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1 Powerlink Schnittstelle fir Linear-Encoder

Das

Powerlink Mess-System  besitzt ein

32-Bit Eingangsregister fur die

Parametrierung und ein 96-Bit Ausgangsregister fiir die zwei Magnetpositionen und
die Geschwindigkeitsausgabe. Zusatzlich zu den Positionen wird der entsprechende
Status mit Ubertragen.

1.1 Normalbetrieb

Mess-System Eingangsregister = ,0“: Ubertragung der Positionen mit Status

1.1.1 96-Bit Eingangsregister

IN-Daten bezogen auf Master (Steuerung):

Magnet 1 | Magnet 2 Bedeutung
Bit 0 - 27 Bit 48 - 75 | Position
Bit28—-29 |Bit76-77 |Reserve
Bit 30 Bit 78 gesetzt, wenn kein Magnet vorhanden, Wert nicht plausibel
Bit 31 Bit 79 Geschwindigkeit > 2m/s
Bit32-47 |Bit80-95 |Geschwindigkeit

1.2 Parametrierbetrieb

Mess-System Eingangsregister = ,,0%

Schreib-/Lesebit gesetzt
Schreib-/Lesebit nicht gesetzt

--> Parameter schreiben
--> Parameter lesen

1.2.1 32-Bit Ausgangsregister

OUT-Daten bezogen auf Master (Steuerung):

Bit-Nr. Bedeutung
Fehlerbit
Bit 31 Das Mess-System antwortet auf jeden Parametrierungsvorgang. Falls
der Befehl nicht ausgefiihrt werden kann, wird das gesendete
Datenwort zurtick gesendet und zusétzlich das Fehlerbit gesetzt.
Bit 30 Schreib-/Lesebit
,0“ = Parameter lesen, ,1“ = Parameter schreiben
Bit 26-29 | Auswahl der Funktion
Datenbits
Bit 30 = 1"
Bit 0-25 Eintrag der Parameterdaten fiir die gewilinschte Schreibfunktion,
Bit 30 =,,0“
Eintrag der Parameterdaten fiir die gewlinschte Lesefunktion
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Powerlink Schnittstelle fiir Linear-Encoder

1.2.2 Parameter lesen

Funktion Bit 31 | Bit 30 | Bit 29 | Bit 28 | Bit 27 | Bit 26 Hexwert

Mess-System-Typ / Seriennr. 0 0 0 0 0 1 0400 0000
Zahlrichtung / Magnetanzahl 0 0 0 0 1 0 0800 0000
Auflésung 0 0 0 0 1 1 0C00 0000
Presetwert 1 0 0 0 1 0 0 1000 0000
Preset-Freigabe 1 0 0 0 1 0 1 1400 0000
Presetwert 2 0 0 0 1 1 0 1800 0000
Preset—Freigabe 2 0 0 0 1 1 1 1C00 0000
Offset 1 0 0 1 0 0 0 2000 0000
Bezug Preset 1 zum Nullpunkt 0 0 1 0 0 1 2400 0000
Offset 2 0 0 1 0 1 0 2800 0000
Bezug Preset 2 zum Nullpunkt 0 0 1 0 1 1 2C00 0000
Firmware-Version / Artikel-Nr. 0 0 1 1 0 0 3000 0000
Filtertiefe 0 0 1 1 0 1 3400 0000
Zykluszeit 0 0 1 1 1 0 3800 0000
Geschwindigkeits-Mittelung 0 0 1 1 1 1 3C00 0000

Das Mess-System quittiert die OUT-Daten des Masters auf den IN-Daten mit dem selben Inhalt zuriick:

Bit 26 — 31:
Bit 0 — 25:
Bit 31:

Bit 32 — 95:

Inhalt der Datenbits 0 — 25

angeforderte Lesefunktion
Parameterwert der angeforderten Lesefunktion
wird nur gesetzt, wenn ein Fehler vorliegt

ohne Bedeutung

Funktion Parameterwerte
Bit 0 — 15 = Seriennr. II:MZSBO S:E ig : gg - gg
Bit 16 — 25 = Mess-System-Typ LP-46: Bit 16 — 25 _ 16

Firmware-Version / Artikel-Nr.

