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1. Sicherheitshinweise

1.1 Geltungsbereich
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Dieses Anwenderhandbuch gilt ausschlief3lich fur folgende Drehgeber mit PROFINET-Schnittstelle:

- TRTxX-xxxxxxxx4096S3xTxx (Multiturn)
- TRTxx-xxxxxxxxS3xTx (Singleturn)

Es qilt fur die Hardwareversionen 1 und 2.

1.2 Dokumentation
Folgende Dokumente sind zu beachten:
- anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers
- dieses Anwenderhandbuch
- Datenblatt Nummer TRT 12845
- dem Gerat beiliegende Anschlussbelegung

- dem Gerat beiliegende Montagehinweise TZY10206

1.3 Bestimmungsgemasse Verwendung

Die Winkel- und Wegaufnehmer der Firma TWK-ELEKTRONIK GmbH dienen zur Erfassung von Winkel- bzw.
Wegpositionen und stellen Ihren Messwert als elektrisches Ausgangssignal zur Verfligung. Sie sind als Teil einer
Anlage an eine Folgeelektronik anzuschlieRen und dirfen nur fir diesen Zweck verwendet werden.

1.4 Inbetriebnahme

» Das zugehdrige Gerat darf nur in Verbindung mit dieser und der unter Punkt 1.2 angegebenen Dokumentation

eingerichtet und betrieben werden.

» Das Gerat vor mechanischen Beschadigungen bei Einbau- und Betrieb schitzen.

* Inbetriebnahme und Betrieb des Gerates dirfen nur durch eine Elektrofachkraft vorgenommen werden.

» Das Gerat nicht ausserhalb der Grenzwerte betreiben welche im Datenblatt angegeben sind.

» Vor Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen priifen.

Datum: 16.08.2022 Seite 5 von 43
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2. Allgemeines

Bei dem Modell TRT/S3 handelt es sich um einen elektro-magnetischen Drehgeber mit PROFINET-Schnittstelle
und PROFIsafe-Protokoll. Durch zusatzliche interne UberwachungsmaRnahmen ist er fiir den Einsatz in sicher-
heitstechnischen Anwendungen bis SIL2 bzw. PLd geeignet.

Der TRT/S3 liefert neben einem sicheren Positiionssignal auch ein sicheres Geschwindigkeitssignal. Er bietet
dabei die gleichen Parametrier- und Diagnosemdglichkeiten wie die Standard PROFINET und PROFIBUS-Dreh-
geber.

Es ist das PROFINET - Interface nach IEC 61158 / 61784 bzw. PNO-Spezifikation Order No. 2.712 und 2.722
Version 2.2 (Hardware-Version 2: 2.42) und das PROFIsafe-Protokoll nach "PROFIsafe — Profile for Safety Tech-
nology on PROFIBUS DP and PROFINET 10", Order No. 3.092 und 3.192, Version 2.4 (HW-Version 2: 2.4 und
2.6) integriert. Unterstutzt wird der PROFIsafe V2-Mode.

Die Spezifikationen sind Uiber die Profibus Nutzerorganisation (www.profibus.com) zu beziehen.

2.1 Hinweise zur Hardware-Version 2

Die Hardware-Version 2 ist mechanisch (Flansch und Welle), elektrisch und softwaremafig kompatibel zur Vor-
gangerversion. Sie kann ohne Austausch der GSD-Datei die Vorgangerversion in vorhandenen Systemen erset-
zen. Darlber hinaus ist nun eine freie Modulwahl mdglich. D.h. der TRT/S3 passt sich dem in der Projektierung
ausgewahlten Modul automatisch an. Eine Umprogrammierung des Gebers ist nicht mehr nétig.

Nachfolgend sind die Anderungen gegeniiber dem Vorgidngermodell aufgefiihrt:

+ das Gehause ist ca. 15 mm kirzer (je nach Flanschversion)

+ die maximale Betriebsspannung wurde um 1 V auf 35 V reduziert

» die maximale Auflésung wurde von 13 Bit auf 16 Bit (65536 Schritte) erhoht

+ die PROFINET-/ProfiSAFE-Schnittstelle erfillt jetzt die Spezifikation 2.42 bzw. 2.6

» verbesserte Sicherheitskennwerte

» die LED-Zustande wurden an das Encoder-Profil 4.2 angepalit (siehe Kapitel 3.3)

+ die maximale Drehzahl bei der Schutzart IP65 betragt nun 5000 min-' statt 2000 min-*
» die maximale Betriebstemperatur musste auf 70°C reduziert werden

» verbesserte EMV-Malinahmen, es wird nun auch die Norm IEC 61326-3-2:2018 erfullt
» das komplette Modell ist nun UL zertifiziert

e die Drehkranzfunktion wird unterstuitzt
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3. Installation

3.1 Alilgemeines

Beachten Sie bei der Installation die Profinet Montagerichtlinie PNO Order No.: 8.071 /3/ und die PROFIsafe
Environmental Requirements related to PROFIsafe - Profile for Safety Technology on PROFIBUS DP and
PROFINET IO /6/

Verwenden Sie nur zertifizierte Profinet Kabel, Steckverbinder und Switche (siehe "PROFINET Cabling and
Interconnection Technology" PNO Order No.: 2.252 und "Installation Guideline PROFINET Part2: Network
Components" PNO Order No.: 2.252 p2)

Hubs sind nicht zugelassen
Zwischen zwei Teilnehmern darf die Leitungslange max. 100 m betragen.

Der TWK-Drehgeber TRT besitzt einen integrierten Switch. Dadurch sind nicht nur Baum- und Sternto-
pologien mdglich sondern auch die Linientopologie.

Durch Unterstitzung des Medienrundanz-Protokolls ist der Aufbau eines redundanten Rings mdglich

Die Einstellung von Adressen, Baudrate oder Abschlusswiderstanden am Gerat ist nicht nétig.

3.2 Elektrischer Anschluss

Die Drehgeber vom Typ ,,...MT01“ oder ,, ... TTO1* haben getrennte Stecker fir die Versorgung und das PROFINET-
System. Fir den PROFINET-Anschluss stehen wahlweise der Port 1 oder Port 2 zur Verfiigung. Aufgrund des
integrierten Switches ist es unerheblich welcher Port benutzt wird.

Anschluss Bezeichnung Steckertyp

PROFINET Port 1 M12x4 D-codiert Buchse
PROFINET Port 2 M12x4 D-codiert Buchse
Spannungsversorung 24VDC M12x4 A-codiert Stifte

Steckerbelegung und Bestellinformationen siehe Datenblatt Nr.12845

Typ ...MTO1 Typ ...TTO1

UB L/A1|L/A2 NS

24 VDC

24 VDC

Abb.: 1
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3.3 Status LEDs

3.3.1 Hardware-Version 1
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In der Anschlusshaube des Drehgebers sind vier LEDs untergebracht. Die Bedeutung ist wie folgt:

uB Link1 Link2 Status Beschreibun
(VS) (L/A1) (L/A2) (NS) 9
grin griin griin griin/rot
an Betriebsspannung vorhanden
an Netzwerkverbindung hergestellt
an Netzwerkverbindung hergestellt
grin Data exchange, Geréat in Betrieb und o.k.
R Netzwerkverbindung o.k. aber keine Verbindung zu einem
grun blinken

PROFINET Controler

rot langsam blinken

Firmware Download Modus (nur HW-Version 1)

(0,5 Hz)
rot blinken Unzuléssiger Parameter- oder Presetwert, Geschwindigkeit
(1 Hz) zu hoch oder falsches Modul
rot schnell blinken N .
(10 Hz) Gerate-Fehler (nur HW-Version 1)
rot Verbindung zum PROFINET Controler abgebrochen

Im Kapitel 7, Diagnose finden Sie alle Diagnosedaten des TRT/S3.

Blinkcodes

Fehler die zum Systemstillstand des Gebers fihren (Hard Error) werden durch einen Blinkcode der roten NS-
LED gemeldet. Nach einem einleitenden Flackern der roten LED wird eine bestimmte Anzahl von Blinktakten fiir

die Fehlerursache ausgegeben.

Anzahl Blinktakte
(Dauer ca. 1 s)

Fehlerursache

Blinkcode 1 1 F-Stack-Fehler

Blinkcode 2 2 CRC Error ROM

Blinkcode 3 3 RAM/XRAM Error
Blinkcode 5 5 Programmablauffehler
Blinkcode 6 6 Leistungsaufnahme zu grof}

Datum: 16.08.2022
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3.3.2 Hardware-Version 2

In der Anschlusshaube des Drehgebers sind vier LEDs untergebracht. Die Bedeutung ist wie folgt:

(32) (LL';X(:) (LLIITZZ) S(tstst;s Fehlerart/Beschreibung
griin griin griin griin rot
an Betriebsspannung vorhanden
an Netzwerkverbindung hergestellt
an Netzwerkverbindung hergestellt

Verbindung zum Profinet Controller, Parametrierungsfehler
an blinken  |(Unzulédssiger Parameter- oder Presetwert,
Geschwindigkeit zu hoch oder falsches Modul)

an an Keine Verbindung
blinken blinken System-Fehler
blinken System-Warnung

an Normaler Betrieb

Im Kapitel 7, Diagnose finden Sie alle Diagnosedaten des TRT/S3.

Blinkcodes

Fehler die zum Systemstillstand des Gebers fuhren (Hard Error) werden durch einen Blinkcode der roten NS-
LED gemeldet. Nach einem einleitenden Flackern der roten LED wird eine bestimmte Anzahl von Blinktakten fir
die Fehlerursache ausgegeben.

Anzahl Blinktakte
Fehlerursache
(Dauer ca. 1 s)

Blinkcode 1 1 F-Stack-Fehler
Blinkcode 2 2 CRC Error ROM
Blinkcode 3 3 RAM/XRAM Error
Blinkcode 5 5 Programmablauffehler
Blinkcode 6 6 Leistungsaufnahme zu grofR

3.4 Projektierung

Zur Einbindung des Drehgebers in ein Projektierungstool stehen eine Geratebeschreibungsdatei (GSD-Datei)
im XML-Format GSDML und ein Bild (Bitmap) im Internet unter www.twk.de zur Verfigung.

Dateiname der GSD-Datei: GSDML-V2.3-TWK-TRTS3-xxxxxxxx.xml

Ab Hardware-Version 2: GSDML-V2.41-TWK-TRTS3-xxxxxxxx.xml
Dateiname des Bitmap: GSDML-0159-6300-TWK_TRTS.bmp
Hardware-Version 2: GSDML-0159-6300-TWK_TRTS3V2.bmp

Im nachsten Kapitel wird die Projektierung am Beispiel von Step7 erlautert

Datum: 16.08.2022 Seite 9 von 43 Dokumenten Nr. TRT 12846 OD
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4. Projektierung mit Simatic Step7
4.1 Step7, Safety Advance - TIA-Portal

Dieses Kapitel erlautert die Vorgehensweise zum Einbinden des TWK-Drehgebers TRT/S3 (Hardware-Version
2) in das PROFINET Netzwerk einer Siemens S7-Steuerung mit Step 7 Professional V17 mit Safety Advanced.

