instance

%

DK

Cancel

>  The function block is now called up in Network 3 of the Main Safety RTG1
(FB1) block. The inputs and outputs of the preset block must now be connected.
To do this, the relevant tags have been defined and the block connected to them

in the example. The new position is set to 100 in the example.

Particular care should be taken to ensure that the inputs TR_SafeState,
TR_PresError and the outputs TR_PresPrep, TR_PresReq are connected to the

correct bits of the measuring system!
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Network 3: ...

Comment

%DB3
"TR_Preset-TR-
Profile-Safety_
DE"
“FB181
“TR_PresetTR-Profile-Safety”

MO .6
READY — "Ready”

MO0 3

BUSY — "Busy”

MO 4

WVALID — "Valid®

~— EN %MO.S

Y02 ERROR — "Error”

"Stari_Freset” — REQ QD2

100 — NewPresPas *QUT,_Pres_
9 4 TR_PresPos Sefety”
"IN_Safe_State” — TR_SafeState %010
9912 TR_PresPrep — “OUT_Fres_Prep®
“IN_Pres_Ok" — TR_PresOk %011
W13 TR_PresReq — "OUT_Fres_Req”

“IN_Pres_Error” = TR_PresError ENO —
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5.2 Error analysis

In case of an error the measuring system outputs a diagnostic message. The
message can be displayed in the TIA Portal.

5.2.1 Display of the diagnostic message

» To display a diagnostic message, an online connection to the F-CPU must be
established. For this purpose first of all in the Project tree in the directory
tree the entry CD 582 -EPN PROFIsafe -> PLC 1 [CPU 1511F-1 PN]
must be chosen with the left mouse button.

»  After that in the menu bar under online the command Go online or the
corresponding symbol out of the function bar can be chosen.

Project Edit View Insert |Online |Options Tools Window Help

O s & | ETT T |-
& Extended go online..

&Q‘ Go offline Ctrl+M

JWI— Simulaticn 4

Project tree

| Stop runtimelsim

[L' Download to device Crrl+L
= _]CD_582_EPN_PROFIsaf  Ewended download to device_..
' Add new device Download and reset PLC program
Eﬂ—n Devices & networks Download user program to Memory Card
* [ PLC_1[CPU1511F-1,
[IY pevice configura
ﬂ Online & diagno
@) safety Administr
» r:a: Program blocks

Backup from online device

v [ Technology obje
4 External source

- r‘_a FLC tags HMI Device maintenance ¥
% Show all tags ﬂgh? Accessible devices._. Ctrl+U
L
Add 1 .
W Addnewtag |y oo cpy Cerl+Shift+E

& Defaulttag t2 [® stop cPU Crrl+ShifQ
» fﬂ PLC data types
« [ Watch and force
K Add new wat
E=l Force table

%) Online & diagnestics Ctrl+D

Delete access rights

» If the online connection is established in the Project tree the entry Devices
& networks must be chosen with a double click and the left mouse button. In

the working area the Network view is displayed.

» In the Network view the measuring system must be chosen via double click
and the left mouse button. As a result the Device view of the working area is
opened with the measuring system.
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Go online ﬁi Go offline Eh? ! [E x :I _U

|§ Topology view "ﬁE‘h Network view ”—l]'f Device view |_

8¢ [cdxssaeepn [CD_ss2_ePn] [=]

i
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Device overview
E ¢ mModule - |Rack slot | address | Q address | Type Article number
3 [ = cdiSEaxepn 0 0 CD_582_EFN
1 b Interface ) 0x1 cdxS82:epn
[l = safety(TR)_1 1] 1 014 0._10 Safety (TR}
Position + Velocity (XF) 0 11 0..14 0..10 Position + Velocity ...
EI ¥ Channel 1 {TR}_1 o 2 Channel 1 (TR}
Farameter o 21 Parameter
Fosition o 22 15.18 Position
Velocity 0 23 19.22 Vvelocity
s = L Freset 0 24 23 11.15  Preset
HRoloctronic L o 25
[ o 3
: o 4
o 5
o 6

Now, in the Device view the Online-Status of the measuring system is
displayed. Is the module is OK a symbol with a green checkmark is displayed.
Otherwise a symbol with a wrench is displayed. There is the following assignment
between symbol and error type (see also Interface User Manual
TR-ECE-BA-GB-0139, chapter "PROFINET diagnosis alarm™):

Symbol Error type Description

No error present / Warning

EI F:XXxX Error

E WZL:XXXX Warning with demand for action
ﬂ W 2:XXXX Warning with notice character

To display the diagnostic message of a module the corresponding symbol must
be clicked double with the left mouse button. As a result in the working area a
diagnostic window is opened.

In the diagnostic window in the directory tree the entry Diagnostics ->
Diagnostic status must be chosen. Under the entry Standard
diagnostics the diagnostic message with the corresponding help text can be
read.
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MR x ] || [searchinprojece | 3§

CD_582 -EPN_PROFlsafe » Ungrouped devices » cdx582x-epn[CD 582 -EPN] » Safety (TR) 1

Diagnostic status
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6 Access to the safety-oriented data channel

The safety-oriented data channel in the module Position + Velocity (XP) is
accessed via the process image, as with a standard periphery. However, direct access
is not permitted. The safety-oriented data channel of the measuring system may only
be accessed from the generated F-runtime group.

The actual communication between F-CPU (process image) and measuring system
for updating the process image takes place hidden in the background, by means of the
PROFIsafe protocol.

The measuring system occupies a larger area in the process image in the Position
+ Velocity (XP) module, due to the PROFIsafe protocol, than is required for the
measuring system function. The F-Parameter Block contained in the process
image is not included in the useful data. When accessing the process image in the
safety program, only access to the pure useful data is permitted!

6.1 Output of passivated data (substitute values) in case of error

The safety function requires that for passivation in the safety-oriented channel in the

Position + Velocity (XP) module, the substitute values (0) are used in the

following cases instead of the cyclically output values. This status is indicated via the

F-Periphery-DB with QBAD = 1, see below.

e at start-up of the F-System

e in the case of errors in the safety-oriented communication between F-CPU and
measuring system via the PROFIsafe protocol

e if the value set for the window increments under the iParameters is
exceeded and/or the internally calculated PROFIsafe telegram is defective

e if the permissible ambient temperature range specified under the corresponding
article number is fallen below or is exceeded much

6.2 F-Periphery-DB

For each F-Periphery and each measuring system an F-I0 data block Iis
generated automatically during configuration in TIA Portal V14. With reference to
the generated safety program, see chapter "Safety Program Creation - Configuration
Example”, this is block FO0000 Safety(TR) 1 [DB30002] for the measuring
system. The F-IO data block contains tags which can be analyzed in the safety
program and can or must be written. An exception is the tag DIAG, which may only be
analyzed in the standard user program. Modification of the initial/current values of the
tags directly in the F-10 data block is not possible, as the F-IO data block know-how-
protected.

The tags of the measuring system F-10O data block must be accessed in the following
cases:

e user acknowledgment of the measuring system after communication errors or
after the start-up phase

when analyzing whether passivated or cyclical data are output

if the cyclical data of the Position + Velocity (XP) module are to be
passivated depending on defined states of the safety program, e.g. group
passivation
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6.2.1 Measuring system F-10 data block "DB30002" - Overview of tags

Tags Data type | Function Access

1 = Passivation of cyclical data of
PASS_ON BOOL the Position + Velocity (XP)
module via the safety program

read/write
Default value: 0

1 = Acknowledgement for user
ACK_NEC BOOL acknowledgment, required for
F-Periphery errors

read/write
Default value: 1

1 = Acknowledgement for user
ACK_REI BOOL acknowledgment after communicati-
on errors or after the start-up phase

read/write
Default value: 0

IPAR_EN BOOL Variable for re-parameterization read/write .
Default value: 0

PASS OUT | BOOL Passivation output read

QBAD BOOL 1 = Substitute values are output read

ACK_REQ BOOL 1 = Acknowledgement request for read

user acknowledgment

IPAR_OK BOOL Variable for re-parameterization read

Service information, only possible in

DIAG BYTE the standard program

read

6.2.1.1 PASS_ON

The tag PASS_ON = 1 can be used to activate a passivation of the safety-oriented data
of the Position + Velocity (XP) module, e.g. depending on defined states in
the safety program. The passivation is not performed directly in the measuring system,
instead the status of these tags is registered by the F-Host and the passivation is only
activated by means of the safety program data. Cyclical data are still output by the
measuring system!