Bit 0 — 15 = Artikel-Nr., Bit 16 — 25 = Firmware-Version

Bit 0 = Zahlrichtung
Bit 1 = Magnetanzahl

Bit 0 = ,0“ steigend, Bit 0 = ,1“: fallend
Bit 1 =,0“ 1 Magnet, Bit 1 = ,1: 2 Magnete

Presetwert 1 und 2,
Bezug auf Magnet 1

,0“ = nicht gesetzt
»1% = wird gesetzt

Preset—Freigabe 1 und 2,
Bezug auf Magnet 2

,0“ = nicht freigegeben
»1¢ = freigegeben

»1“ = keine Mittelung, ,2“ = Mittelung von 2 Werten

Filtertiefe ,4“ = Mittelung von 4 Werten, ,8“ = Mittelung von 8 Werten
oy =5um

Auflésung ,10“ =10 pm
,100“ =100 pm

Zykluszeit Wert in us

Geschwindigkeits-Mittelung

»1“ = keine Mittelung, ,2“ = Mittelung von 2 Werten
»4“ = Mittelung von 4 Werten, ,8“ = Mittelung von 8 Werten
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1.2.3 Parameter schreiben

Funktion Bit31 |Bit30 |Bit29 |Bit28 |Bit27 |Bit26 hex
Zahlrichtung / Magnetanzahl 0 1 0 0 1 0 48
Auflésung 0 1 0 0 1 1 4C
Presetwert 1 0 1 0 1 0 0 50
Preset — Freigabe 1 0 1 0 1 0 1 54
Presetwert 2 0 1 0 1 1 0 58
Preset — Freigabe 2 0 1 0 1 1 1 5C
Offset 1 0 1 1 0 0 0 60
Offset 2 0 1 1 0 1 0 68
Filtertiefe 0 1 1 1 0 1 74
Zykluszeit 0 1 1 1 1 0 78
Geschwindigkeits-Mittelung 0 1 1 1 1 1 7C

Das Mess-System quittiert die OUT-Daten des Masters auf den IN-Daten mit dem selben Inhalt zurick:

Parameterwert der angeforderten Schreibfunktion

Bit 26 — 31: angeforderte Schreibfunktion

Bit 0 — 25:

Bit 31: wird nur gesetzt, wenn ein Fehler vorliegt
Bit 32 — 95: ohne Bedeutung

Inhalt der Datenbits 0 — 25

Funktion

Parameterwerte

Bit 0 = Z&hlrichtung
Bit 1 = Magnetanzahl

Bit 0 = ,,0“: steigend
Bit 0 = ,1“: fallend
Bit 1 = ,0“ 1 Magnet
Bit 1 = ,1“ 2 Magnete

Presetwert 1 und 2

,0“ = nicht gesetzt

»1¢ = gesetzt
Preset — Freigabe 1 und 2 ”O“ f nlqht freigegeben
»1“ = freigegeben
»1% = keine Mittelung
Filtertiefe »2* = Mittelung von 2 Werten
,4“ = Mittelung von 4 Werten
,8“ = Mittelung von 8 Werten
W, =5 um
Auflésung ,109 =10 um
»,100¢ =100 um
Zykluszeit Wert in ps: 400, 800, 1200, 1600 und 2000

Geschwindigkeits-Mittelung

»1¢ = keine Mittelung

»2° = Mittelung von 2 Werten
,4“ = Mittelung von 4 Werten
,8" = Mittelung von 8 Werten
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Powerlink Schnittstelle fiir Linear-Encoder

1.2.4 Ablauf

Datenwort mit gewlinschter Funktion senden

Datenwort erst zurlicknehmen, bis das Mess-System die OUT-Daten des

Masters auf den IN-Daten im 96-Bit Eingangsregister zuriickgemeldet hat.

Datenwort auf ,0“ setzen. Das Mess-System gibt darauf hin wieder seine

Positionen aus.

Jede einzelne Parametrierung muss mit einer ,0° im Datenwort

abgeschlossen werden!

© TR-Electronic GmbH 2005, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Seite 8 von 13 TR-ELA-TI-D-0056 - 08 06.04.2016




iQelectronic

1.3 Wirkungsweise der Funktionen Offset und Preset

Mess-System-Auflosung, z.B. auf 0,1mm eingestellt

|
Physikalischer Nullpunkt
des Mesg-Systems X = kein giiltiges Mess-Signal

Messlange, z.B. 1000mm X

Auslieferungszustand
- Magnet M1 auf physikalischen Nullpunkt positioniert
- Offset 1 und Offset 2 =0
- Presetfreigabe 1 und Presetfreigabe 2 = 0, gesperrt

Daraus ergibt sich ein Messbereich von 0 bis 10.000 Schritten
Anzeigewert des Mess-Systems = 0
“Bezug Preset 1 zum Nullpunkt” = 0 Schritte, Code = 0x2400 0000

Magnet
M1

1

1!