4.1.1 Voraussetzungen

Sie haben unter "Gerate und Netze" eine F-Steuerung gemalf lhres Steuerungsaufbaus installiert und parame-
triert sowie ein PROFINET-Subnetz erstellt.

Hier am Beispiel einer CPU1511F: TWK-TRTS3-TIAV17-D » Gerite & Netze

L_E Vemetzen 'EE Verbindungen | HAI-\Verbindung |'|

PLC 1
CPU 1511F-...

Abb.: 2

4.1.2 Installation der GSD-Datei

» Wahlen Sie in unter Extras, Geratebeschreibungsdatei (GSD) installieren.

» Stellen Sie den Quellpfad ein, wahlen Sie die passende GSD-Datei aus und klicken Sie auf
installieren (siehe Abbildung 3).

» Das Drehgebersymbol wird automatisch mit installiert, sofern es sich im gleichen Verzeichnis wie die
GSD-Datei befindet.

Hinweis: GSD-Datei und Drehgebersymbol (Bitmap) stehen unter www.twk.de zum Download zur Verfiigung.

Geratebeschreibungsdateien verwalten
Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad; Clusers\WserDownleads :l

Inhalt des importierten Pfads

@ Datei Version Sprache Status
M GSDML-VZ.41-TWK-TRTS3-20220802.xml V2.4 Englisch, D.. Noch nichtinstalliert
[<] i | [>]

| [installieren | | Abbrechen |

Abb.: 3
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SUPREME SENSORING

TWK

Nach der Installation der GSD-Datei wird der Hardwarekatalog automatisch aktualisiert. Der Drehgeber TRT/
S3 befindet sich unter Weitere FELDGERATE, PROFINET 10, Encoders, TWK-ELEKTRONIK GmbH, TWK

T-Series, TRT/S3.
~ [ Weitere Feldgerate

¢ [ Weitere Ethernet-Geréte
~ [ PROFINET IO
b [ Drives
- [ij Encoders
+ [ TWK-ELEKTRONIK GmbH
» [ TWK C-Series
= [ TWK T-Series
» (g TRT
« (g TRTIS3

Il TRTIS3
Abb.: 4

4.1.3 Drehgeber installieren

Ziehen Sie nun den Drehgeber TRT/S3 mit der Maus aus dem Hardware-Katalog in die Netzsicht des Projektes.

~] T | +| katalog

<Suchens=

[w Filter Profil: | <Alle>
M Corole:

¥ [ HMI
» [ PC-Systeme
¢ [ Antriebe & Starter
¢ [ Netzkomponenten
» (i Erfassen & Oberwachen
¢ (i Dezentrale Peripherie
¢ L@ Stromversorgung und -verteilung
» [ Feldgerite
~ (i Weitere Feldgerate
b (i) Weitere Ethernet-Geréte
N ~ [ PROFINET IO
: » (g Drives
~ [ijj Encoders
« [ TWK-ELEKTRONIK GmbH
» [ TWK C-Series
« (i TWK T-Series
v (@ TRT
~ [ TRTIS3
[l TRTIS3

PLC 1
CPU 1511F-...

Abb.: 5
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Klicken Sie anschlieRend noch auf den Link "nicht zugeordnet" und weisen Sie den Geber der PROFINET-Schnitt-
stelle Ihrer CPU zu oder ziehen Sie eine Netzwerkverbindung mit der Maus vom Drehgeber-Port zum CPU-Port

TWK-TRTS3-TIAV17-D * Gerdte & Netze

h—hu Vernetzen ;? Verbindungen | HAI-\

PLC 1 TRTS3-1 — =
CPUI1511F-.. TRTIS3 = u
Mirkht wrann l‘\ :

IO-CDntruTIer auswahlen
PLC_1.PROFIMET-Schrittstelle_1

| PLC_1.PROFINET 10-...

Abb.: 6
Das PROFINET-Interface des Drehgebers ist nun mit seinen Defaultwerten installiert.

4.1.4 Modul installieren

Wechseln Sie zum Installieren des Drehgeber-Moduls in die Geratesicht des TRT/S3 und ziehen Sie das lhrem
Gerat entsprechende Modul mit der Maus auf den ersten freien Steckplatz der Modulliste. Es ist auch mdéglich
andere Module zu verwenden. Der TRT/S3 palt sich automatisch an das gewahlte Modul an.

- X

|5'? Topologiesicht ||ﬁg't| Netzsicht ||[|'|‘ Geritesicht | Optionen

_J Geriteiibersicht |

hd | Katalog

Iodu . |Baugr... Steck.. E-Adresse A-Adres..
dul g k d d
* TRTS3-1 0 0 |-Suchen |
R g ‘1”“ W Filter  Profil: | <Alle>
» (1§ Kopfmodul
0 5 L Kopf

~ [ Modul

~ [ Safety (Profisafe V2.4)
[l TRTX-xxx4096D409653xTx
[l TRT%-xxx4096R409653xTx
[l TRT*-xxx4096W409653xTx

~~ [l TRT%-xxx65536D409653xTx

[l TRTx-xxx65536D53xTx
[l TRTx-xxx65536R409653xTx
[l TRTx-xxx65536RS3IxTx
[l TRTx-xxx655365400653xTx
[l TRTX-xxx65536W409653xTx
[l TRT%-xxx8192D405653xTx
[l TRTx-xxx8192R409653xTx
[l TRT%-x0x8192W409653xTx

v [ Safety (Profisafe V2.6)

=

[ T—

| vEE | |

Abb.: 7

Der TRT/S3 in Hardware-Version 2 bietet zwei Slots. Auf dem zweiten Slot kann ein unsicheres Modul installiert
werden. Dadurch bietet er die Moglichkeit den Positions- und Geschwindigkeitswert des Safety-Moduls im Stan-
dard-Programm oder einer Standard-Steuerung zu verwenden. Das Modul auf Slot 2 muss die gleiche Auflésung
wie das Safety-Modul besitzen es kann jedoch eine andere Codeart aufweisen. Es besitzt nur Eingangsdaten,
auf die die Daten des sicheren Moduls gespiegelt werden.
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Beim Drehgeber TRT/S3 stehen die folgenden Module fiir verschiedene Auflésungen und Datenformate sowie
fur Singleturn und Multiturn zur Verfligung. Es gibt sie mit den Profisafe Protokollversionen 2.4 und 2.6.

Modul Auflésung | MT/ST* | HW** | Funktionalitat

: . Sichere Position (1x integer32), sichere Geschwindigkeit,
TRTx-x00x4096D4096S3xTx 12 Bit MT 1 Preset (Modul in Distributed Safety nicht verwendbar)
TRTxxxxx4096R4096S3xTx 12 Bit MT 1 girzzzrte Position (2x integer16), sichere Geschwindigkeit,

Sichere Position (2x integer16, Trennung von Single- und
TRTxx-xxx4096W4096S3xTx 12 Bit MT 1 Multitourdaten an der Wortgrenze), sichere Geschwindig-
keit, Preset

; . Sichere Position (1x integer32), sichere Geschwindigkeit,
TRTx0x0065536D4096S3xTx 16 Bit MT 2 Preset (Modul in Distributed Safety nicht verwendbar)

; . Sichere Position (1x integer32), sichere Geschwindigkeit,
TRTx00065536DS3xTx 16 Bit ST 2 Preset (Modul in Distributed Safety nicht verwendbar)
TRTxx-xxx65536R4096S3xTx 16 Bit MT 5 ﬁlrzr;rte Position (2x integer16), sichere Geschwindigkeit,
TRTxx-xxx65536RS3xTx 16 Bit ST 5 Sichere Position (2x integer16), sichere Geschwindigkeit,

Preset
TRTxxxx65536S4096S3xTx 16 Bit MT 5 Sichere Drehkrgnzposﬂmn (integer32), Sichere Dreh-
kranzgeschwindigkeit, Preset
Sichere Position (2x integer16, Trennung von Single- und
TRTxx-xxx65536W4096S3xTx 16 Bit MT 2 Multitourdaten an der Wortgrenze), sichere Geschwindig-
keit, Preset

: . Sichere Position (1x integer32), sichere Geschwindigkeit,
TRT008192D4096S3xTx 13 Bit MT 1 Preset (Modul in Distributed Safety nicht verwendbar)
TRTxx0x8192RA4096S3xTx 13 Bit MT 1 ?lrc‘;;;ie Position (2x integer16), sichere Geschwindigkeit,

Sichere Position (2x integer16, Trennung von Single- und
TRTxx-xxx8192W4096S3xTx 13 Bit MT 1 Multitourdaten an der Wortgrenze), sichere Geschwindig-

keit, Preset

* MT = Multiturn, ST = Singleturn

** verfligbar ab Hardwareversion

Datum: 16.08.2022
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4.1.5 Netzwerkdaten einstellen

In der Gerateansicht, markieren Sie den Drehgeber und sie gelangen zu den Eigenschaften der PROFINET-
Schnittstelle des TRT/S3.

|9 Eigenschaften |%4 info @[ % Diagnose |

| Allgemein | 10-variablen | Systemkonstanten | Texte
= Allgemein I
Kataloginformation

Ethernet-Adressen

= PROFINET-Schnittstelle [X1] Schnittstelle vernetzt mit
Allgernein

Ethemet-Adressen Subnetz: | PNME_1 i

+ Enweiterte Optionen
Schnittstellen- Optionen
Medienredundanz

= Echizeit-Einstellungen

Internet Protocol Version 4 (IPv4)

10-Zyklus (@ IP-Adresse im Projekt einstellen
Synchronisation
» Portd b1 P1R] IP-Adresse: | 192, 168.20 .1 |
» Port2 [X1 P2 R] Subnetzmaske: | 255, 255. 255.0 |
Identification & Maintenance |, v Router-Einstellungen mit 10-Controller synchranisieren

Shared Device -
| Router verwenden

Router-Adresse: | 0 L0 .0 .0 |

(") Anpassen der IP-Adresse direkt am Gerat erlauben

PROFINET

] PROFINET-Ger&tename automatisch generieren
PROFINET-Geratename; | tris3-1
Konvertierter Name: | tris3-1

Geratenummer: | 1 []

Abb.: 8

4.1.5.1 PROFINET / PROFlsafe Adresse einstellen

Tragen Sie unter "Allgemein"” einen netzwerkweit eindeutigen Namen, den PROFINET-Namen zur Identifizierung
des Gerates ein. Ist unter "PROFINET" der Punkt PROFINET-Gerdatename automatisch generieren ausge-

wahlt, wird der unter "Allgemein" eingegebene Name als PROFINET-Name Gbernommen. Der Default-Name ist
TRTS3-1.

Beim TRT/S3 muss der Name um die Profisafe-Adresse erganzt werden. Hangen sie dazu am Ende eine Zahl
zwischen 1 und 65535 an (ein spezielles Trennzeichen zwischen Profinet-Name und Profisafe-Adresse ist nicht
noétig). Diese muss dann bei den F-Parametern unter F_Dest_Add eingetragen werden (siehe Kapitel 4.1.6.3).

Der hier vergebene Name muss dem Drehgeber entweder manuell zugewiesen werden (siehe Kapitel 4.1.8) oder
er kann unter Verwendung des Topologieeditors automatisch durch den Controler vergeben werden (siehe dazu
Kapitel 4.1.7 Projektierung von "Geratetausch ohne Programmiergerat” und "Automatische Inbetriebnahme").

Der Geratename wird nullspannungssicher im Drehgeber abgespeichert. Ein Austausch eines installierten durch
ein fabrikneues Gerat ist ohne Programmiergerat bzw. Wechseln einer Speicherkarte méglich. Der neue Dreh-
geber bekommt automatisch den richtigen Namen vom Controler zugewiesen. Hierzu miussen jedoch die Vorau-
setzungen unter Kapitel 4.1.7 erflllt sein.
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4.1.5.2 IP-Adresse

Unter "PROFINET-Schnittstelle - Ethernet Adressen - Internet Protokoll Version 4" sollte IP-Adresse im Projekt
einstellen ausgewahlt sein. Die IP-Adresse wird von Step7 automatisch beim Einfligen eines Gerates vergeben.
Sie kann hier jedoch auch manuell eingegeben werden.

4.1.5.3 Priorisierter Hochlauf, Medienredundanz, Aktualisierungzeit und Synchronisation

Uber die Einstellung Priorisierter Hochlauf |&Rt sich die Zeit vom Einschalten der Spannung bis zum PROFI-
NET E/A-Datenverkehr von ca. 10s auf ca. 5s beim TRT/S3 halbieren. Dies gilt jedoch erst ab dem 2. Anlauf des
Gebers.

Der TRT/S3 kann als Teilnehmer (Client) in einem redundanten Ring betrieben werden. Dabei kann bei Linien-
topologie durch eine einfache Rickleitung vom letzten Teilnehmer zum Controler (Manager) eine redundante
Kommunikation aufgebaut werden. Vor Einstellung der Medienredundanzrolle des TRT/S3 muss jedoch eine
MRP-Domain angelegt und MRP-Manager (dies Ubernimmt normalerweise die Steuerung) bestimmt werden.

Unter "PROFINET-Schnittstelle", "Erweiterte Optionen", "Echtzeit-Einstellungen" kénnen Sie die gewlinschte
Aktualisierungzeit des TRT/S3 einstellen. Die hier einstellbaren Werte hangen von der Einstellung des Sende-
taktes in der CPU ab. Die minimale Aktualisierungzeit fir den TRT/S3 betragt 250 ps.

Wahlen Sie unter Synchronisation die gewtinschte Real Time Betriebsart. Der TRT/S3 unterstutzt die Betriebs-
arten RT und IRT.

4.1.6 Drehgeber einstellen (Eigenschaften des Moduls)
4.1.6.1 E/A - Adresse einstellen

Nach dem Aufruf der Gerateansicht des TRT/S3 und dem Markieren des Steckplatzes eins in der Geratelber-
sicht hat man Zugriff auf die Eigenschaften des Moduls.

Stellen Sie im Bereich "E/A-Adressen" die SPS-Adressen fur die Eingangsdaten (Positiion, Geschwindigkeit und
Statuswort) sowie fiir die Ausgangsdaten (Presetwert und Steuerwort) ein (Datenformat siehe Kapitel 5).

& Eigenschaften |"_i+ Info i ||i Diagnose ]

Allgemein I0-Variablen || Systemkonstanten || Texte

w» Allgemein
Kataloginformation
PROFIsafe Eingangsadressen
Prozessalarme
Baugruppenparameter Anfangsadresse: |D
ElA-Adressen Endadresse: |11

E/A-Adressen

Organisationsbaustein: |
Prozessabbild: |-

Ausgangsadressen

Anfangsadresse: |0
Endadresse: |¢

Organisationsbaustein: |-
r Prozessabbild: |-

o BT |

Abb.: 9
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4.1.6.2 Parametrieren des Drehgebers

Im Bereich "Baugruppenparameter" konnen Sie die Parameter des Drehgebers verandern. Eine Erlauterung
der Parameter finden Sie in Kapitel 6. Nach Anderung der Drehgeberparameter muss deren Checksumme neu
berechnet und unter den F-Parametern eingegeben werden (siehe nachstes Kapitel).

|4l Eigenschaften % Info i |2 Diagnose |

| Allgemein 10-Variablen || systemkonstanten || Texte |
= Allgemein M
Kataloginformation Baugruppenparameter
PROFIsafe Fl Parameter
Prozessalarme
Baugruppenparamete Codeverlauf: |CW [~
2l Skalierungs Funktion: | ein B2
Auflosung
[SchittelUmdrehung]: |8192
Gesamischritizahl [Schritte]: |33554432
Torzeit der
Geschwindigkeitsmessung: [19
Abb.: 10

4.1.6.3 Einstellen der F-Parameter

Im Bereich "PROFIsafe" missen Sie die F-Parameter einstellen. Hier missen Sie die an den Profinet-Namen an-
gehéangte Profisafe-Adresse (Default ist 1) unter "F_Dest_Add" einstellen und eine lhrer Anlage entsprechende
Watchdoch-Zeit unter "F_WD_Time" angeben oder die automatische Vorgabe Ubernehmen.. Die "F_Source
Add" wird von der Step7 automatisch vergeben.

-+.

| & Eigenschaften |7 Info i ||i Diagnose ]

| Allgemein | I0-Variablen || Systemkonstanten || Texte |
~ Allgemein M
Kataloginformation

n

Prozessalarme F_SIL: [sI2
Saugrppenparameter F_CRC_tength: [3ayecac =
F_Block_ID: |1

F_Par_Version: |1

F_Source_Add: |‘I

F_Dest_Add: [

F_Par_CRC_WithoutAddresses [o

PROFlsafe

K

(¥ manuelle Vergabe der F-Uberwachungszeit

-1

F_WD_Time: | 120 ms
F_iPar_CRC:
F_Par_CRC: |64291 _

[ F-Peripherie-DB manuelle Nummernvergabe

A417

T T

F-Peripherie-DB-Nummer: |30002 [
F-Peripherie-DB-Name: | FO0000_TRTixo@132D409653xTx_1 |

Abb.: 11

Im unteren Bereich dieses Fensters sehen Sie die von Step7 vergebene Nummer und den symbolischen Namen
des F-Peripherie DBs dieses Drehgebers.
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Haben Sie die Drehgeber-Parameter verandert
so missen Sie die Checksumme Uber diese
sogenannten i-Parameter neu berechnen und
unter "F_iPar_CRC" eintragen. Zur Berechnung
des F_iPar_CRC stellt TWK lhnen das Pro- .

gramm PsCRC zur Verfligung (siehe Abb. 27). TWK

win Profisafe Checksum Calculator EI

FPROFIsafe
Dieses kdnnen Sie im Internet unter www.twk.
de, Bereich Dokumentation, PsCRC herunter- -~
laden. Please select: 7 Profibus @ Profinet,
Eine Erlauterung aller F-Parameter finden Sie
in Kapitel 6.2. Code sequence | increasing clockwise |
Scaling function enabled '|
Resalution 4096
Total measuring range 16777216
Gating time 10
Checksum dec
(F_iPar_Crc)

hex

Calculate ‘

Abb.: 12

4.1.7 Projektierung von "Geratetausch ohne Programmiergerat” und
"Automatische Inbetriebnahme"

Soll nach dem Austausch eines installierten Drehgebers durch ein fabrikneues Gerat ein Wiederanlauf des Sys-
tems ohne neue Vergabe des Geratenamens oder der IP-Adresse mdglich sein, muss dies schon bei der Projek-
tierung berlcksichtigt werden. Gleiches gilt fir die "Automatische Inbetriebnahme”, bei der das manuelle und bei
grélReren Projekten zeitaufwendige Vergeben des Geratenamens (wie in . beschrieben) bei der Inbetriebnahme
vermieden wird.

Folgende Vorrausetzungen missen erfiillt sein:

» Der Controler und die Devices mussen die Funktion "Geratetausch ohne Wechselmedium oder Program-
miergerat" unterstitzen (fur letzteres wenigstens das Gerat selber und seine Nachbargerate). Der TRT/S3
unterstitzt diese Funktion.

* Im Controler muss die Funktion "Geratetausch ohne Wechselmedium" aktiviert sein. Dies ist die Defaultein-
stellung.

» Die Gerate mussen sich im Auslieferungszustand befinden, also noch keinen Geratenamen besitzen.

Wechseln Sie nun in die Topologiesicht und legen Sie alle PROFINET-Verbindungen der Teilnehmer untereinan-
der fest.

Wird das Projekt nun in die Steuerung geladen und entspricht der Istaufbau der projektierten Topologie, so
erhalten alle Teilnehmer vom Controler ihren projektierten Namen und der Geratetausch gelingt ohne die Neu-
Vergabe des Geratenamens.
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4.1.8 Vergabe des Geratenamens

Hat man nicht wie in Kapitel 4.1.7 beschrieben eine PROFINET-Topologie festgelegt oder sind die Vorausset-
zungen flr eine automatische Inbetriebnahme nicht gegeben, muss der Name des Drehgebers manuell zuge-
wiesen werden. Wahlen Sie dazu bei angeschlossenem Drehgeber und an der Steuerung angeschlossenem
Programmiergerat im Kontext-Menu des Drehgebers "Geratename zuweisen".

PLC 1
CPU1511F-...

TRTS3-1
TRTIS3

PLC_1

PNJIE_1 M Ausschneiden

SUPREME SENSORING

TWK

Strg+X
5| Kopieren Strg+C
[13 Einfigen Strg+V
¥ Laschen Entf

\euem DP-Master(i0-Controller zuweise

Vom DP-MastersystemilO-System trennen
["] DP-MastersystemilO-System hervorheben
o Gehe zur Topologiesicht

Ubersetzen »

Ladenin Gerat »
& Online verbinden Strg+K
¥ Online-Verbindung trennen Strg+M
R Online & Diagnose Strg+D

Abb.: 13

Es erscheint daraufthin das Fenster "PROFINET-Geratename vergeben". Dies kdnnte z.B. wie in Abb. 14 gezeigt

aussehen.

