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Allgemeines

1 Allgemeines

Das vorliegende schnittstellenspezifische Benutzerhandbuch beinhaltet folgende
Themen:

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

e Installation

e Inbetriebnahme

e Konfiguration / Parametrierung

e Stérungsbeseitigung und Diagnosemaoglichkeiten

Da die Dokumentation modular aufgebaut ist, stellt dieses Benutzerhandbuch eine
Erganzung zu anderen Dokumentationen wie z.B. Produktdatenblatter,
MaRzeichnungen, Prospekte und der Montageanleitung etc. dar.

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

1.1 Geltungsbereich

Dieses Benutzerhandbuch gilt ausschliellich flir Mess-System-Baureihen gemaf
nachfolgendem Typenschlissel mit PROFIBUS-DP Schnittstelle:

[t [2[*s]-a]*s5] - [<6]*6[6][6]*6]
Stelle Bezeichnung Beschreibung
A Explosionsschutzgehause (ATEX); &
* 1 C Absolut-Encoder, programmierbar
M Magnetische Abtastung
Vv Vollwelle
*3 S Sacklochwelle
w Seilzugbox (wire)
- 58 AuRendurchmesser & 58 mm
70 Auflendurchmesser & 70 mm
g S Singleturn
M Multiturn
*6 - Fortlaufende Nummer

* = Platzhalter

@ Dieses Benutzerhandbuch gilt auBerdem fir Mess-Systeme mit Materialnummer
C__582 -2

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind
Bestandteil einer Anlage.

Je nach Ausfiihrung gelten somit zusammen folgende Dokumentationen:

e siehe Kapitel ,Mitgeltende Dokumente” in der Montageanleitung
www.tr-electronic.de/fI TR-ECE-BA-DGB-0035

e optional: &-Benutzerhandbuch mit Montageanleitung

1.2 Verwendete Abkiirzungen / Begriffe

DDLM

Direct Data Link Mapper, Schnittstelle zwischen PROFIBUS-DP
Funktionen und Mess-System Software

DP

Dezentralized Periphery (Dezentrale Peripherie)

EMV

Elektro-Magnetische-Vertraglichkeit

GSD

Gerate-Stammdaten-Datei

PNO

PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.

PROFIBUS

herstellerunabhangiger, offener Feldbusstandard

Printed in the Federal Republic of Germany
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Zusétzliche Sicherheitshinweise

2 Zusatzliche Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten
YNNIV el  kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht

getroffen werden.

bedeutet, dass eine leichte Kdrperverletzung eintreten kann,

PIN\/o)=IS[of3 Al wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht

getroffen werden.

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die
ACHTUNG entsprechenden  Vorsichtsmanahmen nicht getroffen

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

2.2 Erganzende Hinweise zur bestimmungsgemafen Verwendung

Das Mess-System ist ausgelegt fir den Betrieb an PROFIBUS-DP Netzwerken nach
den europaischen Normen EN 50170 und EN 50254 bis max. 12 MBaud. Die
Parametrierung und die Geratediagnose erfolgen durch den PROFIBUS-Master nach
dem Profil fir Encoder Version 1.1 der PROFIBUS Nutzerorganisation (PNO).

Die technischen Richtlinien zum Aufbau des PROFIBUS-DP Netzwerks der PROFIBUS
Nutzerorganisation sind fiir einen sicheren Betrieb zwingend einzuhalten.

Zur bestimmungsgeméBen Verwendung gehért auch:

e das Beachten aller Hinweise aus diesem Benutzerhandbuch,

e das Beachten der Montageanleitung, insbesondere das dort enthaltene Kapitel
,Grundlegende Sicherheitshinweise* muss vor Arbeitsbeginn gelesen und
verstanden worden sein

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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2.3 Organisatorische MaBRnahmen

e Dieses Benutzerhandbuch muss standig am Einsatzort des Mess-Systems
griffbereit aufbewahrt werden.

e Das mit Tatigkeiten am Mess-System beauftragte Personal muss vor Arbeits-
beginn

- die Montageanleitung, insbesondere das Kapitel ,,Grundlegende
Sicherheitshinweise”,

- und dieses Benutzerhandbuch, insbesondere das Kapitel ,,Zusétzliche
Sicherheitshinweise*,

gelesen und verstanden haben.

Dies gilt in besonderem Malde fiir nur gelegentlich, z. B. bei der Parametrierung
des Mess-Systems, tatig werdendes Personal.

2.4 Einsatz in explosionsfahigen Atmospharen

Fir 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 zusatzlichen @-Kennzeichnung
gekennzeichnet:

Explosionsschutzgehause @-Kennzeichnung &-Benutzerhandbuch

Gas: & 112G Ex

Dust & Il 2D Ex TR-ECE-BA-D-0098

A**70*

A*W70* Gas: ® 112G Ex TR-ECE-BA-D-0126

Die ,Bestimmungsgemafle Verwendung®, sowie alle Informationen flir 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 in
explosionsfahigen Atmospharen 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 Uberpriifen, 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.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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PROFIBUS Informationen

3 PROFIBUS Informationen

PROFIBUS ist ein durchgangiges, offenes, digitales Kommunikationssystem mit
breitem Anwendungsbereich vor allem in der Fertigungs- und Prozessautomatisierung.
PROFIBUS ist fir schnelle, zeitkritische und fur komplexe Kommunikationsaufgaben
geeignet.

Die Kommunikation von PROFIBUS ist in den internationalen Normen IEC 61158 und
IEC 61784 verankert. Die Anwendungs- und Engineeringaspekte sind in Richtlinien der
PROFIBUS Nutzerorganisation festgelegt. Damit werden die Anwenderforderungen
nach Herstellerunabhangigkeit und Offenheit erfillt und die Kommunikation
untereinander von Geraten verschiedener Hersteller ohne Anpassungen an den
Geraten garantiert.

Fir Encoder wurde von der PROFIBUS Nutzerorganisation ein spezielles Profil
verabschiedet. Das Profil beschreibt die Ankopplung von Dreh-, Winkel- und Linear-
Encodern mit Singleturn- oder Multiturn-Auflésung an DP. Zwei Gerateklassen
definieren  Basisfunktionen und Zusatzfunktionen, wie z. B. Skalierung,
Alarmbehandlung und Diagnose.

Die Mess-Systeme unterstitzen neben denen im Profil definierten Gerate-Klassen 1
und 2, noch zusatzliche TR-spezifische Funktionen.

Eine Druckschrift des Encoder-Profils (Bestell-Nr.: 3.062) und weiterfihrende
Informationen zum PROFIBUS ist bei der Geschéaftsstelle der PROFIBUS-
Nutzerorganisation erhaltlich:

PROFIBUS Nutzerorganisation e.V. | PNO
Ohiostr. 8

76149 Karlsruhe

Deutschland

www.profibus.de

info@profibus.com

T +49 721 986197 0

F +49 721 986197 11

3.1 Kommunikationsprotokoll DP

Die Mess-Systeme unterstiitzen das Kommunikationsprotokoll DP, welches fiir einen
schnellen Datenaustausch in der Feldebene konzipiert ist. Die Grundfunktionalitat wird
durch die Leistungsstufe VO festgelegt. Dazu gehoéren der zyklische Datenaustausch
sowie die stations-, modul- und kanalspezifische Diagnose.

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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4 Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

4.1 RS485 Ubertragungstechnik

Alle Gerate werden in einer Busstruktur (Linie) angeschlossen. In einem Segment
koénnen bis zu 32 Teilnehmer (Master oder Slaves) zusammengeschaltet werden.

Am Anfang und am Ende jedes Segments wird der Bus durch einen aktiven
Busabschluss abgeschlossen. Fir einen stérungsfreien Betrieb muss sichergestellt
werden, dass die beiden Busabschliisse immer mit Spannung versorgt werden. Der
Busabschluss kann auf der Mess-System-Platine zugeschaltet werden. Hierzu muss
der Verschluss-Stopfen aus der Anschlusshaube herausgeschraubt werden.

Bei mehr als 32 Teilnehmern oder zur VergréRerung der Netzausdehnung missen
Repeater (Signalverstarker) eingesetzt werden, um die einzelnen Bussegmente zu
verbinden.

Alle verwendeten Leitungen miissen entsprechend der PROFIBUS-Spezifikation fiir die
Kupfer-Datenadern folgende Parameter erfilillen:

Parameter Leitungstyp A

Wellenwiderstand in Q 135...165 bei einer Frequenz von 3...20 MHz
Betriebskapazitat (pF/m) 30

Schleifenwiderstand (Q2/km) <110

Aderndurchmesser (mm) > 0,64

Aderquerschnitt (mm?) >0,34

Die Ubertragungsgeschwindigkeit ist beim PROFIBUS im Bereich zwischen 9.6 kBit/s
und 12 Mbit/s wahlbar und wird vom Mess-System automatisch erkannt. Sie wird bei
der Inbetriebnahme des Systems einheitlich fur alle Gerate am Bus ausgewahilt.

Reichweite in Abhangigkeit der Ubertragungsgeschwindigkeit fir Kabeltyp A:

Baudrate (kbits/s) 9.6 19.2 93.75 187.5 500 1500 12000
Reichweite / Segment | 1200 m 1200 m 1200 m 1000 m 400 m 200 m 100 m

Um eine hohe Storfestigkeit des Systems gegen elektromagnetische Stérstrahlungen
zu erzielen, muss eine geschirmte Datenleitung verwendet werden. Der Schirm sollte
moglichst beidseitig und gut leitend Uber grof3flachige Schirmschellen an Schutzerde
angeschlossen werden. Weiterhin ist zu beachten, dass die Datenleitung moglichst
separat von allen starkstromfiihrenden Kabeln verlegt wird. Bei Datenraten > 1,5 Mbit/s
sind Stichleitungen unbedingt zu vermeiden.

Um einen sicheren und stérungsfreien Betrieb zu gewéhrleisten, sind die
- PROFIBUS Planungsrichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.011
- PROFIBUS Montagerichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.021
- PROFIBUS Inbetriebnahmerichtlinie, PNO Bestell-Nr.: 8.031
- und die darin referenzierten Normen und PNO Dokumente zu beachten!

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

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Installation / Inbetriebnahmevorbereitung

4.2 Anschluss

| PROFIBUS_IN Flanschstecker, M12x1 - 5 pol. B-kodiert

&Kl N.C.
¥, PROFIBUS Data A

EE N.C.

@E PROFIBUS Data B

G@E Schirmung

| PROFIBUS_OUT | Flanschdose, M12x1 - 5 pol. B-kodiert

&Kl N.C.
¥, PROFIBUS Data A

EE N.C.

@E PROFIBUS Data B

G@E Schirmung

| Versorgung Flanschstecker, M8x1 - 4 pol.

FE 11-27VvVDC
¥ N.C.

@E GND, 0V
@ N.C.

Fiir die Versorgung sind paarweise verdrillte und geschirmte Kabel zu verwenden!

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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4.3 Bus-Terminierung

Ist das Mess-System der letzte Teil-
nehmer im PROFIBUS-Segment, ist der
Bus durch den Terminierungsschalter =
ON abzuschlieBen. In diesem Zustand
wird der weiterfihrende PROFIBUS
abgekoppelt.

4.4 Bus-Adressierung

Gilltige PROFIBUS-Adressen: 3 — 99
10°; Einstellung der 1er-Stelle

10" Einstellung der 10er-Stelle

Bei  Einstellung einer ungultigen
Stationsadresse lauft das Gerat nicht an.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Inbetriebnahme

5 Inbetriebnahme

5.1 Gerate-Stammdaten-Datei (GSD)

Um fir PROFIBUS eine einfache Plug-and-Play Konfiguration zu erreichen, wurden die
charakteristischen Kommunikationsmerkmale von PROFIBUS-Geraten in Form eines
elektronischen Geratedatenblatts (Geratestammdaten- Datei, GSD-Datei) festgelegt.
Durch das festgelegte Dateiformat kann das Projektierungssystem die
Geratestammdaten des PROFIBUS-Mess-Systems einfach einlesen und bei der
Konfiguration des Bussystems automatisch beriicksichtigen.

Die GSD-Datei ist Bestandteil des Mess-Systems. Zum Mess-System gehoéren
weiterhin noch zwei Bitmap Dateien mit Namen ,Traaab5n.bmp“ und , Traaab5s.bmp*,
die das Mess-System zum einen im Normalbetrieb, und zum anderen mit Stérung zeigt.
Download fiir Firmware -> 4377BC, 4377BD, 4376E8, 437A6A, 437A6B:

e TROCAAAB.GSD: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0012

Download fiir Firmware -> 4376F1, 4377BE, 4377BF, 437A6C, 437A6D:
(nur PNO-Modes projektierbar)
e TRO9AAAB.GSD: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0010

PALY
oV PROFIBUS
= Konfigurator

11
o ' B

Abbildung 1: GSD fiir die Konfiguration

5.2 PNO-Identhummer

Jeder PROFIBUS Slave und jeder Master Klasse 1 muss eine Identnummer haben. Sie
wird bendtigt, damit ein Master ohne signifikanten Protokolloverhead die Typen der
angeschlossenen Gerate identifizieren kann. Der Master vergleicht die Identhummern
der angeschlossenen Gerate mit den Identnummern in den vom Projektierungstool
vorgegebenen Projektierungsdaten. Der Nutzdatentransfer wird nur dann begonnen,
wenn die richtigen Geratetypen mit den richtigen Stationsadressen am Bus
angeschlossen wurden. Dadurch wird eine hohe Sicherheit gegeniber

Projektierungsfehlern erreicht.
Das Mess-System hat die PNO-Identnummer AAAB (Hex). Diese Nummer ist reserviert

und bei der PNO hinterlegt.

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Hdelectronic

5.3 Anlauf am PROFIBUS

Bevor das Mess-System in den Nutzdatenverkehr (Data_Exchange) aufgenommen
werden kann, muss der Master im Hochlauf das Mess-System zuerst initialisieren. Der
dabei entstehende Datenverkehr zwischen dem Master und dem Mess-System (Slave)
gliedert sich in die Parametrierungs-, Konfigurierungs- und Datentransferphase.
Hierbei wird Uberprift, ob die projektierte Sollkonfiguration mit der tatsachlichen
Geréatekonfiguration bereinstimmt. Bei dieser Uberpriifung muss der Gerétetyp, die
Format- und L&ngeninformationen sowie die Anzahl der Ein- und Ausgange
Ubereinstimmen. Der Benutzer erhdlt dadurch einen zuverldssigen Schutz gegen
Parametrierungsfehler.

Konnte die Uberpriifung fehlerfrei ausgefiihrt werden, wird in den so genannten
DDLM_Data_Exchange — Modus umgeschaltet. In diesem Modus ubertragt das Mess-
System z.B. seine Istposition und es kann die Preset-Justage-Funktion ausgefihrt
werden.

DP Watchdog Power On/

Reset

Initialisierung

Parameter nicht ok

<

Parameter ok

Konfiguration nicht ok

< |
Unlock
Konfiguration nicht ok

Parameter nicht ok
falsche Output Lange

Konfiguration ok

Parameter und Konfiguration ok
Outputs Empfanger/
Inputs zurlickgeben

WPRM = Wait Parameter
WCFG = Wait Configuration
DXCHG = Data Exchange

Abbildung 2: DP-Slave Initialisierung
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Inbetriebnahme

5.4 Bus-Statusanzeige

Das Mess-System verfligt Uber zwei LEDs innerhalb der Anschlusshaube. Eine rote
LED (Bus Fail) zur Anzeige von Fehlern und eine griine LED (Bus Run) zur Anzeige der

Statusinformation.

Beim Anlaufen des Mess-Systems blinken beide LEDs kurz auf. Danach hangt die
Anzeige vom Betriebszustand des Mess-Systems ab.

-~

BUS RUN (gruin) \

BUS FAIL (rot)

®-n O =aus

®-11z ©O=10H

BUS FAIL BUS RUN
LED, rot LED, griin

Ursache

O O

Versorgung fehlt, Hardwarefehler

@ o

Parametrier- oder Konfigurationsfehler
(Presetwert1/2- bzw. Endschalter auBerhalb Bereich,
falsche GSD-Datei)

Speicherfehler, Positionsfehler

Blinkmodus wird nur durch altere Mess-System —
Generationen unterstuitzt.

Nicht behebbare Mess-System Stoérung
(Speicherfehler, Positionsfehler)

Mess-System wird vom Master nicht angesprochen,
kein Data-Exchange

O ©

Parametrier- oder Konfigurationsfehler in PNO-
kompatibler Sollkonfiguration
(Anzahl Umdr. keine 2er-Potenz)

O @

betriebsbereit, kein Fehler, Bus im Zyklus

Entsprechende MalRnahmen im Fehlerfall siehe Kapitel ,Stérungsbeseitigung und
Diagnosemoglichkeiten®, Seite 48.

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved

Printed in the Federal Republic of Germany

Page 16 of 112 TR-ECE-BA-DGB-0057v12 05/11/2026




iRelectronic

6 Parametrierung und Konfiguration

‘ Parametrierung ‘

Parametrierung bedeutet, einem PROFIBUS-DP Slave vor dem Eintritt in den zyklischen
Austausch von Prozessdaten bestimmte Informationen mitzuteilen, die er fir den Betrieb bendtigt.
Das Mess-System bendtigt z.B. Daten fur Auflésung, Zahlrichtung usw.