1
[——

0 bk
= ([

]

T

8 L}

POS. 0 NEG.

0 bis +6000 Schritte 0 bis -4000 Schritte
3000 Schritte

Magnet M1 z.B. auf 700mm positionieren
Offset 1 auf z.B. 4000 Schritte setzen, Code = 0x6000 OFAQ

- Der Offset bezieht sich immer auf den physikalischen Nullpunkt!
Messbereich wird in einen pos. und neg. Bereich aufgeteilt

Offset,
z.B. auf 400mm

Anzeigewert des Mess-Systems = +3000 Schritte
Maﬁ:et 700mm “Bezug Preset 1 zum Nullpunkt” = 0 Schritte, Code = 0x2400 0000
| ) {1} | |
| J

§

Magnet M1 unverandert auf 700mm

POS. 0 NEG. Preset auf Wert 0 setzen, Code = 0x5000 0001
0 bis +3000 Schritte 0 bis -7000 Schritte - Die Preset-Funktion bezieht sich immer auf die Magnet-Position!
Presetfreigabe fiir Magnet M1 freigeben, Code = 0x5400 0001
Messbereich wird in einen pos. und neg. Bereich aufgeteilt
Die zuvor ausgefiihrte Offset-Funktion wird aufgehoben
Magnet 200m Anzeigewert des Mess-Systems = 0
M1 m “Bezug Preset 1 zum Nullpunkt” = 7000 Schritte, Code = 0x2400 1B58

Iy U kA
|

)
)
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Busanbindung an das ,,Automation Studio” (B & R)

2 Busanbindung an das ,,Automation Studio“ (B & R)

_LOCAL UDINT positionl;
_LOCAL UINT vl;

_LOCAL UDINT identPositionl;
_LOCAL UDINT identVl;

_LOCAL UINT statusPositionl;
_LOCAL UINT statusVl;

_LOCAL UDINT position2;
_LOCAL UINT v2;

_LOCAL UDINT identPosition2;
_LOCAL UDINT identVv2;

_LOCAL UINT statusPosition2;
_LOCAL UINT statusV2;

_LOCAL UDINT outputl;
_LOCAL UDINT IdentOutl
_LOCAL UINT statusOutl
_LOCAL UDINT parametrieren;

_INIT void init(void)

{

/*Initialisierung des Powerlinkgeber mit Adresse 2*/

/*Position Magnet 1 + Status*/

statusPositionl = plCECreate("SL1.SS0.IF2.%ID2.0.0",&positionl,plCE_CYCLIC_1,&identPositionl);
/*Geschwindigkeit Magnet 1*/
statusVl = plCECreate("SL1.SS0.IF2.%ID2.0.4",&vl,plCE_CYCLIC 1, &identVl);

/*Position Magnet 2 + Status*/

statusPosition2 = plCECreate("SL1.SS0.IF2.%ID2.0.6",& position2,plCE_CYCLIC_1,& identPosition2);
/*Geschwindigkeit Magnet 2*/
statusV2 = plCECreate("SL1.SS0.IF2.%ID2.0.10",&v2,plCE_CYCLIC_1,&identVv2);

/*32 Bit Ausgangsbuffer -> Parametriewort*/
statusOutl = plCECreate("SL1.SS0.IF2.%QD2.0.0",&outputl,plCE CYCLIC 1, &identOutl);

_CYCLIC void cyclic(void)

{

unsigned long ulMagnetl;
unsigned long ulMagnet2;
unsigned long ulCounter=0;

/* Es werden nun bei jedem Zyklus die neuen Daten in ulMagnetl und ulMagnet2 abgelegt */
ulMagnetl = positionl;
if (ulMagnetl&0xc0000000
{
if (uUlMagnet1&0x40000000)
{
/*Wert Magnetl nicht plausibel, Magnet nicht vorhanden*/
}
if (ulMagnet1&0x80000000)
{
/*Geschwindigkeit Magnetl > 2m/s*/
}
}
else
{
/*Wert und Geschwindigkeit Magnetl ist plausibel*/
}

ulMagnet2 = position2;
if (ulMagnet2&0xc0000000
{ if (ulMagnet2&0x40000000)
{ /*Wert Magnet2 nicht plausibel, Magnet nicht vorhanden*/
if(ulMagnet2&OXBOOOOOOO)
{ /*Geschwindigkeit Magnet2 > 2m/s*/
}

else

/*Wert und Geschwindigkeit Magnet2 ist plausibel*/
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/*Einfaches Beispiel wenn z.B.

