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1 Allgemeine Hinweise

Diese Benutze
beschreibt das

rhandbuch ist fir das PROFIBUS-Gateway IFO9P/1 ab Firmwareversion 3.00 gultig! Es
Interface, die Parametrierung und Inbetriebnahme.

Das Profibus-Gateway IFO9P/1 koppelt SIKO-Positionswertgeber mit SIKONETZ3- (SN3) bzw. SIKO-

NETZ4- (SN4)

Schnittstellen an den PROFIBUS-DP. Ein gemischter Betrieb von SIKONETZ4- und SlI-

KONETZ3-Geraten ist nicht moéglich. Die Auswahl der beiden Schnittstellenprotokolle, der PROFIBUS-

Teilnehmeradr
IFO9P/1.

1.1  Definitionen

LB
MB

HB

SN3

SN4

DP

DPM1

GSD

esse sowie einiger Diagnosefunktionen erfolgt komfortabel Uber die Tastatur des

Dieses Symbol steht bei Textstellen, die besonders zu beachten sind, damit der Be-
stimmungsgemalle Einsatz gewahrleistet ist und Gefahren ausgeschlossen werden
kdnnen.

Dieses Symbol gibt wichtige Hinweise fur den sachgerechten Umgang mit dem Inter-
face. Das Nichtbeachten dieser Hinweise kann zu Stérungen am Gerat oder in der
Umgebung fuhren.

Low-Byte; niederwertiges Byte
Middle-Byte;  mittleres Byte
High-Byte; hoherwertiges Byte

SIKONETZ3; Bei SIKO definiertes Busfahiges Datentibertragungs-Protokoll (2 Tele-
grammformate, 19200Bit/s);

SIKONETZ4; Bei SIKO definiertes Busfahiges Datentibertragungs-Protokoll (1 Tele-
grammformat, 115200Bit/s); wird aus historischen Griinden auch als AP09-Protokoll
bezeichnet.

Dezentrale Peripherie

DP-Master (Klasse 1). Der DPML1 ist das zentrale Automatisierungsgerat bei
PROFIBUS-DP.

Gerate-Stamm-Datei. Elektronisches Geratedatenblatt in einer vordefinierten Form fir
PROFIBUS-Geréte.

IFO9P/1
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1.2 Dokumentation

Dieses Benutzerhandbuch beschreibt die notwendigen Informationen zur Handhabung des Geréates
PROFIBUS-Gateway IFO9P/1.

Hinweise zur Gewahrleistung, Sicherheitshinweise und mechanischer Montage des IFO9P/1 sind der
diesen Geraten beiliegenden Benutzerinformation zu entnehmen.

1.3 Bestimmungsgemalle Verwendung
Das Gateway IFO9P/1 ist ein hochwertiges elektronisches Gerét. Es dient ausschliel3-
ACHTUNG lich der Erfassung und Ubermittlung von Positions- und/oder Parametrierdaten von

angeschlossenen SIKO-Geréten an eine PROFIBUS-Steuerung. Das Gateway darf
ausschlieBlich nur zu diesem Zweck verwendet werden.

1.4 Zahlenangaben
Falls nicht explizit angegeben, werden dezimale Werte als Ziffern ohne Zusatz angegeben (z.B. 1234),

bindre Werte werden mit b (z.B.1011b), hexadezimale Werte mit h (z.B. 280h) hinter den Ziffern ge-
kennzeichnet.

2 Technische Daten

o max. 31 Gerate mit SN3- bzw. SN4-Protokoll anschliel3bar

e Stromversorgung 24VDC +20%

e Leistungsaufnahme ca. 1,3W

e Galvanisch getrennte DP-Schnittstelle

o Profibus-Funktionalitat tber Siemens SPC3-Controller

o Bitrate auf Geberseite 19,2kBit/s (SN3) bzw. 115,2kBit/s (SN4)

¢ Bitrate auf Profibusseite 9,6kBit/s bis 12Mbit/s.

e schnelle Zustandsdiagnose durch LED-Statusanzeige

e parametrierbar per integrierter Tastatur und 5-stelligem 7-Segment-Display.

o Diagnosefunktionen

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 5/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11



21

2.2

2.3

e
g
Precision in Motion

Profibus-Schnittstelle (Anschluss X5)

Die Verbindung des IFO9P/1 zum Profibus erfolgt Uber einen 9-poligen D-Sub-Steckverbinder gemaf
EN 50170. Eine eventuell vorzunehmende Busterminierung muss im Anschlussstecker vorgenommen
werden, d.h. es sind entsprechende Steckverbinder mit zuschaltbaren Abschlusswiderstanden einzu-
setzen. Es werden folgende Datenraten unterstiitzt: 9,6kBit/s, 19,2kBit/s, 93,75kBit/s, 187,5kBit/s,
500kBit/s, 1,5MBit/s, 3MBiIt/s, 6MBit/s und 12Mbit/s. Weitere Profibusspezifische Parameter enthalt
die zugehorige Geratestammdatei SIKOOOEC.GSD, die auf der Homepage www.siko.de zum Down-
load bereitsteht.

Die Anschlussbelegung des D-Sub-Steckers ist dem weiter unten aufgefiihrten Anschlussbild zu ent-
nehmen.

Schnittstelle zu SN4 bzw. SN3 (Anschluss X3 bzw. X4)

Zum Anschluss der Geber stehen wahlweise die zwei D-Sub-Verbinder X3 bzw. X4 zur Verfligung.
Die maximale Baudrate betragt beim SN4-Protokoll 115,2kBit/s, beim SIKONETZ3-Protokoll
19,2kBit/s. Uber zwei zusatzliche Pin’s kann die Versorgung der angeschlossenen Geber direkt vor-
genommen werden. Der Anschlussstrom darf dabei 0,75A nicht Ubersteigen! Die Anschlussbelegung
ist dem Anschlussbild zu enthehmen (siehe Kapitel 2.5).

Ubersteigt der Strombedarf der an das IFO9P/1 angeschlossenen Teilnehmer den oben genannten
Wert, so sind diese Gerate Uber ein externes Netzteil zu versorgen. Es ist dabei auf eine gemeinsa-
me Masseverbindung von externem Netzteil und IFO9P/1 zu achten!

Funktionsweise

Nach dem Einschalten ermittelt das IFO9P/1 die Anzahl der angeschlossenen Geber. Die Adressen
der gefundenen Teilnehmer werden in aufsteigender Reihenfolge in einer Tabelle abgelegt.

sondern durfen frei im Adressbereich 1..31 vergeben werden, es darf aber nicht zu Ad-
resskonflikten durch Doppel- oder Mehrfachzuweisungen von gleichen Adressen kom-
men!

Die Geberadressen muissen nicht zwingend von Adresse 1 an aufsteigend beginnen,

In der Datenaustauschphase werden dann die Positionswerte der gefundenen Geber in einem bis zu
132Byte langen Datentelegramm an die SPS (z.B. SIEMENS S7) Ubertragen.

Hinweis fur S7-Anwender: Um diese Daten zusammenhéangend (konsistent) zu lesen (zu
schreiben) wird der Funktionsbaustein SFC14 ,,DPRD_DAT* (SFC15 ,,DPWR_DAT*) bendtigt!

Den Positionswerten ist grundsatzlich ein 8Byte langes Steuer-/Status-Telegramm vorgeschaltet, wel-
ches vom IF09P/1 selber beigesteuert wird. Uber diese Steuerbytes kénnen die Geber parametriert
werden bzw. es kénnen Statusinformationen von diesen gelesen werden.

Der Aufbau des Datentelegramms soll an Hand der nachfolgenden Skizze verdeutlicht werden. Als
Beispiel dient eine Konfiguration mit 5 Gebern:

IFO9P/1

Datum: 15.03.2011 - 6/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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4Byte 4Byte 4Byte 4Byte 4Byte
Poswert Poswert Poswert Poswert Poswert
I
Datente| eg ramm | Poswert Poswert Poswert Poswert Poswert
I Geber 2 Geber 7 Geber 8 Geber19 Geber27
A A A A A
N J
Y
Gebertabelle 8Byte IFO9P/1
IFO9P/1
Adresse 2
Adresse 7
Adresse 8
Adresse 19
Adresse 27

Drei Status-LED’s geben Auskunft tiber den Betriebszustand des Interfaces:

- LED-grin: Power-On (Betriebsspannung liegt an);
- LED-rot: Fehlerfall aufgetreten (LED blinkt);
- LED-gelb: Das IFO9P/1 befindet sich in der Datenaustauschphase mit dem SPS-Master;

Uber das 5-stellige LED-Display werden im Fehlerfall Hinweise auf den/die Fehlerverursachenden
Geber dargestellt.

Die Tastatur dient zur Eingabe verschiedener Parameterwerte, die das IFO9P/1 direkt betreffen, als
auch zur Diagnose der von dem IFO9P/1 erkannten Geber.

2.3.1 Startphase

Unter der Voraussetzung, dass sdmtliche Geréte, IFO9P/1 und die Geber (SN4- bzw. SN3-
Teilnehmer) gemeinsam eingeschaltet werden’, lauft folgende Einschaltsequenz ab:

! Es sollte vermieden werden, das IFO9P/1 vor den angeschlossenen Gebern einzuschalten, weil ansonsten die Erken-
nung der Geber nicht korrekt bzw. gar nicht funktioniert! Eine nachtragliche Neuinitialisierung mit erneutem Scan-
vorgang ist dann nur moglich, indem ein definierter Controlcode am IFO9P/1 eingegeben wird. Beschreibung siehe
Kapitel 3.3.

Der umgekehrte Fall, zuerst die Geber einschalten und daran anschlielend das IFO9P/1, ist problemlos mdglich.

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 7/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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- Die Geber initialisieren sich.

- Das IFO9P/1 durchlauft die nachfolgend dargestellte Initialisierungssequenz:

9‘
]
Display-Test [~ ———

v

Anzeige der
Firmware- l
Version

8E885,

y

Anzeige des
Schnittstel- | __ _ _
lenprotokolls S'-l 3

y

Anzeige der
aktuellen
Profibus-Teil-
nehmeradres-

en

v

Scannen
der Ge-
berschnitt
ctelle

Ursache kann doppelte

- E oder mehrfache Ad- E
' ressbelegung sein !

Fehler Ja Anzeige der Adresse
beim — > der Fehlerhaften Ge-
rate

scannen?

Anzeigesequenz:
no->5EnSr->

Found-rbook

mind. 1
Geber

nefiinden

Anzeige der -
Anzahl gefunde- | __ __ - 1 Wertebereich = 1 ..31
ner Geber nr

c3
-

y

Initialisierung
Profibus-
Controller

SPCR
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] Anzeige des Fehler-
Initialisie- Nein codes:
rung OK?
PbErr
Anzeige, dass der
SPC3 korrekt . 1
initialisiert wurde Fl.:l ~an

Betriebs-
phase

Dezimalpunkt

Anzeige der Be-
—_— triebsphase durch

Betriebsphase

Nach korrektem Ablauf der oben dargestellten Initialisierungssequenz holt sich das IFO9P/1 zyklisch
die Positionsdaten der erkannten Geber und stellt sie dem Profibus-Protokoll-IC SPC3 zur Verfiigung.

In dieser Phase festgestellte Fehler (Ubertragungsfehler, Checksummenfehler) werden durch eine
blinkende, rote Fehler-LED sowie zusatzlich als Klartext mit Anzeige der Adresse des gestorten Ge-
bers im Display angezeigt.

die von den angesprochenen Gebern ausgegeben werden, kurzzeitig auf dem Display
dargestellt (Fehlermeldungen F02, FO3 bzw. FO5; Details zu den Fehlermeldungen sind
den jeweiligen Benutzerinformationen zu entnehmen; siehe auch Kapitel 4.1).

Ist das IFO9P/1 auf die Protokoll-Betriebsart SN3 eingestellt, werden Fehlermeldungen,

Parametrierung/Statusabfrage

Der SPS-Anwender hat die Mdglichkeit, die Uber das IFO9P/1 angeschlossenen Geber zu parametrie-
ren bzw. die Werte von Parametern abzufragen. Hierzu erwartet das Interface ein 8Byte langes Pa-
rametriertelegramm, in welchem der Parameterbefehl, die Adresse des anzusprechenden Gebers und
die eigentlichen Daten fiir den anzusprechenden Geber untergebracht sind.

Sendet die SPS ein Parametriertelegramm an das IFO9P/1, wird die Positionswertabfrage solange un-
terdriickt, bis die Parameteranforderung bearbeitet wurde. Das Ende der Anforderung wird der SPS
durch einen Bestatigungscode (siehe Tabelle 1 - Befehlscodes) mitgeteilt.

Der Anwender hat daftir Sorge zu tragen, dass unmittelbar nach Bestatigung eines vor-
genommenen Parametrier- bzw. Statusabfrage-Vorgangs das vom SPS-Master ausge-
gebene Befehlstelegramm wieder vom PROFIBUS genommen wird, da das Gateway

IFO9P/1
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IFO9P/1 ansonsten durch permanente Parametrier- bzw. Statusanfrage-Vorgénge in der
zyklischen Positionswertabfrage stark eingeschrankt wird!

Die Zeit zwischen zwei Parametertelegrammen darf 20ms nicht unterschreiten, damit die Werte kor-
rekt in die geberinternen EEPROM'’s abgespeichert werden kdnnen.

2.4 Zykluszeiten
Der zeitliche Ablauf der Positionswertabfrage und der Profibus-Schnittstellenbedienung ist im unten
abgebildeten Diagramm dargestellt (SN4-Protokoll!):
Die angegebenen Zeiten gelten fur den einfachsten Systemaufbau mit einem angeschlossenen Ge-
ber. Pro zusétzlich angeschlossenen Geber verlangern sich die angegebenen Zeiten fir Positions-
|
Positionswert- Profi- Positionswertab- Profi- Positionswertab- Profi-
abfrage Adr. n bus frage Adr. n+1 bus frage Adr. n+2 bus
ca. 2ms ca. 1,5ms
|
Positionswert- Profi- Parametrierung Profi- Positionswertab- Profi-
abfrage Adr. n bus bearbeiten bus frage Adr. n+1 bus
ca. 2ms ca. 1,5ms ca. 3... 20ms
Die mit * angegebenen Zeiten verlangern sich bei SIKONETZ3-Betrieb auf ca. 5..6ms
wertabfrage und Profibusbedienung um ca. 0,16ms
IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 -10/51-; Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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3 Bedienung

3.1

3.2

3.3

Nach Abnahme der transparenten Abdeckhaube lasst sich das IFO9P/1 Uiber die vorhandenen Tasten
parametrieren. Uber das 5-stellige LED-Display werden dem Anwender die relevanten Informationen
zur Verfiigung gestellt. Die 4 Tasten haben folgende Funktionen:

P-Taste: Durch Gedrickthalten dieser Taste >5sec gelangen Sie in den Parameter-
mode. Wechselnd erscheinen in der Anzeige der Name des Parameters und
dessen aktueller Wert. Durch weiteres Betéatigen der Taste gelangen Sie
durch das ganze Menu, welches aus drei Parametern besteht. Befinden Sie
sich beim dritten Parameter, fihrt eine weitere Betatigung der P-Taste wie-
der zurtick in den Normalbetrieb. Wird wahrend der Parametrierung 30 Se-
kunden lang keine Taste betatigt, so geht das IFO9P/1 automatisch in den
Normalbetrieb tGber.

Parameter 1: Protokolleinstellung,

Parameter 2: Profibus-Teilnehmer-Adresseinstellung,
Parameter 3: Diagnosefunktionen.
PfeilLinks-Taste: Anwahl der zu &ndernden Ziffer.

PfeilHoch-Taste: Anwahl der Ziffern 0 .. 9.

Stern-Taste: Ubernehmen/Abspeichern des mit den Pfeiltasten
gewahlten Wertes

Protokolleinstellung

In der Anzeige erscheint der Wert -Prat abwechselnd mit dem eingestellten Protokollnamen. Mit
Hilfe der PfeilHoch-Taste lassen sich nachfolgend dargestellte Protokolle einstellen:

54 S~

Mit der Stern-Taste bestatigen. Der Wert wird nach dem nachsten Neustart ibernommen.

Profibusadresse

In der Anzeige erscheint der Wert P _RAdr abwechselnd mit der eingestellten Adresse. Mit Hilfe der
PfeilHoch- und PfeilLinks-Taste lasst sich die Adresse im Bereich 0...125 einstellen. Mit der Stern-
Taste bestatigen. Der Wert wird nach dem néchsten Neustart ibernommen.

Diagnose- und Steuerfunktionen

In der Anzeige erscheint der Wert -LodE abwechselnd mit der Ziffernfolge EEE’BU, wobei die ak-

tive Ziffernstelle blinkt. Mit den Pfeiltasten kénnen nun bestimmte Zahlenkombinationen eingegeben
werden, die nachfolgend beschrieben werden:

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 12/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Control-Code |Beschreibung
ooinn Es werden die Positionswerte der gefundenen Geber dargestellt. Die Anzeige
wechselt im 2-Sek.-Rythmus zwischen der Adresse des ersten gefundenen
Gebers und dessen Positionswert hin und her.
Uber die PfeilHoch-Taste wird zum néchsten Geber weitergeschaltet. Nach
Erreichen des Gebers mit der héchsten Adresse wird nach dem néachsten
Tastendruck auf die PfeilHoch-Taste wieder der Wert und die Adresse des
ersten Gebers angezeigt.
In dieser Betriebsart werden weiterhin die Positionswerte der Geber aktuali-
siert Uber den Profibus tbertragen.
Dieser Modus wird durch Betéatigen der P-Taste wieder verlassen werden.
onz2on In dieser Betriebsart werden Informationen uber die Datenlbertragungsquali-
tat auf der Geberseite angezeigt.. Es werden nacheinander 3 Werte darge-
stellt:
ELErr Anzahl der fehlerhaften Datentelegramme
(Wertebereich: 00000 ... 99999)
E_nr Anzahl Dateniibertragungen insgesamt seit Einschalten des
IFO9P/1
deErr prozentuale Darstellung des Verhaltnis von
tCErr/t_nr (max. 99.999%, min. 00.001%)
Die Darstellung der Anzahl Datentibertragungen erfolgt im Exponentialfor-
mat. Durch die Einschrénkung auf 5 Ziffernstellen kann aber bei gréReren
Werten nicht mehr der volle Zahlenbereich angezeigt werden. Es gelten
folgende Anzeigebereiche:
Oo ED ... 999E0  Anzahl < 1000
ad iE3 ... 999E3 1000 < Anzahl < 999999
ad b ... 999E6 1000000 < Anzahl < 999999999
ad 9 ... DO4ES 1000000000 < Anzahl < 4293967296
T Dieser Code l6st einen Neustart mit Setzen der Profibus-Adresse und des
Protokolltyps auf ihre Defaultwerte aus (Profibus_Adresse = 1, Protokoll =
SN4)
HE Dieser Code l6st einen Neustart aus. Die eingestellten Werte fur Profibusad-
resse und Protokoll bleiben erhalten.

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 13/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Konfiguration/Projektierung

Fur den PROFIBUS-DP-Gateway wurde eine Geratestammdatendatei mit dem Namen Sl-
KOOOEC.GSD erstellt. Diese Datei kann mit dem verwendeten Projektierungstool in die Gerate-
Bibliothek mit aufgenommen werden. Die Vorgehensweise hierfir entnehmen Sie sind den Unterla-
gen des Projektierungstools.

An Hand einer Beispielprojektierung (IFO9P/1 mit 5 Gebern; siehe Kapitel 2.3) soll die Vorgehens-
weise beim einbinden des IFO9P/1 in einer Profibusanlage dargestellt werden. Als Projektierungstool
wird der Hardware-Manager des S7-Konfigurationstools verwendet. Folgende Bedingungen werden
vorausgesetzt:

1.) Die Geratestammdatei (SIKOOOEC.GSD) befindet sich im richtigen Verzeichnis
2.) mind. 1 Masterbaugruppe wurde ausgewabhit.

1. Schritt:  Auswahl des einzufligenden Profibusteilnehmers (hier: Gateway IFO9P/1). Dieser be-
findet sich im Geréatekatalog unter dem Pfad ,Profibus-DP\weitere Feldgera-
te\Gateway".

2. Schritt: Per Drag-and-Drop werden die dargebotenen Module an den gezeigten Steckplatzen

positioniert.
WICHTIG: Das Modul ,Parameter In/Out* muss immer an erster Stelle platziert sein!

[ HW Konfig - [SIMATIC 300-Station (Konfiguration) — S7_IFO9P]

By Station Bearheiten Einfligen  Zielsystern  Ansicht  Estras  Fenster  Hilfe - =] x|

Dl=le-9 %) 8 snlas] I %8 2|

Fs

— Erofil: IStandard ﬂ
| =00 Gateway IF13-P5 -]
PROFIBUS{1 ;: DP-Mastersystem (1) ST

] parameterinfout
[ / positian sensor no. 01

/E position sensorno. 02

§ / position sensorno. 03

B (7) Gatew / position sensorno. 04
/E position sensor no. 05

position sensor no. 06

--[d position sensar no. 07
--|§ position sensorno. 08
position sensor no. 09
- position sensorno. 10

- --[d position sensorno. 11

P | | _;lJ --[d position sensorno. 12
position sensorno. 13

@ position sensorno. 14
-|d position sensorno. 15

@ position sensorno. 16

Steckplatz Bestellnu r .| E-Adresse | AsAdr. Kummen...| [ position sensor no. 17
nargreeterin/out 2ob.2hd. . e0k..2h3 i’ position sensorno. 18
Sition sensorno. 01 |300..303 .
it 19
position sensor no. 02304, 307 EE?I,IET ET?TTE an ﬂ
position sensorno. 03 [308...311
position sensorno. 04 [312.315 PROFIBUS-DP-Slaves der SIMATIC S7, M7 und
position sensorno. 05 1316..319 C7 (dezentraler Authau)
hd
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, W A

Die Module ,Position Sensor No. XX* (XX = 01 .. 31) repréasentieren die Speicherplatze, an denen die
Positionswerte der an das IFO9P/1 angeschlossenen Geber abgelegt werden.

IFO9P/1
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8Byte IFO9P/1

Datente|egram m | Poswert Poswert Poswert Poswert Poswert
I Geber 2 Geber 7 Geber 8 Geber19 Geber27

Steckplatz S7

Parameter In/Out

Position Sensor
Nr.01

A

Position Sensor
Nr.02

A

Position Sensor
Nr.03

A

Position Sensor
Nr.04

A

Position Sensor
Nr.05

A

Parametrierung im Zustand DATA-EXCHANGE

Ublicherweise wird die Parametrierung eines Slaves nur einmalig in der Anlaufphase durchgefiihrt.
Die Parameter werden dabei wahrend der Projektierung mit einem geeigneten Softwaretool festge-
legt.

Beim PROFIBUS-DPVO ist die Parametrierung eines Slaves wéhrend der DATA-EXCHANGE-Phase
nicht vorgesehen (ab PROFIBUS-DPV1 ist ein azyklischer Datenverkehr zwischen Master und Slave
maoglich).

Da das IFO9P/1 auf DPVO basiert, wurde eine Mdglichkeit geschaffen, diese Einschrankung zu um-
gehen, damit die an das Gateway angeschlossenen Geber auch im laufenden Betrieb umprogram-
miert werden kénnen.

Hierzu ist eine 8Byte grof3er Ein-/Ausgabebereich reserviert, der in der Konfiguration als ,Parameter
In/Out* gekennzeichnet ist. Uber diesen Bereich transferiert der SPS-Anwender Parametrierdaten und
empféngt Diagnose- und Statusmeldungen.

Waéhrend des reguldren Data-Exchange-Betrieb sind alle 8Byte auf den Wert 0 gesetzt.

IFO9P/1

Datum: 15.03.2011 - 15/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11



Aufbau der ersten 8 Bytes des Datentelegramms

1 2 3 4 5 6 7 8
—>
—_>

v

v

v

v

v

v

Precision in Motion

Datenbyte 4 (High Byte)

Datenbyte 3

Datenbyte 2

Datenbyte 1 (Low Byte)

Adresse des zu parametrierenden Gebers

Parameterindex (High Byte)

Parameterindex (Low Byte)

Befehlscode (Tabelle 1 - Befehlsco-
des)

Aufbau der nachfolgenden Bytes des Datentelegramms (Positionswerte):
(Bytes 8 + n*4; n = 1..31)

9 10 | 11 | 12 129130 | 131|132
_____________ L, Positionswert 31 (High Byte)
L » | Positionswert 31
> | Positionswert 31
» | Positionswert 31 (Low Byte)
» | Positionswert 1 (High Byte)
> Positionswert 1
» | Positionswert 1
> | Positionswert 1 (Low Byte)
IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 16/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Byte 1: Befehlscode

Befehl Befehlscode Befehlscode Bedeutung

(Dienst) (hexadezimal) (Dezimal)

Write Request 23h 35 Parameter zum Gateway IFO9P/1
senden

Write Response | 60h 96 Antwort des Gateway IFO9P/1 auf

Write Request

Read Request 40h 64 Anforderung eines Parameters vom
Gateway IFO9P/1

Read Response |42h 66 Antwort auf Anforderung mit aktuel-
lem Wert
Error Response | 80h 128 Fehlermeldung

Tabelle 1 - Befehlscodes
Byte 2,3: Parameterindex

Der Parameterindex wird im Intel-Datenformat im Nutzdatenbyte 2 (Low Byte) und im Nutzdatenbyte
3 (High Byte) eingetragen (siehe Befehlsliste SN3-Protokoll bzw. Befehlsliste SN4-Protokoll)

Byte 4: Adresse

An dieser Stelle steht die Adresse des zu parametrierenden Gebers. Die Werte liegen im Bereich
von 1..31. Die Adresse Wert O ist fur das IFO9P/1 reserviert.

Die folgende Aussage gilt nur bei eingestelltem SIKONETZ3-Protokoll:

Das Bit 6 steuert den Rundruf, ob ein Befehl fiir alle Teilnehmer gelten soll oder nicht. Bei gesetztem
Bit (= 1) wird die Adresse (des SIKONETZ3-Teilnehmers) ignoriert und der Befehl an alle Geréte ge-
sendet. Bei Wert 0 wird das Rundrufbit ignoriert und nur das Gerat mit der angegebenen Adresse an-
gesprochen. Welche Befehle Rundruffahig sind, geht aus der Befehlsliste hervor (siehe 3.6.1).

Bit 7 |Bit6 Bit5 |Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Rundruf- |0 Adresse 1 .. 31
bit

Tabelle 2 - Rundruf
Byte 5..8: Datenbytel..Datenbyte 4

Im Datenbereich wird der Wert des Parameters in linksbiindiger Intel-Darstellung eingetragen. (Byte 5
= Low Byte .. Byte 8 = High Byte)

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 -17/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11



3.6 Befehlsliste (Indextabelle)
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Da sich die Befehle fur Gerate mit SN3-Protokoll teilweise unterschiedlich zu denjenigen Geraten mit
SN4-Protokoll verhalten, sind nachfolgend zwei Befehlslisten aufgefiihrt:

3.6.1 Befehlsliste SN3-Protokoll

Parameter Parameter- | Adresse |Datentyp [Daten- |Zugriff siehe
index lange Kapitel
Positionswert 5F00h 1..31 Integer32 (4 R 3.7.1
Kalibrierwert 5F01h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.2
Offset” 5F02h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.3
Geratekennung IFO9P/1 5F03h 0 Integer32 (4 R 3.74
Drehrichtung (Z&hlrichtung) 5F04h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.5.3
Schritte pro Umdrehungs) 5F05h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.6
Status IFO9P/1 5F06h 0 Integer32 |4 R 3.7.7
Kalibrierung (Setzen des Posi- | 5F07h 1..31 Integer32 (4 w? 3.7.8
tionswertes auf den Kalibrier-
wert)
System-Status SN3-Geber 5F08h 1..31 Integer32 |4 RWY? | 3.7.9
Nicht implementiert (erzeugt 5F09h - - - -
Fehlermeldung)
Sollwert 5F0Ah 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.11
Tastatur einschalten V¥ 5FOBh 1..31 Integer32 |4 w? 3.7.12
Tastatur ausschalten V%% 5FOCh 1..31 Integer32 |4 w? 3.7.13
Positionieren starten 2% 5FODh 1..31 Integer32 |4 w? 3.7.14
Positionieren stoppen %% 5FOEh 1..31 Integer32 |4 w? 3.7.15
Anzeige einschalten %% 5FOFh 1..31 Integer32 |4 w? 3.7.16
Anzeige ausschalten %% 5F10h 1..31 Integer32 |4 w? 3.7.17
InPos-Fenster 5F11h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.19
Schleifenumkehrpunkt 5F12h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.20
Geratekennung Geber 5F13h 1..31 Integer32 (4 R 3.7.21
IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 18/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Parameter Parameter- | Adresse |Datentyp [Daten- |Zugriff siehe
index lange Kapitel

Nachkommastellen 5F14h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.22.2
Kettenmal3funktion der Taste 5F15h 1..31 Integer32 (4 w? 3.7.23
freigeben

Kettenmal3funktion der Taste 5F16h 1..31 Integer32 (4 w? 3.7.24
sperren

Anzeigendivisor 5F17h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.25.2
Schleifenanfahrrichtung 5F18h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.26.2
Nullungsfreigabe 5F19h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.27
Displayorientierung und LED- | 5F1Ah 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.29
Funktionalitat

Freier Faktor 5F1Bh 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.30
Tastaturstatus AP24 5F1Ch 1.31 Integer32 |4 R 3.7.31
3.6.2 Befehlsliste SN4-Protokoll

Parameter Parameter- | Adresse |Datentyp [Daten- |Zugriff siehe

index lange Kapitel

Positionswert 5F00h 1..31 Integer32 (4 R 3.7.1
Kalibrierwert 5F01h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.2
Nicht implementiert (erzeugt 5F02h - - - - -
Fehlermeldung)

Geratekennung IFO9P/1 5F03h 0 Integer32 (4 R 3.74
Status lesen 5F04h 1..31 Integer32 (4 R 3.75.1
Konfiguration schreiben 5F04h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.5.2
Schritte pro Umdrehung 5F05h 1..31 Integer32 (4 R/W 3.7.6
Status IFO9P/1 5F06h 0 Integer32 (4 R 3.7.7
Kalibrierung (Setzen des Posi- | 5F07h 1..31 Integer32 (4 w? 3.7.8
tionswertes auf den Kalibrier-

wert)

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 -19/51-; Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Parameter Parameter- | Adresse |Datentyp [Daten- |Zugriff siehe
index lange Kapitel

Nicht implementiert (erzeugt 5F08h - - - -

Fehlermeldung)

Kettenmalf3 5F09h 1..31 Integer32 (4 w? 3.7.10

Sollwert 5F0Ah 1..31 Integer32 (4 W 3.7.11

Nicht implementiert (erzeugt 5F0Bh - - - -

Fehlermeldung)

Nicht implementiert (erzeugt 5F0Ch - - - -

Fehlermeldung)

Nicht implementiert (erzeugt 5F0Dh - - - -

Fehlermeldung)

Nicht implementiert (erzeugt 5FOEh - - - -

Fehlermeldung)

Nicht implementiert (erzeugt 5F0Fh - - - -

Fehlermeldung)

Nicht implementiert (erzeugt 5F10h - - - -

Fehlermeldung)

Drehrichtung (Z&hlrichtung) 5F11h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.18

schreiben

Nachkommastellen schreiben | 5F12h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.22.1

Anzeigedivisor schreiben 5F13h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.25.1

Schleifenanfahrrichtung schrei- | 5F14h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.26.1

ben

Displayorientierung schreiben | 5F15h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.28

Freigabe Tastenfunktion schrei- | 5F16h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.32

ben

Tastenfunktion ,KettenmafR3* 5F17h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.33

und ,Ricksetzen” freige-

ben/sperren

Funktion LED griin 5F18h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.34

Funktion LED rot 5F19h 1..31 Integer32 (4 W 3.7.35

Y Der Inhalt der Nutzdatenbytes ist ohne Bedeutung.

2 Der Schreibzugriff 16scht den System-Status des adressierten Gebers.

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011

- 20/51-:
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¥ Ein Schreib-/Lesezugriff mit diesem Index erzeugt eine Fehlermeldung
* Diese Befehle sind Rundruf-fahig.

® Dieser Parameter ist nicht bei allen Geraten implementiert

Zugriff = R: nur Lesezugriff maglich.

Zugriff = W: nur Schreibzugriff maglich.

Zugriff = R/W: Schreib- und Lesezugriff mdglich.

Die Darstellung aller Werte erfolgt im Intel-Format (das niederwertigste Byte zuerst).

3.7 Befehlsausgabe (Ablaufdiagramm)

Dieses nachfolgende Flussdiagramm zeigt den prinzipiellen Ablauf einer Parametrierung dar:

A 4

Datentelegramm
mit 0 aufbereiten

v

Telegramm an
IFO9P/1 senden

( Start )

A

Response
erhalten?

Datentelegramm
aufbereiten

A 4

Telegramm an
IFO9P/1 senden

Fehlermel-
dung ?

ERROR

3.7.1 Parameter Positionswert ausgeben (SN3- und SN4-Protokoll)
Dieser Parameter ist nur der Vollstéandigkeit wegen vorhanden. Die Positions- bzw. Displaywerte der
angeschlossenen Geber werden grundsétzlich in der Data-Exchange-Phase dem Profibus-Master
Ubermittelt.

Mit Ausfiihren dieses Befehls wird gezielt ein bestimmter Geber angesprochen. Dieser Parameter
ist nur lesbar, ein Schreibzugriff wird mit einer Fehlermeldung quittiert.

Beispielaufruf: Positionswert von Geber mit Adr. 5 lesen

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex Datenbyte | Datenbyte |Datenbyte | Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) |1 2 3 4
40h 00h 5Fh 05h 00h 00h 00h 00h

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 21/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Be- Param.- | Param.- | Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der |
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 angeschlossenen
code |Low High Geber
42h 00h 5Fh 05h 79h 65h 3Ah 00h xxh xxh
Antwort: Positionswert = 3A6579h (=3.827.065)
3.7.2 Parameter Kalