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1 Allgemeines

Die vorliegende Montageanleitung beinhaltet folgende Themen:
¢ Allgemeine Funktionsbeschreibung
e Grundlegende Sicherheitshinweise mit Angabe des Verwendungszwecks

e Montagehinweise

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

1.1 Geltungsbereich / Typenschlissel

Diese Montageanleitung gilt ausschlieRlich fiir folgende Mess-System-Baureihen:
e 582
o 802
e 1102

Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind Bestandteil einer Anlage.

1.2 Mitgeltende Dokumente
¢ anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers
¢ diese Montageanleitung
e Steckerbelegung
¢ schnittstellenspezifisches Benutzerhandbuch
o das bei der Lieferung bereitgestellte Produktbegleitblatt

e Produktdatenblatt (www.tr-electronic.de/produktselektor)

. optional:@—Benutzerhandbuch
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Allgemeines

1.3 EU-Konformitatserklarung

Die Mess-Systeme wurden unter Beachtung geltender européischer bzw. internationaler Normen und
Richtlinien entwickelt, konstruiert und gefertigt.

Eine entsprechende Konformitatserklarung kann bei der Firma TR Electronic GmbH angefordert

werden.

Der Hersteller der Produkte, die TR Electronic GmbH in D-78647 Trossingen, besitzt ein zertifiziertes
Qualitatssicherungssystem gemaf ISO 9001.

1.4 Verwendete Abkirzungen und Begriffe

EG Européische Gemeinschaft

EU Européische Union

EMV Elektro-Magnetische-Vertréaglichkeit

ESD Elektrostatische Entladung (Electro Static Discharge)

IEC Internationale Elektrotechnische Kommission

NEC National Electrical Code

VDE Verband der Elektrotechnik, Elektronik und Informationstechnik

© TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved
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2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

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

entsprechenden Vorsichtsmal3nahmen nicht getroffen werden.

AVORSlCHT bedeutet, dass eine leichte Koérperverletzung eintreten kann, wenn die

entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

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

VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

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

A bedeutet, dass entsprechende ESD-Schutzmal3hahmen nach DIN EN 61340-5-1

‘% \ Beiblatt 1 zu beachten sind.

2.2 Verpflichtung des Betreibers vor der Inbetriebnahme

Als elektronisches Gerat unterliegt das Mess-System den Vorschriften der EMV-Richtlinie.

Die Inbetriebnahme des Mess-Systems ist deshalb erst dann erlaubt, wenn festgestellt wurde, dass die
Anlage/Maschine in die das Mess-System eingebaut werden soll, den Bestimmungen der EU-EMV-

Richtlinie, den harmonisierten Normen, Europanormen oder den entsprechenden nationalen Normen
entspricht.
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.2.1 UL / CSA — Zulassung

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

G US
LISTED

IND. CONT. EQ.
36ZP

Class 2

File No.: E300802

Die Mess-Systeme entsprechen den folgenden UL / cUL -Anforderungen:
e US Standard UL508, Industrial Control Equipment
e Canadian Standard CSA C22.2 No. 107.1-01, General Use Power Supplies
Die Inbetriebnahme dieser Mess-Systeme ist deshalb erst dann erlaubt, wenn festgestellt wurde, dass

die Anlage/Maschine in die das Mess-System eingebaut werden soll, folgenden Anforderungen
genugt:

o NFPA 79 Standard, ,Electrical Standard for Industrial Machinery*
e Klasse 2 Spannungsquelle, nach den Anforderungen des NEC

Versorgungsspannung
24V DC (11...27 V DC), < 3 Watt
oder 5V DC (4,75...5,25 V DC), < 3 Watt

e Umgebungstemperatur < 70°C, Typ 1

UL-konforme Anschlusskabel sind vom Hersteller verfiigbar
e PROFIBUS, Artikel-Nr.: 64 200 086
J e SSI, Inkremental, Artikel-Nr.: 64 200 014
bzw. mussen gleichwertige eingesetzt werden.
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2.3 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
bestimmungsgemaRer Verwendung Gefahren fir Leib und Leben des Benutzers oder Dritter
bzw. Beeintrachtigungen des Mess-Systems und anderer Sachwerte entstehen!

Mess-System nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgemal, sicherheits- und

gefahrenbewusst unter Beachtung der Mitgeltenden Dokumente verwenden! Insbesondere
Stérungen, die die Sicherheit beeintréchtigen kdnnen, umgehend beseitigen (lassen)!

2.4 Bestimmungsgemalle Verwendung

Das Mess-System wird zur Erfassung von Winkelbewegung sowie der Aufbereitung der Messdaten
fur eine nachgeschaltete Steuerung bei industriellen Prozess- und Steuerungs-Ablaufen verwendet.

Zur bestimmungsgemalfen 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 beigefligter Dokumente,

e das Betreiben des Mess-Systems innerhalb der in den technischen Daten angegebenen
Grenzwerten, siehe Produktdatenblatt.

2.5 Bestimmungswidrige Verwendung

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

> Da das Mess-System kein Sicherheitsbauteil gemaR der EG-
Maschinenrichtlinie darstellt, muss durch die nachgeschaltete

AWARNUNG Steuerung eine Plausibilitéatsprifung der Mess-System-Werte
durchgefiihrt werden.

> Das Mess-System ist vom Betreiber zwingend mit in das eigene
ACHTUNG Sicherheitskonzept einzubinden.

> Inshesondere ist folgende Verwendung untersagt:

- Standard Mess-System:
In Umgebungen mit explosiver Atmosphare gemald ATEX-Richtlinie
- zu medizinischen Zwecken gemaf Medizinprodukte-Richtlinie
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.6 Einsatz in explosionsfahigen Atmospharen

Fur den Einsatz in explosionsfahigen Atmospharen 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 geniigen.

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

2.7 Gewahrleistung und Haftung
Grundsatzlich gelten die "Allgemeinen Geschaftsbedingungen” der Firma TR Electronic GmbH.
Diese stehen dem Betreiber spatestens mit der Auftragsbestétigung bzw. mit dem Vertragsabschluss
zur Verfugung. Gewahrleistungs- und Haftungsanspriche bei Personen- und Sachschaden sind
ausgeschlossen, wenn sie auf eine oder mehrere der folgenden Ursachen zurtickzufiihren sind:

¢ Nicht bestimmungsgemaRe Verwendung des Mess-Systems.

e Unsachgemalie Montage, Installation, Inbetriebnahme und Programmierung des Mess-
Systems.

e Unsachgemal’ ausgeflihrte Arbeiten am Mess-System durch unqualifiziertes Personal.
e Betreiben des Mess-Systems bei technischen Defekten.

e Eigenméachtig vorgenommene mechanische oder elektrische Veranderungen am Mess-
System.

¢ Eigenméchtig durchgefuhrte Reparaturen.

o Katastrophenfalle durch Fremdeinwirkung und héhere Gewalt.

© TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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2.8 Organisatorische MalRnahmen

Die mitgeltenden Dokumente missen stdndig am Einsatzort des Mess-Systems griffbereit
aufbewahrt werden.

Ergénzend zu den mitgeltenden Dokumenten sind allgemeingiiltige gesetzliche und sonstige
verbindliche Regelungen zur Unfallverhiitung und zum Umweltschutz zu beachten und
mussen vermittelt werden.

Die jeweils gultigen nationalen, drtlichen und anlagenspezifischen Bestimmungen und
Erfordernisse missen beachtet und vermittelt werden.

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

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

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

Keine mechanischen oder elektrischen Verdnderungen am Mess-System, auf3er den in den
mitgeltenden Dokumentationen ausdricklich beschriebenen, vornehmen.

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

2.9 Personalauswahl und -qualifikation; grundséatzliche Pflichten

Alle Arbeiten am Mess-System dirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal durchgefuhrt
werden.

Qualifiziertes Personal sind Personen, die auf Grund ihrer Ausbildung, Erfahrung und
Unterweisung sowie ihrer Kenntnisse Uuber einschlagige Normen, Bestimmungen,
Unfallverhitungsvorschriften und Betriebsverhéltnisse, von dem fir die Sicherheit der
Anlage Verantwortlichen berechtigt worden sind, die jeweils erforderlichen Téatigkeiten
auszufuhren, und dabei moégliche Gefahren erkennen und vermeiden kdnnen.

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

Klare Regelung der Verantwortlichkeiten fiir die Montage, Installation, Inbetriebnahme und
Bedienung festlegen. Beaufsichtigungspflicht bei zu schulendem oder anzulernendem
Personal!
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.10 Sicherheitstechnische Hinweise

e Zerstdrung, Beschadigung bzw. Funktionsbeeintrachtigung des
- 0 |
AWARNUNG Mess-Systems und Gefahr von Korperverletzung!

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

ACHTUNG

> Keine Schweil3arbeiten vornehmen, wenn das Mess-System bereits
verdrahtet bzw. eingeschaltet ist.

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

v

ACHTUNG

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

> Das Offnen des Mess-Systems ist untersagt.

e Das Mess-System enthélt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente und

Baugruppen, die durch unsachgemalie Behandlung zerstért werden
~ kénnen.
‘% \ > Beruhrungen der Mess-System-Anschlusskontakte mit den Fingern sind zu
\ vermeiden bzw. sind die entsprechenden ESD-SchutzmalRnhahmen
anzuwenden.

Muss nach der Lebensdauer des Gerates eine Entsorgung vorgenommen
werden, sind die jeweils geltenden landesspezifischen Vorschriften zu beachten.

m e Entsorgung

© TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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3 Transport / Lagerung

Transport — Hinweise

Gerat nicht fallen lassen oder starken Schléagen aussetzen!

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

Lagerung

Lagertemperatur: siehe Produktdatenblatt
Trocken lagern
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Montagehinweise / Schema

4 Montagehinweise / Schema

Die kundenseitige Anbindung des Mess-Systems ist von der Wellenausfihrung und der Flanschart
abhangig. Sie besteht aus der Wellenmontage, welche die Kundenwelle mit der Mess-System-Welle
verbindet, und der Flanschmontage, die das Mitdrehen des Mess-System-Gehauses verhindert.

Mess-System-Baureihen 582, 802 und 1102 und kdnnen deshalb vom tatséachlichen
Aussehen des Mess-Systems abweichen.

@ Die nachfolgenden Prinzip-Darstellungen von Montagearten sind allgemeingiltig fir die

4.1 Vollwelle

Da die Einbausituation applikationsabhéngig ist, haben die folgenden Hinweise keinen An-
spruch auf Vollstandigkeit.

4.1.1 Montage der Kupplung (Allgemein)

Abbildung 1: Kupplung CPS 34-000-XXX

» Es ist eine fiur 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 mdoglichen 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.

» Radiales Verrutschen (Schlupf) des Mess-Systems auf der Antriebswelle ist mittels
Formschluss durch den Einsatz einer Passfeder- / Nut-Kombination zu verhindern, hierfur ist
eine Kupplung mit Nut zu verwenden.
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4.1.2 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 mussen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm 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 mussen beachtet werden, siehe Kap.: 4.1.1
.Montage der Kupplung (Allgemein)“.

Komponenten:
1. Mess-System
2. Zentrierbund

3: Passfeder, gemafl Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

3x Schraube

Flanschplatte (Maschine)

Kupplung mit Nut

N o 9 kA

Antriebswelle

Abbildung 2: Flansch-Montage, Prinzip-Darstellung

4.1.3 Klemmflansch-Montage

»

>

Das Mess-System wird maschinenseitig mittels einer Klemmverbindung mit geschlitzter oder
geteilter Nabe am Zentrierbund befestigt.

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

Die Schraube muss mit einem definierten Anzugsmoment angezogen werden um die benétigte
Fugenpressung zu erhalten welche garantiert das der Geber nicht durchrutscht. Die Schraube
muss mit mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Losen gesichert werden.

Die Montagevorschriften fir die Kupplungsmontage mussen beachtet werden, siehe Kap.: 4.1.1
,Montage der Kupplung (Allgemein)“

Komponenten:

1. Mess-System

2: Zentrierbund

3: Vollwelle mit Flache
4

Klemmplatte mit Schraube
(Maschine)

a

Kupplung

6: Antriebswelle

Abbildung 3: Klemmflansch-Montage, Prinzip-Darstellung
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4.1.4 Servoklammern

>

Abmalie, sowie individuelle Montagemadglichkeiten, 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 mussen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm angezogen und mit
mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Ldsen gesichert werden.

- Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindeldnge 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 mdglichst frei von Schmiermitteln oder anderen
Verschmutzungen sein.

Die Servoklammern missen nach Typ zum AufRendurchmesser 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 mussen beachtet werden, siehe Kap.: 4.1.1
,Montage der Kupplung (Allgemein)“.

Komponenten:
1. Mess-System
2: Zentrierbund

3: Passfeder, gemaf Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

3x M4-Zylinderkopfschraube

3x Servoklammer
3x M4-Gewindebohrung
Flanschplatte (Maschine)

Kupplung mit Nut

© % N o g k&

Antriebswelle

Abbildung 4: Montage mit Servoklammern, Prinzip-Darstellung
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4.1.5 Spannpratzen

>

»

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

Zur Montage werde 2 Spannpratzen verwendet, die mdglichst um 180° versetzt montiert und
mit jeweils zwei M4-Schrauben auf der Flanschplatte befestigt werden.

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 mussen mit einem Anzugsmoment von 2,2 Nm angezogen und mit
mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Lésen 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 mdglichst frei von Schmiermitteln oder anderen
Verschmutzungen sein.

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

- Korrekt orientierte Spannpratzen liegen plan auf der Flanschplatte auf, wenn die Feder in
die Flanschnut greift

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

Die Montagevorschriften fir die Kupplungsmontage mussen beachtet werden, siehe Kap.: 4.1.1
,Montage der Kupplung (Allgemein)“.

Komponenten:
1. Mess-System
2: Zentrierbund

3: Passfeder, gemaf Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

4x M4-Zylinderkopfschraube

2x Spannpratzen

4x M4-Gewindebohrung
Flanschplatte (Maschine)

Kupplung mit Nut

© ® N o g A

Antriebswelle

Abbildung 5: Montage mit Spannpratzen, Prinzip-Darstellung
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4.2 Sacklochwelle / Hohlwelle

Da die Einbausituation applikationsabhéngig ist, haben die folgenden Hinweise keinen An-
spruch auf Vollstandigkeit.

4.2.1 Montage des Klemmrings (Allgemein)

>

>

Abmale, sowie individuelle Montagemoglichkeiten, 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 Malinahmen 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 Drehmomentschliissels mit 2 Nm anzuziehen
und mit mittelfester Schraubensicherung gegen unbeabsichtigtes Lésen zu sichern.

4.2.1.1 Anforderungen an die Kundenwelle

Kundenseitige Anbindung Kundenseitige Anbindung
mit Drehmomentstiitze mit Flanschring Stift/ Nut
(DMS) [mm] (FRSN) [mm]

Baureihe [Kraftubertragung| X1 | X2 X3 X4 [ Y1 | Y2 Y3 |Y4 Y5 Y6

mit Formschluss [10,4 |1,6-02| min. 77 / 6-02 1,602/ min. 77 | 23 / /
C_H582

ohne Formschluss| / / min. 77 / / [/ |min. 77|23 |max.56| /

mit Formschluss [10,4|1,6-02| 32,501 / 6-02 |1,6-02| min. 35| 23 / 221
C_S582

ohne Formschluss| / / 32,501 / / / |min. 35|23 | max.16 /

C_H802

mit Formschluss [10,4| 202 | min.66 | 11 [ 5%2 | 2,02 | min. 66|30 / 5305

ohne Formschluss| / / min. 66 | 11 / / |min. 66|30 | max.47| /

C_H1102

mit Formschluss |52 | 301 | min. 85 | 11 |12%92| 3.1 | min. 85| 46 / 5+0.2

ohne Formschluss| / / min. 85 | 11 / min. 85 | 46 / 5+0.2

Siehe nachfolgend die dazugehdrigen Zeichnungen.
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C_H582 (Hohlwelle)

mit Drehmomentstiitze (DMS)

mit Flanschring Stift/Nut (FRSN)

~N
<
Pgt®
ol
— A
X1
1 Geber-
X3 anbau

Y1 Y5
©
N
> Q
270,08
Y6
Geber-
Y3 anbau

C_S582 (Sacklochwelle)

mit Drehmomentstitze (DMS)

mit Flanschring Stift/Nut (FRSN)

X3

WG]

Geber-
anbau

Y1 Y5

Y2
Y

Y6

Y3

Geber-
anbau
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C_H802 (Hohlwelle)

mit Drehmomentstiitze (DMS) mit Flanschring Stift/Nut (FRSN)
X1 Y1 Y5
X2

S
@ ®)
~ ™~
oD o
IS IS

ZA0.08A] Z.08A

Position Dreh- L Y6
Jﬁ*_j momentstiitze Geber- Y3 Geber-
T anbau anbau

X3

C_H1102 (Hohlwelle)

mit Drehmomentstitze (DMS) mit Flanschring Stift/Nut (FRSN)
X1 Y6 Y1
> =

~

] ] >
@ @
~ ~~
(=) (=)
IS IS

270084 ZAo.08lA

Position Dreh
osition Dreh-

momentstiitze Geber- Geber-
] anbau - anbau

X Y3
X3
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4.2.1.2 Klemmring Varianten

Klemmring Frontseitig:

Der Klemmring sitzt bei dieser Befestigungsart zwischen dem Mess-System und dem Anbaugerat, d.h.
auf der Seite des Flansches.

Abbildung 6: Beispiel fir Klemmring frontseitig

Klemmring Hinten:

Der Klemmring befindet sich bei dieser Befestigungsart hinter dem Mess-System und liegt somit
gegeniiber des Anbaugeréates.

Abbildung 7: Beispiel fur Klemmring hinten
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4.2.2 Pass-Stift / Nuteinsatz

>

>

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

Die Vorgaben zum Pass-Stift sind Kap.: 4.2.1.1 “Anforderungen an die Kundenwelle* zu
entnehmen.

Die Montagevorschriften fur die Klemmringmontage mussen beachtet werden, siehe Kap.: 4.2.1
.Montage des Klemmrings (Allgemein)*.

Komponenten:
1. Mess-System
2: Nuteinsatz
3: Pass-Stift
4

Passfeder, gemaf Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

a

Maschine

6: Antriebswelle

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

4.2.3 Federblech als Drenmomentstitze

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

» Spannungsfreie Montage im Ruhezustand.

» Mess-System auf die Antriebswelle schieben.

» Jeder Fligel der Drehmomentstitze ist mit mindestens einer M3-Zylinderkopfschraube in
Kombination mit passender Unterlegscheibe an der Maschine zu befestigen.

- Das Federblech darf nicht verzogen bzw. vorgespannt werden.

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

- Es gilt das Nennanzugsmoment in Abhangigkeit des Gewindes und der Festigkeitsklasse
nach VDI 2230 wahlen.

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

» Das Federblech ist korrosionsbestdndig in industrieller Atmosphére. Besondere
Umgebungsbedingungen / Medien missen mit TR-Electronic abgeklart werden.

» Unsachgemal? montierte oder beschadigte Drehmomentstitzen durfen nicht verwendet
werden.

» Die Montagevorschriften fir die Klemmringmontage miissen beachtet werden, siehe Kap.: 4.2.1
.Montage des Klemmrings (Allgemein)*“.
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Drehmomentstiitze mit einem Fligel:

Komponenten:
Mess-System
M3-Zylinderkopfschraube
Unterlegscheibe
Drehmomentstitze

M3-Gewindebohrung

Passfeder, geman Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

~

Maschine

Antriebswelle

Abbildung 9: Montage mit Drehmomentstiitze (Federblech mit einem Fliigel), Prinzip-Darstellung

Drehmomentstiitze mit zwei Fligeln:

Komponenten:

Mess-System

2x M3-zylinderkopfschraube
2x Unterlegscheibe
Drehmomentstiitze

2x M3-Gewindebohrung

Passfeder, geman Art.-
Nr.-bezogene Zeichnung

~

Maschine

Antriebswelle

Abbildung 10: Montage mit Drehmomentstitze (Federblech mit zwei Flugeln), Prinzip-Darstellung
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4.2.4 Gelenkstange als Drehnmomentstitze

>

Abmalie, sowie individuelle Montagemoglichkeiten, sind in der kundenspezifischen Zeichnung
ersichtlich. Die Spezifikationen der Gelenkstange, wie z.B. der zulassige Kippwinkel des
Gelenkkopfs, sind den individuellen technischen Daten des Herstellers zu entnehmen.

Far die Montage wird ein Gelenkkopfstab mit zwei Gelenkkdpfen sowie zwei
M5-Zylinderkopfschrauben bendtigt.

Zur Befestigung am Mess-System kann die Gelenkstange an eine der beiden M5
Gewindebohrungen im Flansch geschraubt werden. Um das Mess-System optimal zu stitzen,
muss die Gelenkstange im 90°-Winkel zur Verbindungslinie von Gewindebohrung zum
Wellenmittelpunkt montiert werden, siehe Abbildung 12.

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

- Hierbei ist darauf zu achten, dass die Gewindeldnge 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 betrégt min. 6 mm.

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

Die Montagevorschriften fiir die Klemmringmontage miissen beachtet werden, siehe Kap.: 4.2.1
.Montage des Klemmrings (Allgemein)*.

Komponenten:
1. Mess-System
2: Klemmring (flanschseitig)

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

Gelenkkopfstab

2x M5-zylinderkopfschraube
2x Gelenkkopf
M5-Gewindebohrung

Maschine

© © N o g A

Antriebswelle

Abbildung 11: Montage mit Gelenkstange, Prinzip-Darstellung
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Montagevarianten:

Abbildung 12: Gelenkkopfstab — Montagevarianten

4.3 Integriertes Kupplungssttick

Komponenten:
1. Mess-System

2: Flanschring
(kundenspezifisch)

PU-Kupplungselement
Kupplungsstiick

Antriebswelle

Abbildung 13: Montage mit integriertem Kupplungsstiick, Prinzip-Darstellung

D kein Lieferumfang

Mess-Systeme mit integrierter Kupplung sind eigenstandige Gerate und kdnnen nicht
durch Umbau eines Standardgerates mit Welle hergestellt werden.

Vorteile gegeniiber den Standardbauformen:

e Kurzer Anbau, da Kupplungslénge entfallt
J (Kupplung in Mess-System-Welle integriert)

e Einfache und schnelle Montage / Demontage
e Radiale und axiale Toleranz zur Kundenwelle
e Weniger Montageteile notwendig
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Montage-Beispiel:

Kundenseitige Kupplungsstiick  kundenspezifischer
Schnittstelle KTR ROTEX® GS 5 Flanschring Mess-System
> <«
/ 0.05| A integriertes Kupplungsstick
©) [0.13] A
Feststellschraube M2 ]\S Ij
N~ @
T
0 To]
Q Q
- | N 3
__________________ / }ZI: e | S N EE B
Y Art.-Nr.: 34-000-216
6.9 \
PU-Kupplungselement
Y @ 2 - 4 auf Anfage 92 Sh A- GS (gelb)

Abbildung 14: Montage-Beispiel mit integriertem Kupplungsstick

Verbinden der Kupplungsstuicke:

ROTEX® GS 5

Pl

92Sh A - GS [Shore]

Die Kupplungen kdnnen entweder eine Radial— (A Kr)
oder eine Winkelverlagerung (A Kw) aufnehmen.
Sorgféltiges und genaues Ausrichten der Wellen erhdht
die Lebensdauer der Kupplungen. Die zu verbindenden
Wellenenden sollten unmittelbar vor und hinter der
ROTEX® GS 5 Kupplung gelagert werden. Umlauf_end_e Teile mgssen

‘ vom Anwender gegen unbeabsichtigtes Berihren
geschutzt werden (Sicherheit von Maschinen siehe: DIN
EN ISO 12100).

—

@.

[¢]
Q
~—

A Kw

92Sh A - GS [Shore]

Abbildung 15: Verbinden der Kupplungsstiicke
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5 Zubehor

www.tr-electronic.de/produkte/drehgeber/zubehoer.html
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Zubehor
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1 General information

This Assembly Instruction includes the following topics:
¢ General functional description
¢ Basic safety instructions with declaration of the intended use

e Instructions for mounting

As the documentation is arranged in a modular structure, this Assembly Instruction is supplementary to
other documentation, such as product datasheets, dimensional drawings, leaflets and interface-specific
User Manuals etc.

1.1 Applicability / Type designation code

These Assembly Instructions apply exclusively to the following measuring system series:
e 582
o 802
e 1102

The products are labeled with affixed nameplates and are components of a system.

1.2 Other applicable documents
o the operator's operating instructions specific to the system
o these Assembly Instructions
e Pin assignment
¢ interface-specific User Manual
¢ the product accompanying sheet provided at the time of delivery

e Product data sheet (www.tr-electronic.com/product-selector)

e optional: & user Manual
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General information

1.3 EU Declaration of conformity

The measuring systems have been developed, designed and manufactured under observation of the
applicable international and European standards and directives.

A corresponding declaration of conformity can be requested from TR Electronic GmbH.

The manufacturer of the product, TR Electronic GmbH in D-78647 Trossingen, operates a certified
quality assurance system in accordance with ISO 9001.

1.4 Abbreviations and definitions

EC European Community

EU European Union

EMC Electro Magnetic Compatibility

ESD Electro Static Discharge

IEC International Electrotechnical Commission

NEC National Electrical Code

VDE Association for Electrical, Electronic & Information Technologies

© TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved
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2 Basic safety instructions

2.1 Definition of symbols and instructions

not met.

A WARNING means that death or serious injury can occur if the required precautions are

A CAUTION means that minor injuries can occur if the required precautions are not met.

NOTICE means that damage to property can occur if the required precautions are not

met.

G indicates important information or features and application tips for the product used.

A means that appropriate ESD-protective measures are to be considered according

‘% \ to DIN EN 61340-5-1 supplementary sheet 1.

2.2 Obligation of the operator before start-up
As an electronic device the measuring system is subject to the regulations of the EMC Directive.
It is therefore only permitted to start up the measuring system if it has been established that the

system/machine into which the measuring system is to be fitted satisfies the provisions of the EU EMC
Directive, the harmonized standards, European standards or the corresponding national standards.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved

10/24/2023 TR-ECE-BA-DGB-0175 v01 Page 35 of 55




Basic safety instructions

2.2.1 UL / CSA approval

Measuring systems with this approval are signed with the UL Symbol on the name plate:

c(UL)us

LISTED

IND. CONT. EQ.
36ZP

Class 2

File No.: E300802

The measuring systems comply to the following UL / cUL -requirements:
e US Standard UL508, Industrial Control Equipment
e Canadian Standard CSA C22.2 No. 107.1-01, General Use Power Supplies

It is therefore only permitted to start up these measuring systems if it has been established that the
system/machine into which the measuring system is to be fitted satisfies the following requirements:

¢ NFPA 79 Standard, “Electrical Standard for Industrial Machinery”
e Class 2 power source, according to the requirements of the NEC

Supply voltage
24V DC (11...27 V DC), < 3 watt
or5V DC (4.75...5.25 V DC), < 3 watt

e Environmental temperature < 70°C, type 1

UL compliant connection cables are available from the manufacturer
e PROFIBUS, Order-No.: 64 200 086
J e SSI, Incremental, Order-No.: 64 200 014
or equivalent.
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2.3 General risks when using the product

The product, hereinafter referred to as "the measuring system", is manufactured according to state-
of-the-art technology and accepted safety rules. Nevertheless, non-intended use can pose a danger
to life and limb of the user or third parties, or lead to impairment of the measuring system or
other property!

Only use the measuring system in a technically faultless state, and only for its intended use, taking

safety and hazard aspects into consideration, and observing the Other applicable documents! Faults
which could threaten safety should be eliminated without delay!

2.4 Intended use

The measuring system is used to measure angular motion and to condition the measurement data for
the subsequent control of industrial control processes.

Intended use also includes:

e observing all instructions in the other applicable documents,

e observing the nameplate and any prohibition or instruction symbols on the measuring
system,

e observing the enclosed documents,

e operating the measuring system within the limit values specified in the technical data, see
Product Data Sheet

2.5 Non-intended use

Danger of death, physical injury and damage to property in case of
non-intended use of the measuring system!

> As the measuring system does not constitute a safety component
according to the EC machinery directive, a plausibility check of the
measuring system values must be performed through the subsequent

A WARNING control system.

> Itis mandatory for the operator to integrate the measuring system into

NOTICE his own safety concept.

> The following area of use is especially forbidden:

- standard measuring-system: in environments with an explosive
atmosphere according to the ATEX Directive
- for medical purposes in accordance with the Medical Devices Directive
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2.6 Usage in explosive atmospheres

The standard measuring system must be installed in an appropriate explosion protection enclosure as
required when used in explosive atmospheres.

The products are labeled with an additional & marking on the nameplate.

The “intended use” as well as any information on the safe usage of the ATEX-compliant measuring
system in explosive atmospheres are contained in the & user Manual.

Standard measuring systems that are installed in the explosion protection enclosure and are intended
for use with safety instrumented applications can therefore be used in explosive atmospheres.

When the measuring system is installed in the explosion protection enclosure, which means that it

meets explosion protection requirements, the properties of the measuring system will no longer be as
they were originally.

Following the specifications in the & user Manual, please check whether the properties defined in
that manual meet the application-specific requirements.

Fail-safe usage requires additional measures and requirements. Such measures and requirements
must be determined prior to initial commissioning and must be taken and met accordingly.

2.7 Warranty and liability
The General Terms and Conditions ("Allgemeine Geschaftsbedingungen") of TR Electronic GmbH
always apply. These are available to the operator with the Order Confirmation or when the contract is
concluded at the latest. Warranty and liability claim in the case of personal injury or damage to property
are excluded if they result from one or more of the following causes:

¢ Non-intended use of the measuring system.

e Improper assembly, installation, start-up and programming of the measuring system.

¢ Incorrectly undertaken work on the measuring system by unqualified personnel.

e Operation of the measuring system with technical defects.

e Mechanical or electrical modifications to the measuring systems undertaken autonomously.

e Repairs carried out autonomously.

e Third party interference and Acts of God.
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2.8 Organizational measures

The other applicable documents must always be kept accessible at the place of use of the
measuring system.

In addition to the other applicable documents, generally applicable legal and other binding
accident prevention and environmental protection regulations are to be observed and must
be mediated.

The respective applicable national, local and system-specific provisions and requirements
must be observed and mediated.

The operator is obliged to inform personnel on special operating features and requirements.
The personnel instructed to work with the measuring system must have read and
understood the Assembly Instruction, especially the chapter “Basic safety instructions” prior
to commencing work.

The nameplate as well as any prohibition or instruction symbols applied on the measuring
system must always be maintained in a legible state.

Do not undertake any mechanical or electrical modifications on the measuring system,
apart from those explicitly described in the other applicable documents.

Repairs may only be undertaken by the manufacturer or a facility or person authorized by
the manufacturer.

2.9 Personnel qualification; obligations

All work on the measuring system must only be carried out by qualified personnel.

Qualified personnel include persons, who, through their training, experience and instruction,
as well as their knowledge of the relevant standards, provisions, accident prevention
regulations and operating conditions, have been authorized by the persons responsible for
the system to carry out the required work and are able to recognize and avoid potential
hazards.

The definition of “Qualified Personnel” also includes an understanding of the standards
VDE 0105-100 and IEC 364 (source: e.g. Beuth Verlag GmbH, VDE-Verlag GmbH).

Define clear rules of responsibilities for the assembly, installation, start-up and operation.
The obligation exists to provide supervision for trainee personnel!
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2.10 Safety information's

e Destruction, damage or malfunctions of the measuring system

A WARNING and risk of physical injury!

> De-energize the system before carrying out wiring work or opening and

closing electrical connections.
NOTICE > Do not carry out welding if the measuring system has already been

wired up or is switched on.

> Ensure that the area around the assembly site is protected from

corrosive media (acid, etc.).
NOTICE Avoid any shocks (e.g. hammer-blow) on the shaft while mounting.
A

A\

> Do not open the measuring system.

The measuring system contains electrostatically endangered circuit
elements and units which can be destroyed by an improper use.

‘ % \ > Contacts of the measuring system connection contacts with the fingers are to
be avoided, or the appropriate ESD protective measures are to be applied.

\ e Disposal

If disposal has to be undertaken after the life span of the device, the respective
applicable country-specific regulations are to be observed.
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3 Transportation / Storage

Notes on transportation

Do not drop the device or expose it to strong strokes!

Only use the original packaging!
The wrong packaging material can cause damage to the device during transportation.

Storage

Storage temperature: see product data sheet
Store in a dry place
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4 Instructions for mounting / schematic

The customer connection of the measuring system depends on the shaft design and the flange type. It
consists of the shaft mounting, which connects the customer shaft with the measuring system shaft, and
the flange mounting, which prevents the measuring system housing from rotating.

The following principle illustrations of mounting types are generally valid for the
measuring system series 582, 802 and 1102 and may therefore differ from the actual
appearance of the measuring system.

4.1 Solid shaft

The following instructions are not exhaustive as the assembly situation may be different for each
application.

4.1.1 Mounting of the coupling (general)

Figure 1: Coupling CPS 34-000-XXX

» A coupling with a positive connection suitable for the application must be used.
» The notes and installation instructions of the coupling manufacturer must be observed.
» In particular, it must be ensured that

the coupling is suitable for the specified speed and the possible axial misalignment,
the mounting is carried out on a grease-free shaft,

the coupling and the measuring system are not subjected to axial loads,

the clamping screws are tightened to the torque defined by the coupling manufacturer,
the coupling screws are secured against unintentional loosening.

» Axial slippage of the measuring system on the drive shaft must be prevented by fixing the
coupling.

> Radial slippage (slip) of the measuring system on the drive shaft must be prevented by means
of positive locking by using a feather key / keyway combination; a coupling with keyway must
be used for this purpose.

© TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Page 42 of 55 TR-ECE-BA-DGB-0175 v01 10/24/2023



iIQelectronic

4.1.2 Flange mounting

>

»

The measuring system is mounted to the flange (centering collar) on the machine side using
three screws.

The flange plate for mounting on the machine should have a suitable centering collar.

The screws must be tightened to a torque of 2.2 Nm and secured against unintentional loosening
with medium-strength thread locker.

Make sure that the thread length is sufficient and that the screws can be screwed in
completely.

The assembly instructions for coupling assembly must be observed, see chapter: 4.1.1
“Mounting of the coupling (general)”.

Components:
1. Measuring system
2. Centering collar

3: Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

3x Screws
Flange plate (machine)

Coupling with groove

N o 9 kA

Drive shaft

Figure 2: Flange mounting, principle illustration

4.1.3 Clamping flange mounting

»

>

The measuring system is fastened to the centering collar on the machine side by means of a
clamping connection with a slotted or divided hub.

The clamping plate for mounting on the machine should have a suitable centering collar.

The screw must be tightened with a defined tightening torque to obtain the required joint
pressure which guarantees that the measuring system does not slip. The screw must be secured
against unintentional loosening with medium-strength thread locker.

The assembly instructions for the coupling assembly must be observed, see chapter: 4.1.1
“Mounting of the coupling (general)”.

Components:

1. Measuring system

2. Centering collar

3: Solid shaft with flat surface
4

Clamping flange with screw

(machine)
5: Coupling
6: Drive shaft
Figure 3: Clamping flange mounting, principle illustration
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4.1.4 Servo clamps

>

»

Dimensions, as well as individual mounting options, can be found in the customer-specific
drawing.

For mounting, 3 servo clamps are used, which are distributed around the measuring system
offset by 120° and are each fastened to the flange plate with an M4 screw.

The flange plate for mounting on the machine should have a suitable centering collar.

To fasten the servo clamps to the flange plate, M4 steel screws (recommended: coated steel
screws, e.g. galvanized) with a strength class of min. 6.8 (recommended: 8.8) should be used.

Depending on the ambient conditions, stainless steel screws with a strength class of min. 70
should be used.

The M4 screws must be tightened to a torque of 2.2 Nm and secured against unintentional
loosening with medium-strength thread locker.

Make sure that the thread length is sufficient and that the screws can be screwed in
completely.

The screw-in depth in the flange plate must be at least 4 mm in steel and at least 6 mm in
aluminum.

The surfaces to be clamped should be as free as possible from lubricants or other
contamination.

The servo clamps must match the outer diameter of the flange ring by type and be mounted
according to the "top" orientation.

When the spring engages the flange groove, properly oriented servo clamps should rest flat
on the flange plate.

The assembly instructions for the coupling assembly must be observed, see chapter: 4.1.1
“Mounting of the coupling (general)”.

Components:
1: Measuring system
2: Centering collar

3: Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

3x M4 cylinder head screw

3x Servo clamp
3x M4 threaded hole
Flange plate (machine)

Coupling with groove

© ® N o g &

Drive shaft

Figure 4: Mounting with servo clamps, principle illustration
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4.1.5 Clamping jaws

>

»

Dimensions, as well as individual mounting options, can be found in the customer-specific
drawing.

For mounting, 2 clamping jaws are used, which are mounted offset by 180° if possible and
fastened to the flange plate with two M4 screws each.

To fasten the clamping jaws to the flange plate, M4 steel screws (recommended: coated steel
screws, e.g. galvanized) with a strength class of min. 6.8 (recommended: 8.8) should be used.

Depending on the ambient conditions, stainless steel screws with a strength class of min. 70
should be used.

The M4 screws must be tightened to a torque of 2.2 Nm and secured against unintentional
loosening with medium-strength thread locker.

Make sure that the thread length is sufficient and that the screws can be screwed in
completely.

The screw-in depth in the flange plate must be at least 4 mm in steel and at least 6 mm in
aluminum.