If a passivation is performed with PASS ON = 1, the preset adjustment function is
switched off.

6.2.1.2 ACK_NEC

This tag enables you to make a distinction between automatic reintegration and
reintegration with user acknowledgment after an F-Periphery error.
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6.2.1.3 ACK_REI

If a communication error is detected by the F-System for the measuring system, a
passivation of the measuring system is performed.

For an user acknowledgment in the measuring system after elimination of errors, a
positive edge at the tag ACK_RETI of the F-IO data block is required, which is linked to
the memory bit MO . 0, symbol name "Tag_1" in the example project.

An user acknowledgment is required:
e After communication errors
e after the start-up phase

An acknowledgement is only possible if the tag ACK_REQ = 1.

An user acknowledgment must be provided for each F-lO in the safety program via the
tag ACK REI. This requirement has already been taken into account for the
measuring system.

6.2.1.4 IPAR_EN

The variable IPAR EN is used to change the parameter setting.

A tag description of when the tags must be set/reset during a re-parameterization of
fail-safe DP standard slaves/IO standard devices can be found in the PROFIsafe
Specification from V1.20, or the documentation on the fail-safe DP standard slave/IO
standard device.

6.2.1.5 PASS_OUT/QBAD

The tags PASS _OUT = 1 and OBAD = 1 indicate that a passivation of the measuring
system is present.

The F-System sets PASS OUT and OBAD = 1, as long as the measuring system
outputs substitute values (0) instead of the cyclical values.

If a passivation is performed via the tag PASS ON = 1, however, only QBAD = 1 is set.
PASS OUT does not change its value for a passivation via PASS ON = 1. PASS OUT
can therefore be used for the group passivation of further F-10s.
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6.2.1.6 ACK_REQ

If a communication error is detected by the F-System for the measuring system, a
passivation of the measuring system is performed. ACK_REQ = 1 indicates that an user
acknowledgment is required by the measuring system.

The F-System sets the tag ACK_REQ = 1 as soon as the error has been eliminated and
an user acknowledgment is possible. After the acknowledgment the tag ACK_REQ is
reset to 0 by the F-System.

6.2.1.7 IPAR_OK

6.2.1.8 DIAG

The tag IPAR OK is used to change the parameter setting.

A precise description of how the tag can be analyzed in the event of a re-
parameterization of fail-safe DP standard slaves/IO standard devices can be found in
the PROFIsafe Specification from V1.20, or the documentation on the fail-safe
DP-standard slave/lIO standard device.

The DIAG tag provides non-fail-safe information of 1 byte on errors that have
occurred, for service purposes. Access to this tag in the safety program is not
permitted!

The coding and use of this tag can be found in the SIEMENS manual SIMATIC Safety
— Configuring and Programming, document order number: ASE02714439-AF.

6.3 Access to tags of the F-10 data block

For each F-IO and each measuring system an F-10 data block is generated
automatically during configuration in TIA Portal V14 and a name is created at the
same time.

The name is formed from the fixed prefix "F", the initial address of the F-Periphery and
the name entered in TIA Portal V14 inthe properties for the F-IO.

Tags of the F-10 data block of an F-IO may only be accessed from the F-runtime
group, from which the channels of this F-IO are also accessed (if access present).

The tags of the F-IO data block can be accessed by specifying the name of the F-10
data block and the name of the tag: "Fully qualified DB access".
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6.4 Measuring system - Passivation and user acknowledgment

6.4.1 After start-up of the F-System

After a start-up of the F-System, the communication between F-CPU and measuring
system via the PROFIsafe protocol must first be established. A passivation of the
measuring system occurs during this time.

During use of the substitute values (0) the tags OBAD and PASS OUT = 1.

The user acknowledgment of the measuring system, i.e. the output of cyclical data at
the fail-safe outputs, automatically occurs, from the viewpoint of the F-Host,
independently of the setting at the ACK_NEC tag, at the earliest from the 2nd cycle of
the F-Runtime Group after start-up of the F-System. Depending on the cycle time of
the F-Runtime Group and PROFINET, the user acknowledgment can only occur after
a few cycles of the F-Runtime Group.

If the establishment of communication between F-CPU and measuring system takes
longer than the monitoring time set for the F-IO in TIA Portal V14, no automatic
user acknowledgment occurs.

In this case an user acknowledgment is necessary with a positive edge at the
ACK_RET tag of the F-1O data block, which is linked to the memory bit M0 . 0, symbol
name "Tag 1", in the example project.

6.4.2 After communication errors

If the F-System detects an error in the safety-oriented communication between the F-
CPU and measuring system via the PROFIsafe protocol, a passivation of the
measuring system occurs.

During use of the substitute values (0) the tags QBAD and PASS OUT = 1.

The user acknowledgment of the measuring system, i.e. the output of cyclical data at
the fail-safe outputs, only occurs if:

e no further communication errors are present, and the F-System has set the tag
ACK REQ=1

e an user acknowledgment has occurred with a positive edge at the ACK_RETI tag of
the F-IO data block, which is linked to the memory bit M0.0, symbol name
"Tag 1", in the example project
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7 Download of Software, Examples and Libraries

Software TR TCI Device Tool for CRC calculation:

www.tr-electronic.com/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0008

Example project for SIMATIC 1500 controller:

www.tr-electronic.com/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0009

Example project for SIMATIC 300/400 controller:

www.tr-electronic.com/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0010

Global library with preset block:

www.tr-electronic.com/f/zip/TR-ECE-SW-MUL-0011
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Typschlussel / Type Key

Revision List

referred to on Certificate No.: 01/205/5717.01/23 and

UKCA Certificate No.: 01/205U/5717.01/23
Product Tested: Angle Encoder CD_582M

A TUVRheinland®

Precisely Right.

Artikelnummernschlissel / Part Key

Stelle / | Bezeichnung | Beschreibung / Description Stelle / | Bezeichnung / | Beschreibung / Description
Pos. / ldentifier Pos. Identifier
A EX-geschiitzte Bereiche (Zone 2/22) Zweitschnittstelle
* KEO1 C Explosion Proof Environments (Zone 2/22) +SIN/COS SIN/COS
Compact-Encoder * KE10 +RS422 Inkremental RS422
* KEO2 D Redundanz / Rendundance +HTL Inkremental HTL
+SSlI SSi
\ Vollwelle / Solid Shaft * KE11 Mechanische Auspragung
H Hohlwelle / Hollow Shaft * KE12 Auflsung
* KEO3 S Sackhohlwelle / Blind Hollow Shaft Fortlaufende Nummerierung
K Kupplungswelle / Clutch shaft * KE13 XXXXX Consecutive Numbering
W Seillangengeber / Rope length encoder 000001 ... 99999
« KEO4 582 Baugrée & 58 mm / Scale £'58 mm
Generation 2 / 2™ Generation
* M Multiturn
KEO5 S Singleturn
Doppeloptisch (homogen redundant)
Double optic table (Homogen. Redundance)
OR Optisch-magnetisch (diversitar redundant)
* KEOG D Optical-magnetic (Diverse Redundance)
M Doppelmagnetisch (homogen redundant)
MZS Double-Magnetic (Homogen. Redundance)
Doppelmagnetisch (Zentralabtastung)
Double-Magnetic (End-Of-Shaft-Sensing)
Zertifizierung / Cerification
* KEO7 +ES Sicherheitsgerichtetes Produkt
Safety Related Product
Sicherheitsintegritat / Safety Integrity
* KEO8 02 SIL2 zertifiziert / SIL2 certified
03 SIL3 zertifiziert / SIL3 certified
Schnittstelle / Interface
EPN PROFINET/PROFISAFE
* KEO9 ECT ETHERCAT/FSOE
EIP ETHERNETIP/CIPSAFETY
EPL POWERLINK/OPENSAFETY
CAN CANopen Safety
TR Electronic GmbH TUV Rheinland Industrie Service GmbH
Eglishalde 6 Automation - Functional Safety & Cyber Security (A-FS & CS)
78647 Trossingen Am Grauen Stein
Germany 51105 Koln
Germany
Page 1 of 6
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referred to on Certificate No.: 01/205/5717.01/23 and
UKCA Certificate No.: 01/205U/5717.01/23