PROFINET-Geratename vergeben

1 =

LED blinken

X
Konfiauriertes PROFINET-Gerat
PROFINET-Geritename: | tris3-1 [+]
Geratetyp:  [TTis3 |
Online-Zuaana
Typ der PGIPC-Schrittstelle:
PGIPC-Schnittstelle: Rl Intel(R) PRO/1000 GT Desktop Adapter [+] )
Gerdtefilter
[w) Nur Gerate gleichen Typs anzeigen
[] Mur falsch parametrierte Gerate anzeigen
[ Mur Gerate ohne Namen anzeigen
Erreichbare Teilnehmer im Netzwerk:
IF-Adresse MAC-Adresse Gerdt PROFINET-Gerdtename Status
0.0.0.0 88-A9-AT7-BO-EB-C T-Series  --- 1. Kein Gerdtename zugewiesen
(<] I 2]
Liste aktualisieren | | Name zuweisen |
Abb.: 14
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Man erkennt, dass der Drehgeber Geratetyp "T-Series" weder eine gliltige IP-Adresse noch einen Namen besitzt.
Markieren Sie diesen, Uberpriifen Sie den im oberen Bereich des Fenster vorgeschlagenen PROFINET Gerate-
namen und klicken Sie auf "Name zuweisen".

Der Geratename wird daraufhin nullspannungsicher im Drehgeber abgespeichert.

Der Drehgeber meldet sich nun mit seinem Geratenamen beim Controler und erhalt daraufhin eine giiltige IP-
Adresse von diesem.

4.1.9 Riicksetzen auf Werkseinstellungen

Nach dem "Online Verbinden" gelangt man Uber das Kontextmeni des TRT/S3 in die Online-Diagnose. Hier steht
unter "Funktionen" die Funktion "Ricksetzen auf Werkseinstellungen" zur Verfigung.

« Diagnose . -
Ricksetzen auf Werkseinstellungen

Allgemein
Diagnosestatus
b PROFIMET-Schnittstelle

w Funkticnen MAC-Adresse: 00 -DE -CF -03 -01 -09

IP-Adresse muweisen IP-Adresse- 192 . 168 .20 .5

Mame muweisen
PROFINET-Gerdtename: | trts3-1 |

Riickzetzen auf Werkseins

| Ricksetzen |

Abb.: 15

Folgende Drehgeberdaten werden wie folgt zuriickgesetzt:

Zuriickgesetzt werden

Auslieferungszustand

Geratename leer
IP-Parameter alle 0
I&MO0-Revision Counter |0

Nach erfolgtem Rucksetzen wird die Verbindung zum Profinet Controler geschlossen. Nach Spannung aus/ein
kann durch Vergabe des Geratenamens die Verbindung wieder hergestellt werden.

Wurden die Verbindungen mit dem Topologie-Editor festgelegt, so lauft der TRT/S3 automatisch mit seinem in
der Projektierung vergebenen Namen wieder an.
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4.2 Anwendungsprogramm
4.2.1 Hinweise

Ausfihrliche Dokumentation zur Projektierung und Programmierung von F-Programmen finden Sie unter SIMA-
TIC S7 Distributed Safety - Projektieren und Programmieren, Programmier-und Bedienhandbuch (ASE00109536-
03) /7/ und SIMATIC S7 Distributed Safety Getting Started /8/ bzw. SIMATIC Safety - Projektieren und Program-
mieren /9/ und SIMATIC Safety Getting Started /10/ beim Einsatz von Safety Advance im TIA-Portal.

4.2.2 F-Peripherie-DB

Beim Ubersetzen der Hardwarekonfiguration wird fiir den Drehgeber, wie fiir jeden anderen Profisafe-Teilnehmer
auch, ein F-Peripherie-DB erzeugt. Der automatisch vergebene symbolische Name setzt sich aus der E/A-
Adresse und der Modulbezeichnung zusammen.

Der F-Peripherie-DB liefert alle fir den Betrieb des Drehgebers notwendigen Variablen. Er sieht wie folgt aus
(eine detaillierte Beschreibung findet sich in oben erwahnter Dokumentation):

Safety Advance

FOO000_TRTx20cc4096D409653xTx

MNarme Datentyp | Offset Startwert  Remanenz | Sichtbar in HMI | Einstellwert  Kormmentar

1 <@ - Input F
g . FASS_ON Bool 0.0 falze 1=ACTIVATE PASSIVATION
S = ACK_MEC Bool 0.1 TRUE 1=ACKNOWLEDGEMENT NECESSARY
4 |qq = ACK_REI Bool 0.2 false T=ACKNOWLEDGEMENT FOR REINTEGRATION
5 @n IPAR_EN Bool 03 false @ 1=EMABLE |-PARAMETER ASSIGNMENT
& <@ = Output
P e PASS_OUT Bool 20 TRUE EI 1=PASSIVATION OUTFUT
B 4w QEBAD Bool 21 TRUE 1=FAIL-5AFE WALUES ARE OUTPUT
S 4w ACK_REQ Bool 22 false 1=ACKNOWLEDGEMENT REQUEST
10 a1 = IFAR_OK Bool 23 falze 1=MEW -FARAMETER VALUES ASSIGNED
1 g = DIAG Byte 30 1680 DIAGNOSTIC INFORMATION

4.2.3 Zugriff auf den Drehgeber im F-Programmbaustein

Wichtig fur den sicherheitsgerichteten Betrieb des Drehgebers sind die Wiedereingliederung nach Kommunika-
tions- oder F-Peripheriefehlern Gber die Variablen ,ACK_REQ" und "ACK_REI" oder "ACK_GL", die Auswertung
des fehlersicheren Zustandes Uber die Variable "QBAD" und die Auswertung der Diagnosedaten Uber die Vari-
able "DIAG". Alle genannten Variablen werden durch den F-Peripherie-DB zur Verfigung gestellt. Ein Beispiel
hierzu finden Sie im nachfolgenden Beispielprogramm.

Der E/A-Datenzugriff unterscheidet sich je nach Codeart des Drehgebers und eingesetztem S7-Paket. Da im
Sicherheitsprogramm unter Distributed Safety keine Doppelworte verwendet werden dirfen, ist der Zugriff auf
32 Bit Positions- und Referenzwert hier nur wortweise moglich, d.h. Positions- und Referenzwert sind auf zwei
Worte aufgeteilt und missen separat ausgewertet werden. Hierflr eignen sich die Drehgeber mit der Codeart
"R" oder "W".

Im Sicherheitsprogramm unter TIA Safety Advanced sind Doppelworte zuldssig. Dadurch lassen sich Positions-
und Referenzwert als Datentyp DINT32 wie im Standard-Programm auswerten. Hierflr eignen sich die Drehge-
ber mit der Codeart "D". Die Darstellung der Datenformate finden Sie in Kapitel 5.

4.2.4 Beispielprogramm

Das nachfolgende Beispiel zeigt den Zugriff auf den Positions- und Geschwindigkeitswert sowie auf den F-Peri-
pherie-DB des Profisafe-Drehgebers im Sicherheitsprogramm. Au3erdem wird das Setzen eines Preset-Wertes
und das Auslesen der Diagnosedaten demonstriert.

Es werden hier nur die Schritte der Programmierung gezeigt die sich auf den TWK-Drehgeber beziehen, Kennt-
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nisse von Programmierung und Ablauf des fehlersicheren S7-Programms werden vorausgesetzt. Zum Einstieg
in die fehlersichere Programmierung empfehlen wir das ,SIMATIC S7 Distributed Safety - Getting Started” /8/
und ,SIMATIC S7 Distributed Safety - Projektieren und Programmieren” /7/ bzw. SIMATIC Safety - Projektieren
und Programmieren /9/ und SIMATIC Safety Getting Started /10/ beim Einsatz von Safety Advance unter dem
TIA-Portal.

Alle Programmbausteine der folgenden Beispiele finden Sie im Internet unter www.twk.de. Die folgende Doku-
mentation wurde erstellt mit TIA-Portal V17 inkl. Safety Advance und einer CPU1511F-1PN

Notwendige Gerate zum Betrieb des Beispielprogramms

*  F-CPU mit PROFINET-Schnittstelle

* Profisafe Drehgeber TRT/S3 mit Codeart "D" (siehe auch "Hinweise zum Programm" auf der nach-
sten Seite)

*  TIA Portal V17 mit Safety Advanced V17

Hardwareaufbau des Beispielprogramms

TWK-TRTS3-TIA-V17-D » Gerdte & Netze

% Vernetzen H’ Verbindungen | HMI-Verbindunc - !I; . | __i Qt
PLC 1 TRTS3-1 -
CPU 1511F-... TRTIS3 e
FLC 1 L :

1PLC_1.PROFINET 10-... |=-=-='=-?='=-d
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Im Programm verwendete Ein-, Ausgdnge und Merker

#&F B8 T
Standard-Variablentabelle
| Mame Datentyp Adresse a |Rema... |Erreic... |Schrei... | Sichtb.. Uberwac..

1 &  TRIErorPreset Bool ['=l] %E10 [=] [ [v] [v]
% < TRT_Geschwindigkeitswert Int SEW2 =] [ v
3 4@ TRT Positionswert Dint %ED4 =) =] )
4 |ld@  set Preset Boal %LAT0 = [+ [+
5 |4 TRT Presetwert Dint AD2 = = ]
6 < TrueFlag Bool %00 [ W [
7 < FailsafeStatus Bool %01 [+ [+ =
3 < AckRequest Bool %M0.2 = [~ A
8 |d@  set_Preset_Fin Eoal A0 3 = ¥ [
10 < Parameter_Enable Boaol W04 = ] [
11 @ UsrAck Bool A0 5 = ] )
12 @ Limitd Bool LMO6 = ¥ [
13 DiagnoseAnforderung Bool W%MI1.0 = [ A
14 4@ Damvalid EBoal %11 = WV v
15 @  Busy Bool 12 = [+ ]
16 <@  Error Eoal W13 = ] )
17 <@ Leddrvslue Hw_Any I 2 = ¥ ]
18 4@ Presetwert Dint MDA 00 = ] ¥
19 |40  Sensor Presetwert Dint %MD 04 ) ] v
20 Geschwindigkeit_lstwert Int WA 0B ) [ )

Hinweise zum Programm

Der Zugriff auf den Profisafe-Drehgeber geschieht in einem F-Programmbaustein (hier FB100) der in einer F-
Ablaufbaugruppe (F-Aufrufbaustein F-CALL bei Distributed Safety) aufgerufen werden muss. Der Aufruf des
FB100 wird hier nicht dargestellt.

Beim Einsatz von Step7 mit Distributed Safety ist zu beachten, daf3 im F-Programm keine Doppelwort-Zugriffe
erlaubt sind (siehe Kapitel 4.2.3). Ein Beispielprogramm fiir Distributed Safety kann von unserer Homepage he-
runtergeladen werden. Es zeigt wie trotz Aufteilung des Positionswertes auf zwei Worte und der Tatsache, dass
die Compare-Befehle nur mit INT-Variablen arbeiten, der Positionswert mit Grenzwerten verglichen werden kann.

Das nachfolgende Listing enthalt nur den fur die Auswertung des Drehgebers relevanten Teil. Der Aufrufbaustein
sowie Weckalarm-OBs oder Peripherie-Datenbausteine sind nicht aufgefihrt.
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OB1, NW 1 - 3: Laden des Presetwertes, Anzeige von F-Fehlermeldungen des DIAG-Byte

* Bausteintitel: Hsuptprogramm fir TWK-PROFIsafe Drehgeber TRTISS

w TrueFlag, DIAG-Byte und Aufrufdes FB ReadDiagData. Der Aufrufdes Sicherheitsprogramms
geschieht durch die F-Ablaufgruppe.

- Netzwerk 1:

Eins-Merker erzeugen

0.0
"TrueFlag”
5
W00
*TrueFlag” —o —

b Netzwerk 2: .

Der Presetwert wird im Doppelwort MD104 abgelegt.

MOVE
0.0
"TrueFlag” — EM
D104 ':ﬂu'lD1DD .
"Gensor_ %r|_DUT1 - "Fresetwert
Presetwert” IN ENO —

b MNetzwerk 3:

w Anzeige von F-Fehlermeldungen thier im Hilfs-Byte 1, in inerrealen Anlage
sollte dies im Fehlermeldesystern weiterverarbeitet werden). Die Abfrage der
Variablen DIAG im Sicherheitsprogramm ist nicht zuldssig.

(Bedeutung der einzelnen Bits in /71}

MOVE
0.0
*TrueFlag” — EN
"FOOO000_TRTx-
00E192040965 3% %r|_CIUT1 — #HE1
TX_1'.D|.I‘!\.G M E RN | m—
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FB100, NW 1 - 3: Auswertung QBAD und Quittierung

¥ Bausteintitel: TWK-PROFIzafe-Drehgeber

Kommentar

- Netzwerk 1: .

W01
"FailsafeStatus”

"FOO000_TRTA
%008192D40965 3
T_1".QBAD — L

- Netzwerk 2:

Motwendige Anwenderguittierung anzeigen.

o2
"AckReguest”

*FOO000_TRTx
003192040965 3%
Tw_1"ACK_

REQ — L

- Netzwerk 3:

Anwenderquittierung durchfithren

%DBEY
*ACK_GL_DB"
ACK_GL
o= EN

U0 5
"UsrAck” — ACK GLOB

Anzeige des fehlersicheren Zustandes des Winkelcodierers.

ENO —
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FB100, NW 4 - 6: Referenzwert setzen

- Netzwerk 4:

- Netzwerk 5:

Presetbit an Ausgang schreiben

%A1.0
"Set_Preset”

903
"Set_Preset_Fin" —

b Netzwerk 6:

Presetwert an Ausgangs-Doppelwort schreiben

Wariable fiir Umparametrierung fehlersicherer DP-Normslaves/IO-Normdevices baw. zur Freigabe

Freigeben des Preset setzens mit dem iPar_En-Bit

a0 4 "FOOC000_TRTx
*Pararmeter_ wxB31920409653x
Enable” T 1°.IPAR_EM
P SR
3
FHMZ
==1
"FOO000_TRT:
B 192040965 3%
T 1" 0BRER —
“FOOO00_TRTx "FOOCO00_TRTx
B 192040965 3% xxB1920409653x
T 1" IPAR OK — T 1".IPAR_EM
¥E1.0 =
"TRT_ErrorPreset” — it —nR1 Q— 0

MOVE
—— EN %AD2
AD100 st QuUT1 — "TRI_Presetwert”
"Presetwert” — |N ENO —
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FB100, NW 7 u. 8: Zugriff auf Positiion und Geschwindigkeit

- Netzwerk 7:

Beizpielhafte Grenzwertabfrage des Positionswertes

Dint

UE D W06
107 *Limit1

Positionswert” — |y =

DINT#1000 — |2 _— =

- Netzwerk 8:

Zugriff auf den Geschwindigkeitswert

MOVE
—=EN
TEWR WAWI08
“TRT "Geschwindigkeit
Geschwindigkeitg s QUTI — lstwert”
wert" N ENO —
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Auslesen der Diagnosedaten

Bei Auftreten eines Diagnosealarms eines PROFINET-Gerates wird in der S7 der OB 82 durchlaufen. In diesem
kann unter anderem der Ausléser des Diagnosealarms festgestellt werden. Die Diagnosedaten kénnen dann mit
dem SFB52 ausgelesen werden, welcher im zyklischen Programm aufgerufen werden muf3. Die Ereignisse die
einen Diagnosealarm im Drehgeber auslésen finden Sie in Kapitel 7.2.

In der lokalen Variablen LADDR Ubergibt die Steuerung die Hardware-Kennung des Gerats, welches den Dia-
gnosealarm gesendet hat.

OB 82: Auswerten der OB 82-Lokaldaten und Anstossen des Leseauftrags

¥ Bausteintitel: "1O Foint Fault®
Der OB82 wird durchlaufen sobald eine BaugruppeiModul eine Diagnoseanforderung stellt.

¥ Metzwerk 1: Hardwarekennung in Integer wandeln

Kommentar

MOVE
M0 .0
"TrueFlag® — EN —q'sLou'n #LADDR Int
#LADDR — | E —

*  Metzwerk 2: Diagnoseanforderung setzen

Vergleich mit Hardware Kennung

HWM11.0
== "DiagnoseAnforde
Int rung”

#LADDR_Int 1M1 5

- Netzwerk 3:

Hardwarekennung in globalerVariable ablegen

MOVE

w2
o= EM —q';LUu'n *Laddrvalue”
#LADDR N El

OB 1, NW 4: Aufruf des FB 1 zum Lesen der Diagnosedaten

- Netzwerk 4:  Aufruf FB2

Datenzatz lesen mit dem SFB52

HDES8
"ReadDiagData_
pe*
WFB2
"ReadDiagData”
W00
"TrueFlag” — EN ENO —
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FB 2: Lesen der Diagnosedaten mit dem SFB52 RDREC

* Bausteintitel: Lesender Diagnosedaten mit dem SFBS2 RDREC
Die Daten werden irm DB101 ab Byte 0 abgelegt.

it MNetzwerk 1: Aufruf SFES2 (RDREC)

w |0 =Record Index

FDE® hex-Encoder Diagnosedatensatz 63 Byte (DB101)
BFO1 hex-Parameterdaten 11 Byte (DB102)

¥DB3
"RDOREC_DE"
UM11.0 RDREC
"DiagnoseAnforde Variant
i W00
P "TrueFlag® — EN
REQ
FHMT
YW 2 VALID — #ReadValid
"Laddrvalue” o BUSY — HReadBusy
16#FDES — |NDEX ERROR — #ReadErrar
53 — MLEN STATUS — #ReadStatus
P#DB107.DEXD. LEN — #Diagnoseldnge
0 EBYTE 63 — RECORD o

- Netzwerk 2: Data Valid

Zeigtan cb der letzte Lesevorgang erfolgreich war und die Daten giltig sind

111
“DataValid®
RS
W11.0
*DiagnoseAnforde
rung” — g
#ReadValid =— 59 Q—

¥  Netzwerk 3: Busy

Zeigt an ob der letzte Lesevorgang angestossen wurde.

WM11.2
"Busy
RS
WI11.0
"DiagnoseAnforde
rung” — g
#ReadBusy — 59 Q—
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bt MNetzwerk 4: Error

Zeigt an ob der letzte Lesevorgang fehlerhaft war.

%WM113
“Error”
RS
110
"DiagnoseAnforde
rung” — g
#ReadError — 51 Q—

o Metzwerk 5: Ricksetzen der Diagnoseanforderung

Kommentar
110
"DiagnoseAnforde
rung”
R
W00
*TrueFlag® — —_

Auswerten eines Profinet-Alarms

Der SFB54 (RALRM) muR in einem Alarm-OB aufgerufen werden. An seinem Ausgang ID liefert er die Hardware-
Kennung des Alarm-ausloésenden Gebers. Im Datenbereich der an AINFO Ubergeben wird gibt er unter anderm
die Alarm-Nummer aus.

OB 82: NW 4
b MNetzwerk 4: Aufruf SFES4 (RALRM)
Die SFB54 darf nurim OBB2 aufgerufen werden.
¥DB4
"RALRM_DE"
RALRM
= EN
! — MODE
d F_ID #Alarm_
0 = MLEM MEW — Empfangen
F#DEBE103.DBX0. STATUS — #AlarmStatus
0 BYTE 256 TINFD D — #HW_Kennung
F&#DE102.DBX0. LEM #AINFO_Lange
0 BYTE 34 — AINFO i
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5. E/A-Daten
5.1 Ubersicht

Hinweis:

Die Darstellungen der Datenformate unten zeigen das Profisafe-Protokoll der Profisafeversion V2.4. Das Proto-
koll Profisafe 2.6 beinhaltet statt einer 3-Byte-CRC eine 4-Byte-CRC. Dadurch ergibt sich eine ein Byte langere
Protokolllange.

5.1.1 Codeart R und W

Eingangsdaten: Device -> Controler

Octet 1 | Octet 2 | Octet 3 |Octet4 |Octet5 |Octet6 Octet 7 | Octet 8 | Octet 9 | Octet 10 | Octet 11 | Octet 12
Statuswort Positionsdaten Geschwindigkeit F-Eingangsdaten®

Ausgangsdaten: Controler -> Device

Octet 1 | Octet 2 | Octet 3 |Octet4 |Octet5 |Octet6 Octet 7 |Octet8 |Octet9 |Octet10
Steuerwort Presetwert F-Ausgangsdaten®

5.1.2 Codeart D und S

Eingangsdaten: Device -> Controler

Octet 1 | Octet 2 | Octet 3 | Octet 4 | Octet 5 |Octet6 |Octet7 |Octet8 Octet 9 | Octet 10 | Octet 11 | Octet 12
Statuswort Geschwindigkeit Positionsdaten F-Eingangsdaten*

Ausgangsdaten: Controler -> Device

Octet 1 | Octet 2 | Octet 3 |Octet4 |Octet5 |Octet6 Octet 7 |Octet8 |Octet9 |Octet10
Steuerwort Presetwert F-Ausgangsdaten®

5.2 Statuswort

Das Statuswort enthalt Fehlerbits welche Uber das Anwenderprogramm der Steuerung ausgewertet werden kdnnen.

Octet 1 Octet 2
7 6 5 4 3 2 1 0|7 65 43210
15[(14[13]12[11]10] 9 [ 8|7 [e6]|5]4[3]2[1]0

16 Bit Statuswort

Bit Nr. [ Bezeichnung Bemerkung/Abhilfe

0 Error_Preset Fehler beim Preset setzen

- Preset-Wert muss zwischen 0 und Gesamtschrittzahl-1 liegen
- Presetsetzen nur bei stehender Welle ausfihren

- Skalierung einschalten.

1-15 | nicht benutzt

* bei Profisafe V2.6 betragt die Lange der F-Ein- und Ausgangsdaten 5 Bytes

Datum: 16.08.2022 Seite 30 von 43 Dokumenten Nr. TRT 12846 OD



SUPREME SENSORING

TWK

5.3 Positionsdaten

Der Positionswert in Schritten wird als 2x 16-Bit signed integer (Codeart R und W) bwz. 1x 32-Bit signed integer
Wert (Codeart D) im Motorola-Format (Big-Endian) ausgegeben. Die Auflésung des Positionswertes ist ab Werk
auf 4096, 8192 oder 16384 Schritte / Umdrehung eingestellt. Sie kann bei den Codearten R und D Uber die Pa-
rameter verandert werden. Bei Codeart W ist sie fest auf den Maximalwert eingestellt.

5.3.1 Datenformat Codeart R

Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6
7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0

31]|30|29(28[27|26|25]|24]23[22[2120] 19]18[17[ 16| 15| 14| 13[12[11]10] o | 8 | 7 [6 [ 5|4 ]3] 2[ 1] 0
ojojofofojojojofofojojofofojojofofojojo Positionswert™ (Singleturn)
0|0|0|0Of0[0|0]|0]| Positionswert* (high) Positionswert (low)

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei héherer Auflosung entsprechend langer.

5.3.2. Datenformat Codeart W

Die Drehgeber mit der Codeart W (TRTxx-xxxxxxxW4096S3xTxx) weisen eine abweichende Positions- und Pre-
setwertdarstellung auf. Bei diesen Typen werden im ersten Wort die Anzahl der Umdrehungen (Multiurn-Teil) und
im zweiten Wort die Schritte des Singleturn-Teils ausgegeben.

Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6
7 6 5432 10|76 5432 10[7 65432 10[/7 6543210
31]30{20]28]27|26]25]|24| 23] 22[21]|20]19[ 18] 17[16] 15| 14[13] 12[ 11[10] o [ 8 | 7|6 [ 5] 43| 2] 1] 0
o|jofofo Anzahl der Umdrehungen ojofofo Positionswert*

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei hdherer Aufldsung entsprechend langer.

5.3.3 Datenformat Codeart D und S

Die Drehgeber mit der Codeart D und Codeart S (TRTxx-xxxxxxxD/S4096S3xTxx) bieten eine Positions- und
Presetwertdarstellung als Doppelwort (Integer32).

Octet 5 Octet 6 Octet 7 Octet 8
7 6 5432 10[7 65432 10[(760543210[76543210
31|30{ 20| 28|27 26| 25|24 | 23] 22[21]|20] 19| 18] 17[16| 15| 14[ 13| 12[ 11[10] o [ 8 [ 7|6 [ 5|4 |3 [ 2] 1] 0

ojojofofojojojofofojojofofojojofofojojo Positionswert* (Singleturn)

N

ojofofofofojojo Positionswert* (Multiturn) oder Drehkranzposition

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei hoherer Aufldsung entsprechend langer.

5.4 Geschwindigkeit

Der Geschwindigkeitswert wird Gber zyklisch eingelesene Positionsdaten ermittelt. Die Dimension ist Schritte pro
Torzeit. Die Torzeit (Zeitspanne der Erfassung der Positionsénderung) kann im Bereich 10 - 1000 ms verandert
werden. Der Defaultwert ist 10 ms.
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Codeart R, W Octet 7 Octet 8

Codeart D, S Octet 3 Octet 4
7 6 5 4 3 2 1 0|7 65 43210
15[{14[13[12[11]10] 9 [ 8|7 [e6]|5]4[3]2[1]0

16 Bit Geschwindigkeit

Der Geschwindigkeitswert wird als 16-Bit signed integer Wert im Motorola-Format (Big-Endian) ausgegeben. Fiir
das Vorzeichen gilt:

positiv bei Positionswert steigend

negativ bei Positionswert fallend

Die Aktualisierungsrate des Geschwindigkeitssignals ist unabhangig von der eingestellten Torzeit immer 1 ms.
Die Auflésung der Geschwindigkeitsmessung ist unabhangig von der eingestellten Auflésung des Positionswertes
(Parameter Aufldsung). Sie basiert bei Geraten mit 12 oder 13 Bit Aufldsung auf 4096 sonst auf 65536 Schritten
pro Umdrehung.

Die Einheit Schritte/Torzeit kann wie folgt in U/min umgerechnet werden:

v x 60000 / t v = Vom Drehgeber angezeigte Geschwindigkeit
r t = Torzeit in ms

u = Geschwindigkeit in U/min
r = Aufldsung in Schritten (4096 oder 65536)

5.5 F-Eingangsdaten

Die F-Eingangsdaten setzen sich aus 1 Byte F-Status und einer 3 oder 4 Byte CRC-Checksumme zusammen.
Ihr Inhalt ist im Profisafe-Profil /1/ festgelegt. Der Zustand der F-Statusbits muss im F-Anwendungsprogramm
ausgewertet werden (siehe Programmbeispiel in Kapitel 4.2.4).

5.6 Steuerwort

Octet 1 Octet 2
7 6 5432 10[7 6543210
15[14[13][12[11]10] 9 [ 8|7 [6]|5]4[3]2[1]0

16 Bit Steuerwort

Bit Nr. [ Bezeichnung Bedeutung
0 Set_Preset Preset setzen. Der Presetwert wird beim Flankenwechsel von 0
nach 1 ibernommen.
1 - 15 | nicht benutzt nicht benutzt

5.7 Presetwert (Referenzwert)

Zum Abgleichen von Maschinenpositionswerten und der absoluten Position des Drehgebers ist es in einigen Fallen
unumganglich einen Presetwert zu setzen. Der Presetwert ist der Positionswert, der im Referenzpunkt zur Anzeige
gebracht wird. Durch den Anwender ist zu beachten, dass der Presetwert innerhalb des Bereiches 0 bis (Gesamt-
schrittzahl - 1) liegen muR. Das ist insbesondere bei der Anderung der Gesamtschrittzahl zu beriicksichtigen.

Die Funktion Presetwert setzen kann nur bei Stillstand der Drehgeberwelle ausgefiihrt werden! Das Setzen
des Presetwertes ist nur bei eingeschalteter Skalierung méglich (siehe Kapitel 6)!
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Der Presetwert wird im zyklischen E/A-Datenverkehr durch Ubertragen des Presetwertes in den Ausgangsbytes
(Octet 3 - 6) und anschlieRendem (oder gleichzeitigem) Setzen des Bit 0 des Steuerwortes (Octet 1 - 2) gesetzt.

Vor dem Setzen des Presetwertes muss die i-Parametrierung mit dem F-Control-Bit iPar_EN freigegeben wer-
den. Den Abschluss des Vorgangs meldet der Drehgeber mit dem F-Status-Bit iPar_OK. Tritt beim Setzen des
Presetwertes ein Fehler auf, z.B. wegen einer sich drehenden Drehgeberwelle, so wird dies Uber das Statusbit
0 im Statuswort gemeldet. In beiden Fallen, also bei erfolgreichem Preset setzen wie auch im Fehlerfall, muss
dass iPar_EN - Bit wieder zuriickgesetzt werden. Daraufhin setzt der Drehgeber sein iPAR_OK wieder auf Null.
(Siehe Programmbeispiel in Kapitel 4.2.4.)

Der Presetwert wird mit der steigenden Flanke des Steuerbits 0 im Steuerwort Gbernommen. Dabei wird durch
den Drehgeber ein Offsetwert (aus aktuellem Positions-Istwert und Presetwert) berechnet. Dieser wird nullspan-
nungssicher im Drehgeber abgespeichert, so dass die neue Position auch nach Spannungsausfall wieder korrekt
ausgegeben wird.

5.7.1 Datenformat Codeart R

Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6
7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0|7 6 5 4 3 2 1 0

31]30{29]28]27|26] 25|24 | 23] 22[21]|20] 19| 18] 17[16] 15] 14[13] 12[ 11| 10] o [ 8 [ 7|6 [ 5] 43| 2] 1] 0
ofojojojojojojojojofofofojojojojojofofo Presetwert” (Singleturn)
0j0(ojojofojofo Presetwert* Presetwert

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei héherer Auflosung entsprechend langer.

5.7.2 Datenformat Codeart W

Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6
7 6 54 3 2 107 6 5 43 2 10(7 6 5 4 3 21 0[7 6 5 43 210
31|30[20]28[27|26]25[24]23]22[21]20[19] 18] 17| 16] 15[ 14| 13[12[ 11| 10[ o | 8 | 7 [ 6| 5[4 [ 3] 2[ 1] 0
o|jofofo Presetwert Umdrehungen ojofofo Presetwert Schritte*
* Bei 12 Bit Auflosung. Bei hoherer Auflésung entsprechend langer.
5.7.3 Datenformat Codeart D und S
Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 6

7 6 5432 10|76 5432 10[76543210|7 6543210
31]|30|29[28[27|26|25]|24]|23[22[2120] 19]18[17[ 16| 15| 14| 13[12[11]10] o [ 8 [ 7 [6 [ 5] 4|3 ] 2[ 1] 0

ofojojojojofojojojojofofojojojojofofojo Presetwert* (Singleturn)

N

ojofofofofojojo Presetwert* (Multiturn)

* Bei 12 Bit Auflésung. Bei héherer Auflosung entsprechend langer.

5.8 F-Ausgangsdaten

Die F-Ausgangsdaten setzen sich aus 1 Control Byte und einer 3 oder 4 Byte CRC-Checksumme zusammen. |hr
Inhalt ist im Profisafe-Profil /1/ festgelegt. Die F-Control Bits werden von der F-Steuerung zur Verfugung gestellt
und missen im F-Anwendungsprogramm verschaltet werden (siehe Programmbeispiel Kapitel 4.2.4).
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6. Parametrierung

Die Parametrierung des Drehgebers lauft GUber die azyklischen PROFINET Dienste ab. Sie geschieht bei der
Simatic S7-Steuerung standardmafig im Anlauf. Beim Profisafe Drehgeber TRT/S3 kénnen die Parameter nicht
wahrend des zyklischen E/A-Datenverkehrs geandert werden.

Achtung: Andern Sie die Parametrierung nie an einer im Betrieb befindlichen Anlage oder Maschine!
Nach jeder Parameteranderung ist vor der Riickkehr zum Normalbetrieb die komplette Funktion durch
einen abgesicherten Test zu iiberprufen.