Ublicherweise stellt das Konfigurationsprogramm fir den PROFIBUS-DP Master eine
Eingabemaske zur Verfligung, ber die der Anwender die Parameterdaten eingeben, oder aus
Listen auswahlen kann. Die Struktur der Eingabemaske ist in der Geratestammdatei hinterlegt.
Anzahl und Art der vom Anwender einzugebenden Parameter hangen von der Wahl der Soll-
Konfiguration ab.

Nachfolgend beschriebene Konfigurationen enthalten Konfigurations- und Parameter-
Daten, die in ihrer Bit- bzw. Byte-Lage aufgeschliisselt sind. Diese Informationen sind
z.B. nur von Bedeutung bei der Fehlersuche, bzw. bei Busmaster-Systemen, bei denen
diese Informationen manuell eingetragen werden miissen.

J Moderne Konfigurations-Tools stellen hierfiir entsprechende grafische Oberfldchen
zur Verfiigung. Die Bit- bzw. Byte-Lage wird dabei im ,,Hintergrund* automatisch
gemanagt. Das Konfigurationsbeispiel Seite 44 verdeutlicht dies noch mal.

Konfiguration

Die Festlegung der E/A-Datenldnge, E/A-Datentyp etc. geschieht bei den meisten
Busmastern automatisch. Nur bei wenigen Busmastern miissen diese Angaben
manuell eingetragen werden.

Konfiguration bedeutet, dass eine Angabe Uber die Lange und den Typ der Prozessdaten zu
machen ist, und wie diese zu behandeln sind. Hierzu stellt das Konfigurationsprogramm
Ublicherweise eine Eingabeliste zur Verfigung, in die der Anwender die entsprechenden
Kennungen einzutragen hat.

Da das Mess-System mehrere mogliche Konfigurationen unterstiitzt, ist abhangig von der
gewunschten Soll-Konfiguration die einzugebende Kennung voreingestellt, so dass nur noch die
E/A Adressen eingetragen werden mussen. Die Kennungen sind in der Geratestammdatei
hinterlegt.

Abhangig von der gewlinschten Soll-Konfiguration belegt das Mess-System auf dem PROFIBUS
eine unterschiedliche Anzahl Eingangs- und Ausgangsworte.

Aufbau des Konfigurationsbyte (kompaktes Format):

27 |28 |25 |2 |23 |22 |2" |2°
| | | | Lange der E/A-Daten: 0-15 fiir 1 bis 16 Bytes bzw. Worte
i X 00 = Leerplatz, 01 = Eingang,
LDl Sl hi: 10 = Ausgang, 11 = Ein-/Ausgang
Format: 0=BYTE, 1=WORT
Konsistenz: 0 = Konsistenz uber ein Byte oder Wort
onsistenz: 1 = Konsistenz (iber das ganze Modul
Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Parametrierung und Konfiguration

6.1 Ubersicht

Konfiguration | Betriebsparameter *Ldnge |Features
PNO Class 1 Keine Skali des Mess-Syst das M
. - Zahlrichtun : - Keine Skalierung des Mess-Systems, das Mess-
Selte 19 ° 16 BitIN System hat die Grundauflésung laut Typenschild.
- 16 Byte Diagnosedaten
PNO Class 1 - Z&hlri i - Zahlrichtun
Seite 20 Zahlrichtung 32 Bit IN 9
- Zahlrichtung
- Klasse 2 ein/aus
PNO Class 2 - Diagnose Meldemodus 16 Bit IN
Seite 21 - Skalierungsfunktion 16 Bit OUT
- Schritte/Umdrehung - Skalierung des Mess-Systems méglich, jedoch
- Messlange in Schritten muss die Schrittzahl/lUmdrehung ganzzahlig und
die Umdrehungszahl eine 2er-Potenz sein.
- Zahlrichtung - Preset-Justage uber den Bus
- Klasse 2 ein/aus - Zahlrichtung
PNO Class 2 - Diagnose Meldemodus 32 Bit IN
Seite 23 - Skalierungsfunktion 32 Bit OUT
- Schritte/Umdrehung
- Messlange in Schritten
- Zahlrichtung
- Diagnose Meldemodus - Skalierung des Mess-Systems mdglich, jedoch
. muss die Schrittzahl/Umdrehung ganzzahlig und
- Statusfunktion die Umdrehungszahl eine 2er-Potenz sein.
TR-Mode, - Lange"Dlag.nose _ - Preset-Justage Uber den Bus
Position - Messléange in Schritten 32 Bit IN - Zihlrichtung
- 5 32 Bit OUT
Seite 25 Umdrehungen Zahler. I - Statusmeldung
- Code PROFIBUS-Schnittstelle .
P - Ausgabecode-Programmierung
) Ureset Endschal - Preset-Justage Uber externen Eingang
- Unterer Endschalter - Soft-Endschalter Funktion
- Oberer Endschalter
- Zahlrichtung
D - Skalierung des Mess-Systems moglich, jedoch
Diagnose Meldemodus muss die Schrittzahl/lUmdrehung ganzzahlig und
- Statusfunktion die Umdrehungszahl eine 2er-Potenz sein.
TR-Mode, B Lange"Dlaghose ) - Preset-Justage lber den Bus
- Position + - Messlange in Schritten 32 Bit IN - Zahlrichtung
- Geschwindigkeit | - Umdrehungen Z&hler 16 BitIN | _ Statusmeldung
R 2 i 32 Bit OUT
Seite 29 (;:);;:DROFIBUS Schnittstelle - Ausgabecode-Programmierung
) - Preset-Justage uber externen Eingang
- Unterer Endschalter - Soft-Endschalter Funktion
- Oberer Endschalter - Geschwindigkeits-Ausgabe
- Geschwindigkeit

* aus Sicht des Bus-Masters

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.2 PNO CLASS 1 16-Bit

‘ Datenaustausch

Hdelectronic

DDLM_Data_Exchange

Eingangswort EWx
Byte 1 2
Bit 15-8 7-0
Data 21528 27— 20
Data_Exchange — Positionsdaten
Konfigurationsdaten ‘ siehe Hinweis auf Seite 17

Gerate-Klasse 1: 0xD0 (1 Wort Eingangsdaten fir Positionswert, konsistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 01 0
D 0
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
Betriebsparameter-Ubersicht siehe Hinweis auf Seite 17
DDLM_Set_Prm
Byte 9
Bit 7-0
Data 27 - 20
Bit | Definition =0 (DEFAULT) =1 Seite
steigende Positions- | steigende Positions-
0 |Z&hlrichtung werte im Uhrzeiger- werte gegen den Uhr- 35
sinn drehend zeigersinn drehend

Printed in the Federal Republic of Germany
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Parametrierung und Konfiguration

6.3 PNO CLASS 1 32-Bit

‘ Datenaustausch

DDLM_Data_Exchange

Eingangsdoppelwort EDx
Byte 1 2 3 4
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 924 223 _ 216 215 _ 08 27 _ 20
Data_Exchange — Positionsdaten
Konfigurationsdaten ‘ siehe Hinweis auf Seite 17

Gerate-Klasse 1: 0xD1 (1 Doppelwort Eingangsdaten fiir Positionswert, konsistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 01 1
D 1
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
Betriebsparameter-Ubersicht siehe Hinweis auf Seite 17
DDLM_Set_Prm
Byte 9
Bit 7-0
Data 27 - 20
Bit | Definition =0 (DEFAULT) =1 Seite
steigende Positions- | steigende Positions-
0 |Z&hlrichtung werte im Uhrzeiger- werte gegen den Uhr- 35
sinn drehend zeigersinn drehend
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
05/11/2026
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6.4 PNO CLASS 2 16-Bit

‘ Datenaustausch

Hdelectronic

DDLM_Data_Exchange

Eingangswort EWx
Byte 1 2
Bit 15-8 7-0
Data 21528 2720

Data_Exchange — Positionsdaten

Format fur Preset-Justagewert (Beschreibung der Funktion siehe Seite 34)

Ausgangswort AWx
Byte 1 2
Bit 15 14 -8 7-0
Data 0/1 21428 27 -20
Preset-Ausflhrung Preset-Justagewert
Konfigurationsdaten ‘ siehe Hinweis auf Seite 17

Gerate-Klasse 2: 0xF0

DDLM_Chk_Cfg

(1 Wort Eingangsdaten fiir Positionswert, konsistent /

1 Wort Ausgangsdaten fiir Preset-Justagewert, konsistent)

Printed in the Federal Republic of Germany

Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 0
F 0
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
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Parametrierung und Konfiguration

‘ Betriebsparameter-Ubersicht siehe Hinweis auf Seite 17

Bit-codierte Betriebsparameter

DDLM_Set_Prm

Byte 9
Bit 7-0
Data 27 -20

x = Default-Einstellung
Bit | Definition =0 =1 Seite

steigende Positions-
werte gegen den Uhr- 35
zeigersinn drehend

steigende Positionswerte X

0 | Zahlrichtung im Uhrzeigersinn drehend

Klasse 2 Funktionalitat Nein Ja X 35
Diagnose Meldemodus ausgeschaltet X eingeschaltet 35
3 | Skalierungsfunktion ausgeschaltet eingeschaltet X 39

Zugehdrige Betriebsparameter zur Skalierung
Beschreibung siehe Seite 39

DDLM_Set_Prm

unsigned16
Byte 10 11
Bit 15-8 7-0
Data 21528 27 - 20
Default (dez.) 2048
Schritte pro Umdrehung

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 12 13 14 15
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 — 216 215 — 28 27 — 20
Default (dez.) 16777216
Messlange in Schritten
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Hdelectronic

6.5 PNO CLASS 2 32-Bit

‘ Datenaustausch

DDLM_Data_Exchange

Eingangsdoppelwort EDx
Byte 1 2 3 4
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Positionsdaten

Format fur Preset-Justagewert (Beschreibung der Funktion siehe Seite 34)

Ausgangsdoppelwort ADx
Byte 1 2 3 4
Bit 31 30-24 23-16 15-8 7-0
Data 0/1 230 _ 24 223 _ 216 21528 2720
Preset-
Ausfilhrung Preset-Justagewert
Konfigurationsdaten ‘ siehe Hinweis auf Seite 17

Gerate-Klasse 2: 0xF1 (1 Doppelwort Eingangsdaten flir Positionswert, konsistent /
1 Doppelwort Ausgangsdaten fiir Preset-Justagewert, konsistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 1
F 1
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Parametrierung und Konfiguration

‘ Betriebsparameter-Ubersicht siehe Hinweis auf Seite 17

Bit-codierte Betriebsparameter

DDLM_Set_Prm

Byte 9
Bit 7-0
Data 27 -20

x = Default-Einstellung
Bit | Definition =0 =1 Seite

steigende Positions-
werte gegen den Uhr- 35
zeigersinn drehend

steigende Positionswerte X

0 | Zahlrichtung im Uhrzeigersinn drehend

Klasse 2 Funktionalitat Nein Ja X 35
Diagnose Meldemodus ausgeschaltet X eingeschaltet 35
3 | Skalierungsfunktion ausgeschaltet eingeschaltet X 39

Zugehdrige Betriebsparameter zur Skalierung
Beschreibung siehe Seite 39

DDLM_Set_Prm

unsigned16
Byte 10 11
Bit 15-8 7-0
Data 21528 27 - 20
Default (dez.) 2048
Schritte pro Umdrehung

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 12 13 14 15
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 — 216 215 — 28 27 — 20
Default (dez.) 16777216
Messlange in Schritten
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Hdelectronic

6.6 TR-Mode Position

Datenaustausch

DDLM_Data_Exchange

Eingangsdoppelwort EDx
Byte 1 2 3 4
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Positionsdaten

Format fur Preset-Justagewert (Beschreibung der Funktion siehe Seite 34)

Ausgangsdoppelwort ADx
Byte 1 2 3 4
Bit 31 30-24 23-16 15-8 7-0
Data 0/1 230 _ 24 223 _ 216 21528 2720
Preset-
Ausfilhrung Preset-Justagewert
Konfigurationsdaten ‘ siehe Hinweis auf Seite 17

TR-Mode Position: OxF1 (1 Doppelwort Eingangsdaten fiir Positionswert, konsistent /
1 Doppelwort Ausgangsdaten fiir Preset-Justagewert, konsistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 1
F 1
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved

05/11/2026 TR-ECE-BA-DGB-0057v12 Page 25 of 112



Parametrierung und Konfiguration

‘ Betriebsparameter-Ubersicht

Parameter Datentyp | Byte Format Beschreibung
Zahlrichtung bit 9 Seite 26 Seite 35
Lange Diagnose bit 9 Seite 26 Seite 38
Diagnose Meldemodus bit 9 Seite 26 Seite 35
Statusfunktion unsigned8 10 Seite 27 Seite 36
Messlange in Schritten unsigned32 11-14 Seite 27 Seite 41
Umdrehungen Zahler unsigned16 15-16 Seite 27 Seite 41
Code PROFIBUS-Schnittstelle | unsigned8 17 Seite 28 Seite 42
Preset unsigned32 18 — 21 Seite 28 Seite 42
Unterer Endschalter unsigned32 22-25 Seite 28 Seite 43
Oberer Endschalter unsigned32 26 -29 Seite 28 Seite 43
Bit-codierte Betriebsparameter

DDLM_Set_Prm
Byte 9
Bit 7-0
Data 2720

x = Default-Einstellung
Bit | Definition =0 =1 Seite

O | Zéhlrichtung

steigende Positionswerte
im Uhrzeigersinn drehend

steigende Positions-

werte gegen den Uhr- 35

zeigersinn drehend

1 | Lange Diagnose

Nein

Ja X 38

2 | Diagnose Meldemodus

ausgeschaltet

eingeschaltet 35

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Hdelectronic

Betriebsparameter Statusfunktion
Beschreibung siehe Seite 36

DDLM_Set_Prm
unsigned8
Byte 10

Bit 716 |5]|4 3 2 1 0
Data 21 | 26| 25| 24| 28 | 22| 21 |20
Ausgeschaltet

Mit Anzeige (Default)
Mit Anzeige und Vor / Rick, V/IR

oo |Oo
o|jo|o
oo |o
o|jo|o
oo |Oo
o|jo|o
OO
o[~ |O

Zugehdrige Betriebsparameter zur Skalierung
Beschreibung siehe Seite 41

DDLM_Set_Prm
unsigned32

Byte 11 12 13 14
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 _ 20
Default (dez.) 16777216

Messlédnge in Schritten

DDLM_Set_Prm

unsigned16

Byte 15 16
Bit 15-8 7-0
Data 215 _ 28 27 _ 20
Default (dez.) 4096

Umdrehungen Zéhler

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Parametrierung und Konfiguration

Betriebsparameter Code PROFIBUS-Schnittstelle

Beschreibung siehe Seite 42

DDLM_Set_Prm
unsigned8

Byte

17

Bit

Data

Gray-Code

Binar-Code (Default) 0 0 0 0 0 0 0 1

Betriebsparameter Preset

Beschreibung siehe Seite 42

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 18 19 20 21
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 _ 20
Default (dez.) 0

Presetvorwahlwert externer Eingang

Betriebsparameter Unterer Endschalter, Oberer Endschalter

Beschreibung siehe Seite 43

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 22 23 24 25
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Default (dez.) 0

DDLM_Set_Prm

Grenzwert unterer Endschalter

unsigned32
Byte 26 27 28 29
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 _ 20
Default (dez.) 0

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.7 TR-Mode Position + Velocity (Geschwindigkeit)

Datenaustausch

iRelectronic

DDLM_Data_Exchange

Eingangsdoppelwort EDx
Byte 1 2 3 4
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Positionsdaten
Eingangswort EWx
Byte 1 2
Bit 15-8 7-0
Data 21528 27— 20
Data_Exchange —
Geschwindigkeitsausgabe
Format fur Preset-Justagewert (Beschreibung der Funktion siehe Seite 34)
Ausgangsdoppelwort ADx
Byte 1 2 3 4
Bit 31 30-24 23-16 15-8 7-0
Data 0/1 230 24 223 — 216 21528 27— 20
Preset-
Ausfiihrung Preset-Justagewert
Konfigurationsdaten ‘ siehe Hinweis auf Seite 17
TR-Mode Position+U/Min.: 0xF1 (1 Doppelwort Eingangsdaten fiir Positionswert, konsistent /
1 Doppelwort Ausgangsdaten flr Preset-Justagewert, konsistent)
0xD0 (1 Wort Eingangsdaten fiir Geschwindigkeitsausgabe, konsistent)
DDLM_Chk_Cfg
Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 1
F 1
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
DDLM_Chk_Cfg
Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 01 0
D 0
Konsistenz Wort Format | Eingangsdaten | Langen-Code
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Parametrierung und Konfiguration

‘ Betriebsparameter-Ubersicht

Parameter Datentyp Byte Format | Beschreibung
Zahlrichtung bit 9 Seite 30 Seite 35
Lange Diagnose bit 9 Seite 30 Seite 38
Diagnose Meldemodus bit 9 Seite 30 Seite 35
Statusfunktion unsigned8 10 Seite 31 Seite 36
Messlange in Schritten unsigned32 11-14 Seite 31 Seite 41
Umdrehungen Zahler unsigned16 15-16 Seite 31 Seite 41
Code PROFIBUS-Schnittstelle unsigned8 17 Seite 32 Seite 42
Preset unsigned32 18 - 21 Seite 32 Seite 42
Unterer Endschalter unsigned32 22-25 Seite 33 Seite 43
Oberer Endschalter unsigned32 26 - 29 Seite 33 Seite 43
Geschwindigkeit unsigned8 30 Seite 33 Seite 43
Bit-codierte Betriebsparameter