Revision List

Product Tested: Angle Encoder CD_582M

Stelle / | Bezeichnung / | Beschreibung / Description
Pos. Identifier
Baureihenauspragung (Materialnummer)

001 CDV582M
002 CDvV582S
003 CDS582M
004 CDS582S
005 CDH582M
006 CDH582S
007 CDK582M
008 CDK582S
009 ADV582M
010 ADV582S
011 ADS582M
012 ADS582S
013 ADH582M
014 ADH582S
015 ADK582M
016 ADK582S

*KE14 017 CDW582M
018 CDW582S
019 ADW582M
020 ADWS582S
800 ADV88M
801 ADV100M
900 900 (OEM Vollwelle ST)
902 902 (OEM Vollwelle MT)
910 910 (OEM Vollwelle INC)
920 920 (OEM Sackhohlwelle ST)
922 922 (OEM Sackhohlwelle MT)
930 0030 (OEM Sackhohlwelle INC)
940 0040 (OEM Hohlwelle ST)
942 0042 (OEM Hohlwelle MT)
950 0050 (OEM Hohlwelle INC)
960 0060
970 0070
982 0082 (OEM Fremgelagert MT)

TR Electronic GmbH
Eglishalde 6

78647 Trossingen
Germany

File: 01_205(U)_5717_01_23_RL_2025_01_23.docx
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referred to on Certificate No.: 01/205/5717.01/23 and

UKCA Certificate No.: 01/205U/5717.01/23
Product Tested: Angle Encoder CD_582M

Revision List

A TUVRheinland®

Precisely Right.

Tvo / Tvpe Artikelnummer / | HW-Version / | FW-Version / | Modul-Version Bericht-Nr.: / Zertifizierungsstatus /
ypllyp Part Number HW-Rev. FW-Rev. / Modul-Rev. Report-No.: Certification Status
gﬁggg REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.00/19 glltig
CDV582MD+FS02 EPN CDV582M-xxXXX 3110170
3110478 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
gﬁggg REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.00/19 giiltig
CDS582MD+FS02 EPN CDS582M-xxxxx 311017D
3110478 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
gﬁggg REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.00/19 glltig
CDH582MD+FS02 EPN CDH582M-xxxxx 3110170
3110478 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
gﬁggg REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.00/19 giiltig
CDV582MM+FS02 EPN CDV582M-xxxxx 311017D
3110478 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
311017D -~
CDV582MMZS+FS02 EPN CDV582M-xxxxx 311049 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
gﬁggg REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.00/19 glltig
CDS582MM+FS02 EPN CDS582M-xxxxx 3110170
3110478 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
311017D -
CDS582MMZS+FS02 EPN CDS582M-xxxxx 311049 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 glltig
gﬂggg REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.00/19 glltig
CDH582MM+FS02 EPN CDH582M-xxxxx 3110170
3110478 REL-v1.01 n.a. 968/FSP 1858.01/20 gultig
311017D L
CDV582MD+FS02 EIP CDV582M-xXxXXX 311047B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.02/20 gultig
TR Electronic GmbH TUV Rheinland Industrie Service GmbH
Eglishalde 6 Automation - Functional Safety & Cyber Security (A-FS & CS)
78647 Trossingen Am Grauen Stein
Germany 51105 Kdln
Germany
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referred to on Certificate No.: 01/205/5717.01/23 and

UKCA Certificate No.: 01/205U/5717.01/23
Product Tested: Angle Encoder CD_582M

Revision List

A TUVRheinland®

Precisely Right.

Tvo / Tvpe Artikelnummer / | HW-Version / | FW-Version / | Modul-Version Bericht-Nr.: / Zertifizierungsstatus /
ypllyp Part Number HW-Rev. FW-Rev. / Modul-Rev. Report-No.: Certification Status
CDS582MD+FS02 EIP CDS582M-xxxXX gﬂg‘l‘;g REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.02/20 glltig
311017D -~
CDH582MD+FS02 EIP CDH582M-XxxXX 3110478 REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.02/20 glltig
311017D -~
CDH582MM+FS02 EIP CDH582M-xxxxx 3110478 REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.02/20 gultig
311017D _
CDV582MMZS+FS02 EIP CDV582M-xxxXX 311049 REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.02/20 gultig
311017D -~
CDS582MMZS+FS02 EIP CDS582M-xxxXX 311049 REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.02/20 glltig
311017D
CDV582MD+FS02 EPL CDV582M-xxXXX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.06/23 glltig
311047C
311017D
CDS582MD+FS02 EPL CDS582M-xxxXX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.06/23 glltig
311047C
311017D
CDH582MD+FS02 EPL CDH582M-XxxXxX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.06/23 glltig
311047C
311017D
CDH582MM+FS02 EPL CDH582M-XxXXXX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.06/23 glltig
311047C
311017D
CDV582MMZS+FS02 EPL CDV582M-xxxxx 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.06/23 glltig
311049D
311017D
CDS582MMZS+FS02 EPL CDS582M-xxxxx 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.06/23 gultig
311049D
311083B -~
CDV582MD+FS02 CAN CDV582M-xxxxx 311047C REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.08/24 glltig
TR Electronic GmbH TUV Rheinland Industrie Service GmbH
Eglishalde 6 Automation - Functional Safety & Cyber Security (A-FS & CS)
78647 Trossingen Am Grauen Stein
Germany 51105 Kdln
Germany
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referred to on Certificate No.: 01/205/5717.01/23 and

UKCA Certificate No.: 01/205U/5717.01/23
Product Tested: Angle Encoder CD_582M

Revision List

A TUVRheinland®

Precisely Right.