Record Index Datensatz
0xBF02 Drehgeber-Parameter
0x64 F-Parameter

6.1 Drehgeber-Parameter Class2 (Encoder-Profil 1.1)
6.1.1 Ubersicht

Byte Datentyp Bezeichnung Vorbelegung
1 BYTE Betriebsart 0x08
2-5 UINT32 Auflésung [Schritte/Umdrehung] 4096*
6-9 UINT32 Gesamtschrittzahl [Schritte] 16.7¥£r.281iggt;z\tﬁr:096*
10 -11 INT16 Torzeit [ms] 10

6.1.2 Beschreibung der Drehgeber-Parameter Class2 (Encoder-Profil 1.1)

Byte |Bit | Parameter Wertebereich Vorbele- Bemerkung
Nr. gung
1 0 | Codeverlauf 0: clockwise (cw) | clockwise Steigende Werte bei Drehung
1: counter clock- (cw) im Uhrzeigersinnn (cw) oder
wise (ccw) im Gegenuhrzeigersinn (ccw).

(Blickrichtung auf die Welle)

1-2 | nicht benutzt

3 | Skalierungsfunktion | 0: aus ein Schaltet die Skalierung der Po-

1: ein sition uber den Presetwert sowie
Uber die Parameter Auflésung und
Gesamtschrittzahl ein oder aus.

4-7 | nicht benutzt

2-5 Auflésung [Schritte/ | 1 - 4096* 4096* Zum Andern muss der Parameter
Umdrehung] "Skalierungsfunktion" auf "ein"
stehen
6-9 Gesamtschrittzahl 1-16.777.216* 16.777.216* | Zum Andern muss der Parameter
[Schritte] bzw. 4096* fur "Skalierungsfunktion" auf "ein"
Singleturn stehen
10-11 Torzeit [ms] 10 - 1000 10

*Die Maximalwerte hangen vom Gebertyp ab. Die hier angegebenen Werte gelten fiir einen Geber mit 12 Bit
Auflésung.
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Hinweise:
Codierung:
Alle Werte im Motorola Format (Big Endian)

Auflésung:
Der Wert fur die Aufldsung ist bei den Modellen mit Codeart W unveranderbar auf den Maximalwert eingestellt.

Gesamtschrittzahl:

Zu beachten ist, dass intern im Codierer die Berechnung der Anzahl der Umdrehungen in 2" - Potenzen erfolgt.
Unabhangig von dieser Forderung kann der Anwender die gewlinschte Gesamtschrittzahl sowie die gewlinschte
Auflésung entsprechend der Applikation programmieren. Der Drehgeber greift bei der Berechnung bei Bedarf
auf die nachst hohere 2" - Potenz zu. Dabei werden die Werte als tatsachliche Auflésung bzw. als tatsachliche
Gesamtschrittzahl bezeichnet und als Ausgabewert angezeigt.

Beispiel: gewinschte Gesamtschrittzahl: 20480
gewunschte Auflésung: 4096
gewunschte Anzahl von Umdrehungen: 5
interne Berechnung Drehgeber
tatsachliche Gesamtschrittzahl: 32768
tatsachliche Auflésung: 4096
berechnete Anzahl von Umdrehungen: 8

(Beachte: Der o. g. Hinweis ist bei nicht reversiblen Betrieb zu berlicksichtigen. Bei dem aufgefiihrten Beispiel ist
die Position 0 erst nach 32767 Schritten erreicht und nicht wie gewuinscht nach 20479 Schritten.)

Checksumme:

Nach Anderung der Drehgeber-Parameter muss die Checksumme neu berechnet und unter dem F-Parameter
"F_iPar_CRC" eingetragen werden. Zur Berechnung der F_iPar_CRC stellt TWK das Programm PsCRC zur
Verfugung. Dieses kdnnen Sie im Internet unter www.twk.de, Bereich Dokumentation, PsCRC herunterladen.

6.2 Drehgeber-Parameter Drehkranzfunktion (Codeart S)
6.2.1 Ubersicht

Byte Datentyp Bezeichnung Vorbelegung
1 BYTE Betriebsart 0
2-3 UINT16 Zahnezahl Drehkranz 100
4-5 UINT16 Zahnezahl Drehgeberritzel 10
6-9 UINT32 Auflésung Position 36000
10 - 11 UINT16 Torzeit 100
12-15 UINT32 Auflésungbasis Geschwindigkeit 36000
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6.2.2 Beschreibung der Drehgeber-Parameter Drehkranzfunktion (Codeart S)

Byte |[Bit | Parameter Wertebereich Vorbele- Bemerkung
Nr. gung
1 0 | Codeverlauf 0: clockwise (cw) | clockwise Steigende Werte bei Drehung
1: counter clock- | (cw) im Uhrzeigersinnn (cw) oder
wise (ccw) im Gegenuhrzeigersinn (ccw).
(Blickrichtung auf die Welle)
1-7 | nicht benutzt
2-3 Zahnezahl Drehkranz | 1 - 65535 100 Die Zahnezahl des Drehkranzes
mufd groRer/gleich der Zahnezahl
des Drehgeberritzels sein. Das
maximale Ubersetzungsverhélnis
ist 1:32.
4-5 Zahnezahl Drehgeber- | 1 - 65535 10 Zahnezahl des Drehgeberritzels
ritzel welches in den Drehkranz greift.
6-9 Auflésung Position 1...8192xi 36000 Gewlnschte Auflosung der
[Schritte] Drehkranzposition (siehe
Hinweise).
10-11 Torzeit [ms] 10 - 1000 100 Zeitbasis der
Geschwindigkeitserfassung
12-15 Auflésung fir 1..8192xi 36000 Die der Geschwindigkeitsbestim-
Geschwindigkeit mung zugrunde liegende Dreh-
[Schritte] kranzauflosung (siehe Hinweise).
Hinweise:
Codierung:

Alle Werte im Motorola Format (Big Endian)

Auflésung Position:
Die maximal magliche Auflésung des Drehkranzes ist: 8192 Schritte x Ubersetzungsverhaltnis i.

Beispiel:
Ubersetzungsverhéltnis 1:4
=> max. Auflésung 8192 Schritte x 4 = 32768 Schritte

Um nun eine Angabe in Grad zu erhalten geben Sie fir die Auflésung entweder

- 360 Schritte fur ein Aufldsung von 1°
- oder 3600 Schritte fur eine Aufldésung von 0,1° ein.

Bei einer Eingabe von 32768 Schritten wird die maximale Anzahl an Schritten des Drehkranzes ausgegeben.

Je nach Ubersetzungsverhéltnis kénnen Auflésungen bis zu 0,001° erreicht werden. Es gelten folgende Bezie-
hungen:

Parameter "Auflésung Position" | Drehkranzauflosung
360 1°
3600 0,1°
36000 0,01°
360000 0,001°
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Auflésung fir Geschwindigkeit:

Die der Geschwindigkeitsmessung zugrunde liegende Auflésung ist beim Drehkranzgeber-Drehgeber unabhangig
vom Parameter "Aufldsung Position" einstellbar.

Um einen Geschwindigkeitswert in Grad/Zeiteinheit zu erhalten gibt man fiir den Parameter "Auflésung fir Ge-
schwindigkeit" einen der folgenden Werte ein:

Parameter "Auflésung far Drehkranzgeschwindigkeit
Geschwindigkeit"
360 1° / Torzeit
3600 0,1°/ Torzeit
36000 0,01° / Torzeit
360000 0,001° / Torzeit

Es sind jedoch auch alle Zwischenwert mdglich.

Torzeit:
Die Einheit Schritte/Torzeit kann wie folgt in U/min umgerechnet werden:

v X 60000 / t v = Vom Drehgeber angezeigte Geschwindigkeit
r t = Torzeit in ms
u = Geschwindigkeit in U/min
r = Auflésung fur Geschwindigeit

6.3 F-Parameter

6.3.1 Ubersicht

Ubersicht
Octet Datentyp Bezeichnung Vorbelegung
1 Unsigned8 F_Prm_Flag1
2 Unsigned8 F_Prm_Flag2
3-4 Unsigned16 F_Source Add 0
5-6 Unsigned16 F_Dest Add 1
7-8 Unsigned16 F WD _Time 120
9-12 Unsigned32 F_iPar_ CRC 7100
13-14 Unsigned16 F Par CRC |-

6.3.2 Beschreibung der F-Parameter

Octet 1: F_Prm_Flag1

Bit Nr. | Parametername | Wertebereich Default Bemerkung
0 F_Check_SeqNr | 0: NoCheck NoCheck Fest auf "No Check" eingestellt
1 F_Check_iPar | 0: NoCheck NoCheck Fest auf "No Check" eingestellt
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2-3 |F_SIL 1: SIL2 SIL2 Fest auf "SIL2" eingestellt
4-5 |F_CRC_Length |0: 3-Byte-CRC (V2.4) je nach Profi- [ Checksumme der Prozessdaten
2: 4-Byte-CRC (V2.6) safeversion (CRC2).
6 F_CRC_Seed 0: CRC-Seed16 je nach Profi- | Startwert der CRC-Berechnung
1: CRC-Seed24/32 safeversion
7 nicht benutzt

Octet 2: F_Prm_Flag2

Bit Nr.

Parametername

Wertebereich

Default

Bemerkung

0

F_Passivation

0

0

Wird vom TRT/S3 nicht unterstitzt

1-2

nicht benutzt

3-5

F_Block_ID

0-7

1 = F-Parameterblock beinhaltet den
F_iPar_ CRC

6-7

F_Par_Version

1: V2-Mode

Parameterversion

Octet 3-14

Octet

Parametername

Wertebereich

Default

Bemerkung

3-4

F_Source_Add

1-65534

Wird vom SIMATIC Manager automatisch vergeben

5-6

F_Dest_Add

1-65535

Muss mit der im Profinet Namen vergebenen
Profisafe-Adresse Ubereinstimmen.

Beim TRT/S3 handelt es sich um ein F-Device
mit PROFIsafe-Adresstyp 1. D.h. die F_Dest_
Add muss Netz- und CPU-weit eindeutig sein.

7-8

F_WD_Time

1-65534

120

Uberwachungszeit im fehlersicheren Slave.
Innerhalb der Uberwachungszeit muss ein
gultiges aktuelles Sicherheitstelegramm von der
F-CPU kommen. Andernfalls geht das Gerat

in den fehlersicheren Zustand. Die Uberwa-
chungszeit sollte so hoch gewahlt werden, dass
Telegrammverzdgerungen durch die Kommuni-
kation toleriert werden, aber im Fehlerfall (z. B.
Unterbrechung der Kommunikationsverbindung)
die Fehlerreaktion schnell genug ausgefihrt
wird. Mminimale Watchdogzeit 120 ms (bei 4 ms
Aktualisierungszeit).

9-12

F_iPar_CRC

1- OXFFFF FFFF

0x1BBC

CRC-Summe Uber die iParameter (Drehge-
ber-Parameter). Zur Berechnung steht das
Programm PsCrc auf www.twk.de im Bereich
Dokumentation zum Download bereit.

13-14

F_ParCRC (CRC1)

0 - 65535

CRC-Summe uber die F-Parameter. Wird vom
SIMATIC Manager generiert.
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7. Diagnose

7.1 Ubersicht

Der Drehgeber TRT/S3 stellt Diagnosedaten auf 3 verschiedene Arten zur Verfligung.

- LED-Anzeigen (siehe Kapitel 3.3)
- PROFINET-Alarme (siehe Kapitel 7.2)

- Diagnose-Datensatze (siehe Kapitel 7.3)

7.2 PROFINET-Alarme

SUPREME SENSORING

TWK

Uber den PROFINET-Alarmmechanismus werden die folgenden Alarme gemeldet. Sie werden im PROFINET-
Controler im Klartext sowie teilweise mit einem Hilfetext angezeigt.

Fehler- | Fehlertext Reaktion LED- Bemerkung/Abhilfe
Nr. Fehlerart
(hex)
0x001A | Interner Kommunikati- Eingangs- und F- | System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/
onsfehler (TPS-1) Daten =0 Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat (bei
HW-Version 2 nicht vorhanden).
0x0040 | Die Profisafe-Adresse Diagnosedaten: F- | Parame-
des Gebers stimmt nicht | Parameter-Fehler | trierungs-
mit der Projektierung fehler
Uberein (F_Dest_Add)
0x0041 | Profisafe-Adresse des Diagnosedaten: F- | Parame-
Gebers unguiltig (F_ Parameter-Fehler | trierungs-
Dest_Add) fehler
0x0042 | Profisafe-Adresse des Diagnosedaten: F- | Parame-
Masters unguiltig (F_ Parameter-Fehler | trierungs-
Source_Add) fehler
0x0043 | Profisafe-Uberwachungs- | Diagnosedaten: F- | Parame-
zeitF_ WD Time ist0 Parameter-Fehler | trierungs-
(F_WD_Time) fehler
0x0044 | Eingestellter "F-SIL" ist Diagnosedaten: F- | Parame-
hdher als der maximale Parameter-Fehler | trierungs-
SIL des Gebers fehler
0x0045 | Der Parameter "F_CRC _ | Diagnosedaten: F- | Parame-
Length" stimmt nicht mit | Parameter-Fehler | trierungs-
dem generierten Wert fehler
Uberein
0x0046 | Version des F-Parame- Diagnosedaten: F- | Parame-
ter-Satzes falsch (F_Par_ | Parameter-Fehler | trierungs-
Version) fehler
0x0047 | F-Parameter CRC-Fehler | Diagnosedaten: F- | Parame-
Parameter-Fehler | trierungs-
fehler
0x0048 | Fehler im F-Parameter- Diagnosedaten: F- | Parame-
satz Parameter-Fehler | trierungs-
fehler
0x004B | Inkonsistente i-Parameter | Diagnosedaten: F- | Parame- | Uberpriifen Sie den Wert des F-Para-
(iPar-CRC-Fehler) Parameter-Fehler | trierungs- | meters F-iPar-CRC.
fehler
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0x1100 [ Gerate-Fehler Diagnosedaten: System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/
Gerate-Fehler Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
F-Statuswort:
FV_activated,
Device_Fault
0x1110 | Preset-Fehler Diagnosedaten: Parame- [ Der Preset-Wert muss zwischen 0 und
Preset-Fehler trierungs- | Gesamtschrittzahl-1 liegen. Das Pre-
Statuswort: Error- | fehler setsetzen darf nur bei stehender Welle
Preset ausgefuhrt werden. Die Skalierung
muss eingeschaltet sein.
0x1120 [ Geschwindigkeitsmess- | Diagnosedaten: Parame- | Bitte reduzieren Sie die Geschwindig-
bereich tberschritten Geschwindigkeits- | trierungs- | keit oder verringern Sie den Wert fir
Fehler fehler die Torzeit.
F-Statuswort:
FV_activated
0x1140 | Parameter-Fehler Diagnosedaten: Parame- | Der Wert fUr die Gesamtschrittzahl
Parameter-Fehler | trierungs- | muss im Bereich Auflésung ... (Auf-
fehler I6sung x Max. Anzahl Umdrehungen
(4096)) liegen.
0x1150 | Fehler Versorgungsspan- | F-Statuswort: System- | Bitte Uberprifen Sie die Versorgungs-
nung Uber-/unterschritten | FV_activated, Warnung | spannung und schalten Sie die Span-
Device_Fault nung aus/ein.
0x1160 | Falscher Record-Index F-Statuswort: Parame- | Bitte prufen Sie lhre GSD-Datei (bei
im Anlauf FV_activated, trierungs- | HW-Version 2 nicht vorhanden)
Device Fault fehler
0x1170 | Sensor nicht bereit F-Statuswort: System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/
FV_activated, Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat (bei
Device Fault HW-Version 2 nicht vorhanden)
7.2.1 Weitere Alarme der Hardware-Version 2
Fehler- | Fehlertext Reaktion LED- Bemerkung/Abhilfe
Nr. Fehlerart
(hex)
0x1102 [ Gleichlauffehler Sensor- | Eingangsdaten = 0, | System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/
system F-Statuswort: Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1105 | Sensorfehler Eingangsdaten = 0, | System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/
F-Statuswort: Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1106 | Getriebefehler Eingangsdaten = 0, | System- [ Bitte schalten Sie die Spannung aus/
F-Statuswort: Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1151 | Betriebstemperatur tber-/ System- | Bitten schalten Sie das Gerat aus bis
unterschritten Warnung | die Umgebungstemperatur wieder im
zulassigen Bereich ist.
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0x1190 | Sonstiger Hardwarefehler | Eingangsdaten = 0, | System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/

F-Statuswort: Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1191 | Fehler im Tempera- Eingangsdaten = 0, | System- | Bitte schalten Sie die Spannung aus/
tursensor F-Statuswort: Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1192 | Fehler im Inertialsensor | Eingangsdaten = 0, | System- [ Bitte schalten Sie die Spannung aus/
F-Statuswort: Fehler ein oder tauschen Sie das Gerat.
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1200 | Fehler in der Drehkranz- | Eingangsdaten = 0, | System-
berechnung F-Statuswort: Fehler
FV_activated, De-
vice_Fault
0x1210 | Nicht unterstitztes Modul Parame- | Bitte andern sie das Modul oder die
oder Modulkombination trierungs- | Modulkombination.
fehler

7.3 Diagnose-Datensétze

Beim TRT/S3 stehen die in unten stehender Tabelle aufgefihrten Datensatze zur Diagnose zur Verfligung. Diese
kénnen mit den azyklischen Read Diensten ausgelesen werden.

Record Index Datensatz
OxAFFO I&MO0-Daten (nach 1&M-Spezifikation Version 1.2 /9/)
0xBF02 Parameter-Daten (siehe Kapitel 6)
OxFDE9 Diagnose-Daten nach Encoder Class 2 Profil (siehe unten)

7.3.1 Diagnose-Daten nach Encoder Class 2 Profil

Diagnosedaten im Datensatz OxFDE9
Byte Datentyp | Diagnosefunktion Default (Wer- | Diagno- | Bemerkung
te in hex) sealarm
1-8 BYTE Reserviert 00
9 BYTE Betriebszustand 08 nein cw,
Skalierung ein
10 BYTE | Encodertyp 01 nein Absoluter Multitour Codierer
11-14 UINT32 | Auflésung maximal 0000.1000* nein Maximal mogliche Schritte/
Umdrehung des vorliegenden
Drehgeber Typs.
15-16 UINT16 | Messbereich maximal 1000 nein 4096 Umdrehungen
17 UINT8 | Zusatzliche Alarmmel- 00 nein wird nicht unterstutzt
dungen
18-19 UINT16 | Unterstutzte Alarmmel- 0000 nein wird nicht unterstitzt
dungen
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20 - 21 UINT16 | Warnmeldungen 0000 nein wird nicht unterstitzt
22 - 23 UINT16 | Unterstltzte Warnmel- 0000 nein wird nicht unterstitzt
dungen
24 - 25 UINT16 | Profilversion 0101 nein Aktuelle Encoder Profil Version
26 - 27 UINT16 | Softwareversion XX. XX nein Aktuelle Firmware-Version
28 - 31 UINT32 | Betriebszeit FFFF.FFFF nein wird nicht unterstitzt
32-35 UINT32 | Offsetwert 0000.0000 nein Aktueller intern berechneter
Offsetwert
36 -39 UINT32 | Hersteller-Offsetwert 0000.0000 nein wird nicht unterstitzt
40 -43 UINT32 | Auflésung 0000.1000* nein Aktuell eingestelle Aufldésung
44 - 47 UINT32 | Gesamtschrittzahl 01.000.0000* nein Aktuelle Gesamtschrittzahl
48 - 57 BYTE Seriennummer nein Seriennummer des Gerates
58 - 59 BYTE Reserviert 0000 nein
60 - 63 BYTE Herstellerspezifische 00000000 ja siehe unten
Diagnosedaten
*Abhangig vom Drehgeber-Typ.
Herstellerspezifische-Diagnosedaten
Byte | Bit | Fehlermeldung Diagnosea- | LED-Fehler- | Bemerkung/Abhilfe (siehe
larm art Profinet-Alarme)
60 reserviert
61 reserviert
62 0 Flash-Speicher-Fehler ja System-
Fehler
1 nicht benutzt
2 F-Parameter Fehler ja Parametrie-
rungsfehler
3 -7 | nicht benutzt
63 0 nicht benutzt
1 Gerate-Fehler ja System-
Fehler
2 Parameter-Fehler ja Parametrie-
rungsfehler
3 Skalierungs-Fehler ja Parametrie-
rungsfehler
4 Fehler Versorgungsspan- ja System-War-
nung Uber-/unterschritten nung
nicht benuttzt
Preset-Fehler ja Parametrie-
rungsfehler
7 Geschwindigkeits-Fehler ja Parametrie-
rungsfehler
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8. Lieferumfang

Zum Lieferumfang gehoren:
- Drehgeber mit PROFIsafe-Schnittstelle

- Anschlussbelegung TY XXXXX (abhangig von der Geratevariante)

Im Internet unter www.twk.de finden Sie:

- das zugehdrige Datenblatt

- dieses Handbuch

- das CRC-Berechnungsprogramm PsCrc
- die Zertifikate

- Beispielprogramme
- Bitmaps und GSD-Datei
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