The surfaces to be clamped should be as free as possible from lubricants or other
contamination.

Clamping claws must match the outside diameter of the flange ring by type and be mounted
according to the "top" orientation.

When the spring engages the flange groove, properly oriented servo clamps should rest flat
on the flange plate.

The specifications for mounting the clamping jaws in relation to the pitch circle of the threaded
holes must be observed so that the spring of the clamping jaws can engage in the flange groove.

The assembly instructions for the coupling assembly must be observed, see chapter: 4.1.1
“Mounting of the coupling (general)”.

Components:
1. Measuring system
2: Centering collar

3: Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

4x M4 cylinder head screw
2x Clamping jaws
4x M4 threaded hole

Flange plate (machine)

Coupling with groove

© % N o g k&

Drive shaft

Figure 5: Mounting with clamping jaws, principle illustration
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4.2 Blind hole shaft / Hollow shaft

The following instructions are not exhaustive as the assembly situation may be different for each
application.

4.2.1 Mounting of the clamping ring (general)

>
>
>

Dimensions and individual mounting options can be found in the customer-specific drawing.
The measuring system must be mounted on a grease-free shaft.

Axial slippage of the measuring system on the drive shaft must be prevented by fixing the
clamping ring.

If necessary, further measures are required to prevent axial slippage of the measuring
system.

Radial slippage (slip) of the measuring system on the drive shaft must be prevented by positive
locking using a key / keyway combination.

The clamping of the measuring system must not be axially loaded.

The screw of the clamping ring must be tightened to 2 Nm using a torque wrench and secured
against unintentional loosening using medium-strength thread locker.

4.2.1.1 Requirements for the customer shaft

Customer connection Customer connection with
with torque holder (TH) [mm] flange ring pin/groove (FRPG) [mm]
Series ey X1 | x2 X3 | x4 |lvr|vy2]| v3 |val vs | ve
transmission
with 104 | 1,602 | min. 77 | | | 602 |1,6.02|min. 77[23| 7 /
positive locking ' T ' A '
C_H582 -
without | / / |min77| 7 | 1 | 7 |min. 77|23 |max. 56| /
positive locking
with 104 | 1,602 | 32,5 I | 602 |1,602/min. 3523 /|22
positive locking : 1002 201 02 15,0-0.2 - 1
C_Sbh82 -
without / I 13250:| 1 | 7/ | 1 |min 35|23 max.16| 7
positive locking
with 10,4 | 202 |min. 66| 11 |52 | 202 |min.6630| / |53.0s
positive locking ' o ' s ' o
C_H802 -
without / / |mines| 11 | / | / |min. 66|30 |max 47| /
positive locking
o Wwith sz | 300 | min 85| 11 [12°°?| 30. |min.85|46| /| 52
positive locking
C_H1102 -
without | / /' |min.8s| 11 | / min.85|46| | | 592
positive locking
See the accompanying drawings below.
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C_H582 (hollow shaft)

with torque holder (TH)

with flange ring pin/groove (FRPG)
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= encoder
X3 mounting
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encoder
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with flange ring pin/groove (FRPG)
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C_H802 (hollow shaft)

with torque holder (TH) with flange ring pin/groove (FRPG)
X1, Y1 Y5
X2
S
@ ®)
~ ™~
oD o
IS IS
ZAh.ogA Z.08A
position of the Y6
_M torque holder encoder ] Y3 encoder
T mounting mounting

X3

C_H1102 (hollow shaft)

with torque holder (TH) with flange ring pin/groove (FRPG)
X1 Y6 Y1
o~N N
> >
~
] ] >
@ @
o i=
LS LS

270084 ZAo.08lA

N
position of the
torque holder encodgr encodgr
| mounting | mounting

X Y3
X3
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4.2.1.2 Clamping ring versions
Clamping ring on the front:

With this type of mounting, the clamping ring is located between the measuring system and the
attachment, i.e. on the side of the flange.

Figure 6: Example for clamping ring on the front

Clamping ring on the back:

With this type of mounting, the clamping ring is located behind the measuring system and is therefore
opposite the attachment.

Figure 7: Example for clamping ring on the back
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4.2.2 Dowel pin / groove insert
» The measuring system must be fixed via a dowel pin on the drive side, see Figure 8.

» The specifications for the dowel pin can be found in chapter: 4.2.1.1 "Requirements for the
customer shaft".

» The assembly instructions for the clamping ring assembly must be observed, see chapter: 4.2.1
“Mounting of the clamping ring (general)”.

Components:

1: Measuring system
2: Groove insert

3: Dowel pin
4

Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

)]

: Machine
6: Drive shaft

Figure 8: Mounting with dowel pin / groove insert, principle illustration

4.2.3 Spring metal sheet as torque holder

» The ambient conditions, the shaft load and the axially and radially permissible shaft movement
tolerances specified in the article number-specific data sheet must be observed.

» Stress-free mounting in idle state.
» Slide the measuring system onto the drive shaft.

» Each wing of the torque holder must be fastened to the machine with at least one M3 cylinder
head screw in combination with a suitable washer.

The spring metal sheet must not be warped or prestressed.

Screw connections must be secured against unintentional loosening with medium-strength
thread locker.

Select the nominal tightening torque depending on the thread and the strength class
according to VDI 2230.

» Fasten the clamping ring to the drive shaft using the clamping ring screw with a tightening torque
of 2 Nm. The torque holder must not be warped or prestressed.

» The Spring metal sheet is corrosion-resistant in industrial atmosphere. Special ambient
conditions / media must be clarified with TR-Electronic.

» Improperly mounted or damaged torque supports must not be used.

» The assembly instructions for the assembly of the clamping ring must be observed, see chapter:
4.2.1 “Mounting of the clamping ring (general)”.
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Torque holder with one wing:

Components:

Measuring system

M3 cylinder head screw
Washer

Torque holder

M3 threaded hole

Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

=

Machine

Drive shaft

Figure 9: Mounting with torque holder (Spring metal sheet with one wing), principle illustration

Torgue holder with two wings:

Components:

Measuring system

2x M3 cylinder head screw
2x Washer

Torque holder

2x M3 threaded hole

Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

~

Machine

Drive shaft

Figure 10: Mounting with torque holder (Spring metal sheet with two wings), principle illustration
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4.2.4 Joint rod as torque holder

>

Please refer to the customer-specific drawing for any variations in size and individual assembly
options. Please refer to the manufacturer's individual technical data for joint head rod
specifications, such as the permissible tilt angle of the joint head.

A joint rod with two joint heads and two M5 cylinder head screws are required for assembly.

For mounting on the measuring system, the joint rod can be screwed to one of the two M5
threaded holes in the flange. For optimum support of the measuring system, the joint rod must
be mounted at a 90° angle to the line connecting of the threaded hole to the center of the shaft,
see Figure 12.

The M5 screws must be tightened with a tightening torque of 2.2 Nm and secured against
unintentional loosening with a medium-strength screw locking device.

Ensure the thread is sufficiently long for the screws to be completely screwed in.

The minimum thread reach into the flange plate is 4 mm in steel and 6 mm in aluminum. The
minimum thread reach into the measuring system flange is 6 mm.

The mounting surfaces should be free of any lubricants or dirt.

The assembly instructions for the assembly of the clamping ring must be observed, see chapter:
4.2.1 “Mounting of the clamping ring (general)”.

Components:
1. Measuring system
2: Clamping ring (flange side)

3: Parallel key, according to
Art.-No.-related drawing

Joint rod

2x M5 cylinder head screw
2x Joint head

M5 threaded hole

Machine

© ® N o g A

Drive shaft

Figure 11: Mounting with torque holder (joint rod), principle illustration

© TR Electronic GmbH 2023, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Page 52 of 55 TR-ECE-BA-DGB-0175 v01 10/24/2023



iIQelectronic

Mounting variants:

Figure 12: Joint rod mounting variants

4.3 Integrated coupling

Components:
1: Measuring system

2: Flange ring
(customer-specific)

3: PU coupling element
4: Coupling element ¥
5: Drive shaft

Figure 13: Mounting with integrated coupling, principle illustration

Y no scope of delivery

Measuring systems with integrated coupling are independent devices and cannot be
manufactured by converting a standard device with shaft.

Advantages over the standard versions:

e Short mounting, since coupling length is omitted
J (coupling integrated in measuring system shaft)

e Simple and fast assembly / disassembly
e Radial and axial tolerance to customer shaft
e Fewer mounting parts required
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Mounting example:

Customer Coupling element customized .
interface KTR ROTEX° GS 5 flange Measuring system
> «
/ 0.05 A integrated coupling element
©) [o13] A
Locking screw M2
° A

A | \ 5 B
_________________ . _ I SIS A SN [ oo ER— | -4

" Art.-No.: 34-000-216

S

PU coupling element
" @ 2 - 4 on request 92 Sh A - GS (yellow)

Figure 14: Mounting example with integrated coupling

Connecting the coupling pieces:

ROTEX® GS 5

@._ ....... ._._._._]:._._‘

S ) . .

= The couplings can accommodate either radial (A Kr) or
© angular (A Kw) misalignment. Careful and accurate
S alignment of the shafts increases the service life of the
couplings. The shaft ends to be connected should be
. supported immediately in front of and behind the
ROTEX" GS 5 ‘ coupling. Rotating parts must be protected by the user

]! against accidental contact (safety of machines see:
e DIN EN 1SO 12100).

92Sh A - GS [Shore]

—

92Sh A - GS [Shore]

Figure 15: Connecting the coupling pieces
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5 Accessories

www.tr-electronic.com/products/rotary-encoders/accessories.html
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1 Allgemeines

Das vorliegende Benutzerhandbuch beinhaltet folgende Themen:

e Erganzende Sicherheitshinweise zu den bereits in der Montageanleitung
definierten grundlegenden Sicherheitshinweisen

e Installation

¢ Inbetriebnahme

e Parametrierung

e Fehlerursachen und Abhilfen

Da die Dokumentation modular aufgebaut ist, stellt dieses Benutzerhandbuch eine
Ergdnzung zu anderen Dokumentationen wie z.B. Produktdatenblattern,
MafRzeichnungen, Prospekten, der Montageanleitung etc. dar.

1.1 Geltungsbereich

Dieses Benutzerhandbuch gilt ausschlieRlich fiir folgende Mess-System-Baureihen mit
EtherCAT / EtherCAT P Schnittstelle:

o 582
e 802
e 1102

Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind
Bestandteil einer Anlage.

Es gelten somit zusammen folgende Dokumentationen:

e siehe Kapitel ,Mitgeltende Dokumente® in der Montageanleitung
- Baureihe 582: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-BA-DGB-0035
- Baureihe 802: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-BA-DGB-0075
- Baureihe 1102: www.tr-electronic.de/f/TR-ECE-BA-DGB-0081

e Produktdatenblatter
- Baureihe 582: www.tr-electronic.de/s/S017033
- Baureihe 802: www.tr-electronic.de/s/S017034
- Baureihe 1102: www.tr-electronic.de/s/S017035

e Erweiterung EtherCAT P
www.tr-electronic.de/f/ TR-E-TI-DGB-0112

e Anleitung zum Firmware-Update
www.tr-electronic.de/f/TR-ECE-TI-DGB-0307

e optional: &-Benutzerhandbuch

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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Allgemeines

1.2 Referenzen

EN 50325-4 Industrielle-Kommunikations-Systeme, basierend auf
1. ISO 11898 (CAN) fur Controller-Device Interfaces.
Teil 4: CANopen
2. |CiA DS-301 CANopen Kommunikationsprofil auf CAL basierend
3. | CiA DS-406 CANopen Profil fir Encoder
4 IEC/PAS 62407 Real-time Ethernet control automation technology
' (EtherCAT); International Electrotechnical Commission
IEC 61158-1-6 Digital data communications for measurement and control
5. - Fieldbus for use in industrial control systems

- Protokolle und Dienste, Typ 12 = EtherCAT

IEC 61784-2 Digital data communications for measurement and control
6. - Additional profiles for ISO/IEC 8802-3 based
communication networks in real-time applications, 12 = EtherCAT
ISO/IEC 8802-3 Carrier Sense Multiple Access with Collision Detection
7. (CSMA/CD)

Access Method and Physical Layer Specifications

ISO 15745-4 AMD 2 Industrial automation systems and integration
- Open systems application integration framework
8. - Part 4: Reference description for Ethernet-based control systems;
Amendment 2:
Profiles for Modbus TCP, EtherCAT and ETHERNET Powerlink

9 IEEE 1588-2002 IEEE Standard for a Precision Clock Synchronization
’ Protocol for Networked Measurement and Control Systems
© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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1.3 Verwendete Abkirzungen / Begriffe

EMV Elektro-Magnetische-Vertraglichkeit

IEC Internationale Elektrotechnische Kommission

ESI EtherCAT Slave Information

ESM EtherCAT State Machine

Controller Area Network. Datenstrecken-Schicht-Protokoll fiir serielle

CAN Kommunikation, beschrieben in der ISO 11898.

CAN in Automation. Internationale Anwender- und Herstellervereinigung

CiA e.V.: gemeinnitzige Vereinigung fur das Controller Area Network (CAN).

Network Management. Eines der Serviceelemente in der An-
NMT wendungsschicht im CAN Referenz-Model. Fihrt die Initialisierung,
Konfiguration und Fehlerbehandlung im Busverkehr aus.

Process Data Object. Objekt fir den Datenaustausch zwischen mehreren

PDO Geraten.
Service Data Object. Punkt zu Punkt Kommunikation mit Zugriff auf die
SDO : : . N
Objekt-Datenliste eines Gerates.
XML Extensible Markup Language, Beschreibungsdatei fur die Inbetriebnahme
des Mess-Systems.
Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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Zuséatzliche Sicherheitshinweise

2 Zusatzliche Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

bedeutet, dass Tod oder schwere Koérperverletzung eintre-

YN NIN0IN el  ten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen

nicht getroffen werden.

bedeutet, dass eine leichte Kdrperverletzung eintreten kann,

P'\/o]=I[of3hll wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht

getroffen werden.

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die

ACHTUNG entsprechenden  VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen

werden.

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

/
A ¥

2.2 Ergédnzende Hinweise zur bestimmungsgemalen Verwendung

Das Mess-System ist ausgelegt fur den Betrieb in 100Base-TX Fast Ethernet
Netzwerken mit max. 100 MBit/s, spezifiziert in ISO/IEC 8802-3. Die Kommunikation
Uber EtherCAT erfolgt gemald IEC 61158 Teil 1 bis 6 und IEC 61784-2. Das
Gerateprofil entspricht dem ,,CANopen Device Profile flir Encoder CiA DS-406“.

Die technischen Richtlinien zum Aufbau des Fast Ethernet Netzwerks sind fiir einen
sicheren Betrieb zwingend einzuhalten.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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iRelectronic

2.3 Einsatz in explosionsfahigen Atmospharen

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

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

Die ,Bestimmungsgemale Verwendung“, sowie alle Informationen fir den
gefahrlosen Einsatz des ATEX-konformen Mess-Systems in explosionsfahigen
Atmosphéaren sind im &-Benutzerhandbuch enthalten, welches der Lieferung
beigelegt wird.

Das in das Explosionsschutzgehduse eingebaute Standard Mess-System kann somit
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 geniigen.

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

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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EtherCAT Informationen

3 EtherCAT Informationen

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie, lizenziert durch
die Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

EtherCAT® (Ethernet for Control and Automation Technology) ist eine Echtzeit-
Ethernet-Technologie und ist besonders geeignet fur die Kommunikation zwischen
Steuerungssystemen und Peripheriegerdten wie z.B. E/A-Systeme, Antriebe,
Sensoren und Aktoren.

EtherCAT® wurde 2003 von der Firma Beckhoff Automation GmbH entwickelt und wird
als offener Standard propagiert. Zur Weiterentwicklung der Technologie wurde die
Anwendervereinigung ,EtherCAT Technology Group® (ETG) gegrundet.

EtherCAT® ist eine 6ffentlich zugangliche Spezifikation, die durch die IEC
(IEC/Pas 62407) im Jahr 2005 veréffentlicht worden ist und Teil der ISO 15745-4 ist.
Dieser Teil wurde in den neuen Auflagen der internationalen Feldbusstandards
IEC 61158 (Protokolle und Dienste), IEC 61784-2 (Kommunikationsprofile) und
IEC 61800-7 (Antriebsprofile und -kommunikation) integriert.

3.1 EtherCAT-Funktionsprinzip

Mit der EtherCAT-Technologie werden die allgemein bekannten Einschrankungen
anderer Ethernet-Lésungen Uberwunden:

Das Ethernet Paket wird nicht mehr in jedem Slave zundchst empfangen, dann
interpretiert und die Prozessdaten weiterkopiert. Der Slave entnimmt die fir ihn
bestimmten Daten, wahrend das Telegramm das Gerat durchlauft. Ebenso werden
Eingangsdaten im Durchlauf in das Telegramm eingefligt. Die Telegramme werden
dabei nur wenige Nanosekunden verzogert. Der letzte Slave im Segment schickt das
bereits vollstandig verarbeitete Telegramm an den ersten Slave zuriick. Dieser leitet
das Telegramm sozusagen als Antworttelegramm zur Steuerung zuriick. Somit ergibt
sich fur Kommunikation eine logische Ringstruktur. Da Fast-Ethernet mit Voll-Duplex
arbeitet, ergibt sich auch physikalisch eine Ringstruktur.

nooon
|=/u|u/u|uu]
|=/u|u/u|uu]
000000

Master

ooooo

ooooooon

Ethernet

Abbildung 1: EtherCAT-Funktionsprinzip
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iRelectronic

3.2 Objektverzeichnis

Das Objektverzeichnis strukturiert die Daten eines EtherCAT-Gerdtes in einer
Ubersichtlichen  tabellarischen  Anordnung. Es enthélt sowohl sémtliche
Geréateparameter als auch alle aktuellen Prozessdaten, die damit auch tber das SDO
zuganglich sind.

Index (hex) Objekt

0x0000-0x0FFF Datentyp Definitionen

0x1000-0x1FFF CoE Kommunikations-Profilbereich (CiA DS-301)
0x2000-0x5FFF Herstellerspezifischer-Profilbereich
0x6000-0x9FFF Gerate-Profilbereich (CiA DS-406)
0xA000-0xFFFF Reserviert

Abbildung 2: Aufbau des Objektverzeichnisses

3.3 Prozess- und Service-Daten-Objekte

Prozess-Daten-Objekt (PDO)

Prozess-Daten-Objekte beschreiben den Prozessdatenaustausch, z.B. die zyklische
Ubertragung des Positionswertes.

Service-Daten-Objekt (SDO)

Service-Daten-Objekte beschreiben den Parameterdatenaustausch, z.B. das
azyklische Ausfihren der Presetfunktion.

Fir Parameterdaten beliebiger Grof3e steht mit dem SDO ein leistungsfahiger
Kommunikationsmechanismus zur Verfugung. Hierfir wird zwischen dem
Konfigurationsmaster und den angeschlossenen Gerédten ein Servicedatenkanal fur
Parameterkommunikation ausgebildet. Die Gerateparameter kénnen mit einem
einzigen Telegramm-Handshake ins Objektverzeichnis der Gerate geschrieben bzw.
aus diesem ausgelesen werden.

Wichtige Merkmale von SDO und PDO

CiA DS-301 CANopen
Datenarten Kommunikationsprofil

> Echizeitdaten > System-Parameter

» Niederprior

» Daten durch Index
adressiert

» Hochprior

» Format vorher vereinbart

> keine Bestatigung

> bestatigende Dienste

Abbildung 3: Gegeniberstellung von PDO/SDO-Eigenschaften

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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EtherCAT Informationen

3.4 PDO-Mapping

Unter PDO-Mapping versteht man die Abbildung der Applikationsobjekte
(Echtzeitdaten, z.B. Objekt 6004h: Positionswert) aus dem Objektverzeichnis in die
Prozessdatenobjekte, z.B. Objekt 1A00h: 1% Transmit PDO Mapping.

Das aktuelle Mapping kann utber entsprechende Eintrdge im Objektverzeichnis, die so
genannten Mapping-Tabellen, gelesen werden. An erster Stelle der Mapping Tabelle
(Subindex 0) steht die Anzahl der gemappten Objekte, die im Anschluss aufgelistet
sind. Die Tabellen befinden sich im Objektverzeichnis bei Index 0x1600 bis _FF fiur die
RxPDOs bzw. 0x1A00 bis _FF fur die TXPDOs.

3.5 EtherCAT State Machine (ESM)

Das Application Management beinhaltet die EtherCAT State Machine, welche die
Zustande und Zustandsénderungen der Slave-Applikation beschreibt. Bis auf wenige
Details entspricht die ESM dem CANopen Netzwerkmanagement (NMT). Um ein
sichereres Anlaufverhalten zu ermdglichen, ist beim EtherCAT zusatzlich der Zustand
.oafe Operational® eingefihrt worden. Hierbei werden bereits giltige Eingange
Ubertragen, wahrend die Ausgénge noch im sicheren Zustand verbleiben.

Init
+ m{ te
Pre-Operational (Sl
(on (PS)i ?(sp)
(OP) Save-Operational
so) tos)
Operational
Abbildung 4: EtherCAT State Machine
Zustand Beschreibung
IP Start Mailbox Communication
P Stop Mailbox Communication
PS Start Input Update
SP Stop Input Update
SO Start Output Update
oS Stop Output Update
oP Stop Output Update, Stop Input Update
S| Stop Input Update, Stop Mailbox Communication
Ol Stop Output Update, Stop Input Update, Stop Mailbox Communication
© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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iRelectronic

3.6 Weitere Informationen

Weitere Informationen zu EtherCAT erhalten Sie auf Anfrage von der
EtherCAT Technology Group (ETG) unter nachstehender Adresse:

ETG Headquarter
Ostendstral3e 196
90482 Nurnberg

Germany

Phone: +49(0)9 11/5 405620
Fax: +49(0)9 11/5 405629
Email: info@ethercat.org

Internet:  www.ethercat.org

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

4 Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

4.1 EtherCAT

EtherCAT unterstitzt Linien-, Baum- oder Sternstrukturen. Die bei den Feldbussen
eingesetzte Bus- oder Linienstruktur wird damit auch fur EtherCAT verfugbar. Dies ist
besonders praktisch bei der Anlagenverdrahtung, da eine Kombination aus Linie und
Stichleitungen mdglich ist.

Fur die Ubertragung nach dem 100Base-TX Fast Ethernet Standard sind Patch-Kabel
der Kategorie STP CAT5 zu benutzen (2 x 2 paarweise verdrillte und geschirmte
Kupferdraht-Leitungen). Die Kabel sind ausgelegt firr Bitraten von bis zu 100 MBit/s.
Die Ubertragungsgeschwindigkeit wird vom Mess-System automatisch erkannt und
muss nicht durch Schalter eingestellt werden.

Eine Adressierung Uber Schalter ist ebenfalls nicht notwendig, diese wird automatisch
durch die Adressierungsmaoglichkeiten des EtherCAT-Masters vorgenommen.

Die Kabellange zwischen zwei Teilnehmern darf max. 100 m betragen, insgesamt sind
65535 Teilnehmer im EtherCAT-Netzwerk moglich.

Das Mess-System ist grundsétzlich Gber den IN-Port an die Steuerung anzuschlieRen
(Upstream). Nachfolgende EtherCAT-Slaves sind Uber den OUT-Port anzuschlieR3en
(Downstream).

&

Um einen sicheren und stdrungsfreien Betrieb zu gewébhrleisten, sind die
ISO/IEC 11801, EN 50173 (europdische Standard)
ISO/IEC 8802-3
und sonstige einschlagige Normen und Richtlinien zu beachten!

Insbesondere sind die EMV-Richtlinie sowie die Schirmungs- und Erdungsrichtlinien
in den jeweils glltigen Fassungen zu beachten!

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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4.1.1 Anschluss

Pin |PORT-IN Flanschdose (M12x1-4 pol. D-kodiert)

1 |TxD+ Sendedaten +
2 |RxD+ Empfangsdaten +
3 | TxD- Sendedaten —
4 | RxD- Empfangsdaten —

Steckseite

Pin | PORT-OUT Flanschdose (M12x1-4 pol. D- kodiert)

1 |TxD+ Sendedaten +
2 |RxD+ Empfangsdaten +
Steckseite
3 | TxD- Sendedaten —
4 | RxD- Empfangsdaten —
Pin | Flanschstecker (M12x1-4 pol. A- kodiert)
1 |11-27vDpc |Encoder
Versorgungsspannung
2 | RS-485+ Nur fur Servicezwecke!
Steckseite
3 lov Encoder-
Versorgungsspannung
4 | RS-485- Nur fir Servicezwecke!

Fur die Spannungsversorgung sind Kabel mit einem Litzenquerschnitt von
mindestens 0,34 mm?® (empfohlen 0,5 mmz) zu verwenden. Generell ist der
Kabelquerschnitt mit der Kabellange abzugleichen. Beim Einsatz in besonders
empfindlichen EMV-Umgebungen wird die Verwendung einer geschirmten

/
QU

Leitung empfohlen.

e Die Schirmung ist grof3flachig auf das Gegensteckergehause aufzulegen!

Lage und Zuordnung der Stecker sind der beiliegenden Steckerbelegung zu

entnehmen!

Bestellangaben zum Ethernet Steckverbinder passend zur Flanschdose M12x1-4 pol.

D-kodiert

Hersteller Bezeichnung Art-Nr.:

Binder Series 825 99-3729-810-04
Phoenix Contact SACC-M12MSD-4CON-PG 7-SH (PG 7) |1521258
Phoenix Contact SACC-M12MSD-4CON-PG 9-SH (PG9) (1521261
Harting HARAX® M12-L 21 03 281 1405

Printed in the Federal Republic of Germany
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Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

4.2 EtherCAT P (EtherCAT + Power)

Installationshinweise siehe
www.tr-electronic.de/f/ TR-E-TI-DGB-0112

4.3 Einschalten der Versorgungsspannung

Nachdem der Anschluss vorgenommen worden ist, kann die Versorgungsspannung
eingeschaltet werden.

Das Mess-System wird zunachst initialisiert und befindet sich danach im Zustand INIT.
In diesem Zustand ist keine Prozessdaten-Kommunikation zwischen Master und
Mess-System (iber den Application-Layer mdglich. Uber den EtherCAT-Master kann
das Mess-System gemald der State-Machine nach und nach in den Zustand
OPERATIONAL uberfuihrt werden:

PRE-OPERATIONAL

Mit dem ,Start Mailbox Communication* Kommando wird das Mess-System in den
Zustand PRE-OPERATIONAL versetzt. In diesem Zustand ist zuerst nur die Mailbox
aktiv und Master und Mess-System tauschen Applikations-spezifische Initialisierungen
und Parameter aus. Im PRE-OPERATIONAL-Zustand ist zunachst nur eine
Parametrierung Uber Service-Daten-Objekte mdglich. Es ist aber méglich, PDOs unter
Nutzung von SDOs zu konfigurieren.

SAFE-OPERATIONAL

Mit dem ,Start Input Update®* Kommando wird das Mess-System in den Zustand
SAVE-OPERATIONAL versetzt. In diesem Zustand liefert das Mess-System bereits
glltige aktuelle Eingangsdaten ohne die Ausgangsdaten zu verandern. Die Ausgange
befinden sich im sicheren Zustand.

OPERATIONAL

Mit dem ,Start Output Update* Kommando wird das Mess-System in den Zustand
OPERATIONAL versetzt. In diesem Zustand liefert das Mess-System glltige
Eingangsdaten und der Master gultige aktuelle Ausgangsdaten. Nachdem das Mess-
System die Uber den Prozessdaten-Service empfangenen Daten erkannt hat, wird der
Zustandslbergang vom Mess-System bestétigt. Wenn die Aktivierung der
Ausgangsdaten nicht moglich war, verbleibt das Mess-System weiterhin im Zustand
SAFE-OPERATIONAL und gibt eine Fehlermeldung aus.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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5 Inbetriebnahme

5.1 Geratebeschreibungsdatei

Mit jedem EtherCAT-Gerat muss eine Geratebeschreibungsdatei, die sogenannte
,EtherCAT Slave Information“ - Datei (ESI), ausgeliefert werden. Diese in XML
abgefasste Datei, enthalt alle Informationen Uber die Mess-System-spezifischen
Parameter sowie Betriebsarten des Mess-Systems. Die XML-Datei wird durch das
EtherCAT-Netzwerkkonfigurationswerkzeug eingebunden, um das Mess-System
ordnungsgemal konfigurieren bzw. in Betrieb nehmen zu kénnen.

Download
Standard: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0053
EtherCAT + Power: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0063

5.2 Bus-Statusanzeige

Das EtherCAT-Mess-System ist mit vier Diagnose-LEDs ausgestattet. Lage und
Zuordnung der LEDs sind der beiliegenden Steckerbelegung zu enthnehmen.

Anzeigezustande und Blinkfrequenz

» 50
g ms
on — — — —
off | L L U L —
on —
blinking 200 »< 200
ms ms
off — L SR L
on -
single 200 1000 200
flash ms | ms T ms
off
on
double 200 | 200 | 200 1000 R
flash ms | ms | ms | ms -
off —

Abbildung 5: Anzeigezustande

Link / Activity IN+OUT — LED |Beschreibung

Farbe grin

ON = Link Ethernet Verbindung hergestellt

IN = Datentuibertragung RxD,

Flickering = Data Activity OUT = Datenubertragung TxD
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Betriebsarten

Net Run - LED |EtherCAT Zustandsmaschine

Farbe grin

OFF Gerét befindet sich im InNIT Zustand

Blinking Gerat befindet sich im PRE-OPERATIONAL Zustand
Single Flash Gerat befindet sich im SAFE-OPERATIONAL Zustand
ON Gerét befindet sich im OPERATIONAL Zustand
Flickering Gerat befindet sich im Bootvorgang, INIT Zustand noch nicht erreicht
Net Err - LED | Mess-System - Fehler

Farbe rot

ON Kommunikationsfehler oder Applikationsfehler
Double Flash Watchdog Timeout

Single Flash Lokaler Fehler

Blinking Unglltige Konfiguration

Flickering Boot-Fehler

Entsprechende Malnahmen

Seite 70.

6 Betriebsarten

im Fehlerfall siehe Kapitel ,Optische Anzeigen®,

Vom Mess-System werden zwei Betriebsarten unterstitzt:

e Synchron

e Distributed Clocks

In der Betriebsart ,Synchron® werden die Prozess-Daten des eingehenden EtherCAT-
Telegramms mittels des jeweiligen Sync-Managers mit der Applikation synchronisiert.

In der

Betriebsart ,Distributed Clocks*
sogenannten SYNC-Signalen der

werden die Prozess-Daten mit den

Distributed-Clocks-Einheit synchronisiert. Die

Einstellungen hierflr werden im EtherCAT-Master vorgenommen. Vom Mess-System
werden die Synchronisationssignale ,SYNCO0“ und ,SYNC1“ unterstitzt.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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7 Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht der unterstiitzten Indexe im
Kommunikationsprofilbereich:
M = Mandatory (obligatorisch)
O = Optional
C = Conditional (bedingt)
Index (h) |Objekt Name Typ Attr. | M/O/C | Seite
1000 VAR Geratetyp Unsigned32 ro M 22
1001 VAR Fehlerregister Unsigned8 ro M 22
1008 VAR Hersteller Geratenamen String const @] 23
1009 VAR Hersteller Hardwareversion String const @) 23
100A VAR Hersteller Softwareversion String const @] 23
1010 ARRAY Parameter abspeichern Unsigned32 rw 0] 24
1011 ARRAY Benutzerparameter laden Unsigned32 rw O 26
1018 RECORD Identity Objekt Identity ro M 27
1100 VAR EtherCAT Adresse Unsigned16 ro M 27
1601 " RECORD |RxPDO 2 PDO Mapping | rw C 28
1A00" RECORD TxPDO 1 PDO Mapping rw C 29
1C00 ARRAY | Sync Manager Unsigneds ro M 30
Kommunikations-Typ
Sync Manager .
1C12 ARRAY RXPDO Zuweisung Unsigned16 rw M 31
Sync Manager .
1C13 ARRAY TXPDO Zuweisung Unsigned16 rw M 32
Sync Manager 2 .
1C32 ARRAY Parameter (Output) Unsignedl16 ro O 33
1C33 ARRAY Sync Manager 3 Unsigned16 ro 0] 36
Parameter (Input)

Tabelle 1: Kommunikationsspezifische Standard-Objekte

Y Little-Endian-Format

Printed in the Federal Republic of Germany
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

7.1 Objekt 1000h: Geréatetyp

Beinhaltet Information Uber den Geratetyp. Das Objekt mit Index 1000h beschreibt
den Geratetyp und seine Funktionalitat. Es besteht aus einem 16 Bit Feld, welches
das benutzte Geréateprofil beschreibt (Gerateprofil-Nr. 406 = 196h) und ein zweites 16
Bit Feld, welches Informationen tber den Geréatetyp liefert.

Index 0x1000
Name Device Type
Objekt Code VAR
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Geratetyp
Geréate-Profil-Nummer Encoder-Typ
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
96h 01h 2" bis 2° 2" bis 2°
Encoder-Typ
Code Definition Default
01 Absoluter Single-Turn Encoder .
- je nach Encoder-Typ
02 Absoluter Multi-Turn Encoder

7.2 Objekt 1001h: Fehlerregister

Das Fehlerregister zeigt bitkodiert den Fehlerzustand des Mess-Systems an. Es
kénnen auch mehrere Fehler gleichzeitig durch ein gesetztes Bit angezeigt werden.
Im Moment des Auftretens wird ein Fehler durch eine EMCY-Nachricht signalisiert.

Index 0x1001

Name Error Register

Objekt Code VAR

Datentyp UNSIGNEDS

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping ja
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
35 25 25
4 % o 8 % o o o o & %
& IS S 2
L [ g_)

Entsprechende Malnahmen im Fehlerfall siehe Kapitel ,Mess-System — Fehler”,
Seite 71.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Page 22 of 147 TR-ECE-BA-DGB-0127 v09 01/27/2022




7.3 Objekt 1008h: Hersteller Geratenamen

Enthalt den Hersteller Geratenamen,
Ubertragung per ,Upload SDO Segment Request Protocol*.

Index 0x1008

Name Device Name

Objekt Code VAR

Datentyp VISIBLE_STRING

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert " " abhangig von der Gerateausfuhrung

7.4 Objekt 1009h: Hersteller Hardwareversion

Enthalt die Hersteller Hardwareversion,
Ubertragung per ,Upload SDO Segment Request Protocol*.

Index 0x1009

Name Hardware Version

Objekt Code VAR

Datentyp VISIBLE_STRING

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert " " abhéangig von der Gerateausfuhrung

7.5 Objekt 100Ah: Hersteller Softwareversion

Enthéalt die Hersteller Softwareversion ohne Versionsindex.
Der Index der Softwareversion kann aus dem Objekt 6507h gelesen werden.

Index 0x100A

Name Software Version

Objekt Code VAR

Datentyp VISIBLE_STRING

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert " " abhangig von der Gerateausfuhrung

Printed in the Federal Republic of Germany
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

7.6 Objekt 1010h: Parameter abspeichern

Dieses Objekt unterstiitzt das Abspeichern von Parametern in den nichtfliichtigen
Speicher (EEPROM).

Geanderte Parameter werden erst nach Ausfiihren des Speicherbefehls ibernommen!
Der Speicherbefehl wird mit Schreiben der Signatur ,save® auf Subindex 1 ausgeldst.

Index 0x1010
Name Store Parameters
Objekt Code ARRAY
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
PDO Mapping nein
Sub-Index Kommentar Standardwert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrége 1 UNSIGNEDS ro
Ubernahme und .
1 Speicherung der lsecsrgﬁ_'ble”: 657661730 | yNsiGNED32 | rw
Parameter )

Bei Lesezugriff liefert das Gerat Informationen Uber seine Speichermdglichkeit.

Bit 0 = 1, das Gerét speichert Parameter nur auf Kommando. Dies bedeutet, wenn
Parameter durch den Benutzer gedndert worden sind und das Kommando "Parameter
abspeichern" nicht ausgefihrt worden ist, nhach dem nachsten Einschalten der
Betriebsspannung, die Parameter wieder die alten Werte besitzen.

MSB LSB
Bits 31-2 1
Wert =0 0 1

Bei Schreibzugriff speichert das Gerat die Parameter in den nichtflichtigen Speicher.
Dieser Vorgang dauert ca. 1s. In dieser Zeit ist das Mess-System auf dem Bus nicht
ansprechbar.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved

Um eine versehentliche Speicherung der Parameter zu vermeiden, wird die
Speicherung nur ausgefiihrt, wenn eine spezielle Signatur in das Objekt geschrieben
wird. Die Signatur heif3t "save".

MSB LSB

65h 76h 61h 73h
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Beim Empfang der richtigen Signatur werden die aktiven Skalierungsparameter
(TR-Mode bzw. CiA DS-406-Mode) auf Giltigkeit hin Uberprift. Je nach Ergebnis
werden dabei automatisch Korrekturen verschiedener Parameter vorgenommen, bzw.
werden die Parameter nicht gespeichert.

Das Gerét quittiert den Schreibvorgang ca. 1 Sekunde spéater tUber

1.

den SDO-Transmission-Response-Service, wenn der Schreibvorgang
erfolgreich ausgefuhrt werden konnte (Error-Code = 0000h -> EEPROM OK).

- Bei einer gultigen Skalierungsparameterkombination werden der Presetwert und
die Grenzwerte flir den Arbeitsbereich Uberprift. Liegt eine Bereichsverletzung vor,
werden die Werte entsprechend der neu programmierten Messlange angepasst.