Tvo / Tvpe Artikelnummer / | HW-Version / | FW-Version / | Modul-Version Bericht-Nr.: / Zertifizierungsstatus /
ypllyp Part Number HW-Rev. FW-Rev. / Modul-Rev. Report-No.: Certification Status
311083B -~
CDS582MD+FS02 CAN CDS582M-xxxxx 311047C REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.08/24 gultig
311083B -~
CDH582MD+FS02 CAN CDH582M-xxxxx 311047C REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.08/24 gultig
311083B -~
CDH582MM+FS02 CAN CDH582M-xxxxX 311047C REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.08/24 glltig
311083B -~
CDV582MMZS+FS02 CAN CDV582M-xxXXX 311049D REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.08/24 glltig
311083B -~
CDS582MMZS+FS02 CAN CDS582M-xxxxx 311049D REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.08/24 gultig
311017D
CDV582MD+FS02 ECT CDV582M-xxxXX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.09/25 glltig
311047C
311017D
CDS582MD+FS02 ECT CDS582M-xxxxx 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.09/25 glltig
311047C
311017D
CDH582MD+FS02 ECT CDH582M-xxxxx 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.09/25 glltig
311047C
311017D
CDV582MMZS+FS02 ECT CDV582M-xxxXX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.09/25 glltig
311049D
311017D
CDS582MMZS+FS02 ECT CDS582M-xxxxx 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.09/25 glltig
311049D
TR Electronic GmbH TUV Rheinland Industrie Service GmbH
Eglishalde 6 Automation - Functional Safety & Cyber Security (A-FS & CS)
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Germany 51105 Kdln
Germany
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Revision List

{:Iaelectronic referred to on Certificate No.: 01/205/5717.01/23 and A TUVRheinIand®

UKCA Certificate No.: 01/205U/5717.01/23 Precisely Right
Product Tested: Angle Encoder CD_582M :

Typ / Type Artikelnummer / | HW-Version / | FW-Version / | Modul-Version Bericht—Nr.:./ Zertifi_z_ieru_ngsstatus/
Part Number HW-Rev. FW-Rev. / Modul-Rev. Report-No.: Certification Status
311017D
CDH582MM+FS02 ECT CDH582M-xxXxXX 311095B REL-v1.00 n.a. 968/FSP 1858.09/25 gultig
311047C
Document Revision:

Date Rev. Description / Changes Author
2019-02-07 1.0 Initial version KuC
2019-04-23 11 Erganzung Berichts- und Zertifikatsnummer, Korrektur bei “Product tested”, redaktionelle Anpassung (Angleichung Schriftart) TOV-Wi
2020-05-20 12 Neue Versionen, basierend auf Bericht 968/FSP 1858.01/20 TOV-Wi
2020-12-08 13 Neue Varianten EIP, basierend auf Bericht 968/FSP 1858.02/20 TUV-ba
2021-03-02 14 Formale Korrekturen, fehlende Versionen aus Rev. 1.2 wiederaufgenommen. TUV-Rud
2023-09-08 15 Neue Varianten EPL, basierend auf Bericht 968/FSP 1858.06/23 TOV-Ti
2023-09-22 1.6 UKCA Update, based on Report 968/FSP 1858.07/23 TOV-Ti
2024-02-21 1.7 Update, basierend auf Bericht 968/FSP 1858.08/24 TOV-Ti
2025-01-23 1.8 Update, based on Report 968/FSP 1858.09/25 TUOV-Mm

TR Electronic GmbH TUV Rheinland Industrie Service GmbH
Eglishalde 6 Automation - Functional Safety & Cyber Security (A-FS & CS)
78647 Trossingen Am Grauen Stein
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Germany
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@ Betriebsanleitung beachten!

Technische Information / Technical Information

CD_-582 PROFINET / PROFIsafe — F_Dest_Add - Azyklischer Write-Request

Nutzungsbedingungen des Softwarebeispiels

AWARNUNG Fur die fehlerfreie Funktion des Beispielprogramms dbernimmt die Firma

_ TR-Electronic GmbH keine Haftung und keine Gewahrleistung.

ACHTUNG Das zum Download angebotene Softwarebeispiel dient ausschlie3lich zu
Demonstrationszwecken, der Einsatz durch den Anwender erfolgt auf eigene Gefahr.

Voraussetzungen

Die F_Dest Add kann auch uber einen azyklischen Write-Request eingestellt werden, wenn die HEX-
Drehschalter auf ,,0x00“ eingestellt sind. Wenn die HEX-Drehschalter einen von ,0x00" verschiedenen Wert
besitzen, meldet der Write-Request einen Fehler. Lage und Schalterzuordnung siehe Steckerbelegung.

Beispielprojekt

Das Beispielprojekt HAND 582_PNS- S15- Async_I D V15. 1 enthalt eine Implementierung zur Demonstration
der azyklischen Schreib-Lese-Zugriffe iber PROFINET zu einem CD_582M EPN Mess-System. Anpassungen auf
die gegebene Steuerungshardware und Netzwerkkonfiguration sind unter Umstanden notwendig.

Das Projektarchiv wurde fur TI A V15. 1 erstellt.

Funktionsbausteine

Fur den Schreibzugriff wird der FB1 verwendet.
Fur den Lesezugriff wird der FB2 verwendet.

Die beiden Funktionsbausteine werden im OB1 aufgerufen.

48 RD_Rec_BMP [FB2]
48 WR_Rec_BMFP [FB1]
@ RD_Rec_BMP_DB [DB5]
@ “WR_Rec_BMP_DE [DB4]

Abbildung 1: Funktionsbausteine

Beobachtungstabellen
Zur Steuerung und Uberwachung wurden die Beobachtungstabellen AsyncRead und AsyncW i t e angelegt.

w sz Beobachtungs-und Forcetabellen
i’ Neue Beobachtungstabelle hinzufigen
&zl AsyncRead
&l AsyncWirite

Abbildung 2: Beobachtungstabellen

TR - ELECTRONIC GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Tel. ++49 (0)7425 / 228-0, Fax ++49 (0)7425 / 228-33
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Technische Information / Technical Information

Der Schreibzugriff wird tGber den Merker WR_St art gestartet. Der Lesezugriff wird Gber den Merker RD_St ar t
gestartet.

i/ Read Async - Start: Indexin Hex angeben, ID beachten

Write Async - Start: Index in Hex angeben, LAnge angeben, ID beachten “RD_Rec_BMP_DE" RD_Stant BOOL FALSE

“WR_Rec_BMP_DB" WR_Start BOOL TRUE *RD_Rec_BMP_DE" ID_SA DEZ 262
“WR_Rec_BMP_DB".ID_SA DEZ 262 *RD_Rec_BMP_DE" INDEX_SA Hex 1620000_2300
“WR_Rec_BMP_DB".INDEX_SA Hex 1680000_2300 Lese-Daten: Gespeicherte esse (Byte0+1), Safe Ad e des 5 ers (Bytel-
"WR_Rec_BMP_DE".Data_Len DEZ 2 *RD_Rec_BMP_DE" Data_nf0] Hex 162FF

ende-Daten: Einzustellende Safe Adresse im Speicher (ByteDa1 *RD_Rec_BMP_DE" Data_in[1] Hex 168FF
*WR_Rec_BMP_DB" Data_Out|0] Hex 16500 *RD_Rec_BAP_DE" Data_in|2] Hex 168FF
*WR_Rec_BMP_DE" Data_Out{1] Hex 16504 "RD_Rec_BMP_DE" Data_in[3] Hex 168FF

rite Async - In Read Async - Inf
*WR_Rec_EMP_DE".DONE_Out BOOL FALSE "RD_Rec_BMP_DB" VALID_In BOOL FALSE
“WR_Rec_BMP_DB" ERROR_Out BOOL FALSE “RO_Rec_BMP_DE" ERROR_In BOOL FALSE
“WR_Rec_BMP_DB" STATUS_Out Hex 16£0000_0000 RD_Rec_BMP_DE" STATUS_In Hex 16£0000_0000

'RD_Rec_BMP_DE" LEN_In DEZ ]
Abbildung 3: Merker , WR_Start" Abbildung 4: Merker ,RD_Start"

Der Zugriff auf die F-Dest-Adresse erfolgt Giber den Parameter-Index 0x2300. Die Hardware-ID 262 entspricht
der ,Hardware-Kennung“ aus den Systemkonstanten der 10-Konfiguration fir die Konstante ~Head,
siehe Abbildung 5.

In dem Array Dat a_Qut wird die gewilnschte F-Dest-Adresse (0x04) vorgegeben. Im Array Data_| n kann
sowohl die gespeicherte Adresse, als auch die aktuelle Stellung der HEX-Drehschalter gelesen werden.

Der Merker Done_Qut zeigt den erfolgreichen Schreibzugriff an. Der Merker VALI D_| n zeigt den erfolgreichen
Lese-Zugriff an.

E] 1
it
— ,
| »
. = |
et
E ﬁtlnbml:
“V
<|m 3] [100% [«] —§— © |
‘ Allgemein ” 10-Variablen Systemkonstanten L Texte
Name Typ HW-Kennung
48| cdxs82xepn~interface~Fort_1 Hw_Interface 260
B cd:x582xepn-~interface~Port_2 Hw_interface 261
B cdxS82xepn~interface Hw_Interface 259
P cdiS582xepn~Proxy Hw_SubModule 258
& cd:x582xepn~Head Hw_SubModule 262

Abbildung 5: Systemkonstanten

Wirksamwerden der Einstellung

Die geschriebene Einstellung wird r emanent gespeichert und wird nach einem Har d- Reset des Mess-Systems
wirksam, d.h. der Schreibzugriff ist nur einmalig notwendig.

TR - ELECTRONIC GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Tel. ++49 (0)7425 / 228-0, Fax ++49 (0)7425 / 228-33
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@ Betriebsanleitung beachten!

Technische Information / Technical Information

CD_-582 PROFINET / PROFIsafe — F_Dest_Add - Acyclic Write-Request

Terms of use of the software example

A WARNING TR-Electronic GmbH cannot accept any liability or guarantee for error-free

functioning of the program example.

NOTICE The software example available for download serve exclusively for
demonstration purposes; it is used at the user's own risk.

Requirements

The F_Dest _Add can also be adjusted via an acyclic write-request if the HEX rotary switches are set to "0x00". If
the HEX rotary switches have a value different from "0x00", the write-request reports an error. The location and
switch mapping is shown in the pin assignment.

Example project
The sample project HAND 582 PNS- S15- Async_| D V15. 1 contains an implementation to demonstrate acylic
write-read-access to a CD 582M EPN measuring system via PROFINET. Adjustments to the given control

hardware and network configuration can be necessary.
The project archive has been created for TI A V15. 1.

Function blocks

For write access, the FB1 is used.
For read access, the FB2 is used.

The two function blocks are called in OB1.

48 RD_Rec_BMP [FBE2]
48 WR_Rec_BMP [FB1]
@ RD_Rec_BMP_DE [DB5]
@ “R_Rec_BMP_DB [DB4]

Figure 1: Function blocks

Observation tables
To control and observation the obervation tables AsyncRead and AsyncW i t e were created.

+ |z Beobachtungs-und Forcetabellen
I Neue Beobachtungstabelle hinzufiigen
&zl AsyncRead

AsyncWrite

Figure 2: Observation tables
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The write access is started via the WR_St art flag. Read access is started via the RD_St art flag.

N Read Async - 5tart: Indexin Hex angeben, ID beachten

TWite Async - Start: Indexin Hex angeben, Linge angeben, ID beachten “RD_Rec_BMP_DE" RD_Start BOOL I FALSE
“WR_Rec_BMP_DB" WR_Start BOOL TRUE "RD_Rec_BMP_DB" ID_SA DEZ 262
“WR_Rec_BMP_DE" ID_SA DEZ 262 *RD_Rec_EMP_DE" INDEX_SA Hex 1620000_2300
*WR_Rec_BMP_DEB" INDEX_SA Hex 1620000_2300 Lese-Daten: Gespeiche resse (ByteO+1), Safe Adresse des Schalters (Byte2+3
“WR_Rec_BMP_DE" Data_Len DEZ 2 *RD_Rec_BMP_DE" Data_in[0] Hex 168FF

Sende-Daten: Einzustellende Safe Adresse im Speicher (ByteD+1 “RD_Rec_BMP_DE" Data_In[1] Hex 168FF
*WR_Rec_BMP_DE" Data_Out[0] Hex 16200 *RD_Rec_EMP_DE" Data_in[2] Hex 168FF
“WR_Rec_BMP_DB".Data_Out[1] Hex 16504 "RD_Rec_BMP_DE’ Data_in[3] Hex 168FF

¥ite Async - Info Read Async - Info
"WR_Rec_BMP_DB" DONE_Out BOOL FALSE “RD_Rec_BMP_DB" VALID_In BOOL FALSE
*WR_Rec_BMP_DE" ERROR_Out BOOL FALSE *RD_Rec_EMP_DE" ERROR_In BOOL FALSE
“WR_Rec_BMP_DE" STATUS_Out Hex 16£0000_0000 *RD_Rec_BMP_DE" STATUS_in Hex 1620000_0000
*RD_Rec_BMP_DE" LEN_In DEZ o
Figure 3: Flag “WR_Start” Figure 4: Flag “RD_Start”

Access to the F-Dest address is performed via the parameter index 0x2300. The Hardware ID 262 corresponds
to the "Hardware ID" from the system constants of the 10 configuration for the ~Head constant, see Figure 5.

The array Dat a_Qut specifies the desired F-Dest address (0x04). The array Dat a_I| n can read both the stored
address and the current position of the HEX rotary switches.

The flag Done_Qut shows the successful write access. VALI D _| n displays the successful read access.
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Name Typ HW-Kennung
ﬂ cdxS582x-epn~Interface~Port_1 Hw_Interface 260
B cdS82xepn~interface~Port_2 Hw_Interface 261
B cd:S82xepn-~interface Hw_Interface 259
£ cdx582xepn~Proxy Hw_SubModule 258
B cd:S582xepn~Head Hw_SubModule 262
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Figure 5: System constants
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Activation of the setting

The written setting is saved renmanent | y and takes effect after a hard Reset of the measuring system, i.e.
write access is only required once.
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Gelenkstange
Fir Drehgeber Serie C__582

Abb. dhnlich

Technische Daten
Verflighar fir Geréteserien C_5582 (Sacklochwelle)

C_H582 (Hohlwelle)
Montagevoraussetzungen Flansch mit 1 x M5 Sacklochgewinde
Die 3 Anbau-Kits bestehen jeweils aus 1 x Gelenkkopfstab

2 x Gelenkkopf

2 x M5 Montageschraube
Montageanleitung Siehe Montageanleitungen

der betreffenden Gerateserien

CD_582 (SIL):

DE: TR-ECE-BA-D-0142

EN: TR-ECE-BA-GB-0142
C__582:

DE/ EN: TR-ECE-BA-DGB-0175

Anderungen vorbehalten

Seite 1/2
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Gelenkstange Art.-Nr.: 85311248 /
. ) 85311317 /85311318
Fir Drehgeber Serie C__582 TR-V-TI-D-0803 v02
019901
07.11.2024
Gesamtschema

BH?

€

Komponenten-Ubersicht:
1 Mess-System mit Sacklochwelle bzw. Hohlwelle, Passung H7, gemaB Art.-Nr.-bezogene Zeichnung
2: Klemmring
3. Nut, gemaB Art.-Nr.-bezogene Zeichnung
4: M5 Gewindebohrung
5. M5 Montageschraube (davon 1x kundenseitig)
6. Passfeder, gemaB Art.-Nr.-bezogene Zeichnung (kundenseitig)
7: Antriebswelle mit Passung g7 (kundenseitig)
8: Flanschplatte (Maschine, kundenseitig)
9. Gelenkkopf
10: Gelenkkopfstab

Verfligbare Gelenkstangen Anbau-Kits:
- Art-Nr.: 85311317 mit L= 84 bis 110 mm
- Art-Nr.: 85311248 mit L = 123 his 155 mm
- Art-Nr.: 85311318 mit L = 384 bis 410 mm

Anderungen vorbehalten

TR Electronic GmbH
Eglishalde 6

78647 Trossingen

Tel. +49 (0) 7425 228-0
info@tr-electronic.de
www.tr-electronic.de

Seite 2/2
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EG-/ EU-Konformititserklarung

Die Rotativ Mess-System Baureihen CD_582M (M) +FS02

Typ:
Art.-Nr.:

CDV582M, CDS582M, CDH582M
CDV582M-xxxxx, CDS582M-xxxxx, CDH582M-xxxxx, 0002-xxxxX, 00022-xxxxX, 0042-XXXXX

wurde entwickelt, konstruiert und gefertigt in Ubereinstimmung mit den EU-Richtlinien

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) 2014/30/EU (L 96/79)
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG (L 157/24)
Beschriankung der Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe in Elektro- und

Elektronikgeriten (RoHS) 2011/6S/EU (L 174/88)

in alleiniger Verantwortung von

TR Electronic GmbH
Eglishalde 6
D - 78647 Trossingen

Tel.: 07425/228-0
Fax: 07425/228-33
Deutschland

Folgende harmonisierte Normen wurden angewandt:

EN 61000-6-2:2005/AC:2005 mit erhdhten
Priifanforderungen: DIN EN 61326-3-1:2018

Fachgrundnorm Elektromagnetische Vertraglichkeit,
Storfestigkeit (Industriebereich)

EN 61000-6-3:2007/A1:2011

Fachgrundnorm Elektromagnetische Vertrdglichkeit,
Storaussendung (Wohnbereich)

EN 61800-5-2:2007

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl
Anforderungen an die Sicherheit - Funktionale Sicherheit

EN ISO 13849-1:2023

Sicherheit von Maschinen - Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen
Allgemeine Gestaltungsleitsitze

EN 60204-1:2018 (in Ausziigen)

Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen
Allgemeine Anforderungen

EN IEC 62061:2021

Sicherheit von Maschinen - Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
Steuerungssysteme

EN ISO 20607:2019

Sicherheit von Maschinen - Betriebsanleitung - Allgemeine Gestaltungsgrundsétze

EN IEC 63000:2018

Technische Dokumentation zur Beurteilung von Elektro- und
Elektronikgeriten hinsichtlich der Beschriankung gefahrlicher Stoffe

Sonstige angewandte Normen:

DIN EN 61508 Teil 1-7:2011

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme

Die EU-Baumusterpriifung und Zertifizierung nach der Maschinenrichtline als Logikeinheit fiir Sicherheitsfunktionen erfolgte

durch die notifizierte Stelle:

NB0035, TUV Rheinland Industrie Service GmbH,

Alboinstr. 56,
12103 Berlin
Zertifikat-Nr.: 01/205/5717.01/23

Fiir die Zusammenstellung der technischen Unterlagen ist bevollmiichtigt:
TR Electronic GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Deutschland

Trossingen, 23.04.2025

e

Hr. Klaus Tessari, Geschéftsleitung

TR-ECE-KE-DGB-0354 v04.docx
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EC / EU Declaration of Conformity

The Rotative Measuring Systems CD_582M(M) +FS02

Type: CDV582M, CDS582M, CDH582M
Order-No.: CDV582M-xxxxx, CDS582M-xxxxx, CDH582M-xxxxx, 0002-xxxxX, 00022-xxxxX, 0042-XXXXX

was developed, designed and manufactured to comply with the EU-Directives

Electromagnetic Compatibility (EMC)

2014/30/EU (L 96/79)

Machinery Directive

2006/42/EC (L 157/24)

equipment (RoHS)

Restriction of the use of certain hazardous substances in electrical and electronic

2011/65/EU (L 174/88)

under the sole responsibility of

TR Electronic GmbH
Eglishalde 6

D - 78647 Trossingen

Tel.: +49 7425/228-0
Fax: +49 7425/228-33
Germany

The following harmonized standards were applied:

EN 61000-6-2:2005/AC:2005 with increased
test standards: DIN EN 61326-3-1:2018

Generic standards - Electromagnetic compatibility,
Immunity (Industrial environments)

EN 61000-6-3:2007/A1:2011

Generic standards - Electromagnetic compatibility,
Emissions (Commercial environments)

EN 61800-5-2:2007

Adjustable speed electrical power drive systems
Safety requirements - Functional

EN ISO 13849-1:2023

Safety of machinery - Safety-related parts of control systems
General principles for design

EN 60204-1:2018 (in extracts)

Safety of machinery - Electrical equipment of machines
General requirements

EN IEC 62061:2021

Safety of machinery - Functional safety of safety-related control systems

EN ISO 20607:2019

Safety of machinery - Instruction handbook - General drafting principles

EN IEC 63000:2018

Technical documentation for the assessment of electrical and electronic
products with respect to the restriction of hazardous substances

Other applied standards:

DIN EN 61508 Part 1-7:2011

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-
related systems

The EU type examination and certification according to the machinery directive as Logic Unit For Safety Functions was

carried out by the notified body:

NB0035, TUV Rheinland Industrie Service GmbH,

Alboinstr. 56,
12103 Berlin
Certificate-No.: 01/205/5717.01/23

Authorized to compile the technical file:

TR Electronic GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Germany

Trossingen, 04/23/2025

20

Mr. Klaus Tessari, CEO

TR-ECE-KE-DGB-0354 v04.docx
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UK

C n UK Declaration of Conformity

The Rotative Measuring Systems CD_582M(M) +FS02

Type: CDV582M, CDS582M, CDHS582M
Order-No.: CDV582M-xxxxx, CDS582M-xxxxx, CDH582M-xxxxx

was developed, designed and manufactured in accordance with the UK statutory instruments and their amendments:

The Electromagnetic Compatibility Regulations 2016 S.1. 2016 No. 1091
The Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008 S.1. 2008 No. 1597
The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and

Electronic Equipment Regulations 2012 S.1. 2012 No. 3032

under the sole responsibility of the manufacturer: Name and address of authorised representative:
TR Electronic GmbH TR Electronic Ltd.

Eglishalde 6 4 William House

D - 78647 Trossingen Old St. Michaels Drive

Tel.: +49 7425/228-0 GB - Braintree Essex CM7 2AA

Fax: +49 7425/228-33 Tel.: +44 1 371 876 187

Germany Fax: +44 1 371 876 287

The following designated standards were applied:

EN 61000-6-2:2005/AC:2005 with increased Generic standards - Electromagnetic compatibility,
test standards: DIN EN 61326-3-1:2018 Immunity (Industrial environments)

Generic standards - Electromagnetic compatibility,
Emissions (Commercial environments)

EN 61000-6-3:2007/A1:2011

Adjustable speed electrical power drive systems

EN 61800-5-2:2007 Safety requirements - Functional

EN ISO 13849-1:2023 Safety of machmery - Saf;ty-related parts of control systems
General principles for design

Safety of machinery - Electrical equipment of machines

EN 60204-1:2018 (in extracts) General requirements

EN IEC 62061:2021 Safety of machinery - Functional safety of safety-related control systems
EN ISO 20607:2019 Safety of machinery - Instruction handbook - General drafting principles

Technical documentation for the assessment of electrical and electronic
products with respect to the restriction of hazardous substances

EN IEC 63000:2018

Other applied standards:

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-

DIN EN 61508 Part 1-7:2011
related systems

The type examination and certification according to the machinery regulations as Logic Unit For Safety Functions was carried
out by the UK Conformity Assessment Body:

NB2571, TUV Rheinland UK Ltd.,
Friars Gate (Third Floor),
1011 Stratford Road, Shirley, Solihull B90 4BN, United Kingdom
Certificate-No.: 01/205U/5717.01/23
Authorized to compile the technical file:

TR Electronic GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Germany

e

Mr. Klaus Tessari, CEO

Trossingen, 04/23/2025

TR-ECE-KE-GB-0372 v03.docx
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Ref.: CDS582M-00004

CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial 010102158201020203

Vorteile

_ Fast Start-Up, FSU

_ Medienredundanz-Protokoll,
MRP

_ PNO Encoder-Profil, KL 3/4

_ Preset "on the fly"

_ Salzwasserbestandig
_ Shared Device
_SIL2, PUd
B i _ Taktsynchrone Anwendungen,
IRT
g W g
LISTED PROFIsafe
Technische Daten zu CDS582M-00004
NORM EN 61508
EN 61800-5-2
EN 62061 / EN 1SO 13849
IEC 61800-5-3
SICHERHEIT CDS582MD+FS02 EPN SIL2/PLd
SCHRITTZAHL 8.192,000
UMDREHUNGEN 65.536,000
WELLENVARIANTE SACKHOHLWELLE
FLANSCHART NUT FUR STIFT D4
WELLENAUSFUEHRUNG 12H7 SACKHOHLWELLE
VERSORGUNGSSPANNUNG 10-30VDC

Anderungen vorbehalten.