DDLM_Set_Prm
Byte
Bit 7-0
Data 27— 20

x = Default-Einstellung
Bit | Definition =0 =1 Seite

0 | Zéhlrichtung

steigende Positionswerte
im Uhrzeigersinn drehend

steigende Positions-
werte gegen den Uhr- 35
zeigersinn drehend

1 | Lange Diagnose

Nein

Ja X 38

2 | Diagnose Meldemodus

ausgeschaltet

eingeschaltet 35

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Hdelectronic

Betriebsparameter Statusfunktion
Beschreibung siehe Seite 36

DDLM_Set_Prm
unsigned8
Byte 10

Bit 7 6 |5 4 3121 0
Data 27 26| 25| 24 | 28| 22| 21| 20
Ausgeschaltet

Mit Anzeige (Default)
Mit Anzeige und Vor / Rick, V/IR

oo |Oo
o|Oo|O
o|O|Oo
o|Oo|O
o|Oo|O
o|Oo|O
-0 |0
o~ |0

Zugehdrige Betriebsparameter zur Skalierung
Beschreibung siehe Seite 41

DDLM_Set_Prm

unsigned32

Byte 11 12 13 14
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 _ 20
Default (dez.) 16777216

Messlédnge in Schritten

DDLM_Set_Prm
unsigned16

Byte 15 16
Bit 15-8 7-0
Data 215 _ 28 27 _ 20
Default (dez.) 4096

Umdrehungen Zéhler
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Parametrierung und Konfiguration

Betriebsparameter Code PROFIBUS-Schnittstelle

Beschreibung siehe Seite 42

DDLM_Set_Prm

unsigned8
Byte 17
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Data 27 26 | 25 24 23 22 21 20
Gray-Code 0 0 0 0 0 0 0 0
Binar-Code (Default) 0 0 0 0 0 0 0 1
Betriebsparameter Preset
Beschreibung siehe Seite 42
DDLM_Set_Prm
unsigned32
Byte 18 19 20 21
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 _ 20
Default (dez.) 0
Presetvorwahlwert externer Eingang
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Betriebsparameter Unterer Endschalter, Oberer Endschalter

Hdelectronic

Beschreibung siehe Seite 43

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 22 23 24 25
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 924 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 90
Default (dez.) 0
Grenzwert unterer Endschalter
DDLM_Set_Prm
unsigned32
Byte 26 27 28 29
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Default (dez.) 0

Betriebsparameter Geschwindigkeit

Grenzwert oberer Endschalter

Beschreibung siehe Seite 43

DDLM_Set_Prm

unsigned8
Byte 30
Bit 7-0
Data 2720
Default (dez.) 1
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Parametrierung und Konfiguration

6.8 Preset-Justage-Funktion

Gefahr von Kérperverletzung und Sachschaden durch einen

AW ARNUNG Istwertsprung bei Ausfiihrung der Preset-Justage-Funktion!
ACHTUNG e Die Preset-Justage-Funktion sollte nur im Mess-System-Stillstand

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

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNO CLASS2 16+32 | X TR-Mode Position X[ TR-Mode Position+U/Min. | X
nicht unterstiitzt ! Seite 21 + 23 Seite 25 Seite 29

Damit die Preset-Justage-Funktion in den PNO CLASS 2 — Konfigurationen
genutzt werden kann, muss der Betriebsparameter "Skalierungsfunktion”
eingeschaltet sein !

Das Mess-System kann Uber den PROFIBUS im Wertebereich von 0 bis
(Messlange in Schritten — 1) auf einen beliebigen Positionswert justiert werden.

Dies geschieht durch Setzen des hdchstwertigen Bits der Ausgangsdaten
(28" bei den Konfigurationen PNO CLASS 2-32 Bit und den TR-Modes, bzw. 2'5 bei
Konfiguration PNO CLASS 2 - 16 Bit).

Der in den Datenbytes Ubertragene Preset-Justagewert wird mit der steigenden Flanke
des Bits ,Preset-Ausfiihrung“ als Positionswert ibernommen.

Im CLASS 2 Mode erfolgt keine Quittierung des Vorgangs Uber die Eingange.

Untergrenze 0
programmierte Gesamtmesslange in Schritten — 1,
Obergrenze :
innerhalb von < 16 777 215
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6.9 Beschreibung der Betriebsparameter

6.9.1 Zahlrichtung

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16+32 | X| PNOCLASS2 16+32 |X TR-Mode Position X[ TR-Mode Position+UMin. | X
Seite 19 + 20 Seite 21 + 23 Seite 25 Seite 29

Die Zahlrichtung definiert, ob steigende Positionswerte vom Mess-System ausgegeben
werden, wenn die Mess-System-Welle im Uhrzeigersinn, bzw. gegen den Uhrzeigersinn
gedreht wird (Blick auf Mess-System-Anflanschung).

6.9.2 Klasse 2 Funktionalitat

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 | PNO CLASS 2 16 + 32 | X TR-Mode Position TR-Mode Position+U/Min.
nicht unterstitzt ! Seite 21 + 23 nicht unterstitzt ! nicht unterstiitzt !

Legt den Funktionsumfang des Mess-Systems fest. Klasse 2 ausgeschaltet bedeutet,
im Mess-System sind nur die Klasse 1 Funktionen aktiv, es skaliert den Positionswert
nicht und es ist nicht justierbar.

6.9.3 Diagnose Meldemodus

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 | PNO CLASS 2 16 + 32 | X TR-Mode Position X | TR-Mode Position+U/Min. | X
nicht unterstitzt ! Seite 21 + 23 Seite 25 Seite 29

Legt fest, ob das Mess-System bei einem internen Fehler (Speicher oder Wertespringe
> 1 Umdrehung) einen ,Diagnosealarm“ (OB82 bei SIMATIC® S7) auslst, siehe auch
Kapitel ,Alarme“, Seite 52.
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Parametrierung und Konfiguration

6.9.4 Statusfunktion
Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNO CLASS 2 16 + 32 | TR-Mode Position X[ TR-Mode Position+UMin. | X
nicht unterstiitzt ! nicht unterstiitzt ! Seite 25 Seite 29

Mit der Statusfunktion kdnnen verschiedene Steuer- und Statusbits Uber den Data
Exchange genutzt werden.

e Ausgeschaltet

= Positionsausgabe auf den Bits 2° — 224, die Statusbits 225 — 231 sind ,,0"
= Preset-Justage Uber Steuerbit 23! ,Justage anfordern”

e Mit Anzeige (Default)

= Positionsausgabe auf den Bits 20 — 224 mit Statusbits 225 — 231
= Preset-Justage Uber Steuerbit 23! ,Justage anfordern”

e Mit Anzeige und Vor / Rick, V/IR

= Positionsausgabe auf den Bits 20 — 224 mit Statusbits 225 — 231
= Preset-Justage Uber Steuerbit 23! ,Justage anfordern”
= Zahlrichtungsénderung Uber Steuerbit 228 | Zahlrichtung andern”

Datenaustausch mit eingeschaltetem Status

DDLM_Data_Exchange

Eingangsdoppelwort EDx
Byte 1 2 3 4
Bit 31-25 24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 925 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 90
Statusbits Data_Exchange — Positionsdaten

Format fur Preset-Justagewert (Beschreibung der Funktion siehe Seite 34)

Ausgangsdoppelwort ADx
Byte 1 2 3 4
Bit 31-25 24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 225 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Steuerbits Preset-Justagewert
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Belegung des Statusbytes

Bit | Definition
Mess-System nicht betriebsbereit
25 | Betriebsbereitschaft
Mess-System bereit
Inbetriebnahmemodus
206 | Betriebsart
Normalmodus
Prozess-Istwert > unterer Softwareendschalter oder
Prozess-Istwert < oberer Softwareendschalter
27 | Softwareendschalter
Prozess-Istwert < unterer Endschalter oder
Prozess-Istwert > oberer Endschalter
Zahlrichtung im Uhrzeigersinn (Blick auf die Welle)
28 | Gegenwirtige Zahlrichtung
Zahlrichtung entgegen dem Uhrzeigersinn (Blick auf die Welle)
29 | Keine Bedeutung
30 | Keine Bedeutung
keine Justage angefordert
31 | Justage Quittung
angeforderte Justage wurde ausgefiihrt

Belegung des Steuerbytes |

Bit

Definition

25

Keine Bedeutung

26

Keine Bedeutung

27

Keine Bedeutung

28

Zahlrichtung @ndern

Zahlrichtung beibehalten

Gegenwartige Zahlrichtung invertieren

29

Keine Bedeutung

30

Keine Bedeutung

31

Justage Anforderung

keine Justage

Justage ausfuihren
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Ablauf

Einstellung der Zahlrichtung

M = Master Status-/Steuerbits Datenbits

S=Slave |8t |31 || 28|z |x][x|x|n[2|2][n]w][8]17]6]1s]u[n]e]n]wn]e]s|7]e]s][sa]3]2]1]0

M-->8 0o fo0jO0f1]{0|0]0O Mit Bit 28 wird die eingestellte Zahlrichtung umgeschaltet von 0 auf 1, bzw. 1 auf 0

S-->M 0|0 |0foM|o1|o| 1| DasMess-System quittiert nun in Bit 0 und Bit 28 mit der neu eingestellten Z&hlrichtung | 0/1

M-->S ojojo0j0f0foO0foO Durch Setzen von Bit 28 auf 0 wird das Umschalten beendet

S-->M oo |ofomfon|o|1 Der Prozess-Istwert wird nun wieder ausgegeben
Preset-Justage

M = Master Status-/Steuerbits Datenbits

S=Slave |8t [31|] 28|z |x][x|x|n[2|2][n]w][8]7]6]1s]u[n]e]n]w]s]s|7]s]|s[sa]3]2]1]0

M-->8 1|{o0fo0f|o0fo0|o0]foO Presetwert wird hier als gewiinschter neuer Istwert Gibertragen

S-->M ojojofo0jofoO0]oO Das Mess-System quittiert in Bit 7 des Statusbytes die Ubernahme

M-->S 0ojo0j0|0fO0foO0foO Durch Setzen von Bit 31 auf 0 wird die Justage beendet

S-->M ojojojofO0fofo0 Der Prozess-Istwert wird nun wieder ausgegeben
6.9.5 Lange Diagnose

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNO CLASS 2 16 + 32 TR-Mode Position X| TR-Mode Position+U/Min. | X
nicht untersttzt ! nicht unterstitzt ! Seite 25 Seite 29

Lange Diagnose = Ja
e Ausgabe der ,Normdiagnose“ und ,Erweiterte Diagnose®, 6+29 Bytes

Lange Diagnose = Nein
e Ausgabe der ,Normdiagnose®, 6 Bytes
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6.9.6 Skalierungsfunktion

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNOCLASS2 16+32 |X TR-Mode Position TR-Mode Position+U/Min.
nicht unterstlitzt ! Seite 21 + 23 nicht unterstitzt ! nicht unterstitzt !

Legt fest, ob das Mess-System die Position nach MaRgabe der Parameter
- ,Schritte pro Umdrehung*
- ,Messlange in Schritten®

skaliert.

Ist Klasse 2 ausgeschaltet, kann der Positionswert nicht skaliert und auch nicht justiert
werden.

6.9.7 Skalierungsparameter PNO CLASS 2

Sind die Skalierungsparameter Uber die Skalierungsfunktion aktiv, kann die
physikalische Auflésung des Mess-Systems verandert werden. Der ausgegebene
Positionswert wird binar dekodiert und mit einer Nullpunktskorrektur und der
eingestellten Zahlrichtung verrechnet. Das Mess-System unterstltzt bei dieser
Konfiguration keine Kommazahlen oder von 2er-Potenzen abweichende
Umdrehungszahlen (Getriebefunktion).

6.9.7.1 Schritte pro Umdrehung

Legt fest, wie viele Schritte das Mess-System bei einer Umdrehung der Mess-System-
Welle ausgibt.

Untergrenze 1 Schritt / Umdrehung
Obergrenze 4096 Schritte pro Umdrehung (Max.-Wert siehe Typenschild)
Default 4096
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6.9.7.2 Messldnge in Schritten

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

Untergrenze 16 Schritte

Obergrenze PNO CLASS 2 16 Bit 65536 Schritte
Obergrenze PNO CLASS 2 32 Bit 16777216 Schritte (24 Bit)
Default 16777216

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

Messlange in Schritten = Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen

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

Bei der Eingabe der Parametrierdaten ist darauf zu achten, dass die Parameter
,Messldnge in Schritten“ und ,Anzahl Schritte pro Umdrehung“ so gewéhit
werden, dass der Quotient aus beiden Parametern eine Zweierpotenz ist.

Ist dies nicht gegeben, korrigiert das Mess-System die Messlénge in Schritten auf die
néchst kleinere ganze Zahl, damit sich die néchst kleinere Zweierpotenz in der
Umdrehungszahl ergibt. Die Anzahl Schritte pro Umdrehung bleibt konstant.

Die neu errechnete Messldnge in Schritten kann (ber die erweiterte
Diagnoseinformation flir CLASS 2 ausgelesen werden und ist immer kleiner als die
vorgegebene Messldnge. Es kann daher vorkommen, dass die tatséchlich bendétigte
Gesamtschrittzahl unterschritten wird und das Mess-System vor Erreichen des
maximalen mechanischen Verfahrweges einen Nulllibergang generiert.
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6.9.8 Skalierungsparameter TR-Modes ,,Position* + ,Velocity“

Uber die Skalierungsparameter kann die physikalische Auflésung des Mess-Systems
verandert werden. Der ausgegebene Positionswert wird entsprechend dem
eingestellten Code dekodiert und mit einer Nullpunktskorrektur und der eingestellten
Zahlrichtung verrechnet. Das Mess-System unterstiitzt bei dieser Konfiguration keine
Kommazahlen oder von 2er-Potenzen abweichende  Umdrehungszahlen
(Getriebefunktion).

6.9.8.1 Messlange in Schritten

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

Untergrenze 16 Schritte
Obergrenze 16777216 Schritte (24 Bit)
Default 16777216

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

Messlange in Schritten = Schritte pro Umdrehung * Anzahl der Umdrehungen

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

Bei der Eingabe der Parametrierdaten ist darauf zu achten, dass der Parameter
~Umdrehungen Zahler‘ eine Zweierpotenz ist.

Ist dies nicht gegeben, korrigiert das Mess-System die Messlénge in Schritten auf die
néchst kleinere ganze Zahl, damit sich die néchst kleinere Zweierpotenz in der
Umdrehungszahl ergibt. Die Anzahl Schritte pro Umdrehung bleibt konstant.

Die neu errechnete Messldnge in Schritten kann UGber die erweiterte
Diagnoseinformation flir CLASS 2 ausgelesen werden und ist immer kleiner als die
vorgegebene Messldnge. Es kann daher vorkommen, dass die tatséchlich bendétigte
Gesamtschrittzahl unterschritten wird und das Mess-System vor Erreichen des
maximalen mechanischen Verfahrweges einen Nulllibergang generiert.

6.9.8.2 Umdrehungen Zéhler

Legt die Anzahl der Umdrehungen fest, bevor das Mess-System wieder bei Null

beginnt.
Untergrenze 1
Obergrenze 4096
Default 4096
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6.9.9 Code PROFIBUS-Schnittstelle

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNO CLASS 2 16 + 32 TR-Mode Position X[ TR-Mode Position+UMin. | X
nicht unterstiitzt ! nicht unterstiitzt ! Seite 25 Seite 29

Legt den Ausgabecode fir die PROFIBUS-Schnittstelle fest.

6.9.10 Preset, externer Eingang

Gefahr von Kérperverletzung und Sachschaden durch einen

AW ARNUNG Istwertsprung bei Ausfiihrung der Preset-Justage-Funktion!

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

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNO CLASS 2 16 + 32 | X TR-Mode Position X|| TR-Mode Position+U/Min. | X
nicht unterstitzt ! nicht unterstitzt ! Seite 25 Seite 29

Legt fest, auf welchen Positionswert das Mess-System mit der steigenden Flanke des
externen Preset-Eingangs justiert wird. Der Preset wird jedoch zur Stérunterdriickung
erst dann ausgefihrt, wenn das Presetsignal fiir die Dauer der Ansprechzeit von 30 ms
ohne Unterbrechung anstehen bleibt. Eine erneute Preset-Ausfiihrung kann erst 30 ms
nach Wegnahme des Eingangssignals erfolgen.

Untergrenze 0

programmierte Gesamtmesslange in Schritten — 1,

Obergrenze innerhalb von < 16 777 215

Default 0

Nur verfiigbar, wenn das Preset-Signal auf dem Gerédtestecker aufgelegt ist.
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6.9.11 Endschalter unterer und oberer Grenzwert

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 PNO CLASS 2 16 + 32 TR-Mode Position ‘ X | TR-Mode Position+U/Min. | X
nicht unterstiitzt ! nicht unterstiitzt ! Seite 25 Seite 29

Das Mess-System kann bei eingeschaltetem Status (siehe Statusfunktion Seite 36)
dem Master Uber ein Bit mitteilen, ob sich der Istwert innerhalb der Grenzen befindet.