- Bei einer fehlerhaften CiA DS-406 Skalierungsparameter Kombination wird der
Wert in Objekt 6002h: Gesamt Messléange in Schritten automatisch korrigiert. Es wird
keine Fehlermeldung ausgegeben.

. den sDO-Abort-Transfer-Service, wenn fehlerhafte TR-Skalierungsparameter

festgestellt wurden. Die Parameter werden nicht gespeichert.
(Abort-Code = 0604 0047h -> Generelle Inkompatibilitat im Geréat).

den SDO-Abort-Transfer-Service, wenn der Schreibvorgang fehl schlug
(Abort-Code = 0606 0000h -> EEPROM defekt).

Wourde eine falsche Signatur geschrieben, verweigert das Gerét die Speicherung und
antwortet sofort mit dem Abort-Code = 0800 0020h.
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

7.7 Objekt 1011h: Wiederherstellung der Parameter-Standardwerte

Dieses Objekt unterstitzt das Laden der Benutzerwerte aller beschreibbaren
Parameter.

Index 0x1011

Name Restore Parameters

Objekt Code ARRAY

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

PDO Mapping nein

Sub-Index Kommentar Standardwert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrage 1 UNSIGNEDS8 ro

alle Parameter . .
1 Benutzerwerte | SC"eiPen: 64616F6Ch | )\ o cnED32 rw

herstellen lesen: 1

Bei Lesezugriff auf den Subindex 1 liefert das Gerat Informationen Uber seine
Moglichkeiten die Benutzerwerte wieder herzustellen.
Bit 0 = 1 bedeutet, dass das Gerat die Wiederherstellung der Benutzerwerte
unterstitzt.

MSB LSB
Bits 31-1 0

Wert =

Um eine versehentliche Wiederherstellung der Parameterwerte zu vermeiden, wird die
Wiederherstellung nur ausgefiihrt, wenn eine spezielle Signatur in das Objekt
geschrieben wird. Die Signatur heil3t "load".

MSB LSB

d a 0] |
64h 61h 6Fh 6Ch

Beim Empfang der richtigen Signatur werden die entsprechenden Standardwerte
wieder hergestellt. Schlug die Wiederherstellung fehl, antwortet das Geréat mit dem
Abort-Code = 0606 0000h.

Wurde eine falsche Signatur geschrieben, verweigert das Gerat die Wiederherstellung
und antwortet mit dem Abort-Code = 0800 0020h.
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7.8 Objekt 1018h: Identity Objekt

Das Identity Objekt enthalt folgende Parameter:

e EtherCAT Vendor ID
Enthalt die von der ETG zugewiesene Gerate Vendor ID

e Product Code

Enthélt den Gerate-Produktcode

e Revision Number

Enthéalt die Revisionsnummer des Gerates, welche die Funktionalitat und die
einzelnen Versionen definiert.

e Serial Number

Enthéalt die Gerate-Seriennummer

Index 0x1018

Name Identity

Objekt Code RECORD

Datentyp IDENTITY

Kategorie Mandatory

PDO Mapping nein

Sub-Index Kommentar Standardwert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrage 4 UNSIGNEDS8 ro
1 Vendor ID 0000 0509h UNSIGNED32 ro
2 Product Code geratespezifisch UNSIGNED32 ro
3 Revision Number geratespezifisch UNSIGNED32 ro
4 Serial Number geratespezifisch UNSIGNED32 ro

7.9 Objekt 1100h: EtherCAT-Adresse

Dieses Objekt enthélt die vom EtherCAT-Master zugewiesene Stations-Adresse.

Index 0x1100

Name EtherCAT Address

Objekt Code VAR

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

PDO Mapping nein

Wert konfigurierte EtherCAT-Adresse

Printed in the Federal Republic of Germany
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

7.10 Aufbau der Mappingparameter

Subindex 0 beinhaltet die Anzahl der giltigen Objekteintrage.

Die nachfolgenden Subindizes beinhalten die Information der gemappten
Applikationsobjekte. Das Objekt beschreibt den Inhalt des PDOs durch seinen Index,
Subindex und der Lange in Bit:

31

16

15

Index

Subindex

Lange in Bit

MSB

7.10.1 Objekt 1601h: 2" Receive PDO Mapping

LSB

Die Festlegung, dass das Objekt 0x1601 die Parametrierung der Prozess-Daten
bestimmt, wird Uber das ,Objekt 1C12h: Sync Manager Channel 2 (Prozess-Daten-
Ausgang)“, Seite 31 vorgenommen.

Uber das Empfangs-Prozess-Daten-Objekt (0x1601) werden die Objekte 0x5004 und
0x5005 standardméanRig gemappt und sind nicht &nderbar.

Index 0x1601
Name RxPDO 2
Objekt Code RECORD
Datentyp PDO_MAPPING
Kategorie Obligatorisch fir jedes unterstiitzte RxPDO
PDO Mapping | nein
Standardkonfiguration:
Sub-Index Kommentar Standardwert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrége 2 UNSIGNEDS ro
1 Justage - Positionswert 50040020h UNSIGNED32 rw
2 Justage - Kontrollwert 50050008h UNSIGNEDS8 rw
LSB MSB
Justage - Positionswert Justage - Kontrollwert
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte O
27_20 215_28 223_216 231_224 27_20

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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7.10.2 Objekt 1A00h: 1% Transmit PDO Mapping

iRelectronic

Die Festlegung, dass das Objekt Ox1A00 die Parametrierung der Prozess-Daten
bestimmt, wird Uber das ,Objekt 1C13h: Sync Manager Channel 3 (Prozess-Daten-
Eingang)“, Seite 32 vorgenommen.

Uber das Sende-Prozess-Daten-Objekt (0x1A00) konnen dann bis zu sieben Objekte
in beliebiger Reihenfolge als Prozessdaten-Objekte parametriert werden.

Index 0x1A00

Name TxPDO 1

Objekt Code RECORD

Datentyp PDO_MAPPING

Kategorie Obligatorisch fir jedes unterstiitzte TxPDO
PDO Mapping | nein

Mdgliche Prozessdaten-Objekte:

Objekt-Name Obéilgi:giix ! Lapnagt;ini;ygi/ts Attribut Seite
Fehlerregister 1001, 0 UNSIGNEDS ro 22
Singleturn-Position 3101, 1 UNSIGNED32 ro 47
Multiturn-Position 3101, 2 UNSIGNED32 ro 47
Time Stamp 3101, 3 UNSIGNED32 ro 47
Justage - Status 5006, 0 UNSIGNEDS8 ro 50
Position 6004, 0 UNSIGNED32 ro 55
Speed 6030, 1 SIGNED32 ro 55
\(':Vh";ﬁ nea State 6400, 1 UNSIGNEDS o 56
drork Area State 6400, 2 UNSIGNEDS o 56
Alarms 6503, 0 UNSIGNED16 ro 60
Warnings 6505, 0 UNSIGNED16 ro 61

Standardkonfiguration:
Sub-Index Kommentar Standardwert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrage 2 UNSIGNEDS8 rw
1 Position 60040020h UNSIGNED32 rw
2 Justage - Status 50060008h UNSIGNEDS8 rw
3 - - - rw
4 - - - rw
5 - - - rw
6 - - - rw
7 - - - rw
LSB MSB
Position Justage - Status
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte O
27_20 215_28 223_216 231_224 27_20
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

7.11 Objekt 1C00h: Sync Manager Communication Type

Mit diesem Objekt werden die Anzahl der benutzten Kommunikations-Kanéle und die
Art der Kommunikation festgelegt.

Unterstlitzt werden:

e Mailbox senden und empfangen
e Prozessdaten-Eingang fir die Ubertragung der Positionswerte (Slave > Master)

Die Eintrage koénnen nur gelesen werden, die Konfiguration der Kommunikations-
Kanale erfolgt automatisch beim Hochlauf des EtherCAT-Masters.

Index 0x1C00

Name Sync Manager Communication Type
Objekt Code ARRAY

Datentyp UNSIGNEDS

Kategorie Mandatory

Sub-Index 0

Beschreibung Hochster angezeigter Index

Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 4

Sub-Index 1

Beschreibung Communication Type Sync Manager 0
Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 1: Mailbox empfangen (Master --> Slave)
Sub-Index 2

Beschreibung Communication Type Sync Manager 1
Datentyp UNSIGNEDS

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 2: Mailbox senden (Slave --> Master)
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Sub-Index 3

Beschreibung Communication Type Sync Manager 2
Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 3: Prozessdaten-Ausgang (Master --> Slave)
Sub-Index 4

Beschreibung Communication Type Sync Manager 3
Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 4: Prozessdaten-Eingang (Slave --> Master)

7.12 Objekt 1C12h: Sync Manager Channel 2 (Prozess-Daten-Ausgang)

Uber Objekt 1C12h wird die Anzahl und der jeweilige Objekt Index der zugeordneten

RxPDOs festgelegt.

Als Prozess-Daten-Ausgang kann das unter Subindex 1

aufgefuihrte Empfangs-Prozess-Daten-Objekt zugeordnet werden.

Index 0x1C12

Name Sync Manager RxPDO assign
Objekt Code ARRAY

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Sub-Index 0

Beschreibung Anzahl der zugeordneten RxPDOs
Datentyp UNSIGNEDS

Kategorie Mandatory

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Wert 1

Sub-Index 1

Beschreibung PDO Mapping Objekt Index des zugeordneten RxPDOs
Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Conditional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Wert 0x1601: RxPDO 2
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

7.13 Objekt 1C13h: Sync Manager Channel 3 (Prozess-Daten-Eingang)

Uber Objekt 1C13h wird die Anzahl und der jeweilige Objekt Index der zugeordneten

TxXPDOs festgelegt.

Als Prozess-Daten-Eingang kann das unter Subindex 1
aufgefihrte Sende-Prozess-Daten-Objekt zugeordnet werden.

Index 0x1C13

Name Sync Manager TxPDO assign
Objekt Code ARRAY

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Sub-Index 0

Beschreibung Anzahl der zugeordneten TxPDOs
Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Wert 1

Sub-Index 1

Beschreibung PDO Mapping Objekt Index des zugeordneten TxPDOs
Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Conditional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Wert 0x1A00: TxPDO 1
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iRelectronic

7.14 Objekt 1C32h: Sync Manager 2, Parameter

Das Objekt 1C32h ,Output Sync Manager Parameter” beschreibt die Einstellungen fir
den Output Sync Manager und kann nur gelesen werden.

Index 0Ox1c32

Name Sync Manager 2 Parameter

Objekt Code ARRAY

Datentyp Unsigned16

Kategorie Optional

Sub-Index 0

Beschreibung Nummer des héchsten angezeigten Indexes

Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 32

Sub-Index 1

Beschreibung Synchronization Type

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 0x01: S)_/nc_hron — synchronisiert mit Sync Manager 2 Ereignis
0x02: Distributed Clocks

Sub-Index 2

Beschreibung Cycle Time

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Min. Zeit zwischen zwei SM2 Ereignissen in ns

Sub-Index 3

Beschreibung Shift Time

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Zeit zwischen SM2 Ereignis und dem Hardware-

Eingangslatch in ns
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

Sub-Index 4

Beschreibung Synchronization Types Supported

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein
Bit 0: Free Run unterstitzt

Wert Bit 1: Synchron-Modus unterstiitzt
Bit 2: Distributed Clocks unterstiitzt

Sub-Index 5

Beschreibung Minimum Cycle Time

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Min. Zykl.uszeit, die durch den Slave unterstutzt wird in ns
(Max. Zeitdauer des lokalen Zyklus).

Sub-Index 6

Beschreibung Calc and Copy Time

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein
Zeit in ns, welche der Controller fur eventuelle Berechnungen

Wert der Eingangswerte und fir die Ubertragung der Prozessdaten
vom lokalen Speicher zum Sync Manager benétigt, bevor die
Daten fir den EtherCAT verfligbar sind.

Sub-Index 7

Beschreibung Reserved

Datentyp UNSIGNED32

Sub-Index 8

Beschreibung Get Cycle Time

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Gemessene lokale Zykluszeit
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Sub-Index 9

Beschreibung Delay Time

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Slave Hardware-Verzdgerungszeit in ns.

Sub-Index 10

Beschreibung Sync 0 Cycle Time

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Nur relevant fir Synchronisations-Typ = 2 und
untergeordneten lokalem Zyklus.

Sub-Index 11

Beschreibung SM Event Missed Counter

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein
Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIONAL

Wert (nur im DC Mode)

Sub-Index 12

Beschreibung Cycle Exceeded Counter

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Conditional

Zugriff ro

PDO Mapping nein
Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL

Wert (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste Zyklus
kam zu frih)

Sub-Index 13

Beschreibung Shift Too Short Counter

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Anzahl der zu kurzen Abstédnde zwischen SYNCO und

SYNC1 Event (nur im DC Mode)
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

Sub-Index 32

Beschreibung Sync Error

Datentyp BOOL

Kategorie Conditional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Im Ietz__ten Zyklus war die__Synchronisierung ni'cht korrekt
(Ausgange wurden zu spét ausgegeben, nur im DC Mode)

7.15 Objekt 1C33h: Sync Manager 3, Parameter

Das Objekt 1C33h ,Input Sync Manager Parameter” beschreibt die Einstellungen fir
den Input Sync Manager und kann nur gelesen werden.

Index 0x1c33

Name Sync Manager 3 Parameter

Objekt Code ARRAY

Datentyp Unsigned16

Kategorie Optional

Sub-Index 0

Beschreibung Nummer des héchsten angezeigten Indexes

Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 32

Sub-Index 1

Beschreibung Synchronization Type

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 0x01: Sync_hron — synchronisiert mit Sync Manager 3 Ereignis
0x02: Distributed Clocks
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Sub-Index 2
Beschreibung Cycle Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Wert Min. Zeit zwischen zwei SM3 Ereignissen in ns
Sub-Index 3
Beschreibung Shift Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Zeit zwischen SM3 Ereignis und dem Hardware-
Wert Eingangslatch in ns
Sub-Index 4
Beschreibung Synchronization Types Supported
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Bit 0: Free Run untersttitzt
Wert Bit 1: Synchron-Modus unterstiitzt
Bit 2: Distributed Clocks unterstiitzt
Sub-Index 5
Beschreibung Minimum Cycle Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Wert Min. Zyklluszeit, die durch den Slave unterstutzt wird in ns
(Max. Zeitdauer des lokalen Zyklus).
Sub-Index 6
Beschreibung Calc and Copy Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Zeit in ns, welche der Controller fir eventuelle Berechnungen
Wert der Eingangswerte und flr die Ubertragung der Prozessdaten

vom lokalen Speicher zum Sync Manager benétigt, bevor die
Daten fir den EtherCAT verfugbar sind.
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Kommunikationsspezifische Standard-Objekte (CiA DS-301)

Sub-Index 7
Beschreibung Reserved
Datentyp UNSIGNED32
Sub-Index 8
Beschreibung Get Cycle Time
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie Optional
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Wert Gemessene lokale Zykluszeit
Sub-Index 9
Beschreibung Delay Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Wert Slave Hardware-Verzégerungszeit in ns.
Sub-Index 10
Beschreibung Sync 0 Cycle Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Nur relevant fiir Synchronisations-Typ = 2 und
Wert untergeordneten lokalem Zyklus.
Sub-Index 11
Beschreibung SM Event Missed Counter
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIONAL
Wert (nur im DC Mode)
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Sub-Index 12

Beschreibung Cycle Exceeded Counter

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Conditional

Zugriff ro

PDO Mapping nein
Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL

Wert (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste Zyklus
kam zu friih)

Sub-Index 13

Beschreibung Shift Too Short Counter

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Anzahl der zu kurzgn Abstande zwischen SYNCO und
SYNC1 Event (nur im DC Mode)

Sub-Index 32

Beschreibung Sync Error

Datentyp BOOL

Kategorie Conditional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht korrekt

(Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur im DC Mode)
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Hersteller- und Profilspezifische Objekte (CiA DS-406)

8 Hersteller- und Profilspezifische Objekte (CiA DS-406)

M = Mandatory (zwingend)

O = Optional
Index (h) | Objekt |Name Datenlénge |Attr. | M/O | Seite
Parameter
2000 " VAR Mode-Umschaltung TR / CiA DS-406 Unsigned16 rw 0] 41
02001 " VAR TR-Betriebsparameter, Zahlrichtung Unsigned16 rw 0] 42
02002 " VAR TR-Gesamtmesslange in Schritten Unsigned32 rw @) 43
0 2003" VAR TR-Anzahl Umdrehungen, Zahler Unsigned32 rw @] 43
02004 " VAR TR-Anzahl Umdrehungen, Nenner Unsigned32 rw @] 43
0 2005 VAR TR-Geschwindigkeitsauflésung Unsigned16 rw @) 46
o 2006 VAR TR-Geschwindigkeitsintegrationszeit Unsigned16 rw 0] 46
0 2007 VAR TR-Geschwindigkeitsfaktor Unsigned16 | rw O 47
3101 VAR Position und Zeitstempel Unsigned32 ro O 47
5004 VAR Justage - Positionswert Unsigned32 ro @) 49
5005 VAR Justage - Kontrollwert Unsigned8 ro 0] 50
5006 VAR Justage - Status Unsigned8 ro @) 50
> 60002 VAR |Betriebsparameter, Zahlrichtung Unsigned16 | rw | M | 51
0 60012 VAR Mess-Schritte pro Umdrehung Unsigned32 | rw | M 52
0 60022 VAR |Gesamtmesslange in Schritten Unsigned32 | rw | M 52
- 6003 VAR Presetwert Unsigned32 rw M 54
6004 VAR Positionswert Unsigned32 ro M 55
6030 VAR Geschwindigkeitswert Integer32 ro 0] 55
6400 RECORD | Bereichs-Zustands-Register Unsigned8 ro 0] 56
0 6401 RECORD | Arbeitsbereich, unterer Grenzwert Unsigned32 | rw O 57
o 6402 RECORD | Arbeitsbereich, oberer Grenzwert Unsigned32 rw 0] 58
Diagnose
6500 VAR Betriebszustand Unsigned16 ro M 59
6501 VAR Single-Turn Auflésung Unsigned32 ro M 59
6502 VAR Anzahl der Umdrehungen Unsigned32 ro M 60
6503 VAR Alarme Unsigned16 ro M 60
6504 VAR Unterstutzte Alarme Unsigned16 ro M 61
6505 VAR Warnungen Unsigned16 ro M 61
6506 VAR Unterstitzte Warnungen Unsigned16 ro M 62
6507 VAR Profil- und Softwareversion Unsigned32 ro M 63
6508 VAR Betriebsdauer Unsigned32 ro M 63
Tabelle 2: Encoder-Profilbereich
Y TR Objekte
2 CiA DS-406 Objekte
o wird erst Uber Objekt 1010h aktiv und dauerhaft gespeichert
wird sofort aktiv und dauerhaft gespeichert
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8.1 Objekt 2000h: Mode-Umschaltung TR / CiA DS-406

iRelectronic

Uber die Mode-Umschaltung kann gewéhlt werden, welche Skalierungsparameter
genutzt werden sollen. Standardmafig werden die Parameter nach dem Encoderprofil
besondere Anwendungen kann auf TR-Parameter
umgeschaltet werden, um erweiterte Getriebefunktionen zuzulassen.

CiA DS-406 genutzt. Fir

Index 0x2000

Beschreibung TR-Parameter used
Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 0x0000 = CiA DS-406 - Mode
Obergrenze 0x0001 = TR - Mode

Default 0x0000
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

%

Es kdnnen jeweils nur die Parameter im aktiven Mode geéndert werden.

Nicht aufgeflihrte Objekte gelten fur beide Mode.

CiA DS-406 - Mode

TR - Mode

0x6000, Z&hlrichtung
0x6001, Mess-Schritte pro Umdrehung
0x6002, Gesamtmesslange in Schritten
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8.2 TR - Mode
8.2.1 Objekt 2001h: TR-Betriebsparameter, Zahlrichtung

Das Objekt mit Index 2001h unterstitzt nur die Funktion fur die Z&hlrichtung.

Die Z&hlrichtung definiert, ob steigende oder fallende Positionswerte ausgegeben
werden, wenn die Mess-System-Welle im Uhrzeigersinn oder Gegenuhrzeigersinn
gedreht wird (Blickrichtung auf die Anflanschung).

Index 0x2001

Beschreibung TR / Operating Parameters
Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 0x0000 = steigend
Obergrenze 0x0001 = fallend

Default 0x0000
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

8.2.2 Skalierungsparameter

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

Ist die Anzahl der Umdrehungen keine 2-er Potenz oder >4096, kann, falls
mehr als 512 Umdrehungen im stromlosen Zustand ausgefuhrt werden, der
VNNV e] Nullpunkt des Multi-Turn Mess-Systems verloren gehen!

ACHTUNG e Sicherstellen, dass bei einem Multi-Turn Mess-System der Quotient von

Umdrehungen Zahler/lUmdrehungen Nenner eine 2er-Potenz aus der
Menge 2°, 2*, 2°..2" (1, 2, 4...4096) ist.

oder...

e Sicherstellen, dass sich Positionierungen im stromlosen Zustand bei einem
Multi-Turn Mess-System innerhalb von 512 Umdrehungen befinden.

Beim Speichern der Parameter tiber das Objekt 1010h: Parameter abspeichern

/‘\ Uberprift das Mess-System die Grenzwerte der Skalierungsparameter in den

{ Objekten 2002h, 2003h und 2004h. Liegt eine ungiiltige Kombination vor, antwortet

\\ / das Mess-System mit dem SDO-Abort-Transfer-Service, Abort-Code = 0604
= 0047h und zeigt damit eine generelle Inkompatibilitat im Gerat an. Die Parameter

werden nicht gespeichert.
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8.2.2.1 Objekt 2002h: TR-Gesamtmesslange in Schritten

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

Index 0x2002

Beschreibung TR / Total measuring range
Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 16 Schritte

Obergrenze 33554432 = (0x2000000)
Default 16777216
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

Gesamtmesslange in Schritten
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2" bis 2° 2" bis 2° 2% bis 2'° 2°" bis 2*

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

Gesamtmesslénge in Schritten = Anzahl Schritte pro Umdrehung * Anzahl Umdrehungen

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

8.2.2.2 Objekt 2003h — 2004h: TR-Umdrehungen Z&hler / Nenner

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

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

Anzahl Umdrehungen Zahler:

Index 0x2003

Beschreibung TR / Number of revolutions / numerator
Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze Zahler 1

Obergrenze Zahler 256000

Default 4096

Aktivierung/Speicherung | Uber Objekt 0x1010
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Hersteller- und Profilspezifische Objekte (CiA DS-406)

Anzahl Umdrehungen Nenner:

Index 0x2004

Beschreibung TR / Number of revolutions / denominator
Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze Nenner 1

Obergrenze Nenner 16384

Default 1

Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

Anzahl der Umdrehungen:

Anzahl Umdrehungen Zahler

Anzahl der Umdrehungen =
Anzahl Umdrehungen Nenner

Sollten bei der Eingabe der Parametrierdaten die zuladssigen Bereiche von Zahler und
Nenner nicht eingehalten werden kdnnen, muss versucht werden diese entsprechend
zu kirzen. Ist dies nicht mdglich, kann die entsprechende Kommazahl mdglicherweise
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 Kommazahl
sein, jedoch nicht die "Messléange in Schritten". 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 Zuriick-Verfahrbewegungen):

Der Parameter "Umdrehungen Nenner" kann bei Linearachsen fest auf "1"
programmiert werden. Der Parameter "Umdrehungen Zahler" wird etwas groR3er als
die bendtigte Umdrehungsanzahl programmiert werden. Somit ist sichergestellt, dass
das Mess-System bei einer geringfiigigen Uberschreitung des Verfahrweges keinen
Istwertsprung (NullUbergang) 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 zuruickgelegten Weg in mm vermessen

Istposition des Mess-Systems an der angeschlossenen Steuerung ablesen

Annahme:

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

Daraus folgt:

Anzahl zurlickgelegter 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

Messlénge in Schritten = Anzahl Schritte pro Umdrehung *

Printed in the Federal Republic of Germany

4096
1

Anzahl Umdrehungen Zahler

Anzahl Umdrehungen Nenner

4096 Umdrehungen Zahler

=1348,073499 Schritte / Umdr. *
1 Umdrehung Nenner

= 5521709 Schritte (abgerundet)
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8.2.3 Objekt 2005h: TR-Geschwindigkeitsauflésung

Gibt die Auflésung an, mit der die Geschwindigkeit berechnet und ausgegeben wird,
siehe ,,Objekt 6030h: Geschwindigkeit* auf Seite 55.

Index 0x2005
Beschreibung TR / Speed unit
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Default 1
Aktivierung/Speicherung | Uber Objekt 0x1010

Einstellbare Auflésungen:

Wert Auflésung der Geschwindigkeit
0 Umdrehungen/Sekunde
1 Umdrehungen/Minute
2 Umdrehungen/Stunde
3 Schritte/Integrationszeit

8.2.4 Objekt 2006h: TR-Geschwindigkeitsintegrationszeit

Reprasentiert das Zeitintervall in [ms], Uber das der Positionswert zur Berechnung der
Geschwindigkeit gemittelt wird, siehe ,,Objekt 6030h: Geschwindigkeit® auf Seite 55.

Index 0x2006

Beschreibung TR / Speed integration time
Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 1

Obergrenze 1000

Default 100
Aktivierung/Speicherung | Uber Objekt 0x1010
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8.2.5 Objekt 2007h: TR-Geschwindigkeitsfaktor

Mit diesem Faktor wird der urspriinglich errechnete Geschwindigkeitswert multipliziert.
Dies geschieht unabhangig von der Einheit, die der Geschwindigkeitsberechnung
zugrunde gelegt wird, siehe ,Objekt 6030h: Geschwindigkeit* auf Seite 55.

Index 0x2007
Beschreibung TR / Speed factor
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie Optional

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 1

Obergrenze 1000

Default 1
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

8.3 Objekt 3101h: Position und Zeitstempel

Das Objekt 3101 ,Position und Zeitstempel” definiert den Ausgabe-Positionswert in
Form von Single-Turn, Multi-Turn und dem Zeitstempel, welche Uber die Sende-
Prozess-Daten-Objekte gemappt werden kdnnen.

Index 0x3101

Name Positions and Time stamp
Objekt Code DEFSTRUCT
Datentyp DT3101: 112 Bit
Kategorie Optional
Sub-Index 0

Beschreibung Anzahl der Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Wert 3

Sub-Index 1*

Beschreibung Position Singleturn
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping ja

Printed in the Federal Republic of Germany

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved

01/27/2022

TR-ECE-BA-DGB-0127 v09 Page 47 of 147




Hersteller- und Profilspezifische Objekte (CiA DS-406)

Sub-Index 2*
Beschreibung Position Multiturn
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping ja

* Wenn die Skalierungs-Parametrierung keine Ganzzahl in ,Schritten/Umdrehung’
Umdrehungen® ergibt, wird ein gerundeter Singleturn- und

oder ,Anzahl

«

Multiturnwert ausgegeben.

Sub-Index 3
Beschreibung Time Stamp
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
Zugriff ro

PDO Mapping ja

Wert in ns

Beispiel zur Berechnung der Position aus dem Singleturn- und Multiturnwert:

Positionswert = Position Multiturn * Mess-Schritte pro Umdr. + Position Singleturn

%

Zur Berechnung ist der aktuell programmierte Wert der Mess-Schritte pro
Umdrehung aus dem Objekt 6001h zu enthnehmen.
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8.4 Justage on the fly

Die nachfolgenden Objekte 5004h, 5005h und 5006h werden ausschlieZlich fir die
»~Justage on the fly* verwendet. Die Verwendung und Funktion der Objekte ist in
Kapitel 10 ,Justage on the fly ausfiihren auf Seite 65 beschrieben.

8.4.1 Objekt 5004h: Justage - Positionswert

Dieses Objekt dient ausschlie3lich als Container zum mappen eines 32 Bit Justage-
Positionswerts in die Prozessdaten, es ist nicht dafiir vorgesehen Uber die azyklischen
Daten beschrieben bzw. ausgelesen zu werden.

Index 0x5004

Beschreibung Adjustment position

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Optional

Zugriff ro

PDO Mapping ja

Wert aktuelle .Ju_stage-Posi_t_ion, t_)zw. eir_1 Wert kleiner als
programmierte Messlange in Schritten

Default 0

Aktivierung/Speicherung mit Schreibzugriff

Justage-Positionswert

Byte O

Byte 1 Byte 2

Byte 3

27 bis 2°

2% pis 28 2% pis 216

2% pis 2%

Printed in the Federal Republic of Germany
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8.4.2 Objekt 5005h: Justage - Kontrollwert

Dieses Objekt dient ausschlieBlich als Container zum mappen des ,Justage-
Kontrollwert* in die Prozessdaten, es ist nicht daflir vorgesehen Uber die azyklischen

Daten beschrieben bzw. ausgelesen zu werden.

Bit 0 dient dazu die Justage auszuftihren und Bit 4 um die Art der Justage

festzulegen.

Index 0x5005
Beschreibung Adjustment control
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie Optional
Zugriff ro
PDO Mapping ja
Default 0
Bit Wert | Funktion
0 Preset wird nicht ausgefihrt
0 1 Preset wird kontinuierlich ausgefiihrt
1-3 - reserviert
4 0 Absolute-Justage (siehe Seite 65)
1 Relative-Justage“ (siehe Seite 65)
5-8 - reserviert

8.4.3 Objekt 5006h: Justage - Status

Dieses Objekt dient ausschlieR3lich als Container zum mappen des ,Justage-Status® in
die Prozessdaten, es ist nicht daflr vorgesehen uber die azyklischen Daten

beschrieben bzw. ausgelesen zu werden.

Der ,Justage-Status“ zeigt an ob momentan eine kontinuierliche Justage ausgefiihrt

wird.
Index 0x5006
Beschreibung Adjustment status
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie Optional
Zugriff ro
PDO Mapping ja
Bit Wert | Funktion
0 0 Preset wird nicht ausgefuhrt

1 Preset wird kontinuierlich ausgefihrt

1-8 - reserviert
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8.5 CiA DS-406 - Mode

8.5.1 Objekt 6000h: Betriebsparameter, Zéhlrichtung

8.5.2 Skalierungsparameter

Das Objekt mit Index 6000h unterstutzt nur die Funktion fur die Z&hlrichtung.

Die Z&hlrichtung definiert, ob steigende oder fallende Positionswerte ausgegeben
werden, wenn die Mess-System-Welle im Uhrzeigersinn oder Gegenuhrzeigersinn
gedreht wird (Blickrichtung auf die Anflanschung).

Index 0x6000
Beschreibung Operating Parameters
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie Mandatory

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 0x0000 = steigend
Obergrenze 0x0001 = fallend
Default 0x0000
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

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

Ist die Anzahl der Umdrehungen keine 2-er Potenz oder >4096, kann, falls
mehr als 512 Umdrehungen im stromlosen Zustand ausgefuhrt werden, der
PNV NINEIN ] Nullpunkt des Multi-Turn Mess-Systems verloren gehen!

¢ Sicherstellen, dass bei einem Multi-Turn Mess-System die
ACHTUNG Anzahl der Umdrehungen eine 2er-Potenz aus der Menge
2° 2% 2%..2" (1, 2, 4...4096) ist.

oder

e Sicherstellen, dass sich Positionierungen im stromlosen Zustand bei einem
Multi-Turn Mess-System innerhalb von 512 Umdrehungen befinden.

Beim Speichern der Parameter Uber das Objekt 1010h: Parameter abspeichern
Uberpruft das Mess-System die Grenzwerte der Skalierungsparameter in den
Objekten 6001h und 6002h. Liegt eine ungultige Kombination vor, wird der Wert in
Objekt 6002h automatisch korrigiert. Es wird keine Fehlermeldung ausgegeben.

Printed in the Federal Republic of Germany
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8.5.2.1 Objekt 6001h: Mess-Schritte pro Umdrehung

Der Parameter "Mess-Schritte pro Umdrehung" legt die Anzahl der Schritte pro

Umdrehung fest.

Index 0x6001

Beschreibung Measuring units per revolution

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff rw

PDO Mapping nein

Untergrenze 1 Schritt / Umdrehung

Obergrenze geratespezifisch (Max.-Wert siehe Typenschild)
Default 4096

Aktivierung/Speicherung

Uber Objekt 0x1010

Mess-Schritte pro Umdrehung

Byte O

Byte 1

Byte 2

Byte 3

2" bis 2°

2% pis 28

2% pis 21°

2% pis 2%

8.5.2.2 Objekt 6002h: Gesamt Messlange in Schritten

Legt die Gesamtschrittzahl des Mess-Systems fest, bevor das Mess-System wieder

bei Null beginnt.

Index 0x6002
Beschreibung Total Measuring Range
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff rw
PDO Mapping nein
Untergrenze 16 Schritte
Obergrenze 33554432 = (0x2000000)
Default 16777216
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010
Gesamtmesslange in Schritten
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2" bis 2° 2*° bis 2° 2% bis 2*° 2% bis 2**

Der tatsachlich einzugebende Obergrenzwert fir die Gesamtmessléange in Schritten
ist von der Mess-System-Ausfuhrung abhangig und kann nach untenstehender Formel
berechnet werden. Da der Wert "0" bereits als Schritt gezé&hlt wird, ist der Endwert =
Messlénge in Schritten — 1.

Gesamtmesslénge in Schritten = Mess-Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen
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Zur Berechnung kénnen die Parameter Schritte/Umdr. und Anzahl Umdrehungen
vom Typenschild des Mess-Systems abgelesen werden.

Der Parameter ,Anzahl der Umdrehungen®, der sich aus den Eingaben
.Gesamtmesslange in Schritten® und ,Mess-Schritte pro Umdrehung® ergibt, hat
folgende Einschrankung:

Die ,Anzahl Umdrehungen® darf eine Kommazahl sein, die sich mit einem Bruch in
folgendem Bereich darstellen lasst:

1...65536
1...16384

= Anzahl Umdrehungen

Beispiel 1:

Annahme:

Messlange in Schritten = 16777216
Schritte pro Umdrehung = 2048

Daraus folgt:

1677721 hri 192
6777216 Schitte o100 Umdr. = —— 2192 Umar.  => moglich
2048 Schritte/Umdr. 1
Beispiel 2:
Annahme:

Messlange in Schritten = 10000000
Schritte pro Umdrehung = 3600

Daraus folgt:

10000000 Schritte - 25000 L
= 2777, 7 Umdr. = —— Umdr. => moglich

3600 Schritte/Umdr. 9

Liegt die resultierende Anzahl Umdrehungen nicht im Bereich, der sich aus den
Angaben auf dem Gerét ergibt, so wird die ,Messlénge in Schritten” auf den néchst
kleineren Wert korrigiert. Diese Korrektur findet zum Zeitpunkt statt, da der Wert tber
das Objekt 0x1010 aktiviert und gespeichert wird.

Die neu errechnete Messlénge in Schritten kann durch Riucklesen des Objektes 6002
ausgelesen werden und ist immer kleiner als die vorgegebene Messlange. Es kann
daher vorkommen, dass die tatsdchlich bendtigte Gesamtschrittzahl unterschritten
wird und das Mess-System vor Erreichen des maximalen mechanischen
Verfahrweges einen Nullibergang generiert.
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8.6 Objekt 6003h: Presetwert

Gefahr von Kdérperverletzung und Sachschaden durch einen
AWARNUNG Istwertsprung bei Ausfilhrung der Preset-Justage-Funktion!

e Die Preset-Justage-Funktion sollte nur im Mess-System-Stillstand
ACHTUNG ausgefihrt werden, bzw. muss der resultierende Istwertsprung
programmtechnisch und anwendungstechnisch erlaubt sein!

Die Presetfunktion wird verwendet, um den Mess-System-Wert auf einen beliebigen
Positionswert innerhalb des Bereiches von 0 bis Messlange in Schritten — 1 zu
setzen. Mit dem Schreiben auf dieses Objekt wird der Ausgabe-Positionswert auf den
Parameter "Presetwert" gesetzt ohne dass dieser zusétzlich bestéatigt werden muss.

Index 0x6003
Beschreibung Preset Value
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff rw
PDO Mapping nein
aktuelle Ist-Position, bzw. ein Wert kleiner als
Wert programmierte Messlange in Schritten
Aktivierung/Speicherung mit Schreibzugriff

Presetwert
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2’ bis 2° 2'° bis 2° 22 pis 2'° 2% pis 2%

Um eine sichere Ubernahme der Parameter

e Zahlrichtung (Objekt 0x2001 bzw. 0x6000) und der
e Skalierungsparameter (Objekte 0x2002, 0x2003, 0x2004 bzw. 0x6001, 0x6002)

/‘\ zu gewabhrleisten, miissen Anderungen dieser Parameter zuerst (iber ,Objekt 1010h:
[ Parameter abspeichern” ibernommen bzw. gespeichert werden.

\\ / Konnte die Speicherung erfolgreich abgeschlossen werden, wird der aktuelle
Presetwert Uberprift. Ist er groRer als die neu programmierte Messlange, wird der
Presetwert auf die neue Messlange angepasst.

In einem weiteren Schritt kann jetzt der gewlinschte Presetwert geschrieben werden.
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8.7 Objekt 6004h: Positionswert

Das Objekt 6004h "Positionswert" definiert den Ausgabe-Positionswert.

Index 0x6004
Beschreibung Position Value
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping ja
Positionswert
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2" bis 2° 2" bis 2° 2% bis 2'° 2" bis 2*

8.8 Objekt 6030h: Geschwindigkeit

Das Objekt 6030h zeigt die Geschwindigkeit an, die das Mess-System bei der in
,Objekt 2005h: TR-Geschwindigkeitsauflosung” festgelegten Auflésung hat (Standard:
Umdr./min).