if (parametrieren==1)/

{

/*0x48000001 -> Zahlrichtung wird auf fallend programmiert*/
outputl

= 0x48000001;

ulCounter++;

if ((ulMagnetl==0x48000001

{

}

if (ulMagnetl==0xc8000001)

{

}

{

}
}

_EXIT void exitup(void)
{

outputl = 0;
parametrieren = 0;
ulCounter = 0;

outputl = 0;
parametrieren = 0;
ulCounter = 0;

/*Fehlerrutine da Parmetrierung fehlgeschlagen ist*/

/*Zeitabbruchkriterium*/

statusPositionl = plCEDelete (identPositionl);
statusVl = plCEDelete (identVl);
statusPosition2 = plCEDelete (identPosition2);
statusV2 = plCEDelete (identV2);

statusOutl = plCEDelete (identOutl) ;

Printed in the Federal Republic of Germany

Z&dhlrichtung gedndert werden sollte*/

/*Normaler Einlesemode*/

/*Parametrierung wurde korrekt durchgefihrt*/

/*Parametrierung fehlerhaft da Bit 31 gesetzt*/
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3 Einstellungen

3.1 Steuerungssoftware ,,Automation Studio*

Damit die Steuerung mit dem Mess-System kommunizieren kann, missen folgende Wertzuweisungen
unter den Powerlink-Parametern vorgenommen werden:

@: Response timeout = 50 us
0: Size of input data = 12 Byte, fiir die Positions- und Geschwindigkeitsausgabe

©: Size of output data = 4 Byte, fiir die Parametrierung

Diese Parameter sind auch in der Konfigurationsdatei (HWC-File) fir den LMP-30 enthalten und sind
mit entsprechenden Standardwerten vordefiniert.

FE PlcBase/CP360 - Automation Studio - [SL1.SS1.IF2.ST32 [I/O Configuration]]

T File Edit View Insert Open Project Online Tools Window Help = [Nt e
SN X SERX QMDD Delta LY
Project Explorer x T
Model no. ] Slot I 2| | Name Value Description
L 3iIF6229 SS1 = ¢ % [SS1.IF2.5T32 | LMP30
¥t Expansion 1 SL1.S! S 1/O parameters
% 3PS4659 PS # Function model standard Module’s operating mode
L9 3EX2826 ST1 | dyo General
3 :2 gggﬁgs g::; “-y & Module supervised  off ice mode if there is no hardware module
h Ly 3D0480 6 s13 - Powerlink parameters
L4, 3A03506 SL4 + ¢ Mode controlled
5% 3AT660.6 SL5 ¢ Response timeout [us] 50
L5 3DM486.6 SL6 ¢ Size of input data [Byte] 12
L%, 3A03506 sL7 -y Sizeofoutputdata[B.. 4 \‘e
4, 3A0350.6 SL8 Lo Multiplexed station off
4, 3AMO050.6 SL9
% 3D0480.6 SL10
% 3D0480.6 SL11
% 3DI486.6 SL12
-, 3AM050.6 SL13
+%.  Expansion 2 SL1.S!
=4 5AP920.1505-t  SL1.S!
_:: Lmp__ Open 1/0 Mapping
B 001 110 Coniguration |
<
™% Logical 1 SL1.SS..|

" |Parsing filesfc  Delete
Parsing finishe
Go To Master

Disable
Properties ...

i:;_ B Output | ™ Debug | S Findin Files | & Callstack
For Help, press F1 Tcpip/DA=2 /DAIP=172.16 CP360 C2.87 RUN

¢ ¥Servant Sal... |~ CommandS.. & PlcBase/CP... el B U |2, 1325
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3.2 Mess-System

Die eingestellte Zykluszeit des Mess-Systems unter der Funktion ,0x78, Parameter
schreiben muss mit der eingestellten Buszykluszeit in der Steuerungssoftware
Ubereinstimmen.

Mogliche Zykluszeiten:

— 400 ps
— 800 ps
— 1200 ps
— 1600 ps
— 2000 ps
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