Endschalterbit = 0
Prozess-Istwert > unterer Softwareendschalter oder
Prozess-Istwert < oberer Softwareendschalter

Endschalterbit = 1
Prozess-Istwert < unterer Endschalter oder
Prozess-Istwert > oberer Endschalter

Die Eingaben hangen von der Gesamtmesslange in Schritten ab.

Untergrenze 0

programmierte Gesamtmesslange in Schritten — 1,
innerhalb von < 16 777 215

Default Unterer Endschalter |0
Default Oberer Endschalter 0

Obergrenze

6.9.12 Geschwindigkeit [1/x U/min]

Verfiigbarkeit
PNO CLASS1 16 +32 ‘ PNO CLASS 2 16 + 32 TR-Mode Position TR-Mode Position+U/Min. | X|
nicht unterstitzt ! nicht unterstitzt ! nicht unterstitzt ! Seite 29

Mit diesem Parameter kann die Angabe der Umdrehungsgeschwindigkeit in beliebigen
Schritten zwischen 1/1 und 1/100 U/min skaliert werden.
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6.10 Konfigurationsbeispiel, SIMATIC® Manager V5.1

Fur das Konfigurationsbeispiel wird vorausgesetzt, dass die Hardwarekonfiguration
bereits vorgenommen wurde. Als CPU wird die CPU315-2 DP mit integrierter

PROFIBUS-Schnittstelle verwendet.

Dateinamen und Eintrage in den nachfolgenden Masken sind nur als Beispiele
fiir die Vorgehensweise zu betrachten.

EEHW Konfig - [SIMATIC 300-Station (Konfiguration) -- CE-58 Profibus]
II“] Station Bearbeiten Einflgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

D3R (% & =2

salia| =5 2] v

=] a‘ PROFIBUS-DP

bereits projektiente Stationen
(] CP 3425 2ls DP-Master

CE-58 Prafibus: DP-Mastersystem (1]

£ DP/ASH
(3 DP/PALink
(1 ENCODER
(23 ET 2008
+((] ET 200C
(21 ET 2000
ET 200M
ET 2005
ET 200U
ET 200
(] Funktionsbaugruppen

-3 IDENT

=3 IPC
A NC
(2 Regler

0 UR

MPl-Adresse E-Adresse

'_Eestel\nummer
EEST 307-1BADD-0AAD

Addiesse | Kommentar |

+- (] Schallgerdte

{23 SIMaDYN

BES7 315-2AF03-04B0 2

SIMATIC

e

SIMODRIVE

Steckplatz E Baugruppe
=1 SIMOREG
@] SIMOVERT

1 FS 307 22
2
A

-3 SIP0S

et
3l SIMATIC 300

3l SIMATIC 400

3l SIMATIC PC Based Control 3004400

CPU315-2 DP(1)
3
4
5
-] Weiters FELDGERATE 5
5
5
7
7

0 [, SIMATIC FC Station 1”

Zur Aufnahme der GSD-Datei in den Katalog, muss diese zuerst installiert werden:

E'JL#:HW Konfig - [SIMATIC 300-5tation (Konfiguration) —- CE-58 Profibus]

li“] Station EBeatbeiten Einflgen  Zielswstern  Ansicht | Extras Fenster  Hilfe

D[22 (% &@| m|e| dldlc
=

Erofil: IStandard

%'ﬂll FROFIBUS-DF

SIMATIC 300

SIMATIC 400

B SIMATIC PC Based Contral 300,400

Einstellungen. .. Chrl+Al-+E

Baugtuppe spezifizieren. ..
Metz konfigurieren
Symboltabelle
Systemfehler melden. ..

Chrl+Ak+T

Katalogprafile bearbeiten

Pt astersyztemn (1]

B, SIMATIC PC Station

Neue GSD installieren

Suchen it I 3 PND

| & & ek E-

21|

B tr07aaab.gse
m tr07aaab.gsg

) Twpdatei
m TrO3aaab.gsd
| 2] TROSAAAE.G5D
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Nach Installation der GSD-Datei erscheint ein neuer Eintrag im Katalog:
PROFIBUS-DP-->Weitere Feldgerdte-->Encoder-->TR-ELECTRONIC

E'@:HW‘ Konfig - [SIMATIC 300-5tation (Konfiguration) -- CE-58 Profibus]

delectronic

E“] Station  Bearbeiten  Einflgen Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

D232 %] S| 2=(e| sl =@ 38 w2

Brofil: I Standard j

{:I bereitz projektiertte Stationen =
{:l CP 342-5 al: DP-Master
B0 DP/ASH

#-{Z] ENCODER
=3 ET 2008
&1 ET 2000
&3 ET 200L
& ET 200M
-3 ET 2005

--{:| ET 200
{:l Furktionzbaugruppen
= IDENT

(21 Schaltgerite

23 SIMADYN

-0 SIMATIC

&3 SIMODRIVE

-1 SIMOREG

=7 SIMOVERT

&1 SIPOS b
=10 Weitere FELDGERATE

&1 140

5O
1 TRELECTRONIC
S\ =-Fa TRCEESMDPY4

PMO Clazz 1

[ PNOClss1 ¥
4| | 3

(1 [[] ps 307 28]

2 [

CPU315-
A agfar

CE-58 Profibug: DP-Mastersystem (1]

1

[0] UR

Steckplatz Bauguppe Bestellnummer I P-ad
1 PS 307 24 EEST 307-1BADD-0AAD

2 CPU315-2 DP[1) BESY 315-2AF03-0AB0 2
k= DFArastar
3
4
5
B
7
g
k]

0
11

Der Eintrag der GSD-Datei lautet: ,,TR CM58 ZSM*“

Unter diesem Eintrag reihen sich die einzelnen Konfigurationsmdglichkeiten an:

- PNO Class 1 16 Bit,
- PNOClass 1 32 Bit,
- PNO Class 2 16 Bit,
- PNO Class 2 32 Bit,
- TR-Mode Position,

siehe Seite 19
siehe Seite 20
siehe Seite 21
siehe Seite 23
siehe Seite 25

- TR-Mode Position+Velocity,

siehe Seite 29

Der Eintrag Universalmodul wird irrtlimlicherweise automatisch von manchen
Systemen bereitgestellt, darf jedoch nicht verwendet werden!
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Mess-System an das Mastersystem (Drag&Drop) anbinden:

Eﬁ:Hw Konfig - [SIMATIC 300-5tation (Konfiguration) -- CE-58 Profibus]
Eﬂ] Station Bearbeiten Einfligen  Zielsystem Ansicht  Extras Fenster  Hilfe

D={e- % S F=IE )

Profil: IStandard ﬂ

ET 2000 =]

ET 2008

ET 2005

ET 200U

ET 200

Funktionzbaugrppen

IDENT

IPC

MC

Regler

Schaltgerate

SIMADYM

SIMATIC

SIMODRIME «

SIMOREG =

SIMOVERT

5IPDS & TR CEESM DF v4.0+

Weitere FELDGERATE

o ) L Steckplatz Bauguppe / DP-Kennung | Bestelnummer E-tdresze

{1 Encoder a

EHZ3 TR-ELECTRONIC L
E-gg TR CEBSM DF w0+

[ Universalmodul

| LR

PS 307 24 &
CPU315-
2R sl | CE-58 Profibus: DP-Mastersystem (1)

|

|‘m|m‘-n- M‘RS N‘_.

Mit Anbindung des Mess-Systems an das Mastersystem kdnnen die Netzeinstellungen
vorgenommen werden (Klick mit rechter Maustaste auf das Mess-System-Symbol -->
Objekteigenschaften):

Eigenschaften - PROFIBUS Schnitk: il

Allgemein  Parameter |

Adresse: @

Ubertragungsgsschwindigkeit: 12 Mbitds

Subretz:

--- nicht vermetzt -

Eigenschaften - PROFIBUS x|
Allgerein Netzeinstellungenl
Hickste : Optionen... I
PROFIBUS -Adresse: 126 ¥ [~ findem
ak |
— Obertragungsgeschwindigket: [500 kbit/s
Prafil: >
Busparameter... |
oK | Abbrechen Hilfe
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Gewunschte Konfiguration aus dem Katalog auf den
(Drag&Drop). Das Mess-System-Symbol muss aktiv sein.

[Hw Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) — CE-58 Profibus]

Steckplatz Ubertragen

E“]Statiun Bearbeiten Einfilgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

Dl=[e-2 %) & sin| = %) x|

Prrofil: ISlandard j
ET 200U -]
U A 3 307 24, & E 58 Profibus: DP pefEpstanmy
rgght:nshaugruppan 2 CPU 3152 DP T
X2 P Aasier C
IFC Em
ME n
Fiegler 5
Schaltigerate 3 TR ciesss i
SIMADYM = j
SIMATIC
SIMODRME
SIMOREG
SIMOVERT
SIFOS « |
‘sitere FELDGERATE
o
53 Encoder 4m| (1] TR CERSM DPVAD:
-1 TRELECTRONIC
E‘E TR CERSM DP V4 0+ Steckplatz Baugruppe / DP-Kennung | Bestellnummer E-tdresze | Addiesze | Kommentar
‘[ Universalmodul 1] 2807 FPNO Class 2 32 Bit 256...259 256...259
[] PNO Class1 16Bit
[ PO Class1 22ER
[§ PNOClass 2 16Ei
[] PNO Class 2 #2Bit
[d TR-Mode Position
[ TR-Mode Position+L Min.
Parametrierung vornehmen mit Doppelklick auf die Steckplatznummer:
huration) -- CE-58 Profibus] ! =4
tern Ansicht  Exfras Fenster  Hilfe = |E
sinlsa| =R %8 w2l
PS5 307 24 CE-58 Profibus: DP-M astersystem [1)
CPU 315-2 DP T
E [1) TR CEE
=
x|
1]
TH CEESM DP 4.0+ Skalierungzfunktion Eingezchaltet
Schritte pro Umdrehung 4096
Baugruppe / DP-Kennung Meszlange in Schritten 16777216
‘whert dndern...
oK I Abbrechen | Hilfe | Ahbrechen Hilfe
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Storungsbeseitigung und Diagnosemaglichkeiten

7 Storungsbeseitigung und Diagnosemaoglichkeiten

7.1 Optische Anzeigen

rote LED | griine LED | Ursache Abhilfe
Spannungsversorgung fehit Spannungsversorgung Verdrahtung prifen
Bushaube nicht korrekt gesteckt und Bushaube auf korrekten Sitz priifen
angeschraubt
aus aus
Bushaube defekt Bushaube tauschen
Hardwarefehler,
Mess-System defekt Mess-System tauschen
Parametrier- oder
Konfigurationsfehler:
— Vorwahlwert fur die externen Parametrierung und Konfiguration prifen,
Eingédnge Preset1/Preset2 siehe Kap. 6 ab Seite 17
auBferhaIb Messbereich Die Grenzwerte fir Preset bzw. Endschalter
(optional). . o :
missen sich innerhalb der programmierten
—  Endschalter-Grenzwert Gesamtmesslange in Schritten — 1
10H aufllerhalb Messbereich befinden.
an z i .
(optional) Uberprifen, ob die zum Mess-System
— Installierte Gerate-Stammdaten- zugehorige Gerate-Stammdaten-Datei
Datei passt nicht zum Mess- installiert bzw. konfiguriert wurde.
System Versorgungsspannung AUS/EIN
Interner Speicherfehler Mess-System tauschen
Positionsfehler (Untersetzungen)
Mess-System lauft nicht am Bus an.
Blinkmodus wird nur durch altere
Mess-System — Generationen
unterstutzt.
Nicht behebbare Mess-System
Stoérung. Bei eingeschaltetem Versorgungsspannung AUS/EIN. Wenn der
aus 10 Hz ,Diagnose Meldemodus* wird Fehler nach dieser MalRnahme weiterhin
zusatzlich iber den PROFIBUS ein bestehen bleibt, muss das Mess-System
Diagnosealarm ausgel6st: ausgetauscht werden.
— interner Speicherfehler
— Positionsfehler (Untersetzungen)
Mess-System lauft am Bus an.
Eingestellte Stationsadresse prifen
Projektierung und Betriebszustand des
. . PROFIBUS Masters prifen
1H Mess-System wird vom Master nicht
z an angesprochen‘ kein Data Exchange Besteht eine Verbindung zum Master?
Uberpriifen, ob die zum Mess-System
zugehorige Gerate-Stammdaten-Datei
installiert bzw. konfiguriert wurde.
Parametrier- oder Konfigurations- L ’

) . Projektierung und Betriebszustand des
fehlqr in P.NO'-kompatlbIer Soll- PROFIBUS Masters priifen
konfiguration:

aus 1Hz Parameter ,Anzahl Umdrehungen*” ist Parameterdaten der PNO-kompatiblen
keine 2er-Potenz -> die Daten Sollkonfigurationen Uberprifen,
werden automatisch korrigiert, das siehe Kap. 6 ab Seite 17
Mess-System lauft am Bus an.

aus an Mess-System betriebsbereit,
kein Fehler, Bus im Zyklus
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7.2 Verwendung der PROFIBUS Diagnose

In einem PROFIBUS-System stellen die PROFIBUS-Master die Prozessdaten einem
sog. Hostsystem, z.B. einer SPS-CPU zur Verfligung. Ist ein Slave am Bus nicht, oder
nicht mehr erreichbar, oder meldet der Slave von sich aus eine Stérung, muss der
Master dem Hostsystem die Stérung in irgendeiner Form mitteilen. Hierzu stehen
mehrere Mdoglichkeiten zur Verfligung, Gber deren Auswertung allein die Anwendung
im Hostsystem entscheidet.

In aller Regel kann ein Hostsystem bei Ausfall von nur einer Komponente am Bus nicht
gestoppt werden, sondern muss auf den Ausfall in geeigneter Weise nach Maligabe
von Sicherheitsvorschriften reagieren. Normalerweise stellt der Master dem
Hostsystem zunachst eine Ubersichtsdiagnose zur Verfligung, die das Hostsystem
zyklisch vom Master liest, und Uber die die Anwendung Uber den Zustand der einzelnen
Teilnehmer am Bus informiert wird. Wird ein Teilnehmer in der Ubersichtsdiagnose als
gestort gemeldet, kann der Host weitere Daten vom Master anfordern (Slavediagnose),
die dann eine detailliertere Auswertung tber die Griinde der Stérung zulassen. Die so
gewonnenen Anzeigen kdnnen dann einerseits vom Master generiert worden sein,
wenn der betreffende Slave auf die Anfragen des Masters nicht, oder nicht mehr
antwortet, oder direkt vom Slave kommen, wenn dieser von sich aus eine Stérung
meldet. Das Erzeugen oder Lesen der Diagnosemeldung zwischen Master und Slave
lauft dabei automatisch ab, und muss vom Anwender nicht programmiert werden.

Das Mess-System liefert  je nach Soll-Konfiguration aulder der
Normdiagnoseinformation eine erweiterte Diagnosemeldung nach CLASS 1 oder
CLASS 2 des Profils fir Encoder der PROFIBUS-Nutzerorganisation.

7.2.1 Normdiagnose

Die Diagnose nach DP-Norm ist wie folgt aufgebaut. Die Betrachtungsweise ist immer
die Sicht vom Master auf den Slave.

Bytenr. Bedeutung
© Byte 1 Stationsstatus 1
3 |Byte 2 Stationsstatus 2
S
D |Byte 3 Stationsstatus 3 allgemeiner Teil
'g Byte 4 Masteradresse
‘23 Byte 5 Herstellerkennung HI-Byte
Byte 6 Herstellerkennung LO-Byte
o |Bvte 7 Lange (in Byte) der erweiterten
‘é y Diagnose, einschlieRlich diesem Byte
& |Byte 8
qQ
(] . . .ee
§ bis weitere geratespezifische Diagnose %erat_espemﬂsche
3 rweiterungen
£ | Byte 241
I
(max.)
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7.2.1.1 Stationsstatus 1

Normdiagnose Byte 1

Bit 7

Master_Lock

Slave wurde von anderem
Master parametriert (Bit wird vom
Master gesetzt)

Das zuletzt gesendete

Bit 6 | Parameter_Fault Parametriertelegramm wurde
vom Slave abgelehnt
. . Wird vom Master gesetzt, wenn
Bit 5 | Invalid_Slave_Response der Slave nicht ansprechbar ist
. Slave unterstutzt die
Bit 4 | Not_Supported angeforderten Funktionen nicht.
Bit = 1 bedeutet, es steht eine
Bit 3 | Ext_Diag erweiterte Diagnosemeldungen
vom Slave an
Die vom Master gesendete
Bit 2 | Slave_Cfg_Chk_Fault Konfigurationskennung(en)
wurde(n) vom Slave abgelehnt
: : Slave ist nicht zum Austausch
Bit 1 | Station_Not_Ready zyklischer Daten bereit
Bit0 |Station Non Existent Der Slave wurde projektiert ist

aber am Bus nicht vorhanden

7.2.1.2 Stationsstatus 2

Normdiagnose Byte 2

Slave wurde vom Master aus der

Bit 7| Deactivated Poll-Liste entfernt
Bit 6 | Reserviert
: Wird vom Slave nach Erhalt des
Bit 5 | Sync_Mode Kommandos SYNC gesetzt
: Wird vom Slave nach Erhalt des
Bit 4 | Freeze_Mode Kommandos FREEZE gesetzt
Bit3 |WD On Die An;prech_uperwachung des
- Slaves ist aktiviert
Bit 2 | Slave_Status bei Slaves immer gesetzt
Bit 1 | Stat_Diag Statische Diagnose
Der Slave setzt dieses Bit, wenn
Bit0 |Prm_Req er neu Parametriert und neu

konfiguriert werden muss.

7.2.1.3 Stationsstatus 3

Normdiagnose Byte 3

Bit 7

Ext_Diag_Overflow

Uberlauf bei erweiterter
Diagnose

Bit 6-0

Reserviert
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7.2.1.4 Masteradresse

Normdiagnose Byte 4

In dieses Byte tragt der Slave die Stationsadresse des Masters ein, der zuerst ein
glltiges Parametriertelegramm gesendet hat. Zur korrekten Funktion am PROFIBUS ist
es zwingend erforderlich, dass bei gleichzeitigem Zugriff mehrerer Master deren
Konfigurations- und Parametrierinformation exakt tGibereinstimmt.

7.2.1.5 Herstellerkennung

Normdiagnose Byte 5 + 6

In die Bytes tragt der Slave die herstellerspezifische Ident-Nummer ein. Diese ist fur
jeden Geratetyp eindeutig, und bei der PNO reserviert und hinterlegt. Die Ident-Nummer
des Mess-Systems heil3t AAAB(h).

7.2.1.6 Lange (in Byte) der erweiterten Diagnose

Normdiagnose Byte 7

Stehen zusatzliche Diagnoseinformationen zur Verfliigung, so tragt der Slave an dieser
Stelle die Anzahl der Bytes ein, die auler der Normdiagnose noch folgen.
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7.2.2 Erweiterte Diagnose

Das Mess-System liefert zusatzlich zur Diagnosemeldung nach DP-Norm eine
erweiterte Diagnosemeldung gemaR dem Profil fir Encoder der PNO. Diese Meldung
ist unterschiedlich lang, je nach gewahlter Soll-Konfiguration. In den Konfigurationen
mit der Bezeichnung TR-Mode entspricht die Diagnosemeldung der PNO-Klasse 2.

Die folgenden Seiten zeigen einen Gesamtiiberblick (ber die zu erhaltenen
Diagnoseinformationen. Welche Optionen das Mess-System im Einzelnen tatsachlich
unterstitzt, kann aus dem jeweiligen Gerat ausgelesen werden.

Bytenr. Bedeutung Klasse
Byte 7 Lange (in Byte) der erweiterten Diagnose 1/2/TR
Byte 8 Alarme 1/2/TR
Byte 9 Betriebs-Status 1/2/TR
Byte 10 Encodertyp 1/2/TR
$|Byte 11-12 | Encoderauflésung in Schritten pro Umdrehung 1/2/TR
g, Byte 13-14 | Anzahl auflésbare Umdrehungen 1/2/TR
g Byte 15 Zusatzliche Alarme 2/TR
o|Byte 16-17 | unterstitzte Alarme 2/TR
§ Byte 18-19 | Warnungen 2/TR
.g Byte 20-21 | unterstitzte Warnungen 2/TR
wj| Byte 22-23 | Profil-Version 2/TR
Byte 24-25 | Software-Version (Firmware) 2/TR
Byte 26-29 | Betriebsstundenzahler 2/TR
Byte 30-31 | Anzahl Schritte pro Umdrehung 2/TR
Byte 32-35 | Messlange in Schritten 2/TR
7.2.2.1 Alarme
Bit Bedeutung = =1
- Bit 0 Positionsfehler Nein Ja
;‘é;;. Bit 1 nicht benutzt
& Bit 2 nicht benutzt
€| Bit3 |nicht benutzt
S| Bit4 | Speicherfehler Nein Ja
5 Bit 5 nicht benutzt
§ Bit6  |nicht benutzt
Bit 7 nicht benutzt
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7.2.2.2 Betriebsstatus

Erweiterte Diagnose, Byte 9

Bit Bedeutung =0 =1
Bit 0 Zahlrichtung Steigend Uz. Fallend Uz.
Bit 1 Class-2 Funktionen nein, m.(.;ht Ja
unterstutzt
. . nein, nicht
Bit 2 Diagnose unterstiitzt Ja
Bit 3 Status Skalierungsfunktion nein, m_c_;ht Ja
unterstutzt
Bit 4 nicht benutzt
Bit 5 nicht benutzt
Bit 6 nicht benutzt
Bit 7 Benutzte Konfiguration PNO Konfiguration TR , .
Konfiguration
7.2.2.3 Encodertyp
Erweiterte Diagnose, Byte 10
Code Bedeutung
00 Singleturn Absolut-Encoder (rotatorisch)
01 Multiturn Absolut-Encoder (rotatorisch)

weitere Codes siehe Encoderprofil

7.2.2.4 Encoderauflésung in Schritten pro Umdrehung

Erweiterte Diagnose, Byte 11-12

Uber die Diagnosebytes kann die hardwareseitige Single-Turn Auflésung des Encoders
ausgelesen werden.

7.2.2.5 Anzahl auflésbarer Umdrehungen

Erweiterte Diagnose, Byte 13-14

Uber die Diagnosebytes kann die maximale Anzahl der Umdrehungen des Encoders
abgefragt werden. Singleturn-Encoder melden 1 Umdrehung. Multiturn-Encoder
kénnen 12 oder 16 Umdrehungsbits messen (siehe Typenschild). Wenn dieser Wert mit
16 Bit nicht darstellbar ist, wird hier 0 gemeldet.

7.2.2.6 Zusatzliche Alarme

Fur zusatzliche Alarme ist das Byte 15 reserviert, jedoch sind keine weiteren Alarme
implementiert.

Erweiterte Diagnose, Byte 15

Bit Bedeutung =0 =1
Bit 0-7 reserviert
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7.2.2.7 Unterstiitzte Alarme

Erweiterte Diagnose, Byte 16-17

Bit | Bedeutung =0 =1

Bit 0 | Positionsfehler nicht unterstitzt | unterstitzt

Bit 1 | nicht benutzt

Bit 2 | nicht benutzt

Bit 3 | nicht benutzt

Bit4 | Speicherfehler nicht unterstiitzt | unterstitzt
Bit 5-15 [ nicht benutzt

7.2.2.8 Warnungen

Erweiterte Diagnose, Byte 18-19
Bit | Bedeutung =0 =1
Bit 0 | nicht benutzt
Bit 1 | nicht benutzt
Bit 2 | nicht benutzt
Bit 3 | nicht benutzt
Bit 4 | nicht benutzt
Bit 5-15 [ nicht benutzt

7.2.2.9 Unterstiitzte Warnungen

Erweiterte Diagnose, Byte 20-21

Bit | Bedeutung =0 =1
Bit 0 | nicht benutzt
Bit 1 | nicht benutzt
Bit 2 | nicht benutzt
Bit 3 | nicht benutzt
Bit 4 | nicht benutzt

Bit 5-15 [ nicht benutzt

7.2.2.10 Profil Version
Die Diagnosebytes 22-23 zeigen die vom Encoder unterstitzte Version des Profils fur
Encoder der PNO an. Die Aufschlisselung erfolgt nach Revisions-Nummer und
Revisions-Index (z.B. 1.40 entspricht 0000 0001 0100 0000 oder 0140 (Hex))

Erweiterte Diagnose, Byte 22-23

Byte 22 Revisions-Nummer

Byte 23 Revisions-Index
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7.2.2.11 Software Version

Die Diagnosebytes 24-25 zeigen die interne Software-Version des Encoders an. Die
Aufschlisselung erfolgt nach Revisions-Nummer und Revisions-Index (z.B. 1.40
entspricht 0000 0001 0100 0000 oder 0140 (Hex) )

Erweiterte Diagnose, Byte 24-25

Byte 24 Revisions-Nummer

Byte 25 Revisions-Index

7.2.2.12 Betriebsstundenzahler

Erweiterte Diagnose, Byte 26-29

Die Diagnosebytes stellen einen Betriebsstundenzahler dar, der alle 6 Minuten um ein
Digit erhoht wird. Die MaReinheit der Betriebsstunden ist damit 0,1 Stunden.

Wird die Funktion nicht unterstiitzt, steht der Betriebsstundenzahler auf dem
Maximalwert FFFFFFFF(Hex).

Die Encoder zahlen die Betriebsstunden. Um die Busbelastung klein zu halten, wird ein
Diagnosetelegramm mit dem neuesten Zahlerstand gesendet, aber nur nach jeder
Parametrierung oder wenn ein Fehler gemeldet werden muss, jedoch nicht wenn alles
in Ordnung ist und sich nur der Zahler geandert hat. Daher wird bei der Online-Diagnose
immer der Stand von der letzten Parametrierung angezeigt.

7.2.2.13 Anzahl Schritte pro Umdrehung

Erweiterte Diagnose, Byte 30-31
Die Diagnosebytes zeigen die projektierten Schritte pro Umdrehung des Encoders an.

7.2.2.14 Messléange in Schritten

Erweiterte Diagnose, Byte 32-35
Die Diagnosebytes zeigen die projektierte Messlange in Schritten des Encoders an.
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7.2.2.15 Herstellerspezifische Diagnosen

Das Mess-System unterstiitzt keine weiteren, herstellerspezifischen Diagnosen.

7.3 Sonstige Stérungen

Stérung

Ursache

Abhilfe

Positionsspriinge
des Mess-Systems

starke Vibrationen

Vibrationen, Schlage und St6Re 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
Adern fir
Versorgung. Die Schirmung und die Leitungsfiihrung
missen nach den Aufbaurichtlinien fir PROFIBUS
ausgeflhrt sein.

mit paarweise verdrillten Daten und

Ubermafige axiale
und radiale Belastung
der Welle oder einen

Kupplungen vermeiden mechanische Belastungen der
Welle. Wenn der Fehler trotz dieser Mallnahme
weiterhin auftritt, muss das Mess-System getauscht

Stérung, wenn das
Mess-System
angeschlossen wird.

Defekt der Abtastung. | werden.
PROFIBUS lauft,
wenn das Mess-
System nicht
. PROFIBUS
angeschlossen ist, Alle Anschliisse und Leitungen, die mit der Verdrahtung
brinat iedoch Data-A und Data-B . . . .
gt} des Mess-Systems in Verbindung stehen, tberpriifen.
vertauscht
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General information

1 General information

This interface-specific User Manual includes the following topics:

o Safety instructions in additional to the basic safety instructions defined in the
Assembly Instructions

e Installation

e Commissioning

e Configuration / parameterization

e Troubleshooting and diagnostic options

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

The User Manual may be included in the customer's specific delivery package or it may
be requested separately.

1.1 Applicability

This User Manual applies exclusively to measuring system models according to the
following type designation code with PROFIBUS-DP interface:

12 3f[-a]*5] - [*6]6]"6[6]"6]
Position Notation Description
A Explosion protection enclosure (ATEX); &
*1 C Absolute-Encoder, programmable
M Magnetic scanning unit
\Y Solid shaft
*3 S Blind shaft
w Rope length transmitter (wire)
- 58 External diameter & 58 mm
70 External diameter & 70 mm
.5 S Single turn
M Multi turn
*6 - Consecutive number
* = Wild cards
This user manual also applies to measuring systems with material number
C__582 -2
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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The products are labelled with affixed nameplates and are components of a system.
Depending of the device type, the following documentation therefore also applies:

e see chapter “Other applicable documents” in the Assembly Instructions
www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-BA-DGB-0035

e optional: &-User Manual with assembly instructions

1.2 Abbreviations used / Terminology

Direct Data Link Mapper, interface between PROFIBUS-DP
DDLM . )

functions and measuring system software
DP Decentralized Periphery
EMC Electro Magnetic Compatibility
GSD Device Master File
PNO PROFIBUS User Organization (PROFIBUS Nutzerorganisation)
PROFIBUS Manufacturer independent, open field bus standard
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Additional safety instructions

2 Additional safety instructions

2.1 Definition of symbols and instructions

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 measurement system is designed for operation with PROFIBUS-DP networks
according to the European standards EN 50170 and EN 50254 up to max. 12 Mbaud.
The parameterization and the device diagnosis are performed through the PROFIBUS
master according to the profile for encoders version 1.1 of the PROFIBUS User
Organization (PNO).

The technical guidelines for the structure of the PROFIBUS-DP network from the
PROFIBUS User Organization are always to be observed in order to ensure safe
operation.

Proper use also includes:

e observing all instructions in this User Manual,

e observing the assembly instructions. The "Basic safety instructions" in
particular must be read and understood prior to commencing work.
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2.3 Organizational measures

e This User Manual must always keep accessible at the site of operation of the
measurement system.

e Prior to commencing work, personnel working with the measurement system
must have read and understood

- the assembly instructions, in particular the chapter "Basic safety
instructions”,

- and this User Manual, in particular the chapter "Additional safety
instructions”.

This particularly applies for personnel who are only deployed occasionally, e.g.
at the parameterization of the measurement system.

2.4 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:

Explosion Protection Enclosure & Marking &-User Manual

Gas: & 112G Ex

ATTO Dust: & 112D Ex

TR-ECE-BA-GB-0098

A*W70* Gas: & 112G Ex | TR-ECE-BA-GB-0126

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
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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PROFIBUS information

3 PROFIBUS information

PROFIBUS is a continuous, open, digital communication system with a broad range of
applications, particularly in manufacturing and process automation. PROFIBUS is
suitable for fast, time-sensitive and complex communication tasks.

PROFIBUS communication is based on the international standards IEC 61158 and IEC
61784. The application and engineering aspects are defined in the PROFIBUS User
Organization guidelines. These serve to fulfil the user requirements for a manufacturer
independent and open system where the communication between devices from
different manufacturers is guaranteed without modification of the devices.

The PROFIBUS User Organization has implemented a special profile for encoders. The
profile describes the connection of rotary, angular and linear encoders with single turn
or multi turn resolution to the DP. Two device classes define the basic and additional
functions, e.g. scaling, alarm management and diagnosis.

The measuring systems support Device Classes 1 and 2 as defined in the profile, as
well as additional TR-specific functions.

A description of the encoder profile (order no.: 3.062) and further information on
PROFIBUS is available from the PROFIBUS User Organization:

PROFIBUS Nutzerorganisation e.V. | PNO
Ohiostr. 8

76149 Karlsruhe

Germany

www.profibus.de

info@profibus.com

T +49 721 986197 0

F +49 721 986197 11

3.1 DP Communication protocol

The measuring systems support the DP communication protocol, which is designed for
fast data exchange on the field level. The basic functionality is defined by the
performance level V0. This includes cyclic data exchange, as well as the station, module
and channel-specific diagnosis.
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4 Installation / Preparation for commissioning

4.1 RS485 Data transmission technology

All devices are connected in a bus structure (line). Up to 32 subscribers (master or
slaves) can be connected together in a segment.

The bus is terminated with an active bus termination at the beginning and end of each
segment. For stable operation, it must be ensured that both bus terminations are always
supplied with voltage. The bus termination can be switched on the printed circuit board
of the measuring system. For this the plug from the connection hood must be
unscrewed.

Repeaters (signal amplifiers) have to be used with more than 32 subscribers or to
expand the network scope in order to connect the various bus segments.

All cables used must conform with the PROFIBUS specification for the following copper
data wire parameters:

Parameter Cable type A

Wave impedance in Q 135...165 at a frequency of 3...20 MHz
Operating capacitance (pF/m) |30

Loop resistance (Q/km) <110

Wire diameter (mm) > 0.64

Wire cross-section (mm?) >0.34

The PROFIBUS transmission speed may be set between 9.6 kbit/s and 12 Mbit/s and
is automatically recognized by the measuring system. It is selected for all devices on
the bus at the time of commissioning the system.

The range is dependent on the transmission speed for cable type A:

Baud rate (kbits/s) 9.6 19.2 93.75 187.5 500 1500 12000
Range / Segment 1200 m 1200 m 1200 m 1000 m 400 m 200 m 100 m

A shielded data cable must be used to achieve high electromagnetic interference
stability. The shielding should be connected with low resistance to protective ground
using large shield clips at both ends. It is also important that the data line is routed
separate from power current carrying cables if at all possible. At data speed > 1.5 Mbit/s,
drop lines should be avoided under all circumstances.

To ensure safe and fault-free operation, the
- PROFIBUS Planning Guideline, PNO Order no.: 8.012
- PROFIBUS Assembly Guideline, PNO Order no.: 8.022
- PROFIBUS Commissioning Guideline, PNO Order no.: 8.032
- and the referenced Standards and PNO Documents contained in it must be
observed!

In particular the EMC directive in its valid version must be observed!
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4.2 Connection

PROFIBUS_IN Male socket, M12x1 - 5 pin B-coded

&Kl N.C.
[@¥ PROFIBUS Data A

EE N.C.

@E PROFIBUS Data B

@E Shield

PROFIBUS_OUT | Female socket, M12x1 - 5 pin B-coded

&Kl N.C.
¥ PROFIBUS Data A

K N.C.

@E PROFIBUS Data B

@E Shield

| Supply Voltage | Male socket, M8x1 - 4 pin

ENE 11-27VDC
@ N.C.

@K GND, oV
Pin 4J\Kel

For the supply shielded cables with twisted core pairs have to be used!
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4.3 Bus termination

If the measuring system is the last slave
in the PROFIBUS segment, the bus is to
be terminated with the termination switch
= ON. In this state, the subsequent
PROFIBUS is decoupled.

4.4 Bus address

Valid PROFIBUS addresses: 3 - 99
100 Setting the 1st position

10" Setting the 10th position

The device does not start up with an
invalid station address.
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5 Commissioning

5.1 Device Master file (GSD)

In order to achieve a simple plug-and-play configuration for PROFIBUS, the
characteristic communication features for PROFIBUS devices were defined in the form

of an electronic device datasheet (device master file, GSD file).
The defined file format allows the projection system to easily read the device master
data of the PROFIBUS measuring system and automatically take it into account when

configuring the bus system.

The GSD file is a component of the measuring system. The measuring system also
includes two bitmap files with the names "Traaab5n.bmp" and "Traaab5s.bmp”,

which show the measuring system in normal operation as well as with a fault.

Download for firmware version -> 4377BC, 4377BD, 4376E8, 437A6A, 437A6B:
¢ TROCAAAB.GSE: www.tr-electronic.de/f/TR-ECE-ID-MUL-0012

Download for firmware version -> 4376F1, 4377BE, 4377BF, 437A6C, 437A6D:

(PNO modes only)
e TRO9AAAB.GSE: www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-ID-MUL-0010

PROFIBUS
Configurator

Figure 1: GSD for the configuration

5.2 PNO ID number

Every PROFIBUS slave and every Class 1 master must have an ID number. It is
required so that a master can identify the type of the connected device without
significant protocol overhead. The master compares the ID numbers of the devices
connected with the ID numbers of the projection data specified in the projection tool.
The transfer of utility data only starts once the correct device types have been
connected with the correct station addresses on the bus. This achieves a high level of

security against projection errors.

The measuring system has the PNO ID number AAAB (hex). This number is reserved
and is stored at the PNO.
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5.3 Starting up on the PROFIBUS

Before the measuring system can be accepted for "Data_Exchange", the master must
firstly initialize the measuring system at start-up. The resulting data exchange between
the master and the measuring system (slave) is divided into the parameterization,
configuration and data transfer phases.

It is checked whether the projected nominal configuration agrees with the actual device
configuration. The device type, the format and length information as well as the number
of inputs and outputs must agree in this check. The user is therefore reliably protected
against parameterization errors.

If the check was successful, it is switched over into the DDLM_Data_Exchange mode.
In this mode, the measuring system e.g. sends its actual position, and the preset
adjustment function can be performed.

DP Watchdog Power On/

Reset

Initialization

Parameter not ok

-

Parameter ok

Configuration not ok

Unlock
Configuration not ok
Parameter not ok

Output length false

Configuration ok

Parameter and Configuration ok
Outputs Receiver/
Return Inputs

WPRM = Wait Parameter
WCFG = Wait Configuration
DXCHG = Data Exchange

Figure 2: DP slave initialization
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5.4 Bus status display

The measuring system has two LEDs inside the connection hood. A red LED (Bus Fail)
to display faults and a green LED (Bus Run) to display status information.

When the measuring system starts up, both LEDs flash briefly. The display then
depends on the operational state.

-

BUS RUN (green) \

BUS FAIL (red)

®-on

O =oFF

®-11z ©O=10H

BUS FAIL BUS RUN Cause
LED, red LED, green
O O No supply voltage, hardware error
Parameter- or configuration error
(Preset value1/2 or limit switch out of range,
@ o wrong GSD file)
Memory error, position error
Blink mode is supported only in case of older
measuring system generations.
O o .
Unrecoverable measuring system defect
(memory error, position error)
() No allocation to a master, no data exchange
Parameter- or configuration error in PNO compatible
nominal configuration
(number of revolutions is not a power of two)
O () operational, no error, bus in cycle

Corresponding measures in case of an error see chapter “Troubleshooting and

diagnosis options”, page 104.
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6 Parameterization and configuration

‘ Parameterization ‘

Parameterization means providing a PROFIBUS-DP slave with certain information required for
operation prior to commencing the cyclic exchange of process data. The measuring system
requires e.g. data for Resolution, Count direction etc.

Normally the configuration program provides an input mask for the PROFIBUS-DP master with
which the user can enter parameter data or select from a list. The structure of the input mask is
stored in the device master file. The number and type of the parameter to be entered by the user
depends on the choice of nominal configuration.

The configuration described as follows contains configuration and parameter data
coded in their bit and byte positions. This information is e.g. only of significance in
troubleshooting or with bus master systems for which this information has to be
entered manually.

J Modern configuration tools provide an equivalent graphic interface for this purpose.
Here the bit and byte positions are automatically managed in the "background”. The
configuration example on page 100 illustrates this again.

Configuration

The definition of the I/O length, I/O data type etc. takes place automatically for most
bus masters. This information only has to be entered manually for a few bus
masters.

Configuration means that the length and type of process data must be specified and how it is to be
treated. The configuration program normally provides an input list for this purpose, in which the
user has to enter the corresponding identifiers.

As the measuring system supports several possible configurations, the identifier to be entered is
preset dependent on the required nominal configuration, so that only the 1/0O addresses need to be
entered. The identifiers are stored in the device master file.

The measuring system uses a different number of input and output words on the PROFIBUS
dependent on the required nominal configuration.

Structure of the configuration byte (compact format):

2l |28 (2% 24|23 |22 | 2! |20
| | | | Length of the I/0 data: 0-15 for 1 to 16 bytes or words
i 00 = empty, 01 = input,
e e 10 = output, 11 = input/output
Format: 0=BYTE, 1=WORD
Consistency: 0 = Consistency about one byte or word
v 1 = Consistency about the complete module
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6.1 Overview

Configuration | Operating parameters *-Length | Features
PNO Class 1 o No measuring system scaling, the measuring
Page 75 - Count direction 16 bit IN system has the base resolution according to the
nameplate.
16-byte diagnosis data
PNO Class 1 - Count direction 32 bit IN Count direction
Page 76
- Count direction
- Class 2 on/off
PNO Class 2 - Commissioning diagnostics | 16 bit IN
Page 77 - Scaling function 16 bit OUT
- Steps per revolution Measuring system scaling is possible, however
Total . the number of steps / revolutions must be an
- fotal measuring range integer and the number of revolutions an
exponent of 2.
- Count direction Preset adjustment via the bus
- Class 2 on/off Count direction
PNO Class 2 - Commissioning diagnostics | 32 bit IN
Page 79 - Scaling function 32 bit OUT
- Steps per revolution
- Total measuring range
- Count direction . L .
o ) ) Measuring system scaling is possible, however
- Commissioning diagnostics the number of steps / revolutions must be an
- Status function integer and the number of revolutions an
) . exponent of 2.
TR-Mod - Long Diagnostics
Po;itign e, - Total measuring range 32 bit IN Preset adjustment via the bus
Page 81 - Revolutions numerator 32 bit OUT Count direction
age
g - Code PROFIBUS-Interface Status report
- Preset Output code programming
- Lower limit switch Preset adjustment via an external input
- Upper limit switch Soft limit switch function
- Count direction Measuring system scaling is possible, however
- Commissioning diagnostics the number of steps / revolutions must be an
- Status function integer and the number of revolutions an
. . exponent of 2.
TR-Mode - Long Diagnostics ' _
- Position + - Total measuring range 32 bit IN Preset édju§tment via the bus
- Velocity - Revolutions numerator 16 bit IN Count direction
- Code PROFIBUS-Interface | 32 bit OUT |- Status report
Page 85 - Preset Output code programming
- Lower limit switch Preset adjustment via an external input
- Upper limit switch Soft limit switch function
- Velocity Velocity output

* from the bus master perspective
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6.2 PNO CLASS 1 16 bits

| Data exchange
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DDLM_Data_Exchange

Input word IWx
Byte 1 2
Bit 15-8 7-0
Data 21528 2720
Data_Exchange — Position data

Configuration data |

see note on page 73

Device Class 1: 0xDO0 (1 word input data for position value, consistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 01 0
D 0
Consistency Word format Input data Length code

Overview of operating parameters

see note on page 73

DDLM_Set_Prm

Byte 9
Bit 7-0
Data 2720
Bit | Definition =0 (DEFAULT) =1 Page
ascending position ascending position
0 | Count direction values for clockwise values counter- 91
rotation clockwise rotation

Printed in the Federal Republic of Germany
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6.3 PNO CLASS 1 32 bits

| Data exchange

DDLM_Data_Exchange
Input double word IDx

Byte 1 2 3 4

Bit 31-24 23-16 15-8 7-0

Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Position data

Configuration data

| see note on page 73

Device Class 1: 0xD1 (1 double word input data for position value, consistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 01 1
D 1
Consistency Word format Input data Length code

Overview of operating parameters

see Note on Page 73

DDLM_Set_Prm

Byte 9
Bit 7-0
Data 2720
Bit | Definition =0 (DEFAULT) =1 Page
ascending position ascending position
0 | Count direction values for clockwise values counter- 91
rotation clockwise rotation
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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6.4 PNO CLASS 2 16 bits

‘ Data exchange

Hdelectronic

DDLM_Data_Exchange

Input word IWx
Byte 1 2
Bit 15-8 7-0
Data 215 28 27— 20

Data_Exchange — Position data

Format for preset adjustment value (description of the function see page 90)

Output word OWx
Byte 1 2
Bit 15 14 -8 7-0
Data 0/1 21428 27— 20
Preset execution Preset adjustment value

Configuration data

see note on page 73

Device Class 2: 0xF0

DDLM_Chk_Cfg

(1 word input data for position value, consistent /

1 word output data for preset adjustment, consistent)

Printed in the Federal Republic of Germany

Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 0
F 0
Consistency Word format Input data Length code
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Overview of operating parameters

see note on page 73

Bit coded operating parameters

DDLM_Set_Prm

Byte 9
Bit 7-0
Data 27 -20

x = default setting

Bit | Definition =0 =1 Page
ascending position values ascending position
0 | Count direction 9 p . values counter- 91
for clockwise rotation clockwise rotation
1 | Class 2 Functionality no yes X 91
2 | Commissioning diagnostics switched off switched on 91
3 | Scaling function switched off switched on X 95
Associated operating parameters for scaling
Description see page 95
DDLM_Set_Prm
unsigned16
Byte 10 11
Bit 15-8 7-0
Data 21528 27 - 20
Default (dec.) 2048
Steps per revolution
DDLM_Set_Prm
unsigned32
Byte 12 13 14 15
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 _ 924 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Default (dec.) 16777216
Total measuring range

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.5 PNO CLASS 2 32 bits

‘ Data exchange

DDLM_Data_Exchange
Input double word IDx

Byte 1 2 3 4

Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0

Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Position data

Format for preset adjustment value (description of the function see page 90)
Output double word ODx

Byte 1 2 3 4
Bit 31 30-24 23-16 15-8 7-0
Data 0/1 230 _ 24 223 _ 216 21528 27 - 20
Presgt Preset adjustment value
execution
Configuration data | see note on page 73

Device Class 2: 0xF1 (1 double word input data for position value, consistent /
1 double word output data for preset adjustment, consistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 1
F 1
Consistency Word format Input data Length code
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Overview of operating parameters

see Note on Page 73

Bit coded operating parameters

DDLM_Set_Prm

Byte 9
Bit 7-0
Data 27 -20

x = default setting

Bit | Definition =0 =1 Page
ascending position values ascending position
0 | Count direction 9 p . values counter- 91
for clockwise rotation clockwise rotation
1 | Class 2 Functionality no yes X 91
2 | Commissioning diagnostics switched off switched on 91
3 | Scaling function switched off switched on X 95
Associated operating parameters for scaling
Description see page 95
DDLM_Set_Prm
unsigned16
Byte 10 11
Bit 15-8 7-0
Data 21528 27 - 20
Default (dec.) 2048
Steps per revolution
DDLM_Set_Prm
unsigned32
Byte 12 13 14 15
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 _ 924 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Default (dec.) 16777216
Total measuring range

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.6 TR-Mode Position

Data exchange

DDLM_Data_Exchange
Input double word IDx

Byte 1 2 3 4

Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0

Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Position data

Format for preset adjustment value (description of the function see page 90)
Output double word ODx

Byte 1 2 3 4
Bit 31 30-24 23-16 15-8 7-0
Data 0/1 230 224 223 _ 216 21528 27 - 20
Presgt Preset adjustment value
execution
Configuration data | see Note on Page 73

TR-Mode position: O0xF1 (1 double word input data for position value, consistent /
1 double word output data for preset adjustment, consistent)

DDLM_Chk_Cfg

Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 1
F 1
Consistency Word format Input data Length code
Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Overview of operating parameters

see note on page 73

Parameter Data type | Byte Format Description
Count direction bit 9 page 82 page 91

Long Diagnostics bit 9 page 82 page 94
Commissioning diagnostics bit 9 page 82 page 91
Status function unsigned8 10 page 83 page 92
Total measuring range unsigned32 11-14 page 83 page 97
Revolutions numerator unsigned16 15-16 page 83 page 97
Code PROFIBUS-Interface unsigned8 17 page 84 page 98
Preset unsigned32 18 - 21 page 84 page 98
Lower limit switch unsigned32 22-25 page 84 page 99
Upper limit switch unsigned32 26 - 29 page 84 page 99

Bit coded operating parameters
DDLM_Set_Prm
Byte 9
Bit 7-0
Data 2720
x = default setting
Bit | Definition =0 =1 Page
ascending position values ascending position
O | Count direction 9 p . X values counter- 91
for clockwise rotation . h
clockwise rotation
1 | Long Diagnostics no yes X 94
2 | Commissioning switched off X switched on 91
liagnostics

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Hdelectronic

Description see page 92

DDLM_Set_Prm
unsigned8

Byte

Bit

Data

Disabled

With status (Default)

With status and Forward / Backward, F/B

o|Oo|O

oo |o

oo |o
oo |o

oo |o
oo |o
OO
o~ |O

Associated operating parameters for scaling

Description see page 97

DDLM_Set_Prm
unsigned32

Byte

11

12

13

14

Bit

31-24

23-16

15-8

7-0

Data

231 _ 924

223 _ 216

215 _ 28

27 _ 20

Default (dec.)

16777216

DDLM_Set_Prm
unsigned16

Total measuring range

Byte

15

16

Bit

15-8

7-0

Data

215 — 28

27_20

Default (dec.)

4096

Printed in the Federal Republic of Germany

Revolutions numerator

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved

05/11/2026

TR-ECE-BA-DGB-0057v12

Page 83 of 112




Parameterization and configuration

Operating parameter Code PROFIBUS-Interface

Description see page 98

DDLM_Set_Prm

unsigned8
Byte 17
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Data 27 | 26 | 25 | 24 | 28 | 22 | 2 20
Gray code 0 0 0 0 0 0 0 0
Binary code (default) 0 0 0 0 0 0 0 1

Operating parameter Preset

Description see page 98

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 18 19 20 21
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 — 20
Default (dec.) 0

Preset value external Input
Operating parameter Lower limit switch, Upper limit switch
Description see page 99

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 22 23 24 25
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Default (dec.) 0

Limit value Lower limit switch

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 26 27 28 29
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 — 20
Default (dec.) 0

Limit value Upper limit switch
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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6.7 TR-Mode Position + Velocity

Data exchange

DDLM_Data_Exchange

Input double word IDx

Byte 1 2 3 4
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Data_Exchange — Position data
Input word IWx
Byte 2
Bit 15-8 7-0
Data 215 _ 28 27— 20
Data_Exchange — Speed output

Format for preset adjustment value (description of the function see page 90)
Output double word ODx

Byte 2 3 4
Bit 31 30-24 23 -16 15-8 7-0
Data 0/1 230 24 223 — 216 21528 27— 20
Presgt Preset adjustment value
execution

Configuration data

see note on page 73

TR-Mode Position + Rpm.: 0xF1

(1 double word input data for position value, consistent /
1 double word output data for preset adjustment, consistent)

0xD0 (1 word input data for speed output, consistent)
DDLM_Chk_Cfg
Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 11 1
F 1
Consistency | Word format | Input data Length code
DDLM_Chk_Cfg
Byte 1
Bit 7 6 5-4 3-0
Data 1 1 01 0
D 0
Consistency | Word format | Input data Length code

Printed in the Federal Republic of Germany
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Overview of operating parameters

Parameter Data type Byte Format Description
Count direction bit 9 page 86 page 91
Long Diagnostics bit 9 page 86 page 94
Commissioning diagnostics bit 9 page 86 page 91
Status function unsigned8 10 page 87 page 92
Total measuring range unsigned32 11-14 page 87 page 97
Revolutions numerator unsigned16 15-16 page 87 page 97
Code PROFIBUS-Interface unsigned8 17 page 88 page 98
Preset unsigned32 18 - 21 page 88 page 98
Lower limit switch unsigned32 22-25 page 89 page 99
Upper limit switch unsigned32 26 - 29 page 89 page 99
Velocity [1/x rpm] unsigned8 30 page 89 page 99
Bit coded operating parameters
DDLM_Set_Prm
Byte 9
Bit 7-0
Data 2720
x = default setting
Bit | Definition =0 1 Page
ascending position values ascending position
O | Count direction f . X values counter- 91
for clockwise rotation . h
clockwise rotation
1 | Long Diagnostics no yes X 94
2 (Cfommlss.lomng switched off X switched on 91
liagnostics
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Description see page 92

DDLM_Set_Prm
unsigned8

Byte

Bit

Data

Disabled

With status (Default)

With status and Forward / Backward, F/B

o|Oo|O

oo |o

oo |o
oo |o

oo |o
oo |o
OO
o~ |O

Associated operating parameters for scaling

Description see page 97

DDLM_Set_Prm
unsigned32

Byte

11

12

13

14

Bit

31-24

23-16

15-8

7-0

Data

231 _ 924

223 _ 216

215 _ 28

27 _ 20

Default (dec.)

16777216

DDLM_Set_Prm
unsigned16

Total measuring range

Byte

15

16

Bit

15-8

7-0

Data

215 — 28

27_20

Default (dec.)

4096
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Operating parameter Code PROFIBUS-Interface

Description see page 98

DDLM_Set_Prm

unsigned8
Byte 17
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Data 27 26 | 25 24 23 22 21 20
Gray code 0 0 0 0 0 0 0 0
Binary code (default) 0 0 0 0 0 0 0 1
Operating parameter Preset
Description see page 98
DDLM_Set_Prm
unsigned32
Byte 18 19 20 21
Bit 31-24 23 -16 15-8 7-0
Data 231 — 224 223 _ 216 215 — 28 27 _ 20
Default (dec.) 0
Preset value external Input
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Description see page 99

DDLM_Set_Prm

unsigned32
Byte 22 23 24 25
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 924 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 90
Default (dec.) 0
Limit value Lower limit switch
DDLM_Set_Prm
unsigned32
Byte 26 27 28 29
Bit 31-24 23-16 15-8 7-0
Data 231 _ 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Default (dec.) 0

Limit value Upper limit switch

Operating parameter Velocity)

Description see page 99

DDLM_Set_Prm

unsigned8
Byte 30
Bit 7-0
Data 2720
Default (dec.) 1
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© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved

05/11/2026

TR-ECE-BA-DGB-0057v12

Page 89 of 112




Parameterization and configuration

6.8 Preset adjustment function

Risk of injury and damage to property by an actual value jump when the

AW ARNING Preset adjustment function is performed!

NOTICE e The preset adjustment function should only be performed when the

measuring system is at rest, otherwise the resulting actual value jump must
be permitted in the program and application!

Availability
PNO CLASS1 16 + 32 PNO CLASS2 16+32 | X TR-Mode Position X| TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! page 77 + 79 page 81 page 85

In order that the preset adjustment function can be used in PNO CLASS 2
configurations, the operating parameter "Scaling function™ must be switched
on!

The measuring system can be adjusted to an arbitrary position value in the range 0 to
(measurement length in steps - 1) via the PROFIBUS.

This is achieved by setting the highest value output data bit

(23" for PNO CLASS 2-32-bit configurations and the TR-Modes, or 215 for the PNO
CLASS 2-16-bit configuration).

The preset adjustment value sent in the data bytes with the rising flank of the bit "preset
execution” is adopted as the position value.

There is no acknowledgement of the process via the inputs in CLASS 2 mode.

lower limit 0
o programmed total measuring length in increments — 1,
upper limit s
within <16 777 215
© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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6.9 Description of the operating parameters

6.9.1 Count direction

Availability
PNO CLASS1 16+32 | X| PNOCLASS2 16+32 |X TR-Mode Position X| TR-Mode Position + Rpm. | X
page 75+ 76 page 77 + 79 page 81 page 85

The count direction defines whether ascending position values are output from the
measuring system if the measuring system shaft rotates clockwise or counter-clockwise
(view onto the measuring system flange).

6.9.2 Class 2 Functionality

Availability
PNO CLASS1 16 +32 | PNO CLASS2 16+32 | X TR-Mode Position TR-Mode Position + Rpm.
not supported! page 77 + 79 not supported! not supported!

Defines the functional scope of the measuring system. Class 2 switched off means only
Class 1 functions are active in the measuring system; it does not scale the position value
and is not adjustable.

6.9.3 Commissioning diagnostics

Availability
PNOCLASST 16+32 | | PNOCLASS2 16+32 |X|  TR-ModePosiion | X| TR-Mode Posiion + Rom. | X
not supported! page 77 + 79 page 81 page 85

Defines whether the measuring system triggers a "diagnosis alarm" (OB82 for
SIMATIC® 87) for an internal error (memory or value jump > 1 revolution), also see
Chapter "Alarms", page 108.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.9.4 Status function
Availability
PNO CLASS1 16 + 32 | PNO CLASS2 16 +32 | TR-Mode Position | X| TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! not supported! page 81 page 85

With the Status function different control and status bits can be used via the Data

Exchange.

e Disabled

= Position output with the bits 20 — 224, the status bits 225 — 231are “0”
= Preset adjustment via control bit 23! “Adjustment requested”

e With status (default)

=  Position output with the bits 20 — 224 and status bits 225 — 231
= Preset adjustment via control bit 23! “Adjustment requested”

e With status and Forward / Backward, F/B

=  Position output with the bits 20 — 224 and status bits 225 — 231
= Preset adjustment via control bit 23! “Adjustment requested”
= Change of counting direction via control bit 228

“Change counting direction “

Data exchange with switched on status

DDLM_Data_Exchange
Input double word IDx

Byte 1 2 3 4

Bit 31-25 24 23-16 15-8 7-0

Data 231 _ 925 224 223 _ 216 215 _ 08 27 _ 20
Status bits Data_Exchange — Position data

Format for preset adjustment value (description of the function see page 90)
Output double word ODx

Byte 1 2 3 4

Bit 31-25 24 23 -16 15-8 7-0

Data 231 _ 225 224 223 _ 216 215 _ 28 27 _ 20
Control bits Preset adjustment value

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Assignment of the status byte

Bit | Definition
0 | Measuring system not ready-to-operate
25 | Ready status
1 | Measuring system ready-to-operate
0 | Commissioning mode
26 | Operating mode
1 | Normal mode
0 process-actual value > lower limit switch or
process-actual value < upper limit switch
27 | Software limit switches
1 process-actual value < lower limit switch or
process-actual value > upper limit switch
28 Counting direction 0 | Counting direction cw (with view on the shaft)
(at the moment) 1 | Counting direction ccw (with view on the shaft)
29 | no meaning
30 | no meaning
31 Adjustment 0 | No adjustment requested
acknowledgement 1 | Requested adjustment was executed

Assignment of the control byte ‘

Bit | Definition |
25 | no meaning
26 | no meaning
27 | no meaning
0 | Keep counting direction
28 | Change counting direction
1 | Invert present counting direction
29 | no meaning
30 | no meaning
0 | No adjustment requested
31 | Adjustment request
1 | Adjust measuring system to the preset value

Printed in the Federal Republic of Germany
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Sequence

Setting of the counting direction

M = Master Status-/Control bits Data bits

S=Slave |8t |31 || 28|z |x][x|xu|s|2|2[n]w][s]7]6]s]|u[nv]e]n]wn]e]s|7]s]s][s]3]2]1]0
M-->8 0 fo0jO0f1]{0|0]0O The selected counting direction is changed over from 0 to 1 or 1 to 0 using bit 28
S-->M 0|o0|0foM|o1| 0| 1| Themeasuring system now acknowledges the newly selected counting direction in bit 0 and 28 | 0/1
M-->S ojojo0j0f0foO0foO Changeover is completed by setting bit 28 to 0

S-->M oo |ofomfon|o|1 The process actual value is now output again

Preset adjustment

M = Master Status-/Control bits Data bits

S=Slave |8t [31]%] 28|z |x][x|xu|n|2|2][n]w][s]7]6]s]|u[nv]e[n]wn]e]s|7]s]s][s]3]2]1]0
M-->S 1/]0|0]|0f0fo0|0O Here the preset value is transferred as desired new actual value

S-->M ojo|ofo0jofo0]oO The measuring system acknowledges the takeover in bit 7 of the status byte
M-->8 ojojofo0jofo]oO By setting the bit 31 to 0, the adjustment is finished

S-->M ojojo0jofO0foO0foO The process actual value is now output again

6.9.5 Long Diagnostics

Availability
PNO CLASS1 16 + 32 PNO CLASS2 16 + 32 TR-Mode Position X| TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! not supported! page 81 page 85

Long Diagnostics = Yes

Output of the “Standard diagnosis” and “Extended diagnosis”, 6+29 bytes

Long Diagnostics = No

Output of the “Standard diagnosis”, 6 bytes

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.9.6 Scaling function

Hdelectronic

Availability
PNO CLASS1 16 + 32 PNO CLASS2 16+32 | X TR-Mode Position TR-Mode Position + Rpm.
not supported! page 77 + 79 not supported! not supported!

Defines whether the position is scaled according to the parameters

- "Measuring units per revolution"
"Total measuring range"

If Class 2 is switched off, the position value cannot be scaled or adjusted.

6.9.7 Scaling parameter PNO CLASS 2

If the scaling parameters are activated with the Scaling function, the physical
resolution of the measuring system can be changed. The position value output is binary
decoded and is calculated with a zero point correction and the count direction set. The
measuring system does not support decimal numbers in this configuration or numbers

of revolutions (gearbox function) deviating from exponents of 2.

6.9.7.1 Steps per revolution

Defines how many steps the measuring system outputs for one revolution of the
measuring system shaft.

lower limit 1 step / revolution
upper limit 4096 steps per revolution (Max. value see nameplate)
default 4096

Printed in the Federal Republic of Germany
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6.9.7.2 Total measuring range

Defines the total number of steps of the measuring system before the measuring

system restarts at zero.

lower limit

16 steps

upper limit PNO CLASS 2 16 bit

65536 steps

upper limit PNO CLASS 2 32 bit

16777216 steps (24 bit)

default

16777216

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.

When entering parameter data, ensure that the parameters "Total measuring
range" and "Steps per revolution" are selected such that the quotient of the two

parameters is an exponent of 2.

If this is not the case, the measuring system corrects the measurement length in steps
to the next smallest integer, so that results the next smallest exponent of 2 of the
number of revolutions. The Steps per revolution remains constant.

The newly calculated total measuring range can be read from the extended diagnosis
information for CLASS 2 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.

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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6.9.8 Scaling parameter TR-Modes "Position" + "Velocity"

With the scaling parameter the physical resolution of the measuring system can be
changed. The position value output is decoded according to the adjusted code and is
calculated with a zero point correction and the count direction set. The measuring
system does not support decimal numbers in this configuration or numbers of
revolutions (gearbox function) deviating from exponents of 2.

6.9.8.1 Total measuring range

Defines the total number of steps of the measuring system before the measuring
system restarts at zero.

lower limit 16 steps
upper limit 16777216 steps (24 bit)
default 16777216

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 per revolution and the Number of revolutions
can be read on the measuring system nameplate.

When entering parameter data, ensure that the parameter "Number of revolutions
numerator” is an exponent of 2.

If this is not the case, the measuring system corrects the measurement length in steps
to the next smallest integer, so that results the next smallest exponent of 2 of the
number of revolutions. The Steps per revolution remains constant.

The newly calculated total measuring range can be read from the extended diagnosis
information for CLASS 2 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.

6.9.8.2 Number of revolutions numerator

Defines the number of revolutions of the measuring system before the measuring
system restarts at zero.

lower limit 1
upper limit 4096
default 4096
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6.9.9 Code PROFIBUS-Interface

Availability
PNO CLASS1 16 + 32 PNO CLASS2 16 + 32 TR-Mode Position X| TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! not supported! page 81 page 85

Defines the output code for the PROFIBUS interface.

6.9.10 Preset, external input

Risk of injury and damage to property by an actual value jump when the

A WARNING Preset adjustment function is performed!

NOTICE e The preset adjustment function should only be performed when the

measuring system is at rest, otherwise the resulting actual value jump must

be permitted in the program and application!

Availability
PNO CLASS1 16 + 32 PNO CLASS2 16 +32 TR-Mode Position X| TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! not supported! page 81 page 85

Defines the position value to which the measuring system is adjusted with the leading
edge of the external preset input. To suppress interference, however, the preset is only
carried out if the preset signal is present without interruption during the entire response
time of 30 ms. A re-execution of the preset is not possible until the input signal has been
reset again and a filter time of 30 ms has been waited.

lower limit 0

uboer limit programmed total measuring length in increments — 1,
PP within < 16 777 215

default 0

Only available, if the Preset signal is connected on the device connector.

© TR Electronic GmbH 2006, All Rights Reserved
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Availability
PNO CLASS1 16 + 32 ‘ PNO CLASS2 16 + 32 TR-Mode Position ‘ X| TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! not supported! page 81 page 85

Is the status switched on (see Status function page 92) the measuring system can
inform the master via a bit whether the actual value is within the limits.

Limit switch bit =0

Process-actual value > lower limit switch or
Process-actual value < upper limit switch

Limit switch bit = 1

Process-actual value < lower limit switch or
Process-actual value > upper limit switch

The inputs depend on the total measuring length in increments.

within < 16 777 215

lower limit 0
programmed total measuring length in increments —
upper limit 1

default Lower limit switch 0

default Upper limit switch 0

6.9.12 Velocity [1/x rpm]

Availability
PNO CLASS1 16 +32 ‘ PNO CLASS2 16 + 32 TR-Mode Position TR-Mode Position + Rpm. | X
not supported! not supported! not supported! page 85

With this parameter, the specified rotational speed can be scaled in arbitrary steps
between 1/1 and 1/100 revs./min.
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6.10 Configuration example, SIMATIC® Manager V5.3

For the configuration example, it is assumed that the hardware configuration has
already taken place. The CPU315-2 DP with integrated PROFIBUS-interface is used as

CPU.

File names and entries in the following masks are to be regarded only as

examples of the procedure.

E{#‘ HW Config - [SIMATIC 300 Station {Configuration) - Cx-58 Profibus]
Iim Station Edit Insert PLC Yiew Options Window Help

D32 %] & sl [B =] 28 wel

~| Eind |

CE-58 Profibus: DP master system (1)

EIEIESE -

< |

Erofie;  [Standard

-2 PROFIBUS DF

-2 Additional Field Devices
ﬁ CiR-Object

f-[_7 Closed-Loop Controller
£-(Z] Configured Stations
#-(] DP Vi slaves

#-(] DP/ASH

#-(1 DP/PA Link

#-([1] ENCODER

7] ET 2008

#-[1 ET 2000

#-(] ET 200eca

£-(1] ET 20015

£ ET 200L

+-(13 ET 200M

£-(] ET 200R

2 B
Pl 2] =i

+-(1] ET 200U

€21 ET 200%

#-(Z] Function Modules
£-(( IDENT

:[ﬂ 0 UR

Slat Moduls Dreler number Firmware

WPl address

| address | O address

BEST 307-1BADC-0AA0

BES?7 315-2AG10-0AB0 v20 2

1 |[d Psaoran
2 |[§] cPU315-2DP(1)

£oF

ST

£-(Z IPC

]..D ML

(2] Metwork Components
7-[2] Sensaric

£-(Z] SIMADYN -
7 SIMATIC

-2 SIMODRIVE

[
£
£
£
£
£
£
£
£
B
£
B
£
-0 ET 2005
£
B
£
B
£
B
£
0
£
[
£
£

7] SIMOREG

For the GSD file to be transferred to the catalogue, it must first be installed:

E{; HW Config - [SIMATIC 300 Station (Configuration) -- Cx-58 Profibus]
E“] Station Edit Insert PLC View | Options ‘Window Help

Custamize. ..

D5 [2-[E |9 &)

Ctrl+Al+E

Specity Module,.,
Configure Network
Symbol Table

Repart System Error, .

Ctrl+alk+T

Edit Catalog Profile
Update Catalog

R Updates ...
Install Mew GSD. ..

Ofibug: DF master system (1]

Find in Service & Support,..

= ol

il Installing new GSD

2| x|

Sucher it I 3 PHO

e & ek B

@ tr07aash.gse
m trd7aaab.gsg

) Typdatei
m Tr3aaab.gsd
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A new entry appears in the catalogue after installation of the GSD file:
PROFIBUS-DP-->Additional Field Devices-->Encoder-->TR-ELECTRONIC

[SIMATIC 300 Station {Configuration) — Cx-58 Profibus] =10l x|
fit Insert PLC VWiew Options Window Help Ailil
3% & e sl lBo] B el

SR “ﬂ: # |
Puafle:  [Standard |
1 PS5 307 24 o =1+ Additional Field Devices
2 CPU315-2DP(1]) =23 140
X2 07 ,_:_|
3 -7 TRELECTRONIC
4 CE-58 Profibuz: DP master spstem [1] ‘ =8 E TR CEESM DP 4.0+
5 ] ;
6 = FNO Class 1 16 Bit
PNO Class 1 32 Bit
PNO Class 2 16 Bit
_’l;l PNO Class 2 32 Bit
—I TR-Mode Position
-1 TR-Mode Position+F pm.
UR E-] Gateway
M7 PLC X
Andule Order rumber Firmusare MP| address | address 0 address Camm.. I LI | »
307 24 BESY 307-1BA0N0AAD ~|  [FROFIBUS DF slaves for SIMATIC 57, M7, &
U315-2DP(1) GES7 315-2AG10-0AB0 w2.0 2 i and C7 [distributed rack] -
* TR _I

1elp.

[chs 4

The entry for the GSD file is:”TR CM58 ZSM”

The sequence of the respective configuration options is given in this entry:

PNO Class 1 16 bit,
PNO Class 1 32 bit,
PNO Class 2 16 bit,
PNO Class 2 32 bit,
TR-Mode Position,

TR-Mode Position+Velocity,

see page 75
see page 76
see page 77
see page 79
see page 81

see page 85

The entry Universal module is erroneously available for some systems, but
must not be used!
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Parameterization and configuration

Connect measuring system to the master system (Drag&Drop):

E{#:HW Config - [SIMATIC 300 Station {Configuration) -- Cx-58 Profibus]
Eﬂ] Stakion Edit Imsert PLC  Wiew Options window Help

Dle(e(8 %) &) mie| s [ % ¥

e

=
] [ K1 IE Ix [x

jl End: |
Frofile: ISlandald

P PROFIBUS DP
PS 307 26 o EID Additional Field Devices
CPU315-2DP(1] B3 140
e {27 Encoders
CE-58 Profibus: DP m% =23 TRELECTROMIC
b ‘-E-i TR CEEAM DP 4.0+
- i} - [@ Universal moduls
LI PNO Clags 1 16 Bit
PNO Clags 1 32 Bit
o ~|[§ PNOClags 2 16 Bit
-] PNOClags 2 32 Bit
= TR-tode Position
7l | _’lLI fo TR-Mode Position+R pm.
-] Gateway
B3 PLC
:I:I [3) TR CEGSM DP 4.0+ H-{Z] Compatible PROFIBUS DP Slaves
Epes 09 CiR-Object
Slat j Order Mumber / Designation | Address | O Address Comment I @-{1 Closed-Loop Controller -
1 4]~ i
el
Insertion possible Icha 4

Once the measuring system is connected to the master system, the network settings
can be undertaken --> Object Properties...--> PROFIBUS. .. button):

Properties - PROFIBUS interface TR CE65M DP ¥4.0+ il

General  Parameters

Address: IE - l

Transmission rate: 12 Mbps

Subnet:

--- rigk nebworked -

Properties. .. |

Properties - PROFIEUS

General  Metwork Settings I

. Optionz... |
Highest PROFIBLS . . =
Address: [126 | [ Change

Transmizzion B ate:

Profile:

Bus Parameters... |

Cancel | Help |
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Transfer the required configuration from the catalogue to the slot (Drag&Drop). The
measuring system symbol must be active.

Eﬂ:HW Config - [SIMATIC 300 Station {Configuration) -- Cx-58 Profibus]

Eﬂ]gtat\on Edit Imserk PLC Yiew Options ‘window Help

Dlsle(2 %) &) Sle| il o) % vl

s

&
R 0 ¢ B IE Ix [x

j End |
FProfile: ISlandald

™ FROFELS DP
1 PS 307 24, - =10 Addiional Field Devices
? CPU315-2DP(1] o
Ly oo . ED Encoders
3 . =+ TRELECTRONIC
4 El-gg TR CEBSM DP Y40+
5 e Universal module
B LI PMO Clazs 1 16 Bit

PNO Clags 1 32 Bit
PNO Clags 2 16 Bit

FPNO
TR-ode Position
TR-Mode Position+R pm.

| | 4 | EI"’[]-{:I Gateway
B
b

4] PLC
:I:I [3] TR CEESM DP 4.0+ #-{Z] Compatible PROFIBUS DP Slaves
ﬁ CiR-Object
Slot j Order Mumber / Designation | dddress | O Address Comy I -1 Clozed-Loop Contraller
1 28PN Class 2 32 Bit 256..259  |256..259 F T Cowfion ed Shatines lLI
2 Kl >

£

Perform parameterization with a double click on the slot number:

@; HW Config - [SIMATIC 300 Station {Configuration) -- Cx-58 Profibus]

E“] Station  Edit  Insert PLC Yiew Options ‘Window Help

D@ % S s [/ =] 8 x|

“lFind: |
Profile: I Standard
uﬁ? PROFIELS OP
1 PS 307 24 (L] Additional Field
2 CPU315-2DP(1) g 140
E- Encoders
g@ gr CE-58 Profibus: DP master system [1] ] =3 TR-ELE
4 =@ TR
5 [
B = 3
£ =l E
3
Properties - DP slave
1 | | Address /1D Parameter Assignment
:I:I (3] TR CEBSM DP%4.0+ Parameters Walue

[ {23 Station parameters
Device-specific parameters
[£] Count direction
[Z] Class 2 Functionality
[£] Diagnostic mode
[&] Scaling Function led e

Increasing clockwise i
Increazing clockwize

@ Measuring units per revolution
@ Tatal measuring range
Insertion possible Hex parameter assignment

[Z] User_Prm_Data {0to 7)

(£] User_Prm_Data (& to 9)

A0TE T ———

16777216

00,04,00,00,10,00,01,00

00,00

Cancel Help
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Troubleshooting and diagnosis options

7 Troubleshooting and diagnosis options

7.1 Optical displays

red LED | green LED | Cause Remedy
Absence of voltage supply Check voltage supply, wiring
Bus cover not mounted and screwed .
Check bus cover for correct seating
on correctly
off off
Bus cover defective Replace bus cover
Hardware error, measuring system )
. Replace measuring system
defective
Parameterization- or configuration
error:
—  Value for the external Inputs — Check parameter setting and configuration,
Preset1/Preset2 out of see chapter 6 from page 73
measuring range (optional). — The limit values of the preset or limit
—  Limit switch values out of switches must be within the programmed
measuring range (optional) measuring system range in steps - 1
on 10 Hz — Installed device master file does | — Check whether the device master file
not match to the measuring associated with the measuring system has
system been installed or configured.
Internal memory error —  Switch supply voltage OFF/ON
Position error (gear reduction) — Replace measuring system
Measuring system does not start at
the bus.
Blink mode is supported only in case
of older measuring system
generations.
Unrecoverable measuring system
defect.
At activated "Commissioning Switch supply voltage OFF/ON. If the error
off 10 Hz diagnostics" function an additional persists after this measure, the measuring
diagnostic alarm is triggered via the system must be replaced.
PROFIBUS:
— internal memory error
— position error (gear reduction)
Measuring system is running at the bus.
— Check adjusted station address
— Check projection and operating status of
. . the PROFIBUS master
1H Measuring system has no allocation
z on to a master, no data exchange — Is there a connection to the master?

— Check whether the device master file
associated with the measuring system has
been installed or configured.

Parameterization- or configuration
error in a PNO compatible nominal - Check projection and operating status of
configuration: the PROFIBUS master

off 1 Hz Parameter "number of revolutions" is
not a power of two — Check the parameter data of the PNO
-> the data have been corrected compatible nominal configuration, see
automatically; the measuring system chapter 6 from page 73
is running at the bus.

off on Measuring sy§tem operational, 3
no error, bus in cycle
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7.2 Use of the PROFIBUS diagnosis

In a PROFIBUS system, the PROFIBUS masters provides the so-called host system,
e.g. a PLC-CPU, with process data. If there is no slave on the bus or it is no longer
accessible, or the slave reports a fault itself, the master must notify the host system of
the fault in one form or another. There are several possibilities here, whose evaluation
is solely decided by the application in the host system.

Generally, a host system is not stopped by the failure of just one component on the bus,
but must react to the failure in an appropriate way in accordance with the safety
regulations. Normally the master firstly provides the host system with a summary
diagnosis, which the host system reads cyclically from the master, and through which
the user is informed of the state of the individual clients on the bus. If a client is reported
defective in the summary diagnosis, the host can request further data from the master
(slave diagnosis), which then allows a detailed evaluation of the reasons for the fault.
The reports obtained in this way can be generated from the master if the affected slave
fails to respond to the master's polling or they may come directly from the slave if it
reports a fault itself. The generation or reading of a diagnosis report between the master
and slave takes place automatically and does not need to be programmed by the user.
Besides the standard diagnosis information, depending on the nominal configuration,
the measuring system can also provide an extended diagnosis report according to
CLASS 1 or CLASS 2 of the profile for encoders from the PROFIBUS User
Organization.

7.2.1 Standard diagnosis

The DP standard diagnosis is structured as follows. The perspective is always as
viewed from the master to the slave.

Byte no. Significance
® byte 1 station status 1
§ byte 2 station status 2
§ byte 3 station status 3 general part
2 | byte 4 master address
=
8 |byte 5 manufacturer's identifier HI byte
? byte 6 manufacturer's identifier LO byte
@ | byte 7 Igngth (m pytes)lof thg extended
@ diagnosis including this byte
<
_g byte 8
5
> . -
3 to further device-specific diagnosis dewcejspecmc
= extensions
X byte 241
(max)
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Troubleshooting and diagnosis options

7.2.1.1 Station status 1

bit 7

Master_Lock

Slave has been parameterized
from another master (bit is set
by the master)

bit 6

Parameter_Fault

The parameter telegram last
sent has been rejected by the
slave

bit 5

Invalid_Slave Response

Is set by the master, if the slave
does not respond

bit 4

Not_Supported

Slave does not support the
requested functions.

bit 3

Ext_Diag

Bit = 1 means an extended
diagnosis report from the slave
is waiting

bit 2

Standard diagnosis byte 1

Slave_Cfg_Chk_Fault

The configuration identifier(s)
sent from the master has (have)
been rejected by the slave

bit 1

Station_Not_Ready

Slave is not ready to exchange
cyclical data

bit 0

Station_Non_Existent

The slave has been projected,
but is not available on the bus

7.2.1.2 Station status 2

bit 7 | Deactivated Slavg was removed from the
poll list from the master
: bit 6 | Reserved
S| Is set by the slave after receipt
ﬁ bit 5| Sync_Mode of the SYNC command
9 . Is set by the slave after receipt
g bit 4 | Freeze_Mode of the FREEZE command
S .
5 | bit3 |WD_on The response monitoring of the
- slave is activated
% bit 2 |Slave_Status Always set for slaves
§ bit 1 | Stat_Diag Static diagnosis
] The slave sets this bit if it has to
bit0 | Prm_Req be re-parameterized and
reconfigured.

7.2.1.3 Station status 3

Ext_Diag_Overflow

Overrun for extended diagnosis

o
£
= | bit7
-
w
1<
=
>
]
S
:
= it 6-
S |bit 6-0
i
172

Reserved
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7.2.1.4 Master address

Standard diagnosis byte 4

The slave enters the station address of the master into this byte, after the master has
sent a valid parameterization telegram. To ensure correct function on the PROFIBUS it
is imperative that, in the case of simultaneous access of several masters, their
configuration and parameterization information exactly matches.

7.2.1.5 Manufacturer's identifier

Standard diagnosis byte 5 + 6

The slave enters the manufacture's ID number into the bytes. This is unique for each
device type and is reserved and stored by the PNO. The ID number of the encoder is
AAAB(h).

7.2.1.6 Length (in bytes) of the extended diagnosis

Standard diagnosis byte 7

If further diagnosis information is available, the slave enters the number of bytes at this
location, which follow in addition to the standard diagnosis.
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7.2.2 Extended diagnosis

The measuring system also provides a DP standard extended diagnosis report in
accordance with the PNO profile for encoders. This report is of varying size dependent
on the nominal configuration selected. In "TR-Mode" configurations, the diagnosis report
corresponds to PNO Class 2.
The following pages present an overview of the diagnosis information to be obtained.
The individual measuring system options actually supported can be read from the

respective device.

Byte no. Significance Class
byte 7 Length (in byte) of the extended diagnosis 1/2/TR
byte 8 Alarms 1/2/TR
byte 9 Operating status 1/2/TR
byte 10 Encoder type 1/2/TR
% byte 11-12 | Encoder resolution in steps per revolution 1/2/TR
g byte 13-14 | Number of resolvable revolutions 1/2/TR
_g" byte 15 Additional alarms 2/TR
g byte 16-17 | Alarms supported 2/TR
S| byte 18-19 | Warnings 2/TR
§ byte 20-21 | Warnings supported 2/TR
[ byte 22-23 | Profile version 2/TR
byte 24-25 | Software version (firmware) 2/TR
byte 26-29 | Operating hours counter 2/TR
byte 30-31 | Number of steps per revolution 2/TR
byte 32-35 | Total measuring range in steps 2/TR
7.2.2.1 Alarms
Bit Significance =0 =1
" bit O Position error No Yes
£ bit 1 not used
_'Z- bit 2 not used
g bit 3 not used
3 bit 4 Memory error No Yes
g bit 5 not used
g bit 6 not used
bit 7 not used
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7.2.2.2 Operating status

Extended diagnosis, byte 9

Bit Significance =0 =1
bit 0 Count direction ascending cw descending cw
bit 1 Class 2 Functions no, not supported | yes
bit 2 Diagnosis no, not supported |yes
bit 3 Scaling function status no, not supported | yes

bit 4 not used
bit 5 not used
bit 6 not used
bit 7 Used configuration PNO configuration | TR configuration

7.2.2.3 Encoder type

Extended diagnosis, byte 10

Code Significance

00 Single turn absolute encoder (rotational)
01 Multi turn absolute encoder (rotational)

for further codes see encoder profile

7.2.2.4 Encoder resolution in steps per revolution

Extended diagnosis, bytes 11-12
The hardware-based single turn resolution of the encoder can be read from the

diagnosis bytes.
7.2.2.5 Number of resolvable revolutions

Extended diagnosis, bytes 13-14
The maximum number of encoder revolutions can be polled from the diagnosis bytes.

Single turn encoders report 1 revolution. Multi turn encoders can measure 12 or 16
revolution bits (see nameplate). If this value cannot be represented with 16 bits, 0 is
reported here.

7.2.2.6 Additional alarms

Byte 15 is reserved for additional alarms, however no further alarms are implemented.

Extended diagnosis, byte 15

Bit Significance =0 =1

bit 0-7 reserved
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7.2.2.7 Alarms supported

Extended diagnosis, bytes 16-17

Bit | Significance =0 =1
bit 0 | Position error not supported supported
bit1 | not used
bit2 |notused
bit 3 | not used
bit4 | Memory error not supported supported
bit 5-15 | not used
7.2.2.8 Warnings
Extended diagnosis, bytes 18-19
Bit Significance =0 =1
bit 0 not used
bit 1 not used
bit 2 not used
bit 3 not used
bit 4 not used
bit 5-15 | not used
7.2.2.9 Warnings supported
Extended diagnosis, bytes 20-21
Bit Significance =0 =1

bit 0 not used

bit 1 not used

bit 2 not used

bit 3 not used

bit 4 not used

bit 5-15 | not used

7.2.2.10 Profile version

The diagnosis bytes 22-23 show the version of the profile for PNO encoders supported
by the encoder. Decoding is performed on the basis of the revision number and revision
index (e.g. 1.40 corresponds to 0000 0001 0100 0000 or 0140 (hex))

Extended diagnosis, bytes 22-23

byte 22

Revision number

byte 23

Revision index
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7.2.2.11 Software version
The diagnosis bytes 24-25 show the internal software version of the encoder. Decoding
is performed on the basis of the revision number and revision index (e.g. 1.40
corresponds to 0000 0001 0100 0000 or 0140 (hex) )

Extended diagnosis, bytes 24-25

byte 24 Revision number

byte 25 Revision index

7.2.2.12 Operating hours counter

Extended diagnosis, bytes 26-29

The diagnosis bytes represent an operating hours counter, which is incremented by one
digit every 6 minutes. The measurement unit is therefore 0.1 hours.

If the function is not supported, the operating hours counter is set to the maximum value
FFFFFFFF (hex).

The encoders count the operating hours. In order to keep the bus load low, a diagnosis
telegram with the latest counter reading is sent, but only after each parameterization or
if a error has to be reported, however not if everything is working correctly and only the
counter has changed. The state of the last parameterization is therefore always shown
in the online diagnosis.

7.2.2.13 Number of steps per revolution

Extended diagnosis, bytes 30-31
The diagnosis bytes show the projected steps per revolution of the encoder.

7.2.2.14 Total measuring range

Extended diagnosis, bytes 32-35
The diagnosis bytes show the projected measurement length in encoder steps.
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7.2.2.15 Manufacturer's diagnoses

7.3 Other faults

The measuring system does not support further manufacturer's diagnoses.

Fault

Cause

Remedy

Position skips
of the measuring
system

Strong vibrations

Vibrations, impacts and shocks, e.g. on presses, are
dampened with "shock modules". If the error recurs
despite these measures, the measuring system must be
replaced.

Electrical faults
EMC

Perhaps isolated flanges and couplings made of plastic
help against electrical faults, as well as cables with
twisted pair wires for data and supply. Shielding and wire
routing must be performed according to the PROFIBUS
construction guidelines.

Extreme axial and
radial load on the
shaft may resultin a
scanning defect.

Couplings prevent mechanical stress on the shaft. If the
error still occurs despite these measures, the measuring
system must be replaced.

The PROFIBUS runs
if the measuring
system is not
connected, but leads
to faults if the
measuring system is
connected.

PROFIBUS
Data A and Data B
switched

Check all connections and lines associated with the
wiring of the measuring system.
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