Die Geschwindigkeit wird vorzeichenbehaftet, als Zweierkomplement ausgegeben:

e Zahlrichtungseinstellung = steigend
o Ausgabe positiv, bei Drehung im Uhrzeigersinn
(Blickrichtung auf Anflanschung)
e Zahlrichtungseinstellung = fallend
o Ausgabe negativ, bei Drehung im Gegenuhrzeigersinn
(Blickrichtung auf Anflanschung)

Index 0x6030
Beschreibung Speed Value
Datentyp Integer32
Kategorie Optional
Zugriff ro
PDO Mapping ja
Sub-Index 1:
Geschwindigkeitswert
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2" bis 2° 2'° bis 2° 2% pis 2*° 2% bis 2**

Wird der Wertebereich der Geschwindigkeit (-2147483648...+2147483647) Uber- oder
unterschritten, werden die Grenzwerte (Ox7FFF FFFF oder 0x8000 0000)

ausgegeben.
/ﬁm\ Die Aktualisierung des Geschwindigkeitswertes unter dem SDO-Objekt 0x6030:01
( ) des Objektverzeichnisses findet nur dann statt wenn das Objekt 0x6030:01 zu den
A4 Prozessdaten gemappt wurde.
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8.9 Objekt 6400h: Bereichs-Zustands-Register

Uber die Objekte 0x6401 ,Arbeitsbereich, unterer Grenzwert‘ und 0x6402
»Arbeitsbereich, oberer Grenzwert kann ein so genannter anwendungsspezifischer
Arbeitsbereich definiert werden (Endschalter-Funktion). Uber die Bereichs-Zustands-
Register (Kanall/2) wird der aktuelle Bereichsstatus der Mess-System-Position

ausgegeben.
Index 0x6400
Name Area State Register
Objekt Code RECORD
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie Optional
Sub Standard- PDO- .
Index Kommentar Wert Datentyp Mapping Attribut
0 Anz. Eintrage 2 UNSIGNEDS8 nein ro
1 Kanal 1 - UNSIGNEDS ja ro
2 Kanal 2 - UNSIGNEDS ja ro
Bit |Kanal1/2
aul3erhalb Bereich
0 0: Position liegt innerhalb der definierten Grenzwerte
1: Position liegt aul3erhalb der definierten Grenzwerte
oberhalb Bereich
1 0: keine Bereichsuberschreitung
1: Position > als definierter Wert in Objekt 0x6402
unterhalb Bereich
2 0: keine Bereichsuliberschreitung
1: Position < als definierter Wert in Objekt 0x6401
3 -7 |reserviert, immer O
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8.10 Mess-System — Arbeitsbereich

&

Bevor der Arbeitsbereich definiert werden kann, sollte die Programmierung der
Skalierungsparameter (Objekte 0x2002, 0x2003, 0x2004 bzw. 0x6001, 0x6002)
bereits erfolgt sein.

Konnte die Speicherung der Skalierungsparameter erfolgreich abgeschlossen werden,
werden die aktuellen Grenzwerte in den Objekten 6401h und 6402h uberpruft. Sind
diese groRer als die neu programmierte Messlange, werden die Grenzwerte auf die
neue Messlange angepasst:

obere Grenzwerte = Messlange in Schritten — 1
untere Grenzwerte = Messlange in Schritten — 2

In einem weiteren Schritt kdnnen jetzt die gewinschten Grenzwerte geschrieben
werden.

%

Es ist darauf zu achten, dass der untere Grenzwert, der mittels des Objektes 0x6401
eingegeben wird, arithmetisch kleiner ist als sein zugehoriger oberer Grenzwert, der
mittels des Objektes 0x6402 eingegeben wird. Beide Grenzwerte werden beim Aufruf
des Objektes 0x1010 geprift. Eine Korrektur findet wie folgt statt:

Ist der obere Grenzwert gré3er oder gleich der Messléange, so wird er auf den
Wert Messlange — 1 korrigiert
Ist der untere Grenzwert gro3er oder gleich der Messlange, so wird er auf den
Wert Messlange — 2 korrigiert

8.10.1 Objekt 6401h: unterer Grenzwert

Das Objekt definiert den unteren Grenzwert fur den Arbeitsbereich. Eine
Bereichsverletzung wird Uber Objekt 6400h: Bereichs-Zustands-Register Bit 0
»+Aullerhalb Bereich“ und Bit 2 ,Unterhalb Bereich“ gemeldet.

Bedingungen:
Der Wert muss sich innerhalb des Bereiches
0 bis Messlange in Schritten — 1 befinden
Der Wert muss mindestens ein Schritt kleiner sein als der definierte Wert flr
den oberen Grenzwert

Index 0x6401

Name Work Area Low Limit
Objekt Code RECORD

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

Sub Standard- .
Index Kommentar Wert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrage 2 UNSIGNEDS ro
1 Kanal 1, unterer Grenzwert - UNSIGNED32 rw
2 Kanal 2, unterer Grenzwert - UNSIGNED32 rw
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8.10.2 Objekt 6402h: oberer Grenzwert

Das Objekt definiert den oberen Grenzwert fir den Arbeitsbereich. Eine
Bereichsverletzung wird Uber Objekt 6400h: Bereichs-Zustands-Register Bit 0
+AulRerhalb Bereich“ und Bit 1 ,Oberhalb Bereich* gemeldet.

Bedingungen:
Der Wert muss sich innerhalb des Bereiches
0 bis Messlange in Schritten — 1 befinden
Der Wert muss mindestens ein Schritt gro3er sein als der definierte Wert fur
den unteren Grenzwert

Index 0x6402

Name Work Area High Limit
Objekt Code RECORD

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
Aktivierung/Speicherung | Gber Objekt 0x1010

Sub Standard- .
Index Kommentar Wert Datentyp Attribut
0 Anz. Eintrage 2 UNSIGNEDS8 ro
1 Kanal 1, oberer Grenzwert - UNSIGNED32 rw
2 Kanal 2, oberer Grenzwert - UNSIGNED32 rw
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8.11 Mess-System Diagnose

8.11.1 Objekt 6500h: Betriebsstatus

Dieses Objekt enthélt den Betriebsstatus des Mess-Systems und beinhaltet
Informationen Uber die intern programmierten Parameter.

Index 0x6500

Beschreibung Operating Status

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Bit Funktion Bit=0 Bit=1
Zahlrichtung steigend fallend
reserviert
Skalierungsparameter werden verwendet - ja

3-15 |reserviert

8.11.2 Objekt 6501h: Single-Turn Auflésung

Das Objekt 6501h enthalt die maximale Anzahl der Mess-Schritte pro Umdrehung
welche durch das Mess-System ausgegeben werden kénnen.

Index 0x6501

Beschreibung Singleturn Resolution

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Obergrenze geratespezifisch (Max.-Wert siehe Typenschild)

Single-Turn Auflésung
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2" bis 2° 2*° bis 2° 2% bis 2*° 2% bis 2**

Standardwert: 4096 = 1000h Schritte pro Umdrehung (abh&angig von der Kapazitét,
siehe Typenschild).
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8.11.3 Objekt 6502h: Anzahl der Umdrehungen

Dieses Objekt beinhaltet die Anzahl der Umdrehungen, welche das Mess-System
ausgeben kann.

Fur ein Multi-Turn Mess-System ergibt sich aus der Anzahl der Umdrehungen und der
Single-Turn Aufldsung die Gesamtmesslange, welche sich nach der unten stehenden
Formel berechnen lasst. Die max. Anzahl der Umdrehungen ist 256000.

Gesamtmesslange in Schritten = Anzahl der Umdrehungen * Max. Single-Turn Auflésung
Index 0x6502
Beschreibung Number of distinguishable revolutions
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Mandatory
Zugriff ro
PDO Mapping nein
Obergrenze geratespezifisch

8.11.4 Objekt 6503h: Alarme

Das Objekt 6503h liefert zusatzlich zur ,Emergency-Meldung® weitere Alarm-
Meldungen. Ein Alarm wird gesetzt, wenn eine Storung im Mess-System zum falschen
Positionswert fuhrt. Falls ein Alarm auftritt, wird das zugehdérige Bit solange auf logisch
.High“ gesetzt, bis der Alarm geldscht und das Mess-System bereit ist, einen richtigen
Positionswert auszugeben.

AN Die Aktualisierung des Alarmwertes unter dem SDO-Objekt 0x6503 des
\ ) Objektverzeichnisses findet nur dann statt wenn das Objekt 0x6503 zu den
A4 Prozessdaten gemappt wurde.

Index 0x6503
Beschreibung Alarms
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie Mandatory
Zugriff ro

PDO Mapping ja

Bit Funktion Bit=0 Bit=1
0 Positionsfehler Nein Ja

1-11 |Reserviert fir weitere Verwendung
12 EEPROM-Fehler OK Fehler
13 - 15 | herstellerspezifische Funktionen

Positionsfehler

Das Bit wird gesetzt, wenn das Mess-System eine Storung des Systems erkennt.

EEPROM-Fehler

Das Mess-System hat eine falsche Checksumme im EEPROM-Bereich erkannt, oder
ein Schreibvorgang in das EEPROM konnte nicht erfolgreich abgeschlossen werden.
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8.11.5 Objekt 6504h: Unterstitzte Alarme

Das Objekt 6504h beinhaltet Informationen Uber die Alarme, die durch das Mess-
System unterstitzt werden.

Index 0x6504

Beschreibung Supported Alarms

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Bit Funktion Bit=0 Bit=1
0 Positionsfehler Nein Ja
1-11 |Reserviert fr weitere Verwendung

12 EEPROM-Fehler Nein Ja
13 - 15 | herstellerspezifische Funktionen

8.11.6 Objekt 6505h: Warnungen

Dieses Objekt beinhaltet Informationen Uber die Warnungen und zeigt an, dass
bestimmte Betriebsparameter Uberschritten wurden. Im Gegensatz zu den Alarmen
beinhalten die Warnungen keine Anzeige fir fehlerhafte Positionswerte.

Index 0x6505

Beschreibung Warnings

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Bit Funktion Bit=0 Bit=1
0 Geschwindigkeitswarnung Nein Ja
1-11 |Reserviert fir weitere Verwendung

12 - 15 | herstellerspezifische Funktionen

Grenzwerte:

- Geschwindigkeitswarnung: > 12500 Umdr./min

wieder im Normalbereich befinden.

@ Alle Warnungen werden automatisch geldscht, sobald sich die Betriebsparameter
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8.11.7 Objekt 6506h: Unterstiitzte Warnungen

Das Objekt 6506h beinhaltet Informationen tber die Warnungen, die durch das Mess-
System unterstitzt werden.

Index 0x6506

Beschreibung Supported Warnings

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

Bit Funktion Bit=0 Bit=1

0 Geschwindigkeitswarnung Nein Ja

1 Reserviert flr weitere Verwendung

2 Reserviert flr weitere Verwendung

3 Reserviert flr weitere Verwendung

4 Reserviert flr weitere Verwendung

5 Reserviert flr weitere Verwendung

6 Reserviert flr weitere Verwendung

7 Reserviert fir weitere Verwendung

8 Reserviert flr weitere Verwendung

9 Reserviert fir weitere Verwendung

10 Reserviert fur weitere Verwendung

11 Reserviert flr weitere Verwendung

12 herstellerspezifische Funktionen

13 herstellerspezifische Funktionen

14 herstellerspezifische Funktionen

15 herstellerspezifische Funktionen
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8.11.8 Objekt 6507h: Profil- und Softwareversion

Dieses Objekt enthdlt in den ersten 16 Bits die implementierte Profilversion des Mess-
Systems. Sie ist kombiniert mit einer Revisionsnummer und einem Index.

Index 0x6507

Beschreibung Profile and Software Version

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie Mandatory

Zugriff ro

PDO Mapping nein

z.B.:  Profilversion: 3.2

Bin&rcode: 00000011 00000010
Hexadezimal: 03 02

Die zweiten 16 Bit enthalten den Index der Softwareversion aus Objekt 100Ah.

z.B.: Softwareversions-Index: 1.02
Binarcode: 00000001 00000010
Hexadezimal: 01 02

Die Softwareversion ohne Versionsindex ist in Objekt 2100Ah enthalten, siehe Seite 23.

Profilversion Softwareversions-Index
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2’ bis 2° 2'° bis 2° 2’ bis 2° 2"° bis 2°

8.11.9 Objekt 6508h: Betriebsdauer

Dieses Objekt speichert die Betriebsdauer in den nichtfliichtigen Speicher solange das
Mess-System mit Strom versorgt wird.

Die Betriebsdauer wird in 0,1 Std. pro Digit erfasst.

Index 0x6508
Beschreibung Operating Time
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie Optional
Zugriff ro

PDO Mapping nein

Fur den Fall, dass die Betriebsdauer — Funktionalitat nicht aktiv ist, zeigt dieses Objekt
laut Encoder-Profil den Wert OxFFFF FFFF.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved

01/27/2022 TR-ECE-BA-DGB-0127 v09 Page 63 of 147




Vom Mess-System unterstiitze Objekte auslesen

9 Vom Mess-System unterstltze Objekte auslesen

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved

Die in diesem Handbuch beschriebenen Objekte stellen die maximale Anzahl von
Objekten dar. Welche Objekte vom Mess-System tatsachlich unterstiitzt werden, kann
durch den EtherCAT ,SDO Information Service” ausgelesen werden.

Ublicherweise stellt der EtherCAT-Master entsprechende Mechanismen fir das
Auslesen der unterstiitzten Objekte zur Verfiilgung. Die Kenntnis tber den Protokoll-
Aufbau und interne Ablaufe sind daher nicht notwendig.

Vorgehensweise bei Verwendung der ,TwinCAT System Manager® Konfigurationssoft-
ware:

e Online-Verbindung herstellen

e Programmreiter CoE — Online auswahlen

e Button Erweitert klicken

B9 Test1.tsm - TwinCAT System Manager o=
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen Hife
Deed SR B HavsHE BN TR (20 2w BT
@ 5
& g EZ?E&,,:;S:;%’: v Algemein | EtherAT | DE | Frozessdaten Stanﬁ CoE - Orline @\ine
= EjA\ - Konfiguration
= BB £ Gerate [ pebludalaisizn,, | [7)Auta Undate (7] Single Update
== Gerit 1 (EtherCAT) Al Objests
=} Gerat 1-Prozessabbild
= Gerat 1-Prozessabbid-Info Orline Dsta Medue OD [AcE Pert) 0
#- 81 Eingénge
- 8 Ausoance Index Name Flags et ~
©-§ Infobata 000 Bievice Type 301 GO0070156 131478
- Y Box L (TR-Rickative) 1008 Dievice Name RO COH 110 M EtheiCAT
& &% zuordnungen 1009 Hardware Yersion RO 745005
1004 Software Yersion RO 437TIF
+-1010:0 Store parameters RO >14¢
+-1011:0 Fiestore parameters RO >
+1018:0 Identity RO ré<
14000 THPDO 1 TimeStamp mapping RO »31¢
- 1801:0 THPDO 2 Fast mapping RO >2¢
18020 THPDO 3 Speed mapping RO 3¢
18030 THPDI0 4 Single/Muli mapping RO 3¢
18040 THPDO 5 Single/Muli Speed mapping RO >4¢
+ 1A100 T#PDO 11 TimeStamp Big mapping RO >3<
+- 14110 TwPDIO 12 Fast Big mapping RO »2¢
+-1A120 T+PDO 13 Speed Big mapping RO »3¢
+ 14130 TwPDO 14 Single/Multi Big mapping RO »3¢
+ 14140 TwPDO 15 Single/Multi Speed Biama... RO >4
+- 10000 Spnc Manager Communication Type RO PERS
+ 10120 Spnc Manager RYPDO Assign Rw »0<
+ 10130 Sync Manager TxPDO Assign Rw >1¢
10320 Sync Manager 3 Parameter RO >11¢
10330 Sync Manager 3 Parameter RO >11¢
2000 TR-Parameter used Fw/ 0x0000 (0)
2001 TR / Operating Parameters R 0x0000 (0)
2002 TF / Total Measwing Range Fw 0x01000000 (16777218]
2003 TF: / Nurnber of Revolutions / Numer... Rw/ 0:00001 000 (4036)
2004 TR # Number of Revolutions / Denor.. Fw 0+00000001 1)
2005 TR # Speed Step Rw 04000F (15)
20068 TR 7 Addiional Parameter/Command R/ 000000000 [0)
31010 Input RO 3¢
6000 Operating Parameters Rw 00000 (0)
6001 Single Measuiing Range Rw 0x00001000 [4036)
E002 Tatal Measuing Range Fw 0x071000000 [1E77721E] £
E003 Freset Fw 0x000003EE (1000) v
Name online Ty Grofie | »adre.. | Einf... | User.. | Yerknipftmit
&1 Position value 0x00000000 (0) UDINT 4.0 8.0 Eingang O
O alarms 00000 (0} D 2.0 0.0 Eingang 0
O Timestamp 0x00000000 (0) DT 4.0 2.0 Engang O
Ol westate 1 BOCL 0.1 15220  Eingang O
Of state X002 (2) [y 2.0 15480 Eingang D
Sf adsaddr 0000000000 00E... AMSADDRESS 8.0 15500 Eingang O

e Radio-Button online. .. auswahlen
e -->Alle Objekte

Advanced Settings @

Backup

e fects (RxPDO)
Mappable Objects (TxPDO)
Backup Objects
Settings Objects

O Offfine - via EDS File
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10 Justage on the fly ausfiihren

Gefahr von Kdrperverletzung und Sachschaden durch einen

AW ARNUNG Istwertsprung bei Ausfiihrung der ,,Justage on the fly“!

_ e Die ,Justage on the fly“ sollte nur im Mess-System-Stillstand ausgefihrt

ACHTUNG

werden, bzw. muss der resultierende Istwertsprung programmtechnisch
und anwendungstechnisch erlaubt sein!

Grundsatzlich gibt es zwei Mdglichkeiten der ,Justage on the fly“, die beide im OP-
Mode und unabhangig vom EtherCAT-Synchronisationsmode funktionieren.

Bei der ersten Mdoglichkeit handelt es sich um die Ausfiihrung des Service Data
Objects (SDO) 0x6003. Die Beschreibung der Funktionalitat dieses Objektes ist im
Kapitel ,Objekt 6003h: Presetwert® zu finden. Dabei wird der Justage/Preset-Wert
einmalig und damit asynchron zu dem Mess-System Ubertragen und von der Mess-
System-Applikation eingestellt.

Bei der zweiten Moglichkeit, die in diesem Abschnitt beschrieben ist, handelt es sich
um die Ausfiihrung einer Justage mittels Prozessdaten. Hierbei sendet die Steuerung
einen Justage/Preset-Wert an das Mess-System im Zyklus der EtherCAT-Applikation
und damit kontinuierlich. Dazu muss das ,Objekt 5004h: Justage - Positionswert®,
das den Justage/Preset-Wert beinhaltet, in den RxPDO-Datenstrom gemappt werden.
Dieser Wert wird allerdings erst dann aktiviert wenn im Justage-Control-Byte das Bit 0
den Wert 1 hat. Das ,Objekt 5005h: Justage - Kontrollwert® muss ebenfalls in den
RxPDO-Datenstrom gemappt werden.

Hat das Mess-System den Justage/Preset-Request umgesetzt, dann setzt es im
,Objekt 5006h: Justage - Status®, das Bestandteil der Prozess-Eingangsdaten ist, das
Bit 0 auf den Wert 1. Die Steuerung hat dies zu quittieren, indem sie das Bit 0 im
,Objekt 5005h: Justage - Kontrollwert® auf den Wert O zuriicksetzt. Das Mess-System
quittiert wiederum diesen Schritt, indem es das Bit 0 im ,Objekt 5006h: Justage -
Status® auf den Wert 0 zurticksetzt. Nach diesem letzten Handshake-Schritt kann der
gesamte Justage/Preset-Vorgang erneut beginnen.

Mittels des Bits 4 im ,Objekt 5005h: Justage - Kontrollwert® hat der Benutzer
schlieB3lich zwei Optionen:

Absolute Justage

Hat dieses Bit den Wert 0, so wird die Justage absolut durchgefiihrt und damit so wie
im Falle vom SDO 0x6003. Die Position, auf die das Mess-System eingestellt wird,
entspricht nach diesem Vorgang dem Justage-Wert.

Hat der Benutzer einen Justage-Wert gewahlt, der nicht kleiner als die Messlange ist,
so wird zur Fehlerindikation das Bit 7 im ,Objekt 5006h: Justage - Status“ auf den
Wert 1 gesetzt und die Justage nicht durchgefiihrt. In diesem Fall muss die Steuerung
das Bit 0 im ,Objekt 5005h: Justage - Kontrollwert® auf 0 zurlicksetzen, einen
zulassigen Justage-Wert einstellen und das Bit 0 im ,Objekt 5005h: Justage -
Kontrollwert® erneut auf 1 setzen.

Relative Justage

Hat dieses Bit den Wert 1, so wird die Justage relativ durchgefuhrt. Die Position, auf
die das Mess-System gesetzt wird, entspricht nach diesem Vorgang einem
Positionswert, der sich als Summe aus aktuellem Positionswert + Justage-Wert ergibt.
Uberschreitet der neue Positionswert die Messlange, so wird er entsprechend als
Uberlauf, bezogen auf die aktuelle Messlange, eingestellt.
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2.

3.

Beispiel:

Messlange.........cccoo..ee. 8000
Aktuelle Position .......... 7000
Justage-Wert................ 3000

Neue Position nach Ausfuhrung der relativen Justage: 2000

Die

Funktionalitat sieht unter TWIinCAT 2.11 wie folgt aus:

Inbetriecbnahme des Mess-Systems zur Ausfiihrung der oben genannten

Installation der ESI-Datei ins Verzeichnis ...\lo\EtherCAT. Die ESI-Datei muss hierbei
die Version 16 oder hoéher haben. Die Versionsnummer ist Bestandteil des Namens
und sieht im konkreten Fall der Versions-Nummer 16 wie folgt aus:

TR-Ethercat_ Cxx2M_16_ FoE.xml.

Installation der Gerate-Box:

File: Edit - Actions View-OptionsHelp
Dew d

5 R &

L EICYIEIEYE 2 1 DRI eI G

-5 SYSTEM - Configuration
... PLC - Configuration
=-f /O - Configuration

General | Adapter | EtherCAT | Online | CoE - Oniine |

. Name: Gerat 1 (EtherCAT) d: 1
=-Hf# /0 Devices
Do Wi __Time: EtherCAT
&) &l
-6 Mappings | SR | -
% ¥ Delete Device
i (&) Online Reset
23 Online Reload (Config Mode only) v
Online Delete (Config Mode only)
I | [~ Disabled Create symbols [~
Auswahl Gerate-Box:
r, N
hser‘t EtherCAT Device
— o a1
Type: @-:Z—ﬁ: Beckhoff Automation GmbH
-8 TR-Electronic GmbH
[-4g Rotative Encoder Cxx2M Port
L1 [ Series Crn2h A
D
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4. Im Bereich der Task2 eine UINT32 —Ausgangs-Variable anlegen, die zur Ubertragung
des Justage-Positionswertes 0x5004 bendtigt wird. Insbesondere wird also diese
Variable mittels der Schaltflache ,Linked to...“ mit dem Objekt 0x5004 verlinkt.

B TuinCattest C5 =)
File Edit Actions View Options Help

DE@H|[S0 L eR[hd [ Heavda ot e zQ@@ELEe" 2
- B8 SYSTEM - Configuration *l—lﬁ
@9; Real-Time Settings Varizble | Flags | Online

=-[B¥ Additional Tasks
=-[B1 Task2
.=%a Task 2-Prozessabbild Type:
(=] QT Eingange Group: Ausgange Size: 40
i L.Qf Var34 == S
-4l Ausginge Address: 0(0x0) User ID: 0 ‘
ﬁ:t i ;: Adustment postion . Encoderinput . Box 1 (TR-Rotative Co2M) . Gerat 1 (€ |
Liowws ar
%% Route Settings Comment: -
., TCOM Objects
B PLC - Configuration
- /O - Configuration
B8 1O Devices
-5 Gerdt1 (EtherCAT)
..=a Gerat 1-Prozessabbild
-I- Gerat 1-Prozessabbild-Info
+- @ Eingange -
- § Ausginge
-§ InfoData ADS Info: Port: 301, IGmp: (xF030, IOffs: 0x0, Len: 4
4 Box1 (TR-Rotative C:o@M)
- @1 Encoder output
@‘L Encoder input
-§ WcState
fﬂ‘ InfoData
68 Mappings
Ready Local (10.313.6.1.1)

Name: Var 33
UDINT

G

&

M-

5. Im Bereich der Task2 eine UINT8 —Ausgangs-Variable anlegen, die zur Ubertragung
des Justage-Control-Bytes 0x5005 benétigt wird. Diese Variable wird mittels des
Buttons ,Linked to...“ mit dem Objekt 0x5005 verlinkt.

6. Die Eingangs-Variable ,Var 34“ ist im konkreten Beispiel der folgenden Abbildung mit
dem Objekt 0x6004, der Position, verlinkt.
(B Twincatrest C [

File Edit Actions View Options Help

DEGHE SR 2RR (4D [ Heavde et e e =R 2

=)

=B SYSTEM - Configuration ﬁﬁﬁ
Variabl i
@9; Real-Time Settings arieble \iieang|Onlee
=-[B¥ Additional Tasks N Var 24
5-[B1 Task2 '
-=4a Task 2-Prozessabbild Type: UDINT
& QT Eingange Group: Eingange Size: 40
igpl Var34 — -
£-§l Ausginge Address: 0 (2x0) User ID: 0 ‘
gi z“ ;: [Gnksdto. ] Postion value . Encoder output - Box 1 (TR-Rotative Coc2M) . Gerat 1 (Ether
L ar
%% Route Settings Comment: -
., TCOM Objects
B PLC - Configuration

- /O - Configuration
£ B8 1/0 Devices
5% Gerat1 (EtherCAT)
.=¥a Gerat 1-Prozessabbild
+ Gerat 1-Prozessabbild-Info
- @ Eingange -
- @l Ausgange
#-§ InfoData
-4 Box1 (TR-Rotative Co2M)
(- @1 Encoder output
- @l Encoder input
@-§ WcState
@@ InfoData
-8 Mappings

Ready Local (1031361.1) SNTPIVEREE |

ADS Info: Port: 301, IGmp: (xF020, IOffs: 0x0, Len: 4
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7. Wird nun das Mess-System in den OP-Mode geschaltet, so werden die Prozessdaten
in der nachfolgenden Abbildung wie folgt visualisiert:

a. Position als ,Position value®

b. Adjustment status mit dem aktuellen Wert 0

c. Die Justage-Position als ,Adjustment position“ mit dem aktuellen Wert 0

d. Das Justage-Control-Byte als ,Adjustment control“ mit dem aktuellen Wert 0

File Edit Actions View Options Help

DEwE SR LRR N (Sl dads<s *EREFELD €D T
=il SYSTEM - Configuration T = " -
I o, Real-Time Settings ,G'F‘*.[m”'?c [ Process Data | Statugp | CoF -Orine | Orine |
- (B Additicnal Tasks ! . S O Diata
L D Task2 e | futo Update  [¥] Sngle Update Shaow Dffine Data
4= Task i-Prozessabbild L M Objects
= @1 Einginge Qnine Dot Modkis OO (A Podl
a7 Var ; §
=l Ausginge e Hame Fags Ve -
B Var 33 ¥ 1010 Postions and Time stamp RO »3¢
& Var 36 5004 Adpustment Posttion ROP 00000000 &)
¥ Route Settings 5005 Adustment cordrad ROP il )
£, TCOM Objects 5006 Adustment status RO P O ()
WA FLC - Configuration + BEEED Rastrved RO w44
5 WA 1O - Cenfigueation 6000 Operating parameters AW 00000 (1)
- W IO Devices £001 Measuring urits per revvchbion RW 00001000 (40196}
S5 Gerat 1 (BtherCAT) E002 Tetsl maasng mngs AW 01000000 (16777216)
o Gerdt 1-Prozessabbild 003 Preset vighss AW Q00000000 {0}
e Gerat 1-Prozessabild-Info E004 Fostion value ROP 00000875 (2903
4§t Eingange + R0300 Soted RO »1¢ .
4§ Ausgings * B400:0 Aren sate meguter RO »2¢
+ @ InfoData + E4010 Wﬂkmh.mirl. RO »2¢
~ G Box1 (TR-Rotative CxoZh) ' ﬁ” mm“mm’im : E.zq;mm
5§ Encoder sutput £501 Sngletum resokution RO D0I2000 (3192
- 8 Encoder input £502 Fumber of datigushable revigors RO DI003ER0 296000 .
o @ WeState - - E -
o @ InfeDats
- Bl Mappings
i Task 2 - Ger# 1 (EtherCAT) Marre Online Type Size »iddr.  InOuwt  UserlD Linkedto
&' Position value X Du00000B7S (2033) gQUDINT 40 740 Input 0 Var 34 . Ein
%1 Adjustment status 000 [0) \ 10 750 Input O
ol WeSuate o \ Badl ol 15223 Ingut O
W InputToggle 1 BOOL ol 1543 Input 0
1 State D000 () UINT i) 1548.0 Input 0
| #1 Adshdde DAC3ODOS0201.. AMSADDR.. &0 15500  Input 0
7 DehutputShift GD00MBCIC (3102 DINT 40 15580  Input O
47 DelnputShif DuD0MSCEE (16257, DINT 40 15620 Input 0
2l Adjustment position X 0x00000000 (1) UDINT 40 o Outpit 0 Var 33, Au
@ Adiustment contrel X 000 (D) VNT 10 150 Ouviput O War 36 . Ay
4 (|} "
E[Hml,- Local 10313511) TR |

. Der Wert ,Adjustment position* I&sst sich gemal folgender Abbildung auf einen neuen

Wert mittels der ,Online Force® — Funktionalitat einstellen. Dabei geht ein Dialog auf,
in dem der neue Wert eingegeben wird. Sobald dieser Dialog mittels der Schaltflache
,OK* geschlossen wird, andert sich auch der Wert des Objektes 0x5004 im Objekt-

Verzeichnis. Im konkreten Fall ist der Wert 7000 zu sehen.

Name Online Type Size >Addr.. In/Out UserID Linked to

&1 Position value X 0x00000B75 (2933) UDINT 40 710 Input 0 Var34 . Ein

O Adjustment status 0x00 (0) USINT 10 75.0 Input 0

OT WeState 0 BOOL 01 15223 Input 0

Ol InputToggle 1 BOOL 01 1524.3 Input 0

Of State 0x0008 (8) UINT 20 15480 Input 0

£T AdsAddr 0A030D060201.. AMSADDR.. 80 15500 Input 0

QT DcOutputShift 0x0004BC1C (3103... DINT 40 15580  Input 0

T DelnputShift 0x0019C864 (16897... DINT 4.0 15620 Input 0

9 P UDINT 40 719 Qutput 0 Var33. Ad|

! Adjustment g USINT 10 750 Output 0 Var36 . Au
2X Clear Link(s)

U n | G
X Doaes Local (103136..1)

Goto Variable

Move Address...

>3 Online Write...
- TR
7% Release Force k
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Set Value Dialog &-- X

Dec: 7000
Hex: 000001858 Cancel
Float: 7000

\ |
Bt [0 (1]

Binary: 581B 0000 4

Bit Size: ©1 ©8 ©16 @32 @64 ©?

File Edit Actions View Options Help
DESE SR R R (Al =slleasdads @@ EQEF 0T
W = TEM = Condi i = = — n
e | General | EerCAT [ DG Frocees Dot | Satup | CoF -Orie | i
-8 Additional Tasks [ Updselim | (¥ meolUpdste [ Srg Undate | | Show Offine Dot
= [ Task2
4= Task i-Prozessabbild [ Adwnced.. | A Obeas
= 91 Eingdnge Add b Statug Ondne [ata Moduls OO (AE Poak g
T Var
=8l Ausginge Indiex Hame Fags Value -
B Var 33 ¥ 1010 Postions and Time stamp RO 23«
1 Var 38 s004 Acdusiment Poation RGP 00001858 (7000
¥ Route Settings £005 Adusiment cortral ROFP 00 ) \
£, TCOM Objects 5006 Adustment status RO P O ()
WA FLC - Configuration + BEEE(D Raserved RO >4 ¢
= A 1O « Configuration 6000 Operating paramelen AW Be0000 1)
= M@ 10 Devices 001 Measunng s per revvck.bon RW 00001000 (2095)
-5 Gerat 1 (EtherCAT) oz Total masnsing mnge RW 1000000 (16777216)
4= Gerdt 1-Prozessabbild B003 Presst vahos AW 00000000 {0} |
e Gerst 1-Prazessabbild-Info . mo ::;"“‘“ x’ '??‘:“Wﬁm
: :i:::::' * B4000 Fres siate mguster RO 32« '!
iy $ InfoData ¥ B0 Work area kow lmt. RO »2¢ i
& Boxd (TR-Rotative Cogh) || | * SH02® ok area ih ks o ey |
o @1 Encoder autput B501  Sogiehum rescksion 0 000002000 (8192
5§ Encoderinput g8z Numbee of detingushable revelitiors RO CODI3ES0 (2942000 .
- WeState I e o P
o @ InfeDats :
=l Mappings
i Task 2 - Gerdt 1 (EtherZAT) Barre GOnlime Type Sare shddr—  InfOut  UserID  Limkeds
& Pesition value X DnDODO0BTS (2933) LIDINT an o nput 0 War3d .
1 Adjustment status 000 (0) st 10 750 Iput 0
o7 WieState ] BOOL 0l 15223 lopt 0
SlinputTaggle o EQOL 01 15243 Input 0
1 State D000 (8) UBNT 20 1480 loput 0
ST Adshddr DACIODDS 0201 E903 AMSADDR.. 80 15500 bpa 0
T DeQutputhift (O004BCIC (310200} DINT 40 15580 lbpat 0
%1 DelnputShife DINT 40 15620 loput 0
Adjustment position X UDINT 40 710 Output 0 Vard3.
# Adjustment contrel X (w00 (1) : 10 750 Qutput 0 Var 36 .
4 m "
. oo
U[Hzan,- Local (10.31361.1) m_

9. Im Falle vom Adjustment — Control — Byte-Objekt 0x5005 ist analog vorzugehen.

Anmerkung:

Unabhéngig davon, ob eine relative oder absolute Justage durchgefuihrt wurde, wird
der zuletzt eingestellte Justage/Preset-Wert im Objekt 0x6003 angezeigt.
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Fehlerursachen und Abhilfen

11 Fehlerursachen und Abhilfen

11.1 Optische Anzeigen

Lage und Zuordnung der LEDs sind der beiliegenden Steckerbelegung zu entnehmen.
Anzeigezustande und Blinkfrequenz, siehe Kapitel Bus-Statusanzeige auf Seite 19.

11.1.1 Link-/ Activity - LED

grin Ursache Abhilfe
- Spannungsversorgung, Verdrahtung priifen
Spannungsversorgung fehlt oder wurde unterschritten | - | jegt die Spannungsversorgung im zulassigen
Bereich?

Anschluss-Stecker nicht richtig verdrahtet bzw. I .

OFF
festgeschraubt Verdrahtung und Steckersitz Gberprifen
Keine Busverbindung Buskabel tiberpriifen
Hardwarefehler, Mess-System defekt Mess-System tauschen

Flickerin Mess-System betriebsbereit, Verbindung zum Master
9 hergestellt, es werden momentan Daten Gbermittelt.

Mess-System betriebsbereit, Verbindung zum Master

ON hergestellt, es werden momentan keine Daten -

Ubermittelt.

11.1.2 Net Err - LED

rot Ursache Abhilfe
OFF Kein Fehler, Mess-System betriebsbereit -

Fehlerregister 0x1001 bzw. Alarm-Objekt
- Temperaturgrenzwertiiberschreitung 0x6503 auswerten, siehe Kapitel ,Mess-System

- Kommunikationsfehler oder kritischer — Fehler* auf Selte 71.

Applikationsfehler

Mess-System im zulassigen Temperaturbereich

ON .
- Mess-Systemfehler, welcher tber das betreiben. .
Fehlerregister 0x1001 bzw. tiber das Alarm-Objekt | - Hardware-Reset durchfuhren.
0x6503 angezeigt wird. - Fuhren diese MaRnahmen nicht zum Erfolg,

muss das Mess-system ausgetauscht werden.

Hardware-Reset durchfiihren.

Fihrt diese MaRnahme nicht zum Erfolg, muss
das Mess-system ausgetauscht werden.

Double Flash | Ein Applikations Watchdog-Timeout ist eingetreten.

Verkabelung zum EtherCAT-Master tberprifen.

Hardware-Reset am Mess-System durchfuhren.
Bleibt der Fehler bestehen, Systemhochlauf mit

Der Slave hat den EtherCAT-Status wegen einem

Single Flash lokalen Fehler autonom geandert. einem anderen EtherCAT-Master durchfiihren.
- Fuhren diese MaRnahmen nicht zum Erfolg,
muss die entsprechende Komponente
ausgetauscht werden.
L ) . - Verkabelung und Konfiguration des EtherCAT-
Blinking Genereller Konfigurationsfehler. Masters tberpriifen.
- Versorgungsspannung eventuell ausschalten,
Flickerin Boot-Fehler wurde entdeckt auch wenn INIT-Status danach wieder einschalten. Fuhrt diese
9 erreicht wurde. MaRnahme nicht zum Erfolg, muss das Mess-
system ausgetauscht werden.
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11.2 Mess-System — Fehler

Mess-System — Fehler werden Uber Objekt 1001h: Fehlerregister und Objekt 6503h: Alarme

gemeldet, siehe auch Seite 22 und 60.

Fehler

Ursache Abhilfe

Positionsfehler

Ausfall von Abtastelementen

! Versorgungsspannung eventuell ausschalten,
im Mess-System

danach wieder einschalten. Wenn der Fehler trotz

EE-PROM-Fehler

dieser MalRnahme wiederholt auftritt, muss das

Speicherbereich im internen
P Mess-System getauscht werden.

EE-PROM defekt

11.3 SDO Abort Codes

Code

Beschreibung

0x05 03 00 00

Toggle Bit hat sich nicht geéndert

0x05 04 00 00

SDO Protokoll Timeout

0x05 04 00 01

Client/Server Kommando nicht guiltig oder unbekannt

0x05 04 00 05

Speicher zu klein

0x06 01 00 00

Nicht unterstitzter Objekt-Zugriff

0x06 01 00 01

Lesezugriff auf ein Objekt, dass nur geschrieben werden kann

0x06 01 00 02

Schreibzugriff auf ein Objekt, dass nur gelesen werden kann

0x06 02 00 00

Objekt nicht vorhanden im Objektverzeichnis

0x06 04 00 41

Das Objekt kann nicht im PDO gemappt werden

0x06 04 00 42

Die Anzahl und Lange der gemappten Objekte Uiberschreiten die PDO-Lange

0x06 04 00 43

Generelle Parameter-Inkompatibilitat

0x06 04 00 47

Generelle Inkompatibilitat im Gerat

0x06 06 00 00

Zugriff-Fehler aufgrund eines Hardwarefehlers

0x06 07 00 10

Falscher Datentyp, Léange der Service-Parameter stimmt nicht

0x06 07 00 12

Falscher Datentyp, Léange der Service-Parameter zu grof

0x06 07 00 13

Falscher Datentyp, Léange der Service-Parameter zu klein

0x06 09 00 11

Sub-Index existiert nicht

0x06 09 00 30

Parameter-Wertebereich Uberschritten, nur bei Schreibzugriff

0x06 09 00 31

Geschriebener Parameterwert zu grof

0x06 09 00 32

Geschriebener Parameterwert zu klein

0x06 09 00 36

Maximalwert ist kleiner als Minimalwert

0x08 00 00 00

Allgemeiner Fehler

0x08 00 00 20

Daten kénnen nicht Gbertragen oder gespeichert werden in der Applikation

0x08 00 00 21

Daten kénnen nicht Ubertragen oder gespeichert werden in der Applikation. Grund: lokale Steuerung

0x08 00 00 22

Daten kénnen nicht Ubertragen oder gespeichert werden in der Applikation, Grund: aktueller Geréatestatus

0x08 00 00 23

Dynamischer Erstellungsfehler des Objektverzeichnisses oder kein Objektverzeichnis vorhanden

Tabelle 3: SDO Abort Codes
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Fehlerursachen und Abhilfen

11.4 Emergency Error Codes

Error Code (hex)

Beschreibung

00xx

Error Reset oder kein Fehler

10xx Allgemeiner Fehler
50xx Gerate Hardware
60xx Gerate Software
61xx interne Software
62xx Benutzer Software
63xx Datensatz
80xx Uberwachung
81xx Kommunikation
82xx Protokollfehler
8210 PDO nicht abgearbeitet aufgrund eines Langenfehlers
8210 PDO Lange uberschritten
90xx externer Fehler
AOXX EtherCAT State Machine Ubergangsfehler
A000 Ubergang PRE-OPERATIONAL --> SAVE-OPERATIONAL nicht erfolgreich
A001 Ubergang SAVE-OPERATIONAL --> OPERATIONAL nicht erfolgreich
FFxx Gerate-spezifisch

Tabelle 4: Emergency Error Codes

11.5 Sonstige Stérungen

Storung

Ursache

Abhilfe

Positionsspriinge
des Mess-Systems

starke Vibrationen

Vibrationen, Schlage und Sto6R3e z.B. an Pressen, werden
mit so genannten ,Schockmodulen gedampft. Wenn der
Fehler trotz dieser MalRnahmen wiederholt auftritt, muss
das Mess-System getauscht werden.

elektrische Stérungen
EMV

Gegen elektrische Stérungen helfen eventuell isolierende
Flansche und Kupplungen aus Kunststoff, sowie Kabel
mit paarweise verdrillten Adern fur Datenleitungen. Die
Schirmung und die Leitungsfihrung missen nach den
Aufbaurichtlinien fir das jeweilige Feldbus-System
ausgefihrt sein.

UberméRige axiale und radiale
Belastung der Welle oder einen Defekt
der Abtastung.

Kupplungen vermeiden mechanische Belastungen der
Welle. Wenn der Fehler trotz dieser Malnahme weiterhin
auftritt, muss das Mess-System getauscht werden.
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12 Firmware-Update

Zu Servicezwecken kann ein Firmware-Update durchgefihrt werden.
Der Ablauf eines Firmware-Updates ist in folgendem Dokument beschrieben:

www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0307
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1 General information

This Manual contains the following topics:

e Safety instructions in addition to the basic safety instructions defined in the
Assembly Instructions

e Installation

e Commissioning

e Parameterization

e Error causes and solutions

As the documentation is arranged in a modular structure, the User Manual is
supplementary to other documentation, such as product data sheets, dimensional
drawings, leaflets and the assembly instructions etc.

1.1 Applicability

This User Manual applies exclusively for the following measuring system series with
EtherCAT / EtherCAT P interface:

e 582
e 802
e 1102

The products are labelled with affixed nameplates and are components of a system.
The following documentation therefore also applies:

e see chapter “Other applicable documents” in the Assembly Instructions
- Series 582: www.tr-electronic.com/f/TR-ECE-BA-DGB-0035
- Series 802: www.tr-electronic.com/f/TR-ECE-BA-DGB-0075
- Series 1102: www.tr-electronic.com/f/TR-ECE-BA-DGB-0081

e Product data sheets
- Series 582: www.tr-electronic.com/s/S017036
- Series 802: www.tr-electronic.com/s/S017037
- Series 1102: www.tr-electronic.com/s/S017038

e FEtherCATP
www.tr-electronic.de/f/TR-E-TI-DGB-0112

e description for a firmware update
www.tr-electronic.com/f/TR-ECE-TI-DGB-0307

e optional: &-user Manual
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General information

1.2 References

EN 50325-4 Industrial Communication Systems, based on
1. ISO 11898 (CAN) for Controller Device Interfaces.
Part 4: CANopen
2. |CiA DS-301 CANopen communication profile based on CAL
3. | CiA DS-406 CANopen profile for encoders
4 IEC/PAS 62407 Real-time Ethernet control automation technology
' (EtherCAT); International Electrotechnical Commission
IEC 61158-1-6 Digital data communications for measurement and control
5. - Fieldbus for use in industrial control systems

- Protocols and Services, Type 12 = EtherCAT

IEC 61784-2 Digital data communications for measurement and control
6. - Additional profiles for ISO/IEC 8802-3 based
communication networks in real-time applications, 12 = EtherCAT
ISO/IEC 8802-3 Carrier Sense Multiple Access with Collision Detection
7. (CSMA/CD)

Access Method and Physical Layer Specifications

ISO 15745-4 AMD 2 Industrial automation systems and integration
- Open systems application integration framework
8. - Part 4: Reference description for Ethernet-based control systems;
Amendment 2:
Profiles for Modbus TCP, EtherCAT and ETHERNET Powerlink

9 IEEE 1588-2002 IEEE Standard for a Precision Clock Synchronization
’ Protocol for Networked Measurement and Control Systems
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EMC Electro Magnetic Compatibility

IEC International Electrotechnical Commission

ESI EtherCAT Slave Information

ESM EtherCAT State Machine

CAN Controller Area Network. Data Layer Protocol for serial communication,
described in ISO 11898.

CIA CAN in Automation international manufacturer and user organization e.V.:
non-profit association for Controller Area Network (CAN).
Network Management. One of the service elements in the application

NMT layer in the CAN reference model. Executes initialization, configuration
and troubleshooting in bus traffic.

PDO Process Data Object. Object for data exchange between several devices.
Service Data Object. Point to point communication with access to the

SDO : . ;
object data list of a device.

XML Extensible Markup Language, description file for commissioning the

measuring system.
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Additional Safety Instructions

2 Additional Safety Instructions

2.1 Definition of symbols and notes

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.

indicates important information or features and application
tips for the product used.

2.2 Additional instructions for proper use

The measuring system is designed for operation in 100Base-TX Fast Ethernet
networks with max. 100 Mbit/s, specified in ISO/IEC 8802-3. Communication via
EtherCAT occurs in accordance with IEC 61158 Part 1 to 6 and IEC 61784-2. The
device profile corresponds to the "CANopen Device Profile for Encoder CiA DS-406".

The technical guidelines for configuration of the Fast Ethernet network must be
adhered to in order to ensure safe operation.
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2.3 Usage in explosive atmospheres

When used in explosive atmospheres, the standard measuring system has to be
installed in an appropriate explosion protective enclosure and subject to requirements.

The products are labeled with an additional & marking on the nameplate:

The “intended use” as well as any information on the safe usage of the ATEX-

compliant measuring system in explosive atmospheres are contained in the & user
Manual which is enclosed when the device is delivered.

Standard measuring systems that are installed in the explosion protection enclosure
can therefore be used in explosive atmospheres.

When the measuring system is installed in the explosion protection enclosure, which
means that it meets explosion protection requirements, the properties of the
measuring system will no longer be as they were originally.

Following the specifications in the & user Manual, please check whether the
properties defined in that manual meet the application-specific requirements.

Fail-safe usage requires additional measures and requirements. Such measures and
requirements must be determined prior to initial commissioning and must be taken and
met accordingly.
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3 EtherCAT Information

EtherCAT® is a registered trademark and patented technology, licensed by Beckhoff
Automation GmbH, Germany.

EtherCAT (Ethernet for Control and Automation Technology) is a real-time Ethernet
technology and is particularly suitable for communication between control systems
and peripheral devices such as e.g. I/0 systems, drives, sensors and actuators.
EtherCAT was developed in 2003 by Beckhoff Automation GmbH and is available as
an open standard. The "EtherCAT Technology Group" (ETG) user association was
established for the further development of this technology.

EtherCAT is a publicly accessible specification, which was published by the IEC
(IEC/Pas 62407) in 2005 and is part of ISO 15745-4. This part was integrated into the
new editions of the international field bus standards IEC 61158 (Protocols and
Services), IEC 61784-2 (Communication Profiles) and IEC 61800-7 (Drive Profiles and
Communication).

3.1 EtherCAT functional principle

The EtherCAT technology overcomes the generally known limitations of other
Ethernet solutions:

The Ethernet packet is no longer received in each slave first of all, then interpreted
and the process data copied onward. The slave takes the data intended for it, while
the frame passes through the device. Input data are likewise inserted into the frame as
it passes through. The frames are only delayed by a few nano-seconds. The last slave
in the segment sends the now completely processed frame back to the first slave,
which returns the frame to the control as a response frame, so to speak. A logical ring
structure thus results for the communication. As Fast-Ethernet works with Full Duplex,
a physical ring structure also results.

Master

ooooo

oooooonon

Ethernet

Figure 1: EtherCAT functional principle
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3.2 Object dictionary

The object dictionary structures the data of an EtherCAT device in a clear tabular
arrangement. It contains all device parameters and all current process data, which are
therefore also accessible via the SDO.

Index (hex)

Object

0x0000-0x0FFF

Data type definitions

0x1000-0x1FFF

CoE communication profile range (CiA DS-301)

0x2000-0x5FFF

Manufacturer-specific profile range

0x6000-0x9FFF

Device profile range (CiA DS-406)

0xAO000-O0xFFFF

Reserved

Figure 2: Structure of the object dictionary

3.3 Process and Service Data Objects

Process Data Object (PDO)

Process Data Objects manage the process data exchange, e.g. the cyclical
transmission of the position value.

Service Data Object (SDO)

Service Data Objects manage the parameter data exchange, e.g. the acyclical
execution of the preset function.

The SDO provides an efficient communication mechanism for parameter data of any
size. A service data channel for parameter communication is formed between the
configuration master and the connected devices for this purpose. The device
parameters can be written to or read from the device object dictionary with a unique
frame handshake.

Important features of SDO and PDO

CiA DS-301 CANopen
Data Types Communication Profile

» System parameter

» Real time data

» High priority » Low priority

» Data addressed

» Format agreed beforehand by index

» No confirmation

» Confirming services

Figure 3: Comparison of PDO/SDO characteristics
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3.4 PDO mapping

PDO mapping refers to the mapping of application objects (real-time data, e.g. object
Object 6004h: Position value from the object dictionary into Process Data Objects, e.qg.
Object 1A00h: 1* Transmit PDO Mapping.

The current mapping can be read via corresponding entries in the object dictionary,
the so-called mapping tables. The number of mapped objects that are listed
subsequently is found at the top of the mapping table (subindex 0). The tables are
located in the object dictionary at index 0x1600 up to _FF for the RxPDOs and 0x1A00
up to _FF for the TxPDOs

3.5 EtherCAT State Machine (ESM)

The Application Management contains the EtherCAT State Machine, which describes
the states and state changes of the slave application. Apart from a few details, the
ESM corresponds to the CANopen Network Management (NMT). In order to enable
reliable starting behavior the "Safe Operational” state has been introduced in
EtherCAT. In this state valid entries are transmitted, while the outputs remain in safe
status.

Init
+ m{ te
Pre-Operational (Sl
(on (PS)¢ ?(sp)
(OP) Save-Operational
o)y *tos)
Operational
Figure 4: EtherCAT State Machine
Status Description
IP Start Mailbox Communication
P Stop Mailbox Communication
PS Start Input Update
SP Stop Input Update
SO Start Output Update
oS Stop Output Update
oP Stop Output Update, Stop Input Update
S| Stop Input Update, Stop Mailbox Communication
Ol Stop Output Update, Stop Input Update, Stop Mailbox Communication
© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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3.6 Further information

Further information on EtherCAT can be obtained on request from the
EtherCAT Technology Group (ETG) at the following address:

ETG Headquarter
Ostendstral3e 196
90482 Nuremberg

Germany

Phone: +49(0)9 11/5 405620
Fax: +49(0)9 11/5 405629
Email: info@ethercat.org

Internet:  www.ethercat.org
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Installation / Preparation for Commissioning

4 Installation / Preparation for Commissioning

4.1 EtherCAT

EtherCAT supports linear, tree or star structures. The bus or linear structure used in
the field buses is thus also available for EtherCAT. This is particularly practical for
system wiring, as a combination of line and stubs is possible.

For transmission according to the 100Base-TX Fast Ethernet standard, patch cables
in category STP CAT5 must be used (2 x 2 shielded twisted pair copper wire cables).
The cables are designed for bit rates of up to 100 Mbit/s. The transmission speed is
automatically detected by the measuring system and does not have to be set by
means of a switch.

Addressing by switch is also not necessary; this is done automatically using the
addressing options of the EtherCAT master.

The cable length between two subscribers may be max. 100 m, a total of 65535
subscribers are possible in the EtherCAT network.

Basically the measuring system must be connected to the control unit via the IN-Port
(up-stream). Subsequent EtherCAT slaves must be connected via the OUT-Port
(down-stream).

In order to ensure safe, fault-free operation,
ISO/IEC 11801, EN 50173 (European standard)
ISO/IEC 8802-3
and other pertinent standards and directives must be complied with!

In particular, the applicable EMC directive and the shielding and grounding directives
must be observed!
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4.1.1 Connection

Pin |PORT-IN Female socket (M12x1-4 pin. D coded) |
1 TxD+ Transmission Data +
2 RxD+ Receive Data + Mating
3 | TxD- Transmission Data — Face
4 | RxD- Receive Data —
Pin |PORT-OUT Female socket (M12x1-4 pin. D coded) |
1 TxD+ Transmission Data +
2 RxD+ Receive Data + Mating
3 | TxD- Transmission Data — Face
4 RxD— Receive Data —
Pin |Male socket (M12x1-4 pin. A coded)
1 |[11-27V DC |Encoder-Supply Voltage
2 |RS-485+ For service purposes only! _
Mating
3 oV Encoder-Supply Voltage Face
4 |RS-485- For service purposes only!

Cables with a strand cross-section of at least 0.34 mm? (recommended 0.5
mmz) must be used for the power supply. In general, the cable cross-section

%

housing!

must be matched to the cable length. When used in particularly sensitive EMC
environments, the use of a shielded cable is recommended.

The shielding is to be connected with large surface on the mating connector

Position and allocation of the connectors have to be taken from the enclosed

pin assignment!

Order numbers for the Ethernet connector, suitably for the D-coded female socket

M12x1-4 pin.

Manufacturer Name Art-No.:

Binder Series 825 99-3729-810-04
Phoenix Contact SACC-M12MSD-4CON-PG 7-SH (PG 7) |1521258
Phoenix Contact SACC-M12MSD-4CON-PG 9-SH (PG 9) (1521261
Harting HARAX® M12-L 21 03 281 1405
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4.2 EtherCAT P (EtherCAT + Power)

Installation notes see
www.tr-electronic.de/f/ TR-E-TI-DGB-0112

4.3 Switching on the supply voltage

After the connection has been made, the supply voltage can be switched on.

The measuring system is initialized first of all and is then in INIT status. In this status,
no direct communication is possible between master and measuring system via the
application layer. The measuring system can be gradually transferred to
OPERATIONAL status according to the state machine via the EtherCAT master:

PRE-OPERATIONAL

The "Start Mailbox Communication” command puts the measuring system into PRE-
OPERATIONAL status. In this status only the mailbox is active first of all, and master
and measuring system exchange application-specific initializations and parameters. In
PRE-OPERATIONAL status only a parameterization via Service Data Objects is
initially possible. However, it is possible to configure PDOs using SDOs.

SAFE-OPERATIONAL

The "Start Input Update” command puts the measuring system into SAFE-
OPERATIONAL status. In this status the measuring system provides valid current
input data, without changing the output data. The outputs are in safe status.

OPERATIONAL

The "Start Output Update" command puts the measuring system into OPERATIONAL
status. In this status the measuring system provides valid input data and the master
provides valid current output data. When the measuring system has detected the data
received via the process data service, the status transition is confirmed by the
measuring system. If activation of the output data was not possible, the measuring
system remains in SAFE-OPERATIONAL status and outputs an error message.
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5 Commissioning
5.1 Device description file

With each EtherCAT device a device description file, the so-called "EtherCAT Slave
Information” - File (ESI) must be delivered. The file is provided in XML and contains alll
information on the measuring system-specific parameters and the operating modes of
the measuring system. The XML file is integrated by the EtherCAT network
configuration tool, in order to enable correct configuration and commissioning of the
measuring system.

Download:

Standard: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0053
EtherCAT + Power:  www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0063

5.2 Bus status display

The EtherCAT measuring system is equipped with four diagnostic LEDs. Position and
allocation of the LEDs have to be taken from the enclosed pin assignment!

Indicator states and flash rates

L 50
' ms
on — — — —
off | L L U L —
on
blinking 200 »< 200
ms ms
off — S L L
on
single 200 1000 200
flash ms | ms T ms
off
on -
double 200 | 200 | 200 1000 R
flash ms  ms | ms | ms -
off —

Figure 5: Indicator states

Link / Activity IN+OUT - LED | Description

Color green
ON = Link Ethernet connection established
IN = Data transfer RxD,

Flickering = Data Activity OUT = Data transfer TxD
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Operating Modes

Net Run - LED EtherCAT State Machine

Color green

OFF The device is in state INIT

Blinking The device is in state PRE-OPERATIONAL
Single Flash The device is in state SAFE-OPERATIONAL
ON The device is in state OPERATIONAL
Flickering The device is booting and has not yet entered the INIT state
Net Err - LED Measuring-System - Error

Color red

ON Communication or application error

Double Flash Watchdog Timeout

Single Flash Local Error

Blinking Invalid Configuration

Flickering Booting Error

For appropriate measures in case of error see chapter "Optical displays" page 144.

6 Operating Modes

Two operating modes are supported by the measuring system:
e Synchronous
e Distributed Clocks

In the "Synchronous" operating mode, the process data of the incoming EtherCAT
telegram are synchronized with the application using the respective Sync Manager.

In the "Distributed Clocks" operating mode, the process data are output
synchronously to the so called SYNC-Signals of the Distributed-Clocks-Unit. The
relevant settings are performed in the EtherCAT master. By the measuring system the
synchronization signals "SYNCO0" and "SYNC1" are supported.
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7 Communication-Specific Standard Objects (CiA DS-301)

The following table shows an overview of the supported indexes in the communication

profile range:

M = Mandatory
O = Optional
C = Conditional

Index (h) | Object Name Type Attr. | M/O/C | Page
1000 VAR Device type Unsigned32 ro M 96
1001 VAR Error register Unsigned8 ro M 96
1008 VAR Manufacturer device name String const O 97
1009 VAR Manufacturer hardware version String const @) 97
100A VAR Manufacturer software version String const @] 97
1010 ARRAY Save parameter Unsigned32 rw 0] 98
1011 ARRAY Restore parameter Unsigned32 rw O 100
1018 RECORD Identity object Identity ro M 101
1100 VAR EtherCAT address Unsigned16 ro M 101
1601 " RECORD RxPDO 2 PDO Mapping | rw C 102
1A00" RECORD TxPDO 1 PDO Mapping rw C 103
1C00 ARRAY Sync Manager Unsigneds ro M 103
Communication type
Sync Manager .
1C12 ARRAY RxPDO allocation Unsigned16 rw M 105
Sync Manager .
1C13 ARRAY TxPDO allocation Unsigned16 rw M 106
Sync Manager 3 .
1C32 ARRAY Parameter (Output) Unsigned16 ro 0] 107
1C33 | ARRAY Sync Manager 3 Unsigned16 | ro o | 110
Parameter (Input)

Table 1: Communication-specific standard objects

Y Little Endian format
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Communication-Specific Standard Objects (CiA DS-301)

7.1 Object 1000h: Device type

Contains information on the device type. The object with index 1000h describes the
device type and its functionality. It comprises a 16 bit field, which describes the device
profile used (device profile no. 406 = 196h) and a second 16 bit field, which provides
information on the device type.

Index 0x1000
Name Device Type
Object code VAR
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Device type
Device profile number Encoder type
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
96h 01h 2"t0 2° 210 2°
Encoder type
Code Definition Default
01 Absolute single turn encoder depending on the
02 Absolute multi turn encoder encoder type

7.2 Object 1001h: Error register

The error register displays bit coded the error state of the measuring system. Also
several errors at the same time can be displayed by a set bit. An error is signaled at
the moment of the occurrence by an EMCY message.

Index 0x1001

Name Error Register

Object code VAR

Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping yes
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
> . [3)
o5 o Es o o o o 35
% Ll Dc.) L 8 Ll

For appropriate measures in case of error see chapter "Measuring system errors"

page 145.
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7.3 Object 1008h: Manufacturer device name

Contains the manufacturer device name,
transmission by "Upload SDO Segment Request Protocol".

Index 0x1008

Name Device Name

Object code VAR

Data type VISIBLE_STRING

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value " " depending on the device type

7.4 Object 1009h: Manufacturer hardware version

Contains the manufacturer hardware version,

transmission by "Upload SDO Segment Request Protocol".

Index 0x1009

Name Hardware version

Object code VAR

Data type VISIBLE_STRING

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value " " depending on the device type

7.5 Object 100Ah: Manufacturer software version

Contains the manufacturer software version without version index.

The index of the software version can be read out of the object 6507h.

Index 0x100A

Name Software version

Object code VAR

Data type VISIBLE_STRING

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value " " depending on the device type

Printed in the Federal Republic of Germany
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Communication-Specific Standard Objects (CiA DS-301)

7.6 Object 1010h: Store Parameters
This object supports the saving of parameters in non-volatile memory (EEPROM).

Changed parameters are accepted only if the storage command is executed! The
storage command is performed if the signature “save” is written to subindex 1.

Index 0x1010

Name Store parameters

Object code ARRAY

Data type UNSIGNED32

Category Optional

PDO mapping No

Sub-Index Description Value Data type Access
0 Number of entries 1 UNSIGNEDS8 ro
1 Accept and store write: 65766173h UNSIGNED32 W

parameters read: 1

By read access the device provides information about its saving capability.

Bit 0 = 1, the device saves parameters only on command. That means, if parameters
have been changed by the user and no "Store Parameter Command" had been
executed, at the next power on, the parameters will have their old values.

MSB LSB
Bits 31-2 1 0
Value =0 0 1

/ \\ In case of write access the device stores the parameters to the non-volatile memory.
K /J This procedure takes approx. 1s. In this time the measuring system isn't accessible at
the bus.

In order to avoid storage of parameters by mistake, storage is only executed when a
specific signature is written to the object. The signature is "save".

MSB LSB

65h 76h 61h 73h
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On reception of the correct signature, the active scaling parameters (TR mode / CiA
DS-406 mode) are checked for validity. Depending on result corrections of different
parameters are performed automatically or the parameters are not stored.

After reception of the write command, the device responds after about one second:

1.

If the storing was successfully the device responds with the SDO-Transmission-
Response-Service (Error-Code = 0000h -> EEPROM OK)

- In case of a valid scaling parameter combination the preset value and the limiting
values for the working area are verified. If there is an area violation, the values are
adjusted according to the programmed measuring length.

- In case of a faulty CiA DS-406 scaling parameter combination the value in “Object
6002h: Total measuring range” is corrected automatically. No error message is
output.

If faulty TR scaling parameters are detected the device responds with the
SDO-Abort-Transfer-Service

(Abort-Code = 0604 0047h -> General incompatibility in the device).

The parameters are not stored.

If the storing failed the device responds with the SDO-Abort-Transfer-
Service (Abort-Code = 0606 0000h -> EEPROM defective).

If a wrong signature was written, the device refuses the storing and responds
immediately with the Abort-Code = 0800 0020h.
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7.7 Object 1011h: Restore default parameter values

This object supports the restoring of the default values of all writable parameters.

Index 0x1011

Name Restore parameters

Object code ARRAY

Data type UNSIGNED32

Category Optional

PDO mapping No

Sub-Index Description Value Data type Access
0 Number of entries 1 UNSIGNEDS ro
1 Restore all write: 64616F6Ch UNSIGNED32 W

parameters read: 1

By read access on subindex 1 the device provides information about its restoring
capability.
Bit 0 = 1 means that the device supports the restoring of default values.

MSB LSB
Bits 31-1 0
Value =0 1

In order to avoid restoring of parameter values by mistake, restoring is only executed
when a specific signature is written to the appropriate sub-index. The signature is
"load".

MSB LSB

64h 61h 6Fh 6Ch

On reception of the correct signature, the device restores the appropriate default
parameters. If restoring failed, the device responds with abort domain transfer:
Abort-Code = 0606 0000h.

If a wrong signature is written, the device refuses to restore the defaults and responds
with abort domain transfer: Abort-Code = 0800 0020h.
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7.8 Object 1018h: Identity object

The identity object contains the following parameters:

e FEtherCAT Vendor ID

Contains the device vendor ID allocated by the ETG

e Product Code

Contains the product code of the device

e Revision Number

Contains the revision number of the device, which defines the functionality and the

individual versions.

e Serial Number

Contains the serial number of the device

Index 0x1018

Name Identity

Object code RECORD

Data type IDENTITY

Category Mandatory

PDO Mapping No

Sub-Index Description Value Data type Access
0 Number of entries 4 UNSIGNEDS ro
1 Vendor ID 0000 0509h UNSIGNED32 ro
2 Product code device specific UNSIGNED32 ro
3 Revision number device specific UNSIGNED32 ro
4 Serial number device specific UNSIGNED32 ro

7.9 Object 1100h: EtherCAT address

This object contains the station address assigned by the EtherCAT master.

Index 0x1100

Name EtherCAT Address

Object code VAR

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

PDO mapping no

Value configured EtherCAT address

Printed in the Federal Republic of Germany

© TR-Electronic GmbH

2016, All Rights Reserved

01/27/2022

TR-ECE-BA-DGB-0127 v09

Page 101 of 147




Communication-Specific Standard Objects (CiA DS-301)

7.10 Structure of the mapping parameter
Sub-index 0 contains the number of valid object entries.

The following entries contain the information of the mapped application objects. The
object describes the content of the PDO by their index, sub-index and length in bit:

31 16 15 8 7 0
Sub-index Length in bit

MSB LSB

Index

7.10.1 Object 1601h: 2" Receive PDO Mapping

Depending on the adjustment in "Object 1C12h: Sync Manager Channel 2 (process
data output)" the defined process data in object 0x1601 can be received or not, see
page 105.

About the Receive-Process-Data-Object (0x1601) the objects 0x5004 and 0x5005 are
mapped by default and can not be changed.

Index 0x1601

Name RxPDO 1

Object code RECORD

Data type PDO_MAPPING

Category Mandatory for each supported RxPDO
PDO mapping no

Default configuration:

Sub-Index Description Value Data type Access
0 Number of entries 2 UNSIGNEDS ro
1 Adjustment position 50040020h | UNSIGNED32 rw
2 Adjustment control 50050008h | UNSIGNEDS8 rw
LSB MSB
Adjustment position Adjustment control
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 0
27_20 215_28 223_216 231_224 27_20
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7.10.2 Object 1A00h: 1°' Transmit PDO Mapping
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Depending on the adjustment in "Object 1C13h: Sync Manager Channel 3 (process
data input)" the defined process data in object 0Ox1A00 can be transmitted or not, see

page 106.

About the Transmit-Process-Data-Object (0x1A00) maximal seven objects in arbitrary

order can be transmitted.

Index 0x1A00

Name TxPDO 1

Object code RECORD

Data type PDO_MAPPING

Category Mandatory for each supported TxPDO
PDO mapping no

Supported process data objects:

Object name Ogjg::]n ddeix / LZﬁgtmﬁeb/i t Attribute Page
Error register 1001, 0 UNSIGNEDS8 ro 96
Single-turn position 3101, 1 UNSIGNED32 ro 121
Multi-turn position 3101, 2 UNSIGNED32 ro 121
Time stamp 3101, 3 UNSIGNED32 ro 121
Adjustment status 5006, 0 UNSIGNEDS ro 124
Position 6004, 0 UNSIGNED32 ro 129
Speed 6030, 1 SIGNED32 ro 129
\(’:Vh";ﬁr?erfi‘ state 6400, 1 UNSIGNEDS ro 130
dork area state 6400, 2 UNSIGNEDS o 130
Alarms 6503, 0 UNSIGNED16 ro 134
Warnings 6505, 0 UNSIGNED16 ro 135

Default configuration:
Sub-Index Description Value Data type Access
0 Number of entries 2 UNSIGNEDS rw
1 Position 60040020h | UNSIGNED32 rw
2 Adjustment status | 50060008h | UNSIGNEDS8 rw
3 - - - rw
4 - - - rw
5 - - - rw
6 - - - rw
7 - - - rw
LSB MSB
Position Adjustment status
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte O
27_20 215_28 223_216 231_224 27_20
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Communication-Specific Standard Objects (CiA DS-301)

7.11 Object 1C00h: Sync Manager Communication Type

This object is used to define the number of communication channels used and the

type of communication.

The following are supported:

e Mailbox sending and receive
e Process data input for the transmission of position values (Slave --> Master)

The inputs can only be read, the configuration of the communication channels occurs
automatically when the EtherCAT master boots.

Index 0x1C00

Name Sync Manager Communication Type
Object code ARRAY

Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Sub-Index 0

Description Number of Sync Manager channels used
Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 4

Sub-Index 1

Description Communication Type Sync Manager 0
Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 1: Receive mailbox (Master --> Slave)
Sub-Index 2

Description Communication Type Sync Manager 1
Data type UNSIGNEDS

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 2: Send mailbox (Slave --> Master)
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Sub-Index 3

Description Communication Type Sync Manager 2
Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 3: Process data output (Master --> Slave)
Sub-Index 4

Description Communication Type Sync Manager 3
Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 4: Process data input (Slave --> Master)

7.12 Object 1C12h: Sync Manager Channel 2 (process data output)

The number and the respective object index of the assigned RxPDOs are defined by
object 1C12h. Only the given Receive Process Data Object under Sub-Index 1 can be
assigned as process data output:

Index 0x1C12

Name Sync Manager RxPDO Assign
Object code ARRAY

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Sub-Index 0

Description Number of assigned RxPDOs
Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access rw

PDO mapping No

Value 1

Sub-Index 1

Description PDO Mapping Object Index of the assigned RxPDOs
Data type UNSIGNED16

Category Conditional

Access rw

PDO mapping No

Value 0x1601: RxPDO 2
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7.13 Object 1C13h: Sync Manager Channel 3 (process data input)

The number and the respective object index of the assigned TxPDOs are defined by
object 1C13h. Only the given Transmit Process Data Object under Sub-Index 1 can be
assigned as process data input:

Index 0x1C13

Name Sync Manager TxPDO Assign
Object code ARRAY

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Sub-Index 0

Description Number of assigned TxPDOs
Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access rw

PDO mapping No

Value 1

Sub-Index 1

Description PDO Mapping Object Index of the assigned TxPDOs
Data type UNSIGNED16

Category Conditional

Access rw

PDO mapping No

Value 0x1A00: TxPDO 1

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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7.14 Object 1C32h: Sync Manager 2, Parameter

iRelectronic

The object 1C32h "Input Sync Manager Parameter" describes the adjustments for the
Output Sync Manager and can only be read.

Index 0Ox1c32

Name Sync Manager 2 Parameter

Object code ARRAY

Data type Unsigned16

Category Optional

Sub-Index 0

Description Number of entries

Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 32

Sub-Index 1

Description Synchronization Type

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 0x22: S)_/nc_hronous — synchronized with Sync Manager 2 event
0x02: Distributed clocks

Sub-Index 2

Description Cycle Time

Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value Min. time between two SM2 events in ns.

Sub-Index 3

Description Shift Time

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value Time between SM2 event and the hardware input latch in ns
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Sub-Index 4
Description Synchronization types supported
Data type UNSIGNED16
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Bit O: Free Run supported
Value Bit 1: Synchronous supported
Bit 2: Distributed clocks supported
Sub-Index 5
Description Minimum Cycle Time
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Min. cycle time which is support by the Slave in ns
Value (Max. period of the local cycle).
Sub-Index 6
Description Calc and Copy Time
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Time in ns needed by the application controller to perform
calculations on the input values if necessary and to copy the
Value process data from the local memory to the Sync Manager
before the data is available for EtherCAT.
Sub-Index 7
Description Reserved
Data type UNSIGNED32
Sub-Index 8
Description Get Cycle Time
Data type UNSIGNED16
Category Optional
Access ro
PDO mapping No
Value Measured local cycle time
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Sub-Index 9

Description Delay Time

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value Hardware delay time of the slave in ns.

Sub-Index 10

Description Sync 0 Cycle Time

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No
Only important for synchronization type = 2 and

Value subordinated local cycles.

Sub-Index 11

Description SM Event Missed Counter

Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value Number of missed SM events in OPERATIONAL
(DC mode only)

Sub-Index 12

Description Cycle Exceeded Counter

Data type UNSIGNED32

Category Conditional

Access ro

PDO mapping No
Number of occasions the cycle time was exceeded in

Value OPERATIONAL (cycle was not completed in time or the next
cycle began too early)

Sub-Index 13

Description Shift Too Short Counter

Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value Number of occasions that the interval between SYNCO and

SYNC1 event was too short (DC mode only)
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Sub-Index 32

Description Sync Error

Data type BOOL

Category Conditional

Access ro

PDO mapping No

Value The synchronization was not correct in the last cycle, (outputs

were output too late; DC mode only)

7.15 Object 1C33h: Sync Manager 3, Parameter

The object 1C33h "Input Sync Manager Parameter” describes the adjustments for the
Input Sync Manager and can only be read.

Index 0x1c33

Name Sync Manager 3 Parameter
Object code ARRAY

Data type Unsigned16

Category Optional

Sub-Index 0

Description Number of entries

Data type UNSIGNEDS8

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 32

Sub-Index 1

Description Synchronization Type

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value 0x22: Synchronous — synchronized with Sync Manager 3 event

0x02: Distributed clocks
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Sub-Index 2
Description Cycle Time
Data type UNSIGNED32
Category Optional
Access ro
PDO mapping No
Value Min. time between two SM3 events in ns.
Sub-Index 3
Description Shift Time
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Value Time between SM3 event and the hardware input latch in ns
Sub-Index 4
Description Synchronization types supported
Data type UNSIGNED16
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Bit 0: Free Run supported
Value Bit 1: Synchronous supported
Bit 2: Distributed clocks supported
Sub-Index 5
Description Minimum Cycle Time
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Min. cycle time which is support by the Slave in ns
Value (Max. period of the local cycle).
Sub-Index 6
Description Calc and Copy Time
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Time in ns needed by the application controller to perform
Value calculations on the input values if necessary and to copy the

process data from the local memory to the Sync Manager
before the data is available for EtherCAT.
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Sub-Index 7

Description Reserved

Data type UNSIGNED32

Sub-Index 8

Description Get Cycle Time

Data type UNSIGNED16

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value Measured local cycle time

Sub-Index 9

Description Delay Time

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value Hardware delay time of the slave in ns.

Sub-Index 10

Description Sync 0 Cycle Time

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Value Only irr_1portant for synchronization type = 2 and
subordinated local cycles.

Sub-Index 11

Description SM Event Missed Counter

Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value Number of missed SM events in OPERATIONAL

(DC mode only)
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Sub-Index 12

Description Cycle Exceeded Counter

Data type UNSIGNED32

Category Conditional

Access ro

PDO mapping No
Number of occasions the cycle time was exceeded in

Value OPERATIONAL (cycle was not completed in time or the next
cycle began too early)

Sub-Index 13

Description Shift Too Short Counter

Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value Number of occasions that the interval between SYNCO and
SYNC1 event was too short (DC mode only)

Sub-Index 32

Description Sync Error

Data type BOOL

Category Conditional

Access ro

PDO mapping No

Value The synchronization was not correct in the last cycle, (outputs

were output too late; DC mode only)
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8 Manufacturer and Profile Specific Objects (CiA DS-406)

M = Mandatory

O = Optional
Index (h) | Object |Name Data length |Attr. | M/O | Page
Parameter
o 2000 " VAR [Mode selection TR / CiA DS-406 Unsigned16 | rw O 115
02001 " VAR [TR-Operating parameters, counting direction | Unsigned16 | rw 0] 116
02002 " VAR [TR-Total measuring range in steps Unsigned32 | rw @) 117
0 2003" VAR [TR-Number of revolution, numerator Unsigned32 | rw @] 117
02004 " VAR [TR-Number of revolution, denominator Unsigned32 | rw @] 117
0 2005 VAR [TR-Speed unit Unsigned16 | rw @) 120
o 2006 VAR |TR-Speed integration time Unsignedl16 | rw 0] 120
0 2007 VAR [TR-Speed factor Unsigned16 | rw O 121
3101 VAR |Positions and Time stamp Unsigned32 | ro o 121
5004 VAR |Adjustment position Unsigned32 | ro 0] 123
5005 VAR |Adjustment control Unsigned8 | ro O 124
5006 VAR |Adjustment status Unsigned8 | ro O 124
060002 | VAR |Operating parameters, counting direction Unsigned16 | rw | M | 125
060012 | VAR [Single measuring range Unsigned32 | rw | M | 126
060022 | VAR |Total measuring range in steps Unsigned32 | rw | M | 126
- 6003 VAR |Preset value Unsigned32 | rw M 128
6004 VAR |Position value Unsigned32 | ro M 129
6030 VAR |Speed value Integerl6 ro 0] 129
6400 RECORD |Area state register Unsigned8 ro 0] 130
0 6401 RECORD (Work area low limit Unsigned32 | rw o 131
0 6402 RECORD (Work area high limit Unsigned32 | rw o 132
Diagnostics
6500 VAR |Operating status Unsigned16 | ro M 133
6501 VAR [Single turn resolution Unsigned32 | ro M 133
6502 VAR [Number of revolutions Unsigned32 | ro M 134
6503 VAR |Alarms Unsigned16 | ro M 134
6504 VAR |Supported alarms Unsigned16 | ro M 135
6505 VAR |Warnings Unsigned16 | ro M 135
6506 VAR |Supported warnings Unsigned16 | ro M 136
6507 VAR |Profile and software version Unsigned32 | ro M 137
6508 VAR |Operating time Unsigned32 | ro M 137
Table 2: Encoder profile range
Y TR Objects
2 CiA DS-406 Objects
o Activation and permanent storage must be performed by object 1010h
immediate activation and permanent storage
© TR-Electronic GrmbH 2016, Al Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
Page 114 of 147 TR-ECE-BA-DGB-0127 v09 01/27/2022




iRelectronic

8.1 Object 2000h: Mode selection TR/ CiA DS-406

With the mode selection can be selected which scaling parameter should be used.
Normally the parameters according to the encoder profile CiA DS-406 are used. For
special applications it can be switched over to TR parameter to use expanded gear

functions.
Index 0x2000
Description TR-Parameter used
Data type UNSIGNED16
Category Optional
Access rw
PDO mapping No
Lower limit 0x0000 = CiA DS-406 mode
Upper limit 0x0001 = TR mode
Default 0x0000
Activation/Storage | by object 0x1010

Only the parameters in the active mode can be changed. Not listed objects apply for

b both modes.
CiA DS-406 mode TR mode
0x6000, Counting direction 0x2001, Counting direction
0x6001, Single measuring range 0x2002, Total measuring range in steps

0x6002, Total measuring range in steps | 0x2003, Number of revolution - numerator

Printed in the Federal Republic of Germany
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8.2 TR - Mode

8.2.1 Object 2001h: TR-Operating parameters, code sequence

The object with index 2001h supports only the function for the code sequence.

The code sequence defines whether increasing or decreasing position values are
output when the measuring system shaft rotates clockwise or counter clockwise as
seen on the flange side.

Index 0x2001

Description TR-Operating parameters
Data type UNSIGNED16

Category Optional

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 0x0000 = increasing
Upper limit 0x0001 = decreasing
Default 0x0000
Activation/Storage | by object 0x1010

8.2.2 Scaling parameter

Danger of personal injury and damage to property exists if the measuring
system is restarted after positioning in the de-energized state by shifting
of the zero point!

If the number of revolutions is not an exponent of 2 or is >4096, it can occur, if
more than 512 revolutions are made in the de-energized state, that the zero

Ensure that the quotient of Revolutions Numerator / Revolutions

V721N IX[el point of the multi-turn measuring system is lost!

[ ]
NOTICE Denominator for a multi-turn measuring system is an exponent of 2
of the group 2°, 2%, 2°...2" (1, 2, 4...4096).

or

e Ensure that every positioning in the de-energized state for a multi-turn
measuring system is within 512 revolutions.

_ When saving the parameters about “Object 1010h: Store Parameters” the measuring

/ \ system checks the limiting values of the scaling parameters in the objects 2002h,
( 2003h and 2004h. If there is an invalid combination, the measuring system answers
\ / with the SDO-Abort-Transfer-Service, Abort-Code = 0604 0047h and reports

a general incompatibility in the device. The parameters are not saved.
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8.2.2.1 Object 2002h: TR-Total measuring range

Defines the total number of steps of the measuring system before the measuring
system restarts at zero.

Index 0x2002

Description TR / Total Measuring Range
Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 16 steps

Upper limit 33554432 = (0x2000000)
Default 16777216
Activation/Storage | by object 0x1010

Total measuring range
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t02° 210 2° 2% 10 2" 2% to 2*

The actual upper limit for the measurement length to be entered in steps is dependent
on the measuring system version and can be calculated with the formula below. As
the value "0" is already counted as a step, the end value = measurement length in
steps - 1.

Total measuring range = Steps per revolution * Number of revolutions

To calculate, the parameters steps/rev. and the number of revolutions can be read
on the measuring system nameplate.

8.2.2.2 Object 2003h - 2004h: TR-Number of revolutions numerator / denominator

Together, these two parameters define the number of revolutions before the
measuring system restarts at zero.
As decimal numbers are not always finite (as is e.g. 3.4), but they may have an infinite
number of digits after the decimal point (e.g. 3.43535355358774...) the number of
revolutions is entered as a fraction.

Number of revolutions numerator:

Index 0x2003
Description TR / Number of revolutions / -numerator
Data type UNSIGNED32
Category optional
Access rw
PDO mapping No
Lower limit 1
Upper limit 256000
Default 4096
Activation/Storage by object 0x1010
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Number of revolutions denominator:

Index 0x2004

Description TR / Number of revolutions / -denominator
Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 1

Upper limit 16384

Default 1

Activation/Storage by object 0x1010

Number of revolutions:

Number of revolutions numerator

Number of revolutions =
Number of revolutions denominator

If it is not possible to enter parameter data in the permitted ranges of numerator and
denominator, the attempt must be made to reduce these accordingly. If this is not
possible, it may only be possible to represent the decimal number affected
approximately. The resulting minor inaccuracy accumulates for real round axis
applications (infinite applications with motion in one direction).

A solution is e.g. to perform adjustment after each revolution or to adapt the
mechanics or gearbox accordingly.

The parameter "Steps per revolution” may also be a rational number, however the
"Total measuring range" may not. The result of the above formula must be rounded
up or down. The resulting error is distributed over the total number of revolutions
programmed and is therefore negligible.

Preferably for linear axes (forward and backward motions):

The parameter "Revolutions denominator” can be programmed as a fixed value of
"1". The parameter "Revolutions numerator” is programmed slightly higher than the
required number of revolutions. This ensures that the measuring system does not
generate a jump in the actual value (zero transition) if the distance travelled is
exceeded. To simplify matters the complete revolution range of the measuring system
can also be programmed.
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The following example serves to illustrate the approach:

Given:

Measuring system with 4096 steps/rev. and max. 4096 revolutions
Resolution 1/100 mm

Ensure the measuring system is programmed in its full resolution and total
measuring length (4096x4096):

Total number of steps = 16777216,

Revolutions numerator = 4096

Revolutions denominator =1

Set the mechanics to be measured to the left stop position
Set measuring system to "0" using the adjustment

Set the mechanics to be measured to the end position
Measure the mechanical distance covered in mm

Read off the actual value of the measuring system from the controller
connected

Assumed:

Distance covered = 2000 mm
Measuring system actual position after 2000 mm = 607682 steps

Derived:

Number of revolutions covered = 607682 steps / 4096 steps/rev.
= 148.3598633 revolutions

Number of mm / revolution = 2000 mm / 148.3598633 revs. = 13.48073499mm / rev.

For 1/100mm resolution this equates to a Number of steps per revolution of 1348.073499

Required programming:

Number of Revolutions numerator
Number of Revolutions denominator

4096
1

Number of revolutions numerator

Total number of steps = Number of steps per revolution * . -
Number of revolutions denominator

4096 revolutions numerator

=1348.073499 steps / rev. * : -
1 revolution denominator

=5521709 steps (rounded off)
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8.2.3 Object 2005h: TR-Speed unit

This object indicates the resolution with which the speed is calculated and output, see
chapter 8.8 “Object 6030h: Speed” on page 129.

Index 0x2005
Description TR / Speed unit
Data type UNSIGNED16
Category Optional

Access rw

PDO mapping No

Default 1
Activation/Storage | by object 0x1010

Selectable resolutions:

Value Speed resolution
0 rps (revolutions per second)
1 rpm (revolutions per minute)
2 rph (revolutions per hour)
3 Steps/Integration time

8.2.4 Object 2006h: TR-Speed integration time

Represents the time interval in [ms] within which the position value gets averaged for
the calculation of speed, see “Object 6030h: Speed” on page 129.

Index 0x2006

Description TR / Speed integration time
Data type UNSIGNED16

Category Optional

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 1

Upper limit 1000

Default 100

Activation/Storage | by object 0x1010
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8.2.5 Object 2007h: TR-Speed factor

By this factor, the originally calculated speed value is multiplied. This happens
independently of the unit which is based on the speed calculation, see “Object 6030h:

Speed” on page 129.

Index 0x2007
Description TR / Speed factor
Data type UNSIGNED16
Category Optional

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 1

Upper limit 1000

Default 1
Activation/Storage | by object 0x1010

8.3 Object 3101h: Positions and Time stamp

The object 3101 "Positions and Time stamp" defines the output position value in form
of Single Turn, Multi Turn and Time Stamp, which can be mapped by the Transmit

Process Data Objects.

Index 0x3101

Name Positions and Time stamp
Object Code DEFSTRUCT
Data type DT3101: 112 Bit
Category Optional
Sub-Index 0

Description Number of entries
Data type UNSIGNEDS8
Category Optional

Access ro

PDO mapping No

Value 3

Sub-Index 1*

Description Position Singleturn
Data type UNSIGNED32
Category Optional

Access ro

PDO mapping Yes

Printed in the Federal Republic of Germany

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved

01/27/2022

TR-ECE-BA-DGB-0127 v09

Page 121 of 147




Manufacturer and Profile Specific Objects (CiA DS-406)

Sub-Index 2*

Description Position Multiturn
Data type UNSIGNED32
Category Optional

Access ro

PDO mapping Yes

* If the result of the scaling parameters is not an integer in “Steps per revolution” or
“Number of revolutions” a rounded single turn/multi turn value is output.

Sub-Index 3

Description Time Stamp
Data type UNSIGNED32
Category Optional
Access ro

PDO mapping Yes

Value in ns

Example for calculating the current position out of the single turn and multi turn value:

Position value = Position multi turn * Measuring steps per revolution + Position single turn

e g
AW 4

For the calculation, the value of the measuring steps per revolution programmed
currently has to be taken from the object 6001h.
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8.4 Adjustment on the fly

The following objects 5004h, 5005h and 5006h are used exclusively for the
"adjustment on the fly". The use and function of the objects is described in chapter 10

"Perform ,Adjustment on the fly“ on page 139.

8.4.1 Object 5004h: Adjustment position

This object is only used as a container to map a 32 bit adjustment value into the
process data. It is not intended to be set or read out via the acyclic data.

Index 0x5004

Description Adjustment position

Data type UNSIGNED32

Category Optional

Access ro

PDO mapping Yes

value current adjustment posi;ion, ora v_alue within the range from 0
to programmed measuring length in steps — 1

Default 0

Activation/Storage | with write access

Adjustment position

Byte O

Byte 1

Byte 2

Byte 3

2t02°

2P102°

223 to 216

231 to 224
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8.4.2 Object 5005h: Adjustment control

This object is only used as a container to map the "Adjustment control" into the
process data. It is not intended to be set or read out via the acyclic data.
Bit 0 is used to perform the preset and bit 4 to set the kind of adjustment.

Index 0x5005

Description Adjustment control

Data type UNSIGNEDS8

Category Optional

Access ro

PDO mapping Yes

Default 0

Bit Value |Function

0 0 Adjustment is not performed
1 Adjustment is performed cyclically

1-3 - reserved

4 0 Absolute adjustment (see page 139)
1 Relative adjustment (see page 139)

5-8 - reserved

8.4.3 Object 5006h: Adjustment status

This object is only used as a container to map the "Adjustment status" into the process
data. It is not intended to be set or read out via the acyclic data.
The "Adjustment status” indicates whether a continuous adjustment is currently being

performed.

Index 0x5006

Description Adjustment status

Data type UNSIGNEDS8

Category Optional

Access ro

PDO mapping Yes

Bit Value |Function

0 0 Adjustment is not performed

1 Adjustment is performed continuously
1-8 - reserved
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8.5 CiA DS-406 - Mode

8.5.1 Object 6000h: Operating parameters, code sequence

The object with index 6000h supports only the function for the code sequence.

The code sequence defines whether increasing or decreasing position values are
output when the measuring system shaft rotates clockwise or counter clockwise as
seen on the flange side.

Index 0x6000

Description Operating parameters
Data type UNSIGNED16
Category Mandatory

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 0x0000 = increasing
Upper limit 0x0001 = decreasing
Default 0x0000
Activation/Storage | by object 0x1010

8.5.2 Scaling parameter

Danger of personal injury and damage to property exists if the measuring
system is restarted after positioning in the de-energized state by shifting
of the zero point!

If the number of revolutions is not an exponent of 2 or is >4096, it can occur, if

more than 512 revolutions are made in the de-energized state, that the zero
A WARNING point of the multi-turn measuring system is lost!

NOTICE e Ensure that the Number of Revolutions for a multi-turn measuring system is
an exponent of 2 of the group 2°, 2*, 22...2" (1, 2, 4...4096).

or...

e Ensure that every positioning in the de-energized state for a multi-turn
measuring system is within 512 revolutions.

%)

When saving the parameters by “Object 1010h: Store Parameters” the measuring
system checks the limiting values of the scaling parameters in the objects 6001h and
6002h. If there is an invalid combination, the value in object 6002h is corrected
automatically. No error message is output.
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8.5.2.1 Object 6001h: Single measuring range

The parameter “Single measuring range” sets the steps per revolution.

Index 0x6001

Description Single Measuring Range

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 1 step per revolution

Upper limit device specific (max. value see hameplate)
Default 4096

Activation/Storage | by object 0x1010

Single measuring range
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t02° 210 2° 2% 10 2" 2% to 2*

8.5.2.2 Object 6002h: Total measuring range

Defines the total number of steps of the measuring system before the measuring
system restarts at zero.

Index 0x6002

Description Total Measuring Range
Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access rw

PDO mapping No

Lower limit 16 steps

Upper limit 33554432 = (0x2000000)
Default 16777216
Activation/Storage | by object 0x1010

Total measuring range
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t0 2° 210 2° 2% t0 2'° 2% to 2%

The actual upper limit for the measurement length to be entered in steps is dependent
on the measuring system version and can be calculated with the formula below. As
the value "0" is already counted as a step, the end value = measurement length in
steps - 1.

Total measuring range = Steps per revolution * Number of revolutions
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To calculate, the parameters steps/rev. and the number of revolutions can be read
on the measuring system nameplate.

The Parameter ,Number of revolutions®, which results out of the ,total measuring
range in steps® and ,measuring steps per revolution“ has following restriction:

The "number of revolutions" may be a rational number which can be represented as
fraction in the following area:

1...65536
1...16384

= Number of revolutions

Example 1:

Assumed:

Measuring range in steps = 16777216
Steps per revolution = 2048

Derived:

1677721 2
6 6 steps = 8192 revolutions A

- revolutions => possible
2048 steps/revolution.

Example 2:

Assumed:

Measuring range in steps = 10000000
Steps per revolution = 3600

Derived:

10000000 steps
3600 steps/revolution.

- . 25000 . .
= 2777,7 revolutions = ? revolutions => possible

&

If the resulting number of revolutions cannot be represented in this area, then the
"Measuring range in steps" is corrected to the next smaller value. This correction
takes place at the time, because the value is activated and stored by object 0x1010.

The newly calculated total measuring range can be read from the Object 6002h and is
always shorter than the specified measurement length. It may therefore occur that the
total number of steps actually required is not achieved and the measuring system
generates a zero transition before it reaches the maximum mechanical distance.
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8.6 Object 6003h: Preset value

NOTICE *

Risk of injury and damage to property by an actual value jump when the

A WARNING Preset adjustment function is performed!

be permitted in the program and application!

The preset adjustment function should only be performed when the
measuring system is at rest, otherwise the resulting actual value jump must

The Preset Function can be used to adjust the measuring system to any position value
within a range of 0 to measuring length in increments —1. With the writing to the object,
the output position value is set without this having to be confirmed to in addition.

programmed measuring length in steps — 1

Index 0x6003

Description Preset Value

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access rw

PDO mapping No

value current position, or a value within the range from 0 to

Activation/Storage

with write access

Preset value

Byte O

Byte 1

Byte 2

Byte 3

2710 2°

2% t0 28

223 to 216

231 to 224

%

In order to ensure a safe acceptance of the parameters

e Counting direction
e Scaling parameters

(Object 0x2001 or 0x6000) and the

(Objects 0x2002, 0x2003, 0x2004 or 0x6001, 0x6002)

changes must be first taken over and stored by means of “Object 1010h: Store
Parameters”. In a further step the new Preset value can be written.

If storing could be completed successfully, the current preset value is verified. If it is
larger than the programmed measuring length, the preset value is adjusted to the new

measuring length.

Now, in another step the desired preset value can be written.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved

Printed in the Federal Republic of Germany

Page 128 of 147

TR-ECE-BA-DGB-0127 v09

01/27/2022



8.7 Object 6004h: Position value

The object 6004h “Position Value” defines the output position value.

Index 0x6004
Description Position Value
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping Yes
Position value
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t0 2° 2% t0 2° 2% 10 2" 2% to 2%

8.8 Object 6030h: Speed

The object 6030h represents the output speed value, which is given in rpm (standard
setting), the resolution is given in “Object 2005h: TR-Speed unit”.

The speed value is signed and is output as a two’s complement.

o Code Sequence setting = increasing
- Output positive, turning clockwise (view onto flange side)

o Code Sequence setting = decreasing
- Output negative, turning clockwise (view onto flange side)

Index 0x6030
Description Speed Value
Data type Integer32
Category Optional
Access ro
PDO mapping Yes
Sub-Index 1:
Speed value
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t02° 2% t0 2° 2% 10 2" 2% to 2*

If the wvalue range of the speed is wunder or over the Ilimits
of -2147483648...+2147483647, the limit values (0Ox7FFF FFFF or 0x8000 0000) will
be output.

The update of the speed value under the SDO object 0x6030:01 of the object
directory only takes place when the object 0x6030:01 has been mapped to the
process data.
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8.9 Object 6400h: Area state register

By means of the objects 0x6401 “Work area low limit” and 0x6402 “Work area high
limit” a so called application-specific working range can be defined (Limit switch-
function). By means of the Area state register (channel 1/2) the current area state of
the measuring system position is output.

Index 0x6400
Name Area State Register
Object Code RECORD
Data type UNSIGNEDS8
Category Optional
ISUb Comment D Data type PDQ Attribute
ndex value mapping
0 No of entries 2 UNSIGNEDS no ro
1 Channel 1 - UNSIGNEDS8 yes ro
2 Channel 2 - UNSIGNEDS8 yes ro

Bit |Channel 1/2

out of range
0 |0: Position is between minimum and maximum value
1: Position is exceeded

range overflow
1 |0: No range overflow
1: Position is higher than the position value set in object 0x6402

range underflow
2 | 0: No range underflow
1: Position is lower than the position value set in object 0x6401

3 -7 |reserved, always 0

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Page 130 of 147 TR-ECE-BA-DGB-0127 v09 01/27/2022




8.10 Measuring system — Work area

%

Before the work area can be defined, the programming of the scaling parameters
(objects 0x2002, 0x2003, 0x2004 or 0x6001, 0x6002) must have been performed.

If storing could be completed successfully, the current limit values in the objects 6401h
and 6402h are verified. If they are larger than the programmed measuring length, the
limit values are adjusted to the new measuring length:

high limit values = Measuring length in steps — 1
low limit values = Measuring length in steps — 2

Now, in another step the desired limit values can be written.

D

W

Note that the lower limit value entered by means of the object 0x6401 is arithmetically
less than its associated upper limit value, which is set by the object 0x6402. Both limit
values are checked when the object 0x1010 is performed. A correction takes place as
follows:

If the upper limit value is greater than or equal to the measuring length, it is
corrected to the value measuring length — 1
If the lower limit value is greater than or equal to the measuring length, it is
corrected to the value measuring length — 2

8.10.1 Object 6401h: Work area low limit

The object defines the lower limit for the working area. A breach of the range is
signaled via Object 6400h: Area state register Bit 0 “Out of range” and Bit 2 “Range
underflow”.

Conditions:
The value must be within the range of 0 to measuring length in increments —1
The value must be at least one step smaller than the defined value for the

upper limit
Index 0x6401
Name Work Area Low Limit
Object Code RECORD
Data type UNSIGNED32
Category Optional
Activation/Storage by object 0x1010
Sl Comment e Data type Attribute

Index value

0 No. of entries 2 UNSIGNEDS8 ro

1 Channel 1, low limit - UNSIGNED32 rw

2 Channel 2, low limit - UNSIGNED32 rw
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8.10.2 Object 6402h: Work area high limit

The object defines the higher limit for the working area. A breach of the range is
signaled via Object 6400h; Area state register Bit 0 “Out of range” and Bit 1 “Range
overflow”.

Conditions:
The value must be within the range of 0 to measuring length in increments —1
The value must be at least one step larger than the defined value for the

lower limit
Index 0x6402
Name Work Area High Limit
Object Code RECORD
Data type UNSIGNED32
Category Optional
Activation/Storage by object 0x1010
S Comment el Data type Attribute
Index value
0 No. of entries 2 UNSIGNEDS8 ro
1 Channel 1, high limit - UNSIGNED32 rw
2 Channel 2, high limit - UNSIGNED32 rw
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8.11 Measuring system diagnostics

8.11.1 Object 6500h: Operating status

The object 6500h “Operating status” contains the operating status and information

about the internal programmed parameters.

Index 0x6500

Description Operating Status

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Bit Function Bit=0 Bit=1
code sequence increasing decreasing
reserved
scaling parameters are used - Yes

3-15 |reserved

8.11.2 Object 6501h: Single-Turn resolution

The object 6501h contains the number of measuring steps per revolution which can be
output by the measuring system.

Index 0x6501
Description Singleturn Resolution
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Upper limit device specific (max. value see nameplate)
Single-Turn resolution
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t02° 210 2° 2% 10 2" 2% to 2*

Standard value: 4096 = 1000h steps per revolution (depending on capacity marked
on nameplate).
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8.11.3 Object 6502h: Number of revolutions

This object contains the number of distinguishable revolutions that the measuring
system can output.

For a Multi-Turn measuring system the number of distinguishable revolutions and the
Single-Turn resolution gives the measuring range according to the formula below. The
maximum number of distinguishable revolutions is 256000.

Measuring range = Number of revolutions * Single-Turn resolution
Index 0x6502
Description Number of distinguishable revolutions
Data type UNSIGNED32
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Upper limit device specific

8.11.4 Object 6503h: Alarms

Additionally to the emergency message, object 6503h provides further alarm
messages. An alarm is set if a malfunction in the measuring system could lead to an
incorrect position value. If an alarm occurs, the according bit is set to logical high until
the alarm is cleared and the measuring system is able to provide an accurate position
value.

The update of the alarm value under the SDO object 0x6503 of the object directory
takes place only if object 0x6503 has been mapped to the process data.

Index 0x6503

Description Alarms

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping Yes

Bit Function Bit=0 Bit=1
0 Position error No Yes
1-11 |Reserved for further use

12 EE-PROM error OK error
13- 15 | Manufacturer specific functions

Position error
The bit is set, if the measuring system detects a malfunction of the system.

EE-PROM error

The measuring system detects a wrong checksum in the EE-Prom area or a write
process into the EE-Prom could not be finished successfully.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Page 134 of 147 TR-ECE-BA-DGB-0127 v09 01/27/2022




iRelectronic

8.11.5 Object 6504h: Supported alarms

The object 6504h contains the information on supported alarms by the measuring

system.
Index 0x6504
Description Supported Alarms
Data type UNSIGNED16
Category Mandatory
Access ro
PDO mapping No
Bit Function Bit=0 Bit=1
0 Position error No Yes
1-11 Reserved for further use
12 EE-PROM error No Yes
13 - 15 | Manufacturer specific functions

8.11.6 Object 6505h: Warnings

This object provides the warnings and indicates that tolerance for certain internal
parameters of the encoder have been exceeded. In contrast to alarms warnings do not
imply incorrect position values.

Index 0x6505

Description Warnings

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Bit Function Bit=0 Bit=1
0 Speed warning No Yes
1-11 |Reserved for further use

12 - 15 | Manufacturer specific functions

Limits:

- Speed warning: > 12500 revolutions/min

@ All warnings are cleared if the tolerances are again within normal parameters.
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8.11.7 Object 6506h: Supported warnings

The object 6506h provide the information on supported warnings by the encoder.

Index 0x6506

Description Supported Warnings

Data type UNSIGNED16

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Bit Function Bit=0 Bit=1

0 Speed warning No Yes

1 Reserved for further use

2 Reserved for further use

3 Reserved for further use

4 Reserved for further use

5 Reserved for further use

6 Reserved for further use

7 Reserved for further use

8 Reserved for further use

9 Reserved for further use

10 Reserved for further use

11 Reserved for further use

12 Manufacturer specific functions

13 Manufacturer specific functions

14 Manufacturer specific functions

15 Manufacturer specific functions
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8.11.8 Object 6507h: Profile and software version

This object contains in the 1st 16 bits the profile version which is implemented in the
measuring system. It is combined to a revision number and an index.

Index 0x6507

Description Profile and Software Version

Data type UNSIGNED32

Category Mandatory

Access ro

PDO mapping No

Example:  Profile version: 3.2

Binary code: 00000011 00000010
Hexadecimal: 03 02

The 2nd 16 bits contain the index of the software version out of object 100Ah.

Example:  Software version index:  1.02
Binary code: 00000001 00000010
Hexadecimal: 01 02

The software version without the index is contained in object 100Ah, see page 97.

Profile version Software version index
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3
2" to 2° 2%t0 2° 2" to 2° 210 2°

8.11.9 Object 6508h: Operating time

The operating time is stored in the encoder nonvolatile memory as long as the
encoder is power supplied.

The value is given in 0.1 hours per digit.

Index 0x6508
Description Operating Time
Data type UNSIGNED32
Category Optional
Access ro

PDO mapping No

If this function is not active according to the Encoder-Profile the value of this object is
OXFFFF FFFF
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9 Read-out the supported objects of the measuring system

The objects described in this manual correspond to the max. number of objects.
Which objects are actually supported by the measuring system, can be read-out by
the EtherCAT "SDO Information Service".

Normally the EtherCAT master provides appropriate mechanisms for the read-out of
the supported objects. Knowledge of the protocol structure and internal sequences is

therefore not required.

Proceeding on use of the "TwinCAT System Manager" configuration software:

e Establish online connection
e Select program tab CoE - Online
e Click the Advanced button

B4 Test1.tsm - TwinCAT System Manager

BE

Datei Bearbeten Aktionen Ansicht Optionen Hife

Dz S& o]

& B SYSTEM - Korfiguration
- SPS - Konfiguration
= A Eia - Kenfiguration
= B Eja Gerate
= 5 Gerat 1 {EthercaT)
=} Gerat 1-Prozessabbild
=} Gerdt 1-Prozessabbild-Info
% §1 Eingings
B §) Ausgange
®-§ InfoData
Il Box L (TR-Rotative)
# @ Zuordnungen

HasHE RN G R (202 &0 802
Allgemein | EtheiCAT | DO Prozessdaten | Startfp | CoE - Online g
[ dslaladisiz ] Auto Update (7] Single Update
A
AT Module OD (46E Portk (o
Indes Name Flags et (=]
000 Dievice Type 301 GO002015 {1314 78]
1008 Device Name RO COH 110M EtheiCAT
1009 Hardware Yersion RO 745005
1006 Software Version RO A3TIF
+-1010:0 Store parameters RO 14
+-1011:0 Fiestore parameters RO »1<
10180 Identiy RO PERS
18000 THPDO 1 TimeStamp mapping RO »31¢
18010 THPD0 2 Fast mapping RO »2¢
18020 THPDO 3 Speed mapping RO 3¢
18030 THPDI0 4 Single/Muli mapping RO >3¢
18040 THPDO 5 Single/Muli Speed mapping RO >d<
+ 1A100 T#PDO 11 TimeStamp Big mapping RO >3<
+-1A110 TwPDO 12 Fast Big mapping RO »2¢
+- 14120 T+PD0 13 Speed Big mapping RO >3¢
+ 14130 TwPD0 14 Single/Multi Big mapping RO >3<¢
18140 THPDIO 15 Single/Mult Speed Bigma.. RO PERS
+ 10000 Spnc Manager Communication Type RO PERS
+ 10120 Spnc Manager RYPDO Assign Rw >0<
+ 10130 Sync Manager TxPDO Assign Rw >1¢
10320 Sync Manager 3 Parameter RO >11¢
+ 1C330 Spnc Manager 3 Parameter RO 1<
2000 TR-Parameter used Fw 0x0000 (0)
2001 TF / Operating Parameters Rw 0x0000 (0)
2002 TF / Total Measuring Range Fw 0x01000000 (16777216]
2003 TR / Nurnber of Revolutions / Numer... Fw/ 0:00001 000 (4035)
2004 TR # Number of Revolutions / Denor.. R/ 000000001 [1)
2005 TR # Speed Step Rw 0:000F (15)
20068 TR 7 Addiional Parameter/Command R/ 000000000 [0)
31010 Input RO >3¢
6000 Operating Parameters Rw 00000 (0)
G001 Single Messuring Range R/ 0x000071 000 [4096)
E002 Tatal Measuing Range Fw 0x071000000 [1E77721E] £
E003 Freset Fw 0:000003E& (1000) v
Name oOrline o Grifie | »Adre.. | Einf.. | Ussr.. | Verknipfe mit
&1 Position Value 000000000 (0) UDINT 4.0 26.0 Engang 0
T Blarms <0000 (0) [y 20 0.0 Engang O
O Timestamp Dx00000000 (0) bt 4.0 2.0 Engang O
SlwcSkate 1 BOOL 0.1 15220 Eingang 0O
Of state X002 (2) [y 2.0 15480 Eingang 0
Sf adsaddr 0000000000 00E... AMSADDRESS 8.0 15500 Eingang O

e Select radio button Online. ..

e -->A]] Objects

Advanced Settings @

Backup

® Online - via SDO Information
Crip

tion

cts (RxPDO)
Mappable Objects (TxPDO)
Backup Objects
Settings Objects

O Offline - via EDS File
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10 Perform ,,Adjustment on the fly“

Risk of injury and damage to property by an actual value jump when the

PRIV e ] ~Adiustment on the fly“ is performed!

_ e The ,Adjustment on the fly“ should only be performed when the measuring

NOTICE

system is at rest, otherwise the resulting actual value jump must be
permitted in the program and application!

Basically, there are two possibilities of "Adjustment on the fly", both of which operate
in the OP mode and independently of the EtherCAT synchronization mode.

The first option is the execution of the Service Data Objects (SDO) 0x6003. The
description of the functionality of this object can be found in the chapter "Object
6003h: Preset value". The adjustment/preset value is transferred once and thus
asynchronously to the measuring system and set by the measuring system
application.

The second possibility, which is described in this section, is the execution of an
adjustment by means of process data. The controller sends an adjustment / preset
value to the measuring system in the cycle of the EtherCAT application and thus
continuously. To do this, object 0x5004, which contains the adjustment / preset
value, must be mapped into the RxPDO data stream. However, this value is only
activated if the bit 0 has the value 1 in the adjustment control byte. The adjustment
control byte 0x5005 must also be mapped into the RxPDO data stream.

If the measuring system has realized the adjustment/preset request, then it sets the bit
0 to the value 1 in the adjustment status byte 0x5006, which is a component of the
process input data. The control has to acknowledge this by setting the Bit 0 in the
adjustment control byte back to the value 0. The measuring system finally
acknowledges this step by resetting bit 0 in the adjustment status byte to the value O.
After this last handshake step, the entire adjustment/preset process can start again.

By means of bit 4 in control byte 0x5005, the user has two options:

Absolute adjustment

If this bit has the value 0, the adjustment is carried out absolutely and thus as in the
case of the SDO 0x6003. The position to which the measuring system is set
corresponds to the adjustment value after this process.

If the user has selected an adjustment value which is not less than the measuring
length, then the bit 7 in the control status byte 0x5006 is set to the value 1 for the error
indication and the adjustment is not carried out. In this case, the control must reset bit
0 in control byte 0x5005 to 0, set a permissible adjustment value, and set the bit 0 in
control byte 0x5005 to 1 again.

Relative adjustment

If this bit has the value 1, the adjustment is performed relatively. The position to
which the measuring system is set corresponds to a position value, which results as
the sum of the current position value + adjustment value. If the new position value
exceeds the measuring length, it is set accordingly as overflow, based on the current
measuring length.
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2.

3.

Example:

Measuring length ............ 8000
Current position............... 7000
Adjustment value ............ 3000

New position after relative adjustment: 2000

The commissioning of the measuring system for carrying out the above-mentioned

functionality is as follows under TWInCAT 2.11:

Installation of the ESI file into the directory ..\lo\EtherCAT. The ESI file must be
version 16 or later. The version number is part of the file name and looks as follows in

the specific case of number 16:
TR-Ethercat_ Cxx2M_16_ FoE.xml.

Installation of the Device-Box:

22 L :
File Edit Actions View Options Help
Dewd|2R

CRE (4D BavdRrenie e = QRELES D

-5 SYSTEM - Configuration

General | Adapter | EtherCAT | Online [ CoE - Online |

... PLC - Configuration
= /0 - Configuration

. Name: Gerat 1 (EtherCAT) W (1
=-E8 VO Devices
@ EtherCAT
[#-@8 Mappings | X -
i ¥ Delete Device
i (&) Online Reset
23 Online Reload (Config Mode only) -
Online Delete (Config Mode only)
I | [~ Disabled Create symbols [~
Selection of the Device-Box:
r 3
hser’t EtherCAT Device
- o wave 1
Type: -5 Beckhoff Automation GmbH
=43 TR-Electronic GmbH
[=)-4g Rotative Encoder Cxx2M Port
(9 (8 [ Series Cxu2h A
D
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4. Create a UINT32 output variable in the area of Task2, which is required to transmit the
adjustment position value 0x5004. In particular, this variable is linked to object 0x5004
using the "Linked to ..." button.

B TwinCatTest C_5

File Edit Actions View Options Help

D@ EE| ) RBR| M (EHeavHdd el @@
-l SYSTEM - Configuration ﬁﬁﬁ
Variabl
@9; Real-Time Settings anable | Hags | Online

=-[B¥ Additional Tasks
=-[B1 Task2
.=%a Task 2-Prozessabbild Type:
& gT Eingange Group: Ausgange Size: 40
i L.Qf Var34
B $! Ausqinge
ﬁ:t i ;: Adustment postion . Encoderinput . Box 1 (TR-Rotative Co2M) . Gerat 1 (€
Liowws ar
%% Route Settings Comment: -
..... £, TCOM Objects
B PLC - Configuration
- /O - Configuration
-8 /O Devices
-5 Gerat1 (EtherCAT)
..=a Gerat 1-Prozessabbild
=}= Gerit 1-Prozessabbild-Info
- @ Eingange -
7 $! Ausginge
o -§ InfoData ADS Info: Port: 301, IGmp: (xF030, IOffs: 0x0, Len: 4
-4 Box1 (TR-Rotative Co@M)
- @1 Encoder output
@‘L Encoder input
-§ WcState
fﬂ‘ InfoData
68 Mappings

Ready Local (1031361.1) SNTPIVEREE |

(ool ]|

2 QAL € = 2

Name: Var 33
UDINT

Address: 0 (2x0)  UserD: 0

(2]

5. Create a UINT8 output variable in the area of Task2, which is required to transmit the
adjustment control byte 0x5005. This variable is linked to object 0x5005 using the
"Linked to ..." button.

6. In the concrete example of the following figure, the input variable "Var 34" is linked to
the object 0x6004, the position.
(B Twincattest [

File Edit Actions View Options Help

D@wd S0 2R 63 (Havdda ol e e 2Q@@EL e 2

=)

- SYSTEM - Configuration ﬁﬁﬁ
Variabl i
@9; Real-Time Settings anable | Flags | Online
=B gd;tio:;l Tasks — e
= as|
=}= Task 2-Prozessabbild Type: UDINT
2 gT Eingdnge Group: Eingange Size: 40
i.gpl Var34 — =
2§l Ausgange Address: 0(@0) User ID: 0
gi za' ;: [Gnkedto.. ]  Postion value . Encoder output . Box 1 (TR-Rotative Croc2M) . Gerat 1 (Ether
= Route Settings Comment: =
g
----- 9.. TCOM Objects
B PLC - Configuration

- /O - Configuration
£ B8 1/0 Devices
(-5 Gerat1 (EtherCAT)

.=¥a Gerat 1-Prozessabbild

+ Gerat 1-Prozessabbild-Info
7@ Eingange -
- § Ausginge
¥ Tforis ADS Info: Port: 301, IGmp: (xF020, IOffs: 0x0, Len: 4

4 Box1 (TR-Rotative C:o@M)
] @' Encoder output
@‘L Encoder input

@ € WcState

fﬂ‘ InfoData

68 Mappings

)

-

M-

Ready Local (10.3.13.6.1.1) SEINeRNGEE
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Perform ,, Adjustment on the fly“

7.

If the measuring system is now switched to OP mode, the process data are visualized

as follows in the figure:

aoow

Position value with the actual position value
Adjustment status with the value 0
Adjustment position with the actual value 0
Adjustment control with the actual value 0

File Edit Actions View Optimqup
Deed &R

=l SYSTEM - Configuration
-k Real-Tirne Settings
= [B¥ Additicnal Tasks
= [ Task2
4= Task 2-Prozessablald
= @1 Eingdnge
a7 Var
=l Ausginge
B Var 33
o Var 3
¥ Route Settings
£, TCOM Objects
WA FLC - Configuration
= A 10 « Configuration
= B VO Devices
=5 Gerat 1 (EtherCAT)
4o Gerdt 1-Prozessabbild
of Gerat 1-Prozessabbild-Info
& W Einginge
o B Ausgange
w @ InfaData
= am Boxl (TR-Rotative Codh)
o @7 Encoder output
- @ Encoder input
- WeState
o @ InfeDats
=l Mappings
Wl Task 2 - Gerdt 1 (EtherCAT)

|[Readty

bRRM Syt iy EAEFL e 2
[ pdselim | ¥ meolUpdse [ Snge Undate | | Show Offine Dot
Advanced... | AObects
Add to Statup i Dot Modie OD (oE Poal o
[ Hame Fags Walue =
# 30 Positions and Time stamp RO 23

Lo Achustment Poslion ROP CDO000000 {01

2005 Adustmant cordral ROP w00 )

5008 Adustment status RO P O )

+ RS0 Faserved ] »d

6000 Operating paramelen RW 0000 )

ED0 Measuning units per rewolubion AW D000 1000 FE05E)

002 Totnl maasng rangs i G0 1000000 (16777216)

6003 Presst valss A Cw0000000 1) |

E004 Postion value ROFP De0000DETS (933 i

+ B00 Soed RO e |
* B400:0 Fres siate mguster RO »2¢ '!
¥ B4010 Wk area kow hmt. RO 224 |
+ G400 Wik mrea high el RO a2 i

500 Dparstrg matur RO (D004 () I

£501 Snghetum resckution RO Dx00002000 {8192)

6502 Murnber of ditinguishable evoltiors. RO CwOO0BESN0 (256000 -
Harne Online Type Size »iddr.  InOuwt  UserlD Linkedto
&1 Position value X 000000875 (2933) @UDINT 40 no Input O War 34 . Ein
% Aidjustment status 000 (1) 10 750 Input O
w1 WeState ] BodL -] 15223 Inpat O
Sl inputTogghe 1 BOOL 5] 15243 Input O
1 State D000 () UINT i) 1548.0 Input 0
#1 Adshdde GAOZODO60201 .. AMSADDR.. &0 15500 lnpat O
7 DeOutputShift CeDOMBCIC (302, DINT 40 15380 Input D
47 DelnputShif OuD0MSCEE (15297, DINT 40 15620 Input 0
2l Adjustment position X 0x00000000 (1) UDINT 40 na Outpit 0 War 33, Ay
@ Adjustment contrel X 000 (1) 10 750 Output 0 Var 36 . Au
4 m "

—
Local (10.3.136.1.1) m_

8. The value "Adjustment position" can be set to a new value using the "Online Force"
functionality as shown in the following figure. This is followed by a dialog in which the
new value is entered. As soon as this dialog is closed by means of the "OK" button,
the value of the object 0x5004 also changes in the object directory. In the specific
case, the value 7000 can be seen.

¥ Delete...

Name Online Type Size
&1 Position value X 0x00000B75 (2933) UDINT 40
of Adjustment status 0x00 (0) USINT 10
O WcState 0 BOOL 01
Ol InputToggle 1 BOOL 01
<7 State 0x0008 (8) UINT 20
LT AdsAddr 0A030D060201.. AMSADDR.. 80
T DcOutputShift 0x0004BC1C (3103... DINT 40
T DelnputShift 0x0019C864 (16897... DINT 40
9 D Chmge Link. UDINT 40
] Adjustment g USINT 10
2X Clear Link(s)
| Prm— 0

Goto Variable

Move Address...

>3 Online Write...

-
7% Release Force k
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>Addr.. In/Out UserID Linkedto

710 Input 0 Var 34 . Ein

75.0 Input 0

15223  Input 0

15243 Input 0

15480 Input 0

15500  Input 0

1558.0 Input 0

15620  Input 0

710 Output 0 Var33. Ad|

750 Output 0 Var36 . Au
| G

Local (103136.1.1)
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Set Value Dialog &-- X

Dec: 7000
Hex: 000001858 Cancel
Float: 7000

\ |
Bt [0 (1]

Binary: 581B 0000 4

Bit Size: ©1 ©8 ©16 @32 @64 ©?

File Edit Actions View Options Help
DESE SR R R (Al =slleasdads @@ EQEF 0T
W = TEM = Condi i = = — n
e | General | EerCAT [ DG Frocees Dot | Satup | CoF -Orie | i
-8 Additional Tasks [ Updselim | (¥ meolUpdste [ Srg Undate | | Show Offine Dot
= [ Task2
4= Task i-Prozessabbild [ Adwnced.. | A Obeas
= 91 Eingdnge Add b Statug Ondne [ata Moduls OO (AE Poak g
T Var
=8l Ausginge Indiex Hame Fags Value -
B Var 33 ¥ 1010 Postions and Time stamp RO 23«
1 Var 38 s004 Acdusiment Poation RGP 00001858 (7000
¥ Route Settings £005 Adusiment cortral ROFP 00 ) \
£, TCOM Objects 5006 Adustment status RO P O ()
WA FLC - Configuration + BEEE(D Raserved RO >4 ¢
= A 1O « Configuration 6000 Operating paramelen AW Be0000 1)
= M@ 10 Devices 001 Measunng s per revvck.bon RW 00001000 (2095)
-5 Gerat 1 (EtherCAT) oz Total masnsing mnge RW 1000000 (16777216)
4= Gerdt 1-Prozessabbild B003 Presst vahos AW 00000000 {0} |
e Gerst 1-Prazessabbild-Info . mo ::;"“‘“ x’ '??‘:“Wﬁm
: :i:::::' * B4000 Fres siate mguster RO 32« '!
iy $ InfoData ¥ B0 Work area kow lmt. RO »2¢ i
& Boxd (TR-Rotative Cogh) || | * SH02® ok area ih ks o ey |
o @1 Encoder autput B501  Sogiehum rescksion 0 000002000 (8192
5§ Encoderinput g8z Numbee of detingushable revelitiors RO CODI3ES0 (2942000 .
- WeState I e o P
o @ InfeDats :
=l Mappings
i Task 2 - Gerdt 1 (EtherZAT) Barre GOnlime Type Sare shddr—  InfOut  UserID  Limkeds
& Pesition value X DnDODO0BTS (2933) LIDINT an o nput 0 War3d .
1 Adjustment status 000 (0) st 10 750 Iput 0
o7 WieState ] BOOL 0l 15223 lopt 0
SlinputTaggle o EQOL 01 15243 Input 0
1 State D000 (8) UBNT 20 1480 loput 0
ST Adshddr DACIODDS 0201 E903 AMSADDR.. 80 15500 bpa 0
T DeQutputhift (O004BCIC (310200} DINT 40 15580 lbpat 0
%1 DelnputShife DINT 40 15620 loput 0
Adjustment position X UDINT 40 710 Output 0 Vard3.
# Adjustment contrel X (w00 (1) : 10 750 Qutput 0 Var 36 .
4 m "
. oo
U[Hzan,- Local (10.31361.1) m_

9. In the case of the adjustment control byte Object 0x5005, it is to be proceeded
analogously.

Note:

Regardless of whether a relative or absolute adjustment has been performed, the last
set adjustment/preset value is displayed in object 0x6003.
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Error Causes and Remedies

11 Error Causes and Remedies

11.1 Optical displays

Position and allocation of the LEDs have to be taken from the enclosed pin assignment. Indicator
states and flash rates see chapter Bus status display on page 93.

11.1.1 Link-/ Activity - LED

to master established, no data transfer.

green Cause Remedies
- Check voltage supply, wiring
Voltage supply absent or too low ) o
- Is the voltage supply in the permissible range?
OFF Connector plug not correctly wired or screwed on Check wiring and connector plug for correct fitting
No bus connection Check bus cable
Hardware error, measuring system defective Replace measuring system
Flickering Measuring system ready for operation, connection | _
to master established, data transfer active.
ON Measuring system ready for operation, connection | _

11.1.2 Net Err - LED

red Cause Remedies
OFF No error, measuring system ready for operation -
- Analyze error register 0x1001 respectively alarm
- . object 0x6503, see chapter “Measuring system
- Limit value of the temperature is exceeded errors” on page 145.
- Communication error or critical application error - Operate measuring system in the permissible
ON - Measuring system error which is reported via error temperature range.
register 0x1001 respectively via alarm object - Perform hardware reset.
0x6503. :
- If the error recurs despite these measures, the
measuring system must be replaced.
- Perform hardware reset.
Double Flash | An application watchdog timeout has occurred. - If the error recurs despite this measure, the
measuring system must be replaced.
- Check wiring to the EtherCAT master.
- Perform hardware reset at the measuring
Single Flash Slave has changed the EtherCAT state system. If the error remains existing, execute
9 autonomously, due to local error. system startup with another EtherCAT master.
- If the error recurs despite these measures, the
corresponding component must be replaced.
s ) . - Check wiring and configuration of the EtherCAT-
Blinking General configuration error. Master
- Shut-off measuring system voltage then switch
. ) Booting error was detected even if INIT state was on again. If the error recurs despite this
Flickering ’
reached. measure, the measuring system must be
replaced.

© TR-Electronic GmbH 2016, All Rights Reserved
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11.2 Measuring system errors

iRelectronic

Measuring system errors are reported by means of Object 1001h: Error register and Object 6503h:
Alarms, see also page 96 and 134.

Error

Cause Remedies

Position error

Failure of scanning elements
in the measuring system

EE-PROM error

Memory area in internal
EE-PROM defective

Possibly shut-off measuring system voltage then
switch on again. If the error recurs despite this
measure, the measuring system must be replaced.

11.3 SDO Abort Codes

Code

Description

0x05 03 00 00

Toggle bit not alternated

0x05 04 00 00

SDO protocol timeout

0x05 04 00 01

Client/Server command invalid or unknown

0x05 04 00 05

Memory too small

0x06 01 00 00

Unsupported object access

0x06 01 00 01

Read access to an object that can only be written

0x06 01 00 02

Write access to an object that can only be read

0x06 02 00 00

Object not present in the object dictionary

0x06 04 00 41

The object cannot be mapped in the PDO

0x06 04 00 42

The quantity and length of the mapped objects exceed the PDO length

0x06 04 00 43

General parameter incompatibility

0x06 04 00 47

General incompatibility in the device

0x06 06 00 00

Access error due to a hardware error

0x06 07 00 10

Wrong data type, length of service parameters incorrect

0x06 07 00 12

Wrong data type, length of service parameters too great

0x06 07 00 13

Wrong data type, length of service parameters too small

0x06 09 00 11

Sub-index does not exist

0x06 09 00 30

Parameter value range exceeded, only during write access

0x06 09 00 31

Written parameter value too large

0x06 09 00 32

Written parameter value too small

0x06 09 00 36

Maximum value is smaller than minimum value

0x08 00 00 00

General error

0x08 00 00 20

Data cannot be transmitted or stored in the application

0x08 00 00 21

Data cannot be transmitted or stored in the application. Reason: local control

0x08 00 00 22

Data cannot be transmitted or stored in the application, reason: current device status

0x08 00 00 23

Dynamic creation error in the object dictionary, or no object dictionary present

Table 3: SDO Abort Codes
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Error Causes and Remedies

11.4 Emergency Error Codes

Error Code (hex) | Description
00xx Error reset or no error
10xx General error
50xx Device hardware
60xx Device software
61xx Internal software
62xx User software
63xx Data record
80xx Monitoring
81xx Communication
82xx Protocol error
8210 PDO not processed, due to a length error
8210 PDO length exceeded
90xx External error
AOXX EtherCAT state machine transition error
A000 PRE-OPERATIONAL --> SAVE-OPERATIONAL transition unsuccessful
A001 SAVE-OPERATIONAL --> OPERATIONAL transition unsuccessful
FFxx Device-specific

Table 4: Emergency Error Codes

11.5 Miscellaneous faults

Fault

Cause Solution

Position skips
of the measuring

Vibrations, impacts and shocks, e.g. on presses, are
o dampened with "shock modules". If the error recurs
Strong vibrations . .
despite these measures, the measuring system must be

replaced.

Perhaps isolated flanges and couplings made of plastic

. help against electrical faults, as well as cables with twisted
Electrical faults o ) o ) )
pair wires for data lines. The shielding and line routing

system EMC
must be executed in accordance with the Equipment
Mounting Directives for the respective field bus system.
. . Couplings prevent mechanical stress on the shaft. If the
Extreme axial and radial load on the ) ] )
) ) error still occurs despite these measures, the measuring
shaft may result in a scanning defect.
system must be replaced.
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12 Firmware-Update

For service purposes a firmware update can be confirmed.
The process of the firmware updates is described in the following document:

www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0307
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Anderungs-Index

Anderung Datum | Index
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1 Sicherheitshinweise

1.1 Symbol- und Hinweis-Definition

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

1.2 Organisatorische Mallhahmen

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

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

01/09/2024 TR-E-TI-DGB-0112 v01 Page 5 of 20




Referenzen

2 Referenzen

1. ETG.1030 S EtherCAT P Spezifikation

2. ETG.1000.2P S EtherCAT P Spezifikation — Teil 2P

3. ETG.1030.1S  EtherCAT P Stecker

4. ETG.1600 G EtherCAT Installations-Richtlinie

5. ETG.2000 S EtherCAT Slave Information

6. ETG.2200 EtherCAT / EtherCAT P Slave Implementierungs Leitfaden

IEC 61784-5-12 Industrielle Kommunikationsnetze — Profile
7. Teil 5-12: Feldbusinstallation - Installationsprofile fur die
Kommunikationsprofilfamilie 12

8. IEEE 802.3 IEEE Standard fur Ethernet

Beckhoff EtherCAT P

Kabel:
https://beckhoff.de/default.asp?ethercat-
9. box/ethercat box cables.htm?id=690338951657421

Datenblatter:
https://beckhoff.de/default.asp?downloadfinder/default.htm?id=109075571109075577&
catl=40717316&cat2=90800914
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3 EtherCAT P - Allgemeinbeschreibung

EtherCAT P vereint die Datentbertragung und die Gerate-Versorgung auf einem 4-adrigen Ethernet
Standardkabel. Das Kabel enthédlt die 24 VDC Versorgung der EtherCAT-P-Slaves und der
angeschlossenen Sensoren und Aktoren:

e Us: System-/ Sensorversorgung und
e Up : Peripheriespannung fur Aktoren
Diese sind voneinander galvanisch getrennt und jeweils mit max. 3 A belastbar.

Alle Vorteile von EtherCAT, wie

Kaskadierbarkeit in allen Topologien wie Stern, Linie und Baum
Verarbeitung der Telegramme im Durchlauf

100 Mbit/s, Vollduplex

optimale Bandbreitennutzung

Distributed Clocks

umfangreiche Diagnosemdglichkeiten

und 100 % EtherCAT-Kompatibilitat

bleiben dabei erhalten.

Bei EtherCAT P werden die Spannungen Us sowie Up direkt auf die Adern der 100 Mbit/s-Ethernet
Leitung eingekoppelt und ermdglicht auf diese Art und Weise die sogenannte ,Einkabelldsung®:

Standard-EtherCAT mit zwei separaten Kabeln EtherCAT P mit ,Einkabellésung*
— —
EtherCAT. EtherCAT. P

Abbildung 1: EtherCAT P — Einkabell6sung

Ein spezieller M8-Steckverbinder verhindert durch eine entsprechende mechanische Kodierung
zuverlassig, dass versehentlich Standard-EtherCAT-Gerate angesteckt werden kénnen.

Das wesentliche Unterscheidungsmerkmal ergibt sich bei der Verkabelung, hier wird wie oben
erwahnt nur ein Kabel fir den EtherCAT P — Teilnehmer benétigt. Flr das Einkoppeln und Entkoppeln
der Datensignale und Gerate-Versorgung werden jedoch zusatzliche ,Geratetypen“ bendtigt, siehe
Tabelle auf der nachfolgenden Seite. In entsprechender Kombination lassen sich EtherCAT — und
EtherCAT P — Teilnehmer im gleichen Netzwerk betreiben.
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4 EtherCAT P Geratetypen / Kategorien

EtherCAT P unterscheidet drei EtherCAT P Geratetypen und legt damit fest, ob das Gerat Spannung
konsumiert (Us), oder Spannung an das EtherCAT P System abgibt (Up):

e Powered Device (PD)

Die Gerateversorgung sowie die EtherCAT-Daten werden Uber den IN-Port eingespeist. Besitzt das
Gerat einen EtherCAT P — OUT-Port, wird die Versorgung sowie die EtherCAT-Daten intern vom IN-
Port an den OUT-Port weitergeleitet. Es kbnnen maximal 3 A weitergeleitet werden.

e Power Sourcing Device (PSD)

Die Gerateversorgung sowie die Versorgung aller OUT-Ports werden durch eine zusétzliche externe
Spannungsquelle vorgenommen. Besitzt das Gerat einen EtherCAT P — IN-Port, wird die Versorgung
intern nicht an den OUT-Port weitergeleitet und auch nicht fiir das Gerat selbst verwendet.

e Passive Device

#1 EtherCAT P device #3 decoupler
pr—
L
—
#4 feed in
& #6 passive decoupler
pr—
—) & |
—
d
24V DC #5 renewing device
- O
- Up to 75m cable #2 end device
length
& |
EthercAT— 24V DC
—_—
EtherCAT =7
[

Abbildung 2: Gemischtes EtherCAT / EtherCAT P Netzwerk mit allen EtherCAT P Device Kategorien

Nr. Typ Kategorie Beschreibung

LStandard“ EtherCAT P Gerat mit einem EtherCAT P IN-Port und
*1 PD Device mindestens einem EtherCAT P OUT-Port. Weitere OUT-Ports
kénnen auch EtherCAT-Ports sein.

*2 PD End Device | Gerat besitzt nur einen EtherCAT P IN-Port.

Entkoppelt die Versorgungsspannung und EtherCAT auf dem
3 PD Decoupler EtherCAT P IN-Port und besitzt EtherCAT OUT-Ports. Das Gerat
unterhalt einen EtherCAT-Slave-Controller.

Bildet den Beginn eines EtherCAT P-Segments auf dem OUT-Port,
wahrend das EtherCAT-Signal vom IN-Port und die Spannungen Us
und Up (generiert aus einer externen Spannungsquelle) miteinander
kombiniert werden.

4 PSD Feed In

EtherCAT P Gerat, bei dem mittels externer Spannungsquelle die
Renewing Spannungen Us und Up auf dem OUT-Port aufgefrischt werden. Die

5 PSD Device Versorgung, die auf dem EtherCAT P IN-Port geliefert wird, wird
intern nicht verwendet.
6 Passiv Passive Funktion wie ein Decoupler, besitzt jedoch keinen EtherCAT-Slave-

Decoupler Controller.

* TR Mess-Systeme
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5 Installation

5.1 Einbindung

in den EtherCAT P

TR Mess-Systeme besitzen nur einen EtherCAT P IN-Port (Us) und missen Uber eine Stichleitung
(End-Gerat) in den EtherCAT P eingebunden werden. Ein Durchschleifen des Busses Uber den OUT-
Port ist also nicht moglich.

5.2 Anforderungen

Installation EtherCAT Installations-Richtlinie, ETG.1600 G

Ubertragung IEEE 802.3, 100Base-TX Fast Ethernet Standard, Kategorie CAT5 oder besser
2 x 2 paarweise verdrillte und geschirmte Kupferdraht-Leitungen mit einer

Kabel Impedanz von 100 Ohm. Der Aderquerschnitt sollte mindestens 0,22 mm? (AWG

24) sein, besser 0,34 mm? (AWG 22). Es sollten die bevorzugten Kabel geman
IEC 61784-5-12 verwendet werden.

Stichleitungslange

Max. 75 m; Spannungsabfélle kdnnen die praktische Lange jedoch auf < 75 m
reduzieren. Der Spannungsabfall hangt vom Aderquerschnitt, Kabellange,
aktuelle Spannung und Strom ab. Die in der ESI-Datei deklarierte
Mindestspannung darf nicht unterschritten werden, siehe nachster Punkt.

Mess-System
Mindestspannung

20,4 V; Dieser Wert ist in der ESI-Datei unter dem Elementen-Namen
Device:Us:MinVoltage deklariert und kann vom EtherCAT Konfigurations-
Tool zur Berechnung des EtherCAT P Gesamtsystems herangezogen werden.

Mess-System
Stromverbrauch

Dieser Wert ist geratespezifisch und ist in der ESI-Datei unter dem Elementen-
Namen Device:Us:Current deklariert und kann vom EtherCAT
Konfigurations-Tool zur Berechnung des EtherCAT P Gesamtsystems
herangezogen werden. Der Wert wird in Ampere bei 24,0 V angegeben.

Mess-System
Verbrauchertyp

SwitchingRegulator (Schaltregler); Dieser Wert ist in der ESI-Datei unter dem
Elementen-Namen Device:Us:Current (Attribut=Type) deklariert und kann
vom EtherCAT Konfigurations-Tool zur Berechnung des EtherCAT P
Gesamtsystems herangezogen werden. Der Wert beschreibt die Charakteristik
der Last.

Mess-System

Dieser Wert ist geratespezifisch und ist in der ESI-Datei unter dem Elementen-
Namen Us :Resistance deklariert und kann vom EtherCAT Konfigurations-Tool

Ev:gg?;gid zur Be_rechnung _des Ether_CAT P Gesamtsystems herangezogen werden. Der
Wert gibt den Widerstand in Ohm zwischen Us+ und UsGND des IN-Ports an.
Male connector
EtherCAT P @ ~ @
Gegenstecker M8 P-kodiert (M8P) gemall ETG.1030.1:
(Stifte)
Signal Potenzial Leiterpaar Pin M8P
RX- (Up) 1 3
Belegung RX+ (GNDp) 1 2
TX- Us 2 4
TX+ GNDs 2 1

Die Steckerbelegung, zugehdrig zum Mess-System, ist zu beachten!
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Inbetriebnahme

6 Inbetriebnahme

Die Inbetriebnahme erfolgt Uber eine speziell fur den EtherCAT P erweiterte ESI-Datei. Die XML-
basierte Datei wird durch das EtherCAT-Netzwerkkonfigurationswerkzeug wie eine Standard
EtherCAT ESI-Datei eingebunden.

Download
www.tr-electronic.de/f/ZIP/TR-E-ID-CON-0005

Die Inbetriebnahme und Konfiguration entspricht ansonsten einem Standard-EtherCAT-Gerét.

Speziell fur das Management des EtherCAT P Netzwerkes verfigen die EtherCAT-
Netzwerkkonfigurationswerkzeuge Uber entsprechende Planungstools. Hiertiber lassen sich z.B.
Spannungen, Strome und Kabellangen des EtherCAT P - Systems berechnen und Analysen daraus
ableiten. Planungsfehler werden so erkannt und kdnnen gezielt beseitigt werden.
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1 Safety instructions

1.1 Definition of symbols and notes

indicates important information or features and application tips for the
product used.

1.2 Organizational measures

Prior to commencing work, personnel working with the measuring system must have read and
understood the Assembly Instructions, particularly the chapter "Basic safety instructions".
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2 References

1. ETG.1030 S EtherCAT P Specification

2. ETG.1000.2P S EtherCAT P Specification — Part 2P

3. ETG.1030.1 S EtherCAT P Connector

4. ETG.1600 G EtherCAT Installation Guideline

5. ETG.2000 S EtherCAT Slave Information

6. ETG.2200 EtherCAT / EtherCAT P Slave Implementation Guide

IEC 61784-5-12 Industrial communication networks
7. Profiles - Part 5-12: Installation of fieldbuses
Installation profiles for CPF 12

8. IEEE 802.3 IEEE Standard for Ethernet

Beckhoff EtherCAT P

Cable:
https://beckhoff.de/default.asp?ethercat-
9. box/ethercat box cables.htm?id=690338951657421

Data sheets:
https://beckhoff.de/default.asp?downloadfinder/default.htm?id=109075571109075577&
catl=40717316&cat2=90800914
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3 EtherCAT P - General description

EtherCAT P combines the data transmission and the device supply in a single 4-wire standard
Ethernet cable. The cable encloses the 24 VDC supply of the EtherCAT-P slaves and the supply of
the connected sensors and actuators:

e Us: system-/ sensor supply and
e Up : peripheral voltage for actuators
Us and Up are electrical isolated and can be loaded with maximum each 3 A.

All the benefits of EtherCAT, such as

Cascadable in all topologies such as star, line and tree
Telegram processing on-the-fly

100 Mbit/s, full duplex

Optimum bandwidth utilization

Distributed clocks

Extensive diagnostics functionalities

and 100 % EtherCAT compatibility

are all retained.

In case of EtherCAT P the voltages of Us and Up are coupled directly into the wires of the 100 Mbit/s
Ethernet line, enabling in this way the so-called “Single-Cable Solution”:

Standard EtherCAT with two separated cables EtherCAT P with “Single-Cable Solution”
— —
EtherCAT. EtherCAT. P

Figure 1: EtherCAT P — Single-Cable Solution

M8 connectors specially designed for EtherCAT P prevent false connections with standard EtherCAT
devices via mechanical coding and provide reliable connectivity.

The essential distinctive feature results in the context of the wiring. As represented above, for the
EtherCAT P slave only one cable is required. However, for coupling and decouple of the data signals
and device voltage supply additional "Device types" are used, see table on the following page. In
corresponding combination EtherCAT slaves and EtherCAT P - slaves can be operated in the same
network.
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EtherCAT P Device types / Categories

4 EtherCAT P Device types / Categories

EtherCAT P distinguishes the following three EtherCAT P device types to describe if they are
consuming power (Us) or supplying power (Up) to the EtherCAT P system:

e Powered Device (PD)

The device supply together with the EtherCAT data are supplied via the IN port. If the device is
equipped with an additional EtherCAT P OUT port, internally the supply voltage together with the
EtherCAT data are forwarded from the IN port to the OUT port.

e Power Sourcing Device (PSD)

The device supply as well as the supply of all OUT ports is performed by an additional external voltage
source. If the device is equipped with an EtherCAT P IN port, power supplied via the IN port is not
forwarded to the OUT ports nor used by the device itself. A maximum of 3 A can be forwarded.

e Passive Device

#1 EtherCAT P device #3 decoupler
—
== D & & &
_

#4 feed in

#6 passive decoupler
#6 passive decouple
- —
) & o |
—
d
24V DC #5 renewing device
)
r. Up to 75m cable #2 end device
length
& O — )
EtherCAT~ 24V DC
—_—
oI .
EtherCAT. P
[N——

Figure 2: Mixed EtherCAT / EtherCAT P network with all EtherCAT P device categories

# Type Category Description
“Standard” EtherCAT P device with an EtherCAT P IN port and at
*1 PD Device least one EtherCAT P OUT port. Other OUT ports may also be
EtherCAT.

*2 PD End Device Only an EtherCAT P IN port.

Decouples power and EtherCAT on the EtherCAT P IN port and
3 PD Decoupler has EtherCAT OUT ports. This device has an EtherCAT-Slave-
Controller inside.

Builds the start of the EtherCAT P segment on the OUT port, while
4 PSD Feed In it combines the EtherCAT signal from the IN port and Us/Up
(taken from external power supply)

EtherCAT P device using external power supply to refresh Us and

5 PSD ggcggmg Up on the OUT ports. The power supplied on the EtherCAT P IN
port is not used any more.
. Passive L . .
6 Passive Function like a Decoupler, just without EtherCAT-Slave-Controller.
Decoupler

* TR measuring systems
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5 Installation

5.1 Integration into to EtherCAT P

TR measuring systems are equipped only with one EtherCAT P IN port (Us) and must be integrated
into the EtherCAT P about a stub line (End Device). In this case it is not possible to loop through the
bus signals about the OUT port.

5.2 Requirements

Installation

EtherCAT Installation Guideline, ETG.1600 G

Transmission

IEEE 802.3, 100Base-TX Fast Ethernet Standard, Category CAT5 or better

Cable

2 x 2 shielded twisted pair copper wire cables with an impedance of 100 ohms.
The wire cross-section should be at least 0.22 mm? (AWG 24), better 0.34 mm?
(AWG 22). The preferred cables specified in IEC 61784-5-12 shall be used.

Length of the
stub line

Max. 75 m; However, voltage drops can limit the practical length to a value of
< 75 m. The voltage drop depends on wire cross-section, cable length, actual
voltage and current. Whether a voltage drop is acceptable or not depends on
the minimal supply voltage of the connected devices, which is specified in the
ESI file, see next item.

Measuring system
minimum voltage

20.4 V; This value is specified in the ESI file under the element name
Device:Us:MinVoltage and can be included by the EtherCAT configuration
tool for the calculation of the EtherCAT P complete system.

Measuring system
current
consumption

This value is device specific and is specified in the ESI file under the element
name Device:Us:Current and can be included by the EtherCAT
configuration tool for the calculation of the EtherCAT P complete system. The
value is indicated in ampere at 24.0 V.

Measuring system
consumer type

SwitchingRegulator; This value is specified in the ESI file under the element
name Device:Us:Current with Attribute=Type and can be included by the
EtherCAT configuration tool for the calculation of the EtherCAT P complete
system. The value describes the characteristic of the load.

Measuring system
input resistance

This value is device specific and is specified in the ESI file under the element
name Us:Resistance and can be included by the EtherCAT configuration
tool for the calculation of the EtherCAT P complete system. The value
indicates the resistance in ohms between Us+ and UsGND of the IN port.

EtherCAT P
mating connector
(pins)

Male connector

Q>0

M8 P coded (M8P) according to ETG.1030.1:

Pin assignment

Signal Potential Wire pair Pin M8P
RX- (Up) 1 3
RX+ (GNDp) 1 2
TX- Us 2 4
TX+ GNDs 2 1

The pin assignment, corresponding to the measuring system,
must be observed!
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Commissioning

6 Commissioning

For commissioning it is necessary to use a special ESI-file which was adapted for the use into
EtherCAT P networks. The file is provided in XML and is integrated by the EtherCAT network
configuration tool like a standard EtherCAT ESlI-file.

Download
www.tr-electronic.de/f/ZIP/TR-E-ID-CON-0005

Apart from that, the commissioning and configuration corresponds to a standard EtherCAT device.

Particularly for the management of the EtherCAT P network the EtherCAT network configuration tools
are equipped with appropriate planning tools. With the aid of this tools e.g. voltages, currents and
cable lengths of the EtherCAT P - system can be calculated and derived analyses from it. Planning
faults are recognized in such a way and can be eliminated purposefully.
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1 Firmware-Update tber FOE (File over EtherCAT)

Um einen FoE-Firmware-Update zu starten, muss das Mess-System in den Bootstrap-

Mode geschaltet werden.

e Unter TWIinCAT wird dazu, entsprechend der Abbildung 1, die Schaltfliche
,Bootstrap“ im Reiter ,Online“ betatigt.

e Das Mess-System fihrt dabei einen Software-Reset durch und startet den

Bootloader.

e Je nach Einstellungen unter TWIinCAT, kann es dabei sein, dass TWIinCAT das
Mess-System automatisch in den finalen Zustand schaltet, der nicht dem
Bootstrap-Mode entspricht. Betatigen Sie in diesem Fall die ,Bootstrap®

Schaltflache erneut.

[ Algemein | EtherCAT [ DC__ | Prozessdaten | Startup | CoE - Oniine | Online |

% Status Maschine

I Imit ] [ Bootstrap
[Pre-Cp | [safelp

[op | [Fehlerléschen |
DLL Status

Port A: Carmier / Open

Port B: No Camier / Closed

No Camier / Closed
No Camier / Closed

File Access over EtherCAT
I Download... J [ Upload...

Altueller Status: ol
efordeter Status:  OF

Abbildung 1

o GemalR Abbildung 2 ist dann der aktuelle Status ,BOOT*".

[ Sigemein [ EiherCAT [ DC__| Prozessdaten | Startup | CoE~Oniine | Orine |

Status Maschine

(it N
(PreOp | [SafeOp ]
(Op | [Fehlerloschen |

DLL Status
Port A: Canier / Open

Port B: No Carmier / Closed
No Carier / Closed

No Canier / Closed

File Access over EtherCAT

[Download...‘ [ Upload... |

Altueller Status: BOOT
Angeforderter Status: BOOT

Abbildung 2
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Firmware-Update iiber FOE (File over EtherCAT)

¢ Im Objektverzeichnis des Mess-Systems ist nun anhand des Objektes 0x100A, das
die Software-Version angibt, zu erkennen, dass die Bootloader- und nicht die
Drehgeber-Applikation aktiv ist. Im Falle der Bootloader-Applikation steht die
Zeichenkette ,Boot‘ im Objekt 0x100A. Im Falle der Drehgber-Applikation steht
dort die Nummer des jeweiligen Software-Releases.

[ Algemein | EtherCAT [ DC | Prozessdaten [ Startup | CoE - Oniine | Oniine |

[ Update Liste ] [] #to Update  [¥] Single Update [ | Show Cffline Data
[ Erwsitert .. | AlObjects
Y Add to Startup. Online Data Module OD (AoE Fart): g
Index Name Flags Wert
1000 Device type R (00000000 {0)
1001 Ermar reqister ROP D21 (33)
1008 Device name RO
1009 Hardware version RO 311004_
1004 Software version RO Boot
+- 1010:0 Store parameters RO el
+-1011:0 Restore parameters RO =1

o Betétigen Sie nun die Schaltflache ,Download...“, die einen Dialog 6ffnet und alle
Dateien mit der Endung ,efw” (EtherCAT Firmware) anzeigt. Namen von Dateien,
die einen Firmware-Update des hier beschriebenen EtherCAT-Mess-Systems
erlauben, beginnen stets mit der Nummer ,44FFFF_*. Die nachfolgende Nummer
reprasentiert den jeweiligen Release-Stand der Firmware. In der folgenden
Abbildung 3 wurde exemplarisch die Datei mit dem Namen ,44FFFF_152.efw*
ausgewabhlt, deren Release-Stand somit 1.52 ist.

Offnen @‘
ST

s [ 1 « POB61_C_582M_EtherCAT » FoE ~ [ 42| [ FoE durchsuchen o

Organisieren v Neuer Ordner =~ 0 @

-
S = s y B
J Favoriten Name Anderungsdatum Typ GroBe

Bl Desktop
& Downloads
1l Zuletzt besucht |=

|| 44FFFF_151 14.11.2016 15:46 EFW-Datei 57 KB
|| 44FFFF_152 15.11.2016 09:14 EFW-Datei 57 KB

.4 Bibliotheken
b=/ Bilder &
%] Dokumente

J‘ Musik |
=il Subversion I

B videos

Dateiname: 44FFFF_152 | EtherCAT Firmware Files (*.efw] ~ |

l Offnen ] l Abbrechen I

Abbildung 3
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Betatigen sie nun die Schaltflache ,Offnen®, die den folgenden Dialog 6ffnet. Dort
muss die Checksumme in das Feld ,Passwort® eingetragen werden. Die
Checksummen-Information erhalten Sie stets zusammen mit der jeweiligen
Update-Datei. Im unteren Beispiel der Abbildung 4 hat die Checksumme den
Wert 0X53EBDA. Der Wert ist dann ohne die fiihrenden Zeichen 0x einzugeben.

FoE Name Bearbeiten &J

String: 44FFFF_152 [ oK
Hex: 34 34 46 46 46 46 5F 31 35 32 Abbruch

Lange: 10
Passwort (hex):  53EBD4|

s

Abbildung 4

Betdtigen sie nun die Schaltflache ,OK®, womit der Download gestartet wird.
TwinCAT zeigt dann im unteren Bereich der Status-Leiste den Fortschritt des
Downloads an.

Nach maximal 5 Sekunden ist der Download abgeschlossen. Betéatigen sie nun
unter TWINnCAT eine der Schaltflachen: Init, PreOP, SafeOP oder Op. Der
Bootloader fuhrt automatisch ein Reset durch und startet die Applikation sofern der
Download erfolgreich war. Anderenfalls bleibt der Bootloader aktiv, Giber den im
Bootstrap-Mode ein neuer Update-Versuch gestartet werden kann.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2017, All Rights Reserved

02/13/2018

TR-ECE-TI-DGB - 0307 - 02 Page 7 of 16



Firmware-Update iiber TRWinProg

2 Firmware-Update Uber TRWinProg

e SchlieBen Sie das Mess-System an die TRWinProg-Service-Schnittstelle an und
starten Sie das Programm: TRWinProg.

e Sobald die Verbindung hergestellt ist, zeigt TRWinProg die Mess-System-
Information.

il TRWinProg (V5.11) pPr— E=HESNL X

Datei Gerdt Extra Hilfe
0| Bfelols] 4] 2]

Basisp ter | Positi t | Identifikation |

Geratedatei [44FFFF_oo | Stand: 15.11.2016

Projekt I

Bearbeiter |

Kommentar

~Gerdte-Info-

Gerat 44FFFF_001
Firmware-Yersion 1.52
Firmware-D atum 15.11.2016
Baudrate USB-HID
Hole Istwerte | ¥ Parameterliste ok 432 Online! @
Abbildung 5

o Betdtigen sie die Download-Schaltflaiche in der Meni-Leiste um das Update zu
starten. TRWinProg 6ffnet daraufhin einen weiteren Dialog, der den Fortschritt des
Downloads anzeigt. Nach Abschluss des Downloads fuhrt das Mess-System
automatisch ein Reset durch, wobei die neue Applikation, sofern sie korrekt
heruntergeladen wurde, gestartet wird.

Firmware-Update 5 n—— @
Startthey o LHEEE
Length (hex) W File : C:\Program Files\TRWinProg\D evices\44FFFF_152 bin %
— Start 0xF000 = @
End 0x1D2B3 =
CheckSum O0xEBDA Schreibe Firmware ...

: |

AtNo |- Remarks |l Start Firmware-Update
[tmin-nx) Wiite Start
SerNo |0 2N
Abbildung 6
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photographic archiving and modification require the written content of the
manufacturer. Violations shall be subject to claims for damages.

Subject to modifications
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1 Firmware update via FOE (File over EtherCAT)

To start a FoE firmware update, the measuring system must be switched into the
bootstrap mode.

e For this, according to Figure 1, the button “Bootstrap” in the tab “Online” must be
activated.

e Thereby the measuring system performs a software reset and starts the
bootloader.

e Depending on the setting of TWINCAT, the measuring system is set automatically
in the final state which is not necessarily the Bootstrap mode. In this case the
button “Bootstrap” must be activated again.

E@eneral | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Online [

State Machine

[init | | Bootstrap

Cument State: oP
[Pre-Op | [Safe-Op

Requested State: QOP
{Op ] [Clear Emor
DLL Status
Port A: Carier / Open
Port B: No Carmier / Closed

No Camier / Closec

No Carier / Closed

File Access uver ElheiCAT

Download... Upload...

Figure 1

e According to Figure 2 now the actual state is “BOOT".

[\,&aene«al | EtherCAT | DC | Process Data | Startup [ CoE - Online | Oniine |

State Machine
(nit | [Bootstrap )
Cument State: BOOT
[PrcOp | [SafeOp
Requested State: BOOT
(0p | [Clear Emor
DLL Status
Port A: Camier / Open
Port B: No Camier / Closed
No Camier / Closed
No Carmier / Closed
File Access over EtherCAT
Download... Upload...

Figure 2
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Firmware update via FOE (File over EtherCAT)

¢ In the object directory of the measuring system at object 0x100A, which indicates
the software version, it can be seen that the bootloader and not the rotary encoder
application is now active. In the case of the bootloader application, the string "Boot"
is in object 0x1008. In the case of the rotary encoder application, there is the
number of the respective software release.

| General | BtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Gnline |

[ Update List J [7] Auto Update  [¥] Single Update [~] Show Offline Data
[ Advanced... ] Al Objects
Add to Startup.. Online Data Module OD {AoE Port): g
Indesx Mame Flags Walue
1000 Device type RO (ecOODO0000 (0)
1001 Emor register RO P 21 (33)
1008 Device name RO
1009 Hardware version RO 311004
1004 Software version RO Boot
+-1010:0 Store parameters RO =

e Now the button “Download...” must be activated. This will open a dialog window
that shows all files with the file extension “efw” (EtherCAT Firmware). The names
of the files that support firmware update of the described EtherCAT measuring
system always start with the number “44FFFF”. The following numbers represents
the release number of the firmware. For example in Figure 3 the file with the
number “44FFFF_152.efw” is selected. This stands for the firmware release 1.52.

Offnen M

QQ [0 « POG61_C_582M_EtherCAT » FoF ~[4]

FoE durci

Organisieren v Neuer Ordner =~ 0O @

J Favoriten Name Anderungsdatum Typ GroBe

= Desktop || 44FFFF_151 14.11.2016 15:46 EFW-Datei 57 KB
& Downloads | 7] 44FFFF_152 15.11.2016 09:14 EFW-Datei 57 KB
il Zuletzt besucht |=

4 Bibliotheken
=/ Bilder 3

; Dokumente
& Musik |
=] Subversion
B videos

Dateiname: 44FFFF_152 - [EtherCAT Firmware Files (*.efw] "

[ Offnen ] | Abbrechen I

\

Figure 3
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¢ Now the button “Open” must be activated. This opens a dialog window in which the
checksum must be entered in the field “Password”. You always will get the
checksum information at the receiving of the update file. In the example of
Figure 4 the checksum has the value OX53EBDA. The value must be entered then
without the leading sign Ox.

Edit FoE Name S|

String: 44FFFF_152 [ ok
Hex: 34 34 46 46 46 46 5F 31 3532 Cancel

Lenath: 10

Password (hex):  53EBDA|

s

Figure 4

e To start the download, now the button “OK” must be activated. The progress of the
download is displayed in the low area of the status bar in TWInCAT.

e The download is finished after a maximum of 5 seconds. Now it must be activated
one of the following buttons in TWIinCAT: Init, PreOP, SafeOP or Op. If the
download has finished successfully, the bootloader automatically performs a restart
and starts the application. Otherwise the bootloader keeps active to attempt a
repeated update in bootstrap mode.
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Firmware update via TRWinProg

2 Firmware update via TRWinProg

e The measuring system must be connected to the TRWinProg service interface and
the program TRWinProg must be started.

e As soon as the connection to TRWinProg is established, the measuring system
information is shown.

B rvies o N e =

| File Device Extra Help
o [BlE] 44| 2]
l| Firmware-Updatekels I Position I Identification ]

Device-file [4aFFFF_oo1 | from: 15.11.2016

Project I

Worker I

Comment

| Device-Info
Device 44FFFF_001
Firmware-version 1.52
Firmware-date 15.11.2016
Baudrate USB-HID
Read cyclic | ¢ Parameter-list ok 0:26  Online!@
Figure 5

o Activate the “Download” button in the menu bar to start the update. Thereupon
TRWinProg opens a dialog window that displays the progress of the download.
After the download has finished, the measuring system performs a restart and if
the downloaded was successful it starts the new application automatically.

FimvareVpdate T O - B
— = -
Start (hex) IIII Ll

Length (hex) [0x100 File : C:\Program Files\TRWinProg\Devices\44FFFF_152.bin

it d Firmware-Block
Start 0xF000 = @
! & End 0x1D2B3 =
CheckSum O0xEBDA writing firmware ..

R

Sho adecimal
l Open File I

atNo | Remarks [I Start Firmware-Update
[HrRRR-RERRR] Wiite o
i Start
SerNo |0 25
Figure 6
© TR-Electronic GmbH 2017, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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EU-Konformitatserklarung / EU Declaration of Conformity

Die in der angehdngten Gultigkeitsliste aufgefiihrten Rotativ Mess-Systeme wurde entwickelt, konstruiert

und gefertigt in Ubereinstimmung der folgenden EU-Richtlinien:

The rotary measuring systems listed in the attached list of validity have been developed, designed and

manufactured in accordance with the following EU directives:

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)
Electromagnetic Compatibility (EMC)

2014/30/EU (L 96/79)

Beschrankung der Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe in
Elektro- und Elektronikgeraten (RoHS)

Restriction of the use of certain hazardous substances in electrical
and electronic equipment (RoHS)

2011/65/EU (L 174/88)

in alleiniger Verantwortung von / under the sole responsibility of:

TR-Electronic GmbH
Eglishalde 6

D - 78647 Trossingen
Tel.:  07425/228-0
Fax: 07425/228-33
Deutschland / Germany

Folgende harmonisierte Normen wurden angewandt / The following harmonized standards were applied:

Fachgrundnorm Elektromagnetische Vertréaglichkeit,
Storfestigkeit (Industriebereich)

Generic standards - Electromagnetic compatibility,
Immunity (Industrial environments)

EN 61000-6-2:2005/AC:2005

Fachgrundnorm Elektromagnetische Vertréaglichkeit,
Storaussendung (Wohnbereich)

Generic standards - Electromagnetic compatibility,
Emissions (Commercial environments)

EN 61000-6-3:2007/A1:2011

Technische Dokumentation zur Beurteilung von Elektro- und
Elektronikgeraten hinsichtlich der Beschrankung gefahrlicher Stoffe

Technical documentation for the assessment of electrical and electronic
products with respect to the restriction of hazardous substances

EN IEC 63000:2018

Trossingen, 11/20/2023

20

Klaus Tessari, Geschaftsleitung / CEO
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Gultigkeitsliste / List of validity

Baugrofie / Size: 20
Order No.:  240-xxxxx
Type: IH20
BaugroRe / Size: 22
Order No.:  CMV22x-xxxxX, CMV22x-xxxxX, 0000-xxxXxX, 0002-XXXXX
Type: CMV22, CMW22
BaugroRe / Size: 24
Order No.:  209-XXXXX
Type: IEV24, IES24

BaugrofRe / Size:

36

Order No.:  Cxx36X-XxxxX, 0000-XXXXX
Type: CEV36, CES36, COV36, COS36, CDV36, CDF36, CMV36, CMS36, CMF36
Order No.:  IXX36X-XXXXX
Type: IMV36, IMS36, IMF36
Order No.:  CXX362X-XXXXX
Type: CEV362, CES362, CEK362, CEW362, COV362, COS362, COK362, COW362, CMV362,
CMS362, CMK362, CMW362
Baugrofiie / Size: 38
Order No.:  IEV38H-xxxxx
Type: IEV38H
BaugroRe / Size: 48
Order No.:  156-XXXXX
Type: MG48M
BaugroRe / Size: 51
Order No.:  0000-xxxxx
Type: CMV51
BaugroRe / Size: 58
Order No.:  Cxx58x-xxxxXx, 0042-xxxxx, 0062-xxxxX, 0000-xxxxX, 0002-XXXXX
Type: CEV58, CES58, CEH58, CEK58, CEW58, CDV58, CDS58, CDH58, CDK58, CDW58,
CMV58, CMS58, CMH58, CMK58, CMW58, COV58, COS58, COH58, COK58, COWS5S,
CPV58, CPS58, CPH58, CPK58, CPW58
Order No.:  Cxx582x-xxxxX, 0062-xxxxX, 0000-xxxXxX, 0002-XXXXX
Type: CMV582, CMS582, CMK582, CMW582, CEV582, CES582, CEH582, CEK582, CEW582,

COV582, COS582, COH582, COK582, COW582, CPV582, CPS582, CPH582, CPK582,
CPW582, CRV582, CRS582, CRH582, CRK582, CRW582, CDW582

TR-ECE-KE-DGB-0374 v06 2/5
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Order No.:  IXx58-xxxxX, IXX58H-XxXxX, IXX58F-XXXXX
Type: IEV58, IES58, IEH58, IEK58, IEW58, IDV58, IDS58, IDH58, IDK58, IDW58, IMV58,
IMS58, IMH58, IMK58, IMW58, 10V58, 10S58, IOH58, IOK58, IOW58, IPV58, IPS58,
IPH58, IPK58, IPW58, IRS58, IRV58
Order No.:  Ixx582-xxxxx, 0000-XXXxX
Type: IEV582, IES582, IEH582, IEK582, IEW582, I0OV582, 10S582, IOH582, IOK582, IOW582,
IPV582, IPS582, IPH582, IPK582, IPW582, IRS582, IRV582
Order No.:  5800-xxxxX, 5802-xxxxXxX, 5820-XXXxX, 5822-XXxXX, 5832-XXXXX, 5840-XXXXX, 5842-XXXXX,
5844-xxxXX, 5852-XXXXX, 5862-xXxXX, 0062-xxxXX, 0000-xxxxX, 0002-xxxXX, 0022-XXXXX
Type: CE58, CS58, CH58, CK58, ME5S8
Order No.:  210-XXXXX, 219-XXXXX, 242-XXXXX, 5810-XXXXX, 5812-XXXxX, 5830-xxxxX, 5850-xxxxx, 5870-
XXXXX
Type: IE58, IV58, 1S58, IH58, 1K58
Order No.:  174-xxxxX, 180-xXXxX
Type: ZE58, Z158
Order No.:  HEX58x-xxxxx
Type: HEV58, HES58, HEH58, HEK58, HEW58
Order No.:  207-XXXXX
Type: HES58S
Baugrofe / Size: 60
Order No.:  0000-xxxxx
Type: FMV60
Baugrofe / Size: 62
Order No.:  IEV62-XXXXX
Type: IEV62
BaugroRe / Size: 65
Order No.:  110-xxxxX, 111-xXxXX, 113-XXXXX, 114-XXXXX, 121-XXXXX, 122-XXXXX,
0062-xxxxX, 0002-xxxXX, 0022-XXXXX
Type: CE®65, CK65, CS65
Order No.:  Cxx65x-xxxxX, 0062-xxxxX, 0000-xxxxxX, 0002-XXXXX
Type: CEV®65, CES65, CEH65, CEK65, CEW65, CDV65, CDS65, CDH65, CDK65, CDW65,
CMV65, CMS65, CMH65, CMK65, CMW65, COV65, COS65, COHB5, COK65, COW6S5,
CXV65, CXS65, CXH65, CXK65, CXW65
Order No.:  6500-XXXXX, 6502-XXXXX, 6520-XXXXX, 6522-XXXXX, 6540-XXXXX, 6542-XXXXX, 6560-XXXXX,
6562-XXXXX
Type: XEB5, XS65, XH65, XK65
Order No.:  118-xxxxX, 119-XXxXX, 170-XXXXX, 171-XXXXX, 175-XXXXX, 176-XXXXX
Type: ZK65, ZEB5, ZH65
Order No.:  116-XXXXX, 117-XXXXX, 126-XXXXX, 127-XXXXX, 205-XXXXX, 206-XXXXX
Type: HK®65, HS65, HEGS
Order No.:  HEX65x-XxXxX, 0062-XXXXX
Type: HEV65, HES65, HEH65, HEK65, HEW65

TR-ECE-KE-DGB-0374 v06 3/5
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BaugroRe / Size: 70

Order No.:  0000-Xxxxx
Type: IES70

BaugroRe / Size: 75 (nicht sicherheitsgerichtet / not safety-related)

Order No.:  CDV75M-xxxxx, CDH75M-xxxxx, CDW75M-xxxxx
Type: CDV75M, CDH75M, CDW75M

Order No.:  155-XXXXX
Type: MG75M

Baugrofile / Size: 76

Order No.:  243-xxXxxXx
Type: IH76A

BaugroRe / Size: 80, 81

Order No.:  CEHB80x-xxxxx, COH80x-XXxXX
Type: CEH80, COH80

Order No.:  CES80x-xxxxX, COS80X-XXXXX
Type: CES80, COS80

Order No.:  CEHB802x-xxxxx, COHB802X-XXXXX
Type: CEH802, COH802

Order No.:  CES802x-xxxxX, COS802X-XXXXX
Type: CES802, COS802

Order No.:  IEH80-xxxxx
Type: IEH80

Order No.:  260-xXXxX, 261-XXXXX
Type: ZH80, ZH81

Order No.:  QXXBXX-XXXXX
Type: QEH80, QDH80, QEH81, QDH81, QXH80, QXH81

BaugroRe / Size: 84

Order No.:  CXX84X-XXXXX

Type: CEV84, CEW84, COV84

Order No.:  CxXx842x-XXXXX

Type: CMV842, CMW842, CEV842, CEW842, COV842, COWB842, CPV842, CPW842, CDV842,
CDw842

Order No.:  IEV84-xxxxx
Type: IEV84

Baugrofie / Size: 99

Order No.:  IX99-xxXxXx
Type: 1S99, 199

TR-ECE-KE-DGB-0374 v06 4/5
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BaugroRe / Size: 100

Order No.:  100-xxxxX, 101-xxxxx, 102-xxxXX, 103-XxXxX, 105-XXXXX

Type: CE100

Order No.:  200-xxXxXX, 203-XXXXX
Type: AE100

Order No.:  CEX100x-XXXXX

Type: CEV100, CES100, CEH100
Order No.:  201-xxXxX, 202-XXXXX
Type: HE100

Order No.:  HEx100x-xxxxx
Type: HEV100, HES100, HEH100

Order No.:  172-xXXXXX, 173-XXXXX
Type: ZE100, ZE115

Order No.:  235-XXXXX
Type: IE100, IE101

Order No.:  IEX100-XxxXxx
Type: IEV100, IES100, IEH100

BaugroRe / Size: 110

Order No.:  CEH110x-xxxxx, COH110X-XXXxX
Type: CEH110, COH110

Order No.: CEH1102x-xxxxx, COH1102X-XXXXX
Type: CEH1102, COH1102

BaugroRe / Size: 115

Order No.:  CEV115x-xxxxx, CEW115x-xxxxx, CDV115x-xxxxx, CDW115x-xxxxx, COV115x-XXXXX,
COW115X-XXXXX
Type: CEV115, CEW115, CDV115, CDW115, COV115, COW115

Order No.:  Cxx1152x-xxxxx, 0002-XXXXX
Type: CMV1152, CMW1152, CEV1152, CEW1152, COV1152, COW1152, CPV1152, CPW1152,
CDV1152, CDW1152, CRV1152

BaugroRe / Size: 120

Order No.:  245-xxxxx
Type: IH120A

BaugroRe / Size: 130, 131

Order No.:  IxH130-xxxxx
Type: IEH130, IOH130, IDH130

Order No.:  IxH1302-xxxxx
Type: IEH1302, IOH1302

Order No.:  IxH131-xxxxx
Type: IRH131

TR-ECE-KE-DGB-0374 v06 5/5
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UK Declaration of Conformity
CA

The rotary measuring systems listed in the attached list of validity have been 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 Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in

Electrical and Electronic Equipment Regulations 2012 5.1. 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:

Generic standards - Electromagnetic compatibility,

. . : EN 61000-6-2:2005/AC:2005
Immunity (Industrial environments)

Generic standards - Electromagnetic compatibility,

o . . EN 61000-6-3:2007/A1:2011
Emissions (Commercial environments)

Technical documentation for the assessment of electrical and
electronic products with respect to the restriction of hazardous EN IEC 63000:2018
substances

28

Mr. Klaus Tessari, CEO

Trossingen, 11/20/2023
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List of validity

Size: 20
Order No.:  240-XXXXX
Type: IH20
Size: 22
Order No.:  CMV22x-xxxxX, CMV22x-xxxxX, 0000-xxxxx, 0002-XXXXX
Type: CMV22, CMW22
Size: 24
Order No.:  209-XXXXX
Type: IEV24, IES24
Size: 36
Order No.:  Cxx36X-xxXxX, 0000-XXXXX
Type: CEV36, CES36, COV36, COS36, CDV36, CDF36, CMV36, CMS36, CMF36
Order No.:  IXX36X-XXXXX
Type: IMV36, IMS36, IMF36
Order No.:  CXX362X-XXXXX
Type: CEV362, CES362, CEK362, CEW362, COV362, COS362, COK362, COW362, CMV362,
CMS362, CMK362, CMW362
Size: 38
Order No.:  IEV38H-xxxxx
Type: IEV38H
Size: 48
Order No.:  156-XXXXX
Type: MG48M
Size: 51
Order No.:  0000-xxXxx
Type: CMV51
Size: 58
Order No.:  Cxx58x-xxxxX, 0042-xxxxX, 0062-xxxxX, 0000-XXXXX, 0002-XXXXX
Type: CEV58, CES58, CEH58, CEK58, CEW58, CDV58, CDS58, CDH58, CDK58, CDWS58,
CMV58, CMS58, CMH58, CMK58, CMW58, COV58, COS58, COH58, COK58, COWS58,
CPV58, CPS58, CPH58, CPK58, CPW58
Order No.:  Cxx582x-xxxxX, 0062-xxxxX, 0000-xxxxx, 0002-XXXXX
Type: CMV582, CMS582, CMK582, CMW582, CEV582, CES582, CEH582, CEK582, CEW582,

COV582, COS582, COHS82, COK582, COWS82, CPV582, CPS582, CPH582, CPKS582,
CPW582, CRV582, CRS582, CRH582, CRK582, CRW582, CDW582
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Order No.:  IXx58-xxxxX, IXX58H-XxXxX, IXX58F-XXXXX
Type: IEV58, IES58, IEH58, IEK58, IEW58, IDV58, IDS58, IDH58, IDK58, IDW58, IMV58,
IMS58, IMH58, IMK58, IMW58, 10V58, 10S58, IOH58, IOK58, IOW58, IPV58, IPS58,
IPH58, IPK58, IPW58, IRS58, IRV58
Order No.:  Ixx582-xxxxx, 0000-XXXXX
Type: IEV582, IES582, IEH582, IEK582, IEW582, I0OV582, 10S582, IOH582, IOK582, IOW582,
IPV582, IPS582, IPH582, IPK582, IPW582, IRS582, IRV582
Order No.:  5800-xxxXX, 5802-XXxXX, 5820-XXXXX, 5822-XXXXX, 5832-XXXXX, 5840-XXXXX, 5842-XXXXX,
5844-xxxXX, 5852-XXXXX, 5862-xXxXxX, 0062-xxxXX, 0000-xxxxX, 0002-XxxXX, 0022-XXXXX
Type: CE58, CS58, CH58, CK58, MES8
Order No.:  210-xXXXX, 219-XXXXX, 242-XXXXX, 5810-XXXXX, 5812-XXXxX, 5830-XxxxXX, 5850-xxxxX, 5870-
XXXXX
Type: IE58, IVV58, 1S58, IH58, IK58
Order No.:  174-xxxxX, 180-XXXxX
Type: ZE58, Z158
Order No.:  HEX58x-Xxxxx
Type: HEV58, HES58, HEH58, HEK58, HEW58
Order No.:  207-XXXXX
Type: HES58S
Size: 60
Order No.:  0000-XXXXX
Type: FMV60
Size: 62
Order No.:  IEV62-XxxXXx
Type: IEV62
Size: 65
Order No.:  110-XxxXX, 111-XXXXX, 113-XXXXX, 114-XXXXX, 121-XXXXX, 122-XXXXX
0062-xxxxX, 0002-xxxXX, 0022-XXXXX
Type: CE®65, CK65, CS65
Order No.:  CxX65%x-XxxxX, 0062-xxxxx, 0000-xxxxX, 0002-XXXXX
Type: CEV®65, CES65, CEH65, CEK65, CEW65, CDV65, CDS65, CDH65, CDK65, CDW65,
CMV65, CMS65, CMH65, CMK65, CMW65, COV65, COS65, COHB5, COK65, COW65,
CXV65, CXS65, CXH65, CXK65, CXW65
Order No.:  6500-xxxXX, 6502-XXxXX, 6520-XXXXX, 6522-XXXXX, 6540-XXXXX, 6542-XXXXX, 6560-XXXXX,
6562-XXXXX
Type: XEB65, XS65, XH65, XK65
Order No.:  118-xxxxX, 119-xxXXxX, 170-XXXXX, 171-XXXXX, 175-XXXXX, 176-XXXXX
Type: ZK®65, ZE65, ZH65
Order No.:  116-xXXXX, 117-XXXXX, 126-XXXXX, 127-XXXXX, 205-XXXXX, 206-XXXXX
Type: HK®65, HS65, HE65
Order No.:  HEX65x-XxxxX, 0062-XXXXX
Type: HEV65, HES65, HEH65, HEK65, HEW65

TR-ECE-KE-GB-0375 v06 3/5
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Size: 70

Order No.:  0000-XXXXX
Type: IES70

Size: 75 (not safety-related)

Order No.:  CDV75M-xxxxx, CDH75M-xxxxX, CDW75M-XXXXX

Type: CDV75M, CDH75M, CDW75M
Order No.:  155-XXXxX
Type: MG75M
Size: 76
Order No.:  243-XXXxX
Type: IH76A
Size: 80, 81
Order No.:  CEHB80x-xxxxx, COH80xX-XXXXX
Type: CEH80, COH80
Order No.:  CES80x-xxxxX, COS80X-XXXXX
Type: CES80, COS80
Order No.:  CEHB802x-xxxxx, COH802X-xXXxX
Type: CEH802, COH802
Order No.:  CES802x-xxxxX, COS802X-XXXXX
Type: CES802, COS802
Order No.:  IEH80-xxxxx
Type: IEH80
Order No.:  260-xXXXXX, 261-XXXXX
Type: ZH80, ZH81
Order No.:  QXX8XX-XXXXX
Type: QEH80, QDH80, QEH81, QDH81, QXH80, QXH81
Size: 84
Order No.:  CxXX84X-XXXXX
Type: CEV84, CEW84, COV84
Order No.:  CxXx842X-XXXXX
Type: CMV842, CMW842, CEV842, CEW842, COV842, COW842, CPV842, CPW842, CDV842,
CDhw842
Order No.:  IEV84-xxxxx
Type: IEV84
Size: 99

Order No.:  I1X99-xxXxxXx
Type: 1S99, 1V99
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Size: 100
Order No.:  100-xxxxX, 101-xxxxx, 102-xxxxX, 103-XxXxX, 105-XXXXX
Type: CE100
Order No.:  200-xxXxX, 203-XXXXX
Type: AE100
Order No.:  CEX100x-XXXXX
Type: CEV100, CES100, CEH100
Order No.:  201-xxXxX, 202-XXXXX
Type: HE100
Order No.:  HEX100X-XXXXX
Type: HEV100, HES100, HEH100
Order No.:  172-xxXxXX, 173-XXXXX
Type: ZE100, ZE115
Order No.:  235-XXXXX
Type: IE100, IE101
Order No.:  IEX100-XxXXX
Type: IEV100, IES100, IEH100
Size: 110
Order No.:  CEH110x-xxxxx, COH110X-XXXXX
Type: CEH110, COH110
Order No.: CEH1102x-xxxxx, COH1102X-XXXXX
Type: CEH1102, COH1102
Size: 115
Order No.:  CEV115x-xxxxx, CEW115x-xxxxX, CDV115Xx-xxxxX, CDW115x-xxxxX, COV115X-XXXXX,
COW115X-XXXXX
Type: CEV115, CEW115, CDV115, CDW115, COV115, COW115
Order No.:  Cxx1152x-xxxxx, 0002-XXXXX
Type: CMV1152, CMW1152, CEV1152, CEW1152, COV1152, COW1152, CPV1152, CPW1152,
CDV1152, CDW1152, CRV1152
Size: 120
Order No.:  245-XXXXX
Type: IH120A
Size: 130, 131

Order No.:  IxH130-xxxxx
Type: IEH130, IOH130, IDH130

Order No.:  IxH1302-xxxxx
Type: IEH1302, I0OH1302

Order No.:  IxH131-xxxxx
Type: IRH131
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CEV582M*8192/4096 ETCP 36ZB10FL

Ref.: CEV582M-00009
20.09.2024
010102058202030201

Vorteile

_ Bushaube axial oder radial
_ Distributed Clocks

_ Freies PDO-Mapping

_ Option: +5SI oder +INK

_ Preset "on the fly"

Ry

Abb. dhnlich

EtherCAT~ c us

LISTED

Technische Daten zu CEV582M-00009

SCHRITTZAHL 8.192,000
UMDREHUNGEN 4.096,000
PARAMETRIERBAR UBER SCHNITTSTELLE
SCHNITTSTELLE EtherCAT P

CODE BINAER
VERSORGUNGSSPANNUNG 10-30V

SCHUTZART IP65
ARBEITSTEMPERATUR -20°C... +75°C
FLANSCHART ZB36
WELLENVARIANTE VOLLWELLE
WELLENAUSFUEHRUNG D10 L19,5 FLACHE
ANSCHLUSSART 1x M08 04-PIN P-CODE FEMALE
ANSCHLUSSRICHTUNG RADIAL

Anderungen vorbehalten.

TR-Electronic GmbH
Eglishalde 6
78647 Trossingen
Tel. +49 (0) 7425 228-0
. info@tr-electronic.de
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CEV582M*8192/4096 ETCP 36ZB10FL

Ref.: CEV582M-00009
20.09.2024
010102058202030201

Technische Daten zu CEV582M-00009

STECKERBELEGUNGSNR

OPTION ENC
ZEICHNUNGSNR
AL:

ECCN:

MTTFd [y] (T=45°C, DC=0) >

UL-ZULASSUNGEN

TR-ECE-TI-DGB-0334

ETC-SV 5.01
04-CEV582M-M0005
N

N

100

USA+KANADA

Allgemeine Daten zu K-CEV58_2-ETP-1

Nennspannung
- Kennwert

- Grenzwerte, min/max

Nennstrom, typisch
- Kennwert

- Zustand

Versorgung
- Bei UL/ CSA-Zulassung

Gerateausfiihrung

-Typ

Gesamtauflésung
Schrittzahl pro Umdrehung
Anzahl Umdrehungen
Ausgabekapazitat

EtherCAT - Schnittstelle
- EtherCAT

- Physical Layer
- Gerateprofil
- Distributed Clocks

SSI - Schnittstelle
- Ausstattung

- SSI-Takteingang

- SSI-Datenausgang

- SSI-Taktfrequenz

- SSI-Monozeit, typisch

24 VDC
10/30 VDC

100 mA
ohne Last

gemaB NEC Klasse 2

Single-/Multi-Turn
<= 33 Bit
<=32768

<= 256000

<= 32 Bit

IEC 61158-1-6, IEC 61784-2
Fast Ethernet, ISO/IEC 8802-3
CoE, CiA DS-406

>= 100 ps

Optionale Schnittstelle
Optokoppler

RS-422, 2-Draht
80...1000 kHz

4...999 ps

Seite 2/5
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CEV582M*8192/4096 ETCP 36ZB10FL

Allgemeine Daten zu K-CEV58_2-ETP-1

- Ausgabecode

- Anzahl Datenbits
- Parametrisierungsart

Inkremental - Schnittstelle
- Ausstattung

- Signalform

- Inkrementalsignale, Rechteck
- Impulse, Rechteck

- Ausgangstreiber, TTL

- Ausgangstreiber, HTL

- Parametrisierungsart

Ubertragungsrate
- Kennwert

Preset-Schreibzyklen

Geschwindigkeitsausgabe
- Auflésung

Parameter/Funktionen, anderbar

Parametrisierungsart
Programmier - Tool

Externe Eingange
- Preset

- Logischer Zustand

- Ausstattung

- Anzahl Eingange

Maximal Drehzahl, mechanisch

Binar, Gray, Gray gekappt
1...64

programmierbar

Optionale Schnittstelle

Rechteck

K1+ K2+ KO+

1...36000

RS-422, 5 VDC

Gegentakt, Versorgungsspannung
programmierbar

100 MBit/s
>= 1000 000

16 Bit

Auflésung
Betriebsbereich
Betriebsstundenzahler
Endschalter

externe Preset-Eingange
Justage-Parameter
Skalierungsparameter
SSI-Parameter
SSI-Ausgabe
Zahlrichtung
Getriebefunktion
Geschwindigkeitsparameter
programmierbar
Fieldbus-Device

elektronische Justage

.0" <+2V, ,1" = Versorgung
Option

2

<= 12000 1/min

Seite 3/5
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CEV582M*8192/4096 ETCP 36ZB10FL

Allgemeine Daten zu K-CEV58_2-ETP-1

Wellenbelastung, axial/radial
Lagerlebensdauer
Lagerlebensdauer - Beiwerte

- Drehzahl

- Betriebstemperatur

- Wellenbelastung, axial/radial
Angriffspunkt, Wellenbelastung

Wellenausfiihrung
- Wellendurchmesser [mm]

- Wellendurchmesser [mm]
- Wellendurchmesser [mm]
- Wellendurchmesser [mm]
- Wellendurchmesser ["]

- Wellendurchmesser ["]

- Wellendurchmesser ["]
Winkelbeschleunigung
Tragheitsmoment, typisch
Anlaufdrehmoment, 20 °C
Masse, typisch

Umgebungsbedingungen

Vibration

- Kennwert

- Sinus

Schock

- Kennwert

- Halbsinus
Storfestigkeit
Storaussendung

Arbeitstemperatur
- Standard

- Optional
Lagertemperatur, trocken

<=50N,<=100N
>= 3,9E+10 Umdrehungen

6000 1/min

60 °C
=60 %
Flansch + 10 mm

6

8

10

12

1/4

3/8

12

<= 10E+4 rad/s?
1,3E-6 kg m?
2 Ncm

0,3 kg

DIN EN 60068-2-6
<= 100 m/s?
50...2000 Hz

DIN EN 60068-2-27
<= 1000 m/s?

11 ms

DIN EN 61000-6-2
DIN EN 61000-6-3

-20...+75°C
-40...+85 °C;
-30...+85°C
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CEV582M*8192/4096 ETCP 36ZB10FL
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Umgebungsbedingungen

Relative Luftfeuchte 98 %, keine Betauung
Schutzart

- Standard IP65

- Optional erweitert auf IP67
Bestandigkeit

- gegen Salz (Seewasser) DIN EN IEC 60068-2-52
- Priifverfahren Prifverfahren 1

- ausgenommen sind Anbauteile

Anderungen vorbehalten.

TR-Electronic GmbH
Eglishalde 6

78647 Trossingen
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Lpol. M8-Stecker, EtherCAT p-codiert (Buchse)

Lpin. M8-connector, EtherCAT p-coded (female) \”

Gewinde M4 fur
Potientalausgleich D
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¥ / pofential equalisation

|
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dummy plug M16x1.5

3xM3, 3tief/deep

56,1 TK@L8E 0.2, (3x120°)
—
=
=
o3 S
o | 28 4
LS LS v LS P
m
Q 18,9
v 4 LN
1 o\‘
-
19,8
! ! ! ! B
0| IF] ] . | |-
3 — E = m
1 13
6 I I
Artikel-Nr. und Steckerbelegung: siehe Datenblatt —
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@ Betriebsanleitung beachten! - Observe User Manual! @

Steckerbelegung / Pin assignment

iRelectronic

Series 582/802 /1102 EtherCAT P (Communication + Power)

axialer Steckerabgang /
axial connector outlet

Potentialausgleich /
potential equalisation

radialer Steckerabgang /
radial connector outlet

©

Die Schirmung ist gro3flachig auf das Gegensteckergehause aufzulegen! /

The shielding is to be connected with large surface on the mating connector housing!

ETCP: Flanschbuchse / Fenal e socket (M8-4 pin. p-coded)

Pin |Signal Potential Nit?ﬁssg;%e
17X+ GNDs
2 RX + -
3 RX - -
4 |- Us

TR - ELECTRONIC GmbH, Eglishalde 6, 78647 Trossingen, Tel. ++49 (0)7425 / 228-0, Fax ++49 (0)7425 / 228-33

Edition-/Rev.-Date: 05/14/2019

Document-/Rev.-No.: TR-ECE-TI-DGB-0334-01

Page 1 of 2

Anderungen vorbehalten / Subject to change
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@ Betriebsanleitung beachten! - Observe User Manual! @

Steckerbelegung / Pin assignment

Status-LEDs

LED1 LED2
@O0

LED1: NET ERR (rot/ red)
LED2: NET RUN (griin / gr een)

LED3: LINK/ACTIVITY IN (griin / gr een)
LED4: -

@ O
LED3 LED4

NET ERR Mess-System — Fehler / Measuri ng system error
ON Kommunikationsfehler oder Applikationsfehler /
Conmruni cati on or application error
Double Flash Watchdog Timeout / Wat chdog Ti nmeout
Single Flash Lokaler Fehler / Local Error
Blinking Ungultige Konfiguration /| nval i d Confi gurati on
Flickering Boot-Fehler / Booti ng Error
NET RUN EtherCAT Zustandsmaschine / Et her CAT St ate Machi ne
OFF Gerat befindet sich im INIT Zustand /
The device is in state INT
Blinkin Gerat befindet sich im PRE-OPERATIONAL Zustand /
9 The device is in state PRE- OPERATI ONAL
Sinale Elash Gerat befindet sich im SAFE-OPERATIONAL Zustand /
9 The device is in state SAFE- OPERATI ONAL
ON Gerét befindet sich im OPERATIONAL Zustand /
The device is in state OPERATI ONAL
. : Gerat befindet sich im Bootvorgang, INIT Zustand noch nicht erreicht /
Flickering

The device is booting and has not yet entered the INIT state

LINK/ACTIVITY IN

Beschreibung / Descri pti on

ON = LINK

Ethernet Verbindung hergestellt /
Et her net connecti on established

Flickering = ACTIVITY

Datenlibertragung RxD/TxD /
Data transfer RxD/ TxD
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