TR-Electronic GmbH
Eglishalde 6
78647 Trossingen
Tel. +49 (0) 7425 228-0
i info@tr-electronic.de
Seite 1/7 www.tr-electronic.de
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CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial

Technische Daten zu CDS582M-00004

VERLUSTLEISTUNG
SCHUTZART
ARBEITSTEMPERATUR
OPTION ENC

SCHNITTSTELLE
ANSCHLUSSART

ANSCHLUSSRICHTUNG
STECKERBELEGUNGSNR
ZEICHNUNGSNR
VERSIONSNR
GEGENSTECKER
DOKUMENTATIONS-NR
AL:

ECCN:
UL-ZULASSUNGEN

<3W

IP65

-40+85°C

CONFORMANCE CLASS C
FLANSCHRING STIFT/NUT

IEC 61158 /IEC 61784-1
Legacy-Profil

PN Spec. 2.3

PNO-PROFIL

PRESET ON-THE-FLY
PROFIsafe-Profil V2.4
PROFIsafe-Profil V2.6.1
SICHERE ABSOLUTPOSITION (SAP)
SICHERE GESCHWINDIGKEIT (SSV)
TR-PROFIL
PROFINET/PROFISAFE

1x M12 04-PIN A-CODE MALE
2x M12 04-PIN D-CODE FEMALE
AXIAL

TR-ECE-TI-DGB-0323
04-CDS582M-M0004

000

NEIN

DOKUMENTE

N

N

USA+KANADA

Allgemeine Daten zu K-CDS58_2FS-PN-3

Nennspannung
- Kennwert

- Grenzwerte, min/max

24 VDC
10/30 VDC

Seite 2/7

a

Ref.: CDS582M-00004
03.07.2025
010102158201020203

Anderungen vorbehalten.

TR-Electronic GmbH
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CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial

Allgemeine Daten zu K-CDS58_2FS-PN-3

Nennstrom, typisch
- Kennwert

- Kennwert
- Zustand

Versorgung
- SELV/PELV

- Bei UL/ CSA-Zulassung
- Schutzklasse 1l
Verpolschutz
Kurzschlussschutz

Uberspannungsschutz
Gerateausfiihrung

-Typ

- Redundantes Abtastsystem
- Ausfiihrung
Gesamtauflosung
Schrittzahl pro Umdrehung
Anzahl Umdrehungen
Genauigkeit (funktional)
Reproduzierbarkeit

PROFINET 10 - Schnittstelle
- PROFINET IO — Device

- Physical Layer

- PROFINET-Spezifikation

- Conformance Class

- Real-Time-Klassen

- PROFlIsafe-Profil

- PROFIsafe-Profil

- PROFIsafe-Profil

- Media Redundancy Protocol, MRP
- PNO Encoder-Profil

- Fast Start-Up (FSU)

SSI - Schnittstelle
- Ausstattung

- SSI-Takteingang

110 mA
130 mA mit Zweitschnittstelle
ohne Last

IEC 60364-4-41

gemaB NEC Klasse 2

DIN EN 61140

ja

ja

interne 1 A Schmelzsicherung
ja, bis <= 60V DC

Multi-Turn

ja, zweifach
optisch/magnetisch

<= 29 Bit

<= 8192 = 13 Bit Auflésung
<= 65536

+0,045°

+£0,01°

IEC 61158, IEC 61784-1

Fast Ethernet, ISO/IEC 8802-3
V2.3

B, C

Class 1, 2 (RT), Class 3 (IRT)
Nr. 3.192b

PROFlIsafe V2.4 (BP)
PROFIsafe V2.6.1 (XP)

ja, wird unterstiitzt

Klasse 3 und 4, V4.2

3-fach schnellerer Hochlauf

Optionale Schnittstelle
RS-422; 2-Draht

Seite 3/7
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CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial

Allgemeine Daten zu K-CDS58_2FS-PN-3

- SSI-Datenausgang

- SSI-Taktfrequenz

- SSI-Monozeit, typisch

- Protokoll, TR-spezifisch
- Ausgabecode

- Anzahl Datenbits

- Parametrisierungsart
- MTTFd, SSI

- SSI-Aktualisierung

Inkremental - Schnittstelle
- Ausstattung

- Signalform

- Signalform, alternativ

- Inkrementalsignale, Rechteck
- Inkrementalsignale, SIN/COS
- Impulse, Rechteck

- Impulse, SIN/COS

- Ausgangstreiber, TTL

- Ausgangstreiber, HTL

- Parametrisierungsart

- MTTFd, Rechteck

- MTTFd, SIN/COS

- Tastverhaltnis, Rechteck

- Phasenwinkel, Rechteck

Ubertragungsrate
- Kennwert

Zykluszeit

- Nicht sicherheitsgerichtet

- Sicherheitsgerichtet
Preset-Schreibzyklen
Geschwindigkeitsausgabe

- Auflésung

- Genauigkeit (Ausgabewert)
- Genauigkeit (Ausgabewert)
- Schleppfehler

RS-422, 2-Draht

<= 1MHz

15 ps, 20 ps, 50 ps, 500 ps
Funktionsinformationen + CRC
Bindr, Gray

8...29
programmierbar
150 a

500 ps, asynchron

Optionale Schnittstelle
Rechteck

Sinus / Cosinus

K1+ K2+

SIN+ COS=+, 1 Vss
1024...5120, 1024er-Schritte
1024

RS-422,5VDC

Gegentakt, Versorgungsspannung
programmierbar

180 a

190 a

50 %, + <=10%

90 °, + <= 20 ° (elektr.)

100 MBit/s

>= 1000 ps (IRT/RT)

0,5 ms

3,0ms

>= 16 000 000
sicherheitsgerichtet

16/32 Bit

+ 0,6 1/min (opt./magn.)

+ 3,6 1/min (magn./magn.)
siehe Sicherheitshandbuch
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CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial

Allgemeine Daten zu K-CDS58_2FS-PN-3

Parameter/Funktionen, anderbar

Parametrisierungsart
Programmier - Tool

Funktionale Sicherheit
- Sicherheitsprinzip

- SIL-Normung

- SIL-Normung

- SIL-Level

- PL-Normung

- Performance-Level (PL)
- Gebrauchsdauer

- PFH /PFH [D]

- PFH /PFH [D]

- PFH /PFH [D]
-PFDav, T=20a

- MTTFd

- DCavg

- Betriebsart

- Proof-Test-Interval
- Genauigkeit (safety)

Sicherheitsfunktionen
- DIN EN 61800-5-2

- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2
- DIN EN 61800-5-2

Integrationszeit
Preset-Parameter
Skalierungsparameter
Uberwachungsfenster
Zahlrichtung
Geschwindigkeitsparameter
programmierbar
Fieldbus-Device

TCI Device Tool

Redundanz mit Kreuzvergleich
DIN EN 61508 / DIN EN 62061
DIN EN 61800-5-2

SIL2

DIN EN 1SO 13849

PLd /Kat. 3

20 Jahre

2,00E-8 1/h

PFH: DIN EN 61508-4

PFH [D]: DIN EN ISO 13849-1
1,70E-3

170 a, hoch

90 %

hoch, kontinuierlich

T1 = 20 Jahre

+0,7°

SLP (safely-limited position)
SDI (safe direction)

SCA (safe cam)

SS1 (safe stop 1)

SS2 (safe stop 2)

SOS (safe operating stop)
SLS (safely-limited speed)
SSR (safe speed range)
SSM (safe speed monitor)
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CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial

Allgemeine Daten zu K-CDS58_2FS-PN-3

Interne Prozesssicherheitszeit
- PROFIsafe-Instanzen: , Zeiten:

- PROFlsafe-Instanzen:, Zeiten:
Maximal Drehzahl, mechanisch
Wellenbelastung, axial/radial
Lagerlebensdauer

Lagerlebensdauer - Beiwerte
- Drehzahl

- Betriebstemperatur
- Verunreinigungsgrad
- Einbaulage

Wellenausfiihrung
- Wellendurchmesser [mm]

- Wellendurchmesser [mm]

- Wellendurchmesser [mm]

- Wellendurchmesser [mm]

- Wellendurchmesser [mm]

- Wellenauspragung
Winkelbeschleunigung
Tragheitsmoment, worst-case

Anlaufdrehmoment, worst-case

Rundlauftoleranz

Rundlauftoleranz, DMS-Montage
- DMS

- Typ1 (statisch/dynamisch)
- Typ1 (statisch/dynamisch)
- Ausstattung

Masse, typisch

Isolationsspannung

2, DAT <= 14 ms, WCDT <= 7 ms
4, DAT <= 18 ms, WCDT <=8 ms
<= 6000 1/min

Eigenmasse

>= 3,9E+10 Umdrehungen

3000 1/min

60 °C

normal

Welle waagrecht

8

10

12

14

15

Passfeder/Nut

<= 1,0E+5 rad/s?

<= 9,0E-6 kg m?

bei Wellendurchmesser 10 mm
abhéangig von Wellenauspragung
<= 3,7 Ncm (IP65,-20 °C,+6 0)
<= 10 Ncm (IP67,-20 °C,+6 0)
bei Wellendurchmesser 10 mm
abhéngig von Wellenauspréagung
+ 0,3 mm (statisch, radial)

Drehmomentstiitze

Typ1 axial £ 0,13/0,1 mm
Typ1 radial = 0,25/0,1 mm
optional

0,3...0,5kg

500V
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CDS582M*8192/65536 EPN NTS 12H7 + FS2

3xM12 axial

Umgebungsbedingungen

Vibration

- Kennwert

- Sinus

Schock

- Kennwert

- Halbsinus
Storfestigkeit
Storaussendung
Magnetfelder
- Kennwert

- Kriterium

- Raumrichtung

Arbeitstemperatur
- Standard

- Derating

- Derating
Lagertemperatur, trocken
Relative Luftfeuchte

Schutzart
- Standard

- Optional
Aufstellhdhe

Bestandigkeit
- gegen Salz (Seewasser)

- Priifverfahren

- ausgenommen sind

DIN EN 60068-2-6
<= 100 m/s?
50...2000 Hz

DIN EN 60068-2-27
<= 1000 m/s?

6 ms

DIN EN 61000-6-2
DIN EN 61000-6-3
DIN EN 61000-4-8
30 A/m

A

XY, Z

-40...+85 °C

Ta=-0,002 * n+ 85°C

Ta =-0,004 * n + 85 °C (IP67)
-40...490 °C

98 %, keine Betauung

IP65
erweitert auf IP67
<=5000 m GNHN

DIN EN IEC 60068-2-52
Prifverfahren 1
Anbauteile
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ilRelectronic

@ Betriebsanleitung beachten! - Observe User Manual! @

Steckerbelegung / Pin assignment

AD_-582 / CD_-582 PROFINET / PROFIsafe

axialer Steckerabgang /
axial connector outlet

radialer Steckerabgang /
radial connector outlet

B Potentialausgleich /
Potential equalisation

E PROFIsafe-Zieladresse /
PROFIsafe destination address
- Valid addresses = 1 — 255

Rucksetzen auf Werkseinstellungen /
Reset to factory settings

- Set SW1/SW2 = 0x00

- 3 Sek. warten

- Set SW2/ SW1 = 0x52

- Wait 3s -> LED green 2 Hz

- Set SW1 /SW2 = 0x00

X1 Flanschstecker / Male socket (M12x1-4 pol. A-coded)
1 | 10-s0vpe |Encoderversoraungespamung!
2 |- N.C. Steckseite
3 |ov Encoder-Versorgungsspannung / Mating Face

Encoder-Supply Voltage

4 | - N.C.

X2 = PORT 1 Flanschdose / Female socket (M12x1-4 pol. D-coded)
1 TxD+ | Sendedaten + Transmission Data +
2 | RxD+ |Empfangsdaten + |Receive Data + Steckseite
3 | TxD- |Sendedaten — Transmission Data — | Mating Face
4 | RxD- |Empfangsdaten — |Receive Data —

X3 = PORT 2 Flanschdose / Female socket (M12x1-4 pol. D-coded)
1 TxD+ | Sendedaten + Transmission Data +
2 | RxD+ |Empfangsdaten + |Receive Data + Steckseite
3 | TxD- |Sendedaten — Transmission Data — | Mating Face
4 | RxD- |Empfangsdaten — |Receive Data —

Die Schirmung ist groflachig auf das Gegensteckergehause aufzulegen!
Empfehlung: Potentialausgleich [A] groflachig mit dem Erdungsanschluss verbinden. /

The shielding is to be connected with large surface on the
mating connector housing!
Recommendation: Connect the potential equalisation [A] to the
grounding connection across a sufficiently sized surface.

Anderungen vorbehalten / Subject to change

TR - ELECTRONIC GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Tel. ++49 (0)7425 / 228-0, Fax ++49 (0)7425 / 228-33

Edition-/Rev.-Date: 05/12/2022

Document-/Rev.-No.: TR-ECE-TI-DGB-0323-05 Page 1 of 2
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ilRelectronic

@ Betriebsanleitung beachten! - Observe User Manual! @

Steckerbelegung / Pin assignment

Status-LEDs

1
|

—m———a———

L LED1: Device Status

(griin, rot / green, red)

LED2: Net Status
(grun, rot / green, red)

LED3: PORT1, Data / Link
(griin, gelb / green, yellow)

LED4: PORT2, Data / Link
(grun, gelb / green, yellow)

| @ |En/on | | O |ausiorF

| ® | BLINKEND / FLASHING |

| LED1, Device Status

griin / green

©)

Versorgung fehlt, Hardwarefehler / No supply voltage, hardware error

Betriebsbereit / Operational

@ 3x 2.5 Hz | Re-Integration gefordert / Re-integration required

rot/ red

. System- oder Sicherheitsfehler / System or safety relevant error
Warnungen, Parameter- oder F-Parameterfehler /

@ 3x2.5Hz

Warnings, Parameter- or F-Parameter error

| LED2, Net Status

griin / green

©)

Versorgung fehlt, Hardwarefehler / No supply voltage, hardware error

Datenaustausch / Data exchange

rot/ red

Keine Verbindung zum 10-Controller / No link to the 10-Controller

| LED3 / LED4, PORT1 / PORT2 - Link/Data LEDs

griin / green

©)

keine Ethernet-Verbindung hergestellt/ No ethernet connection established

Ethernet-Verbindung hergestellt / Ethernet connection established

gelb / yellow

©/0

Datenaustausch aktiv/ data exchange active

TR - ELECTRONIC GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Tel. ++49 (0)7425 / 228-0, Fax ++49 (0)7425 / 228-33

Anderungen vorbehalten / Subject to change

Edition-/Rev.-Date: 05/12/2022 Document-/Rev.-No.: TR-ECE-TI-DGB-0323-05 Page 2 of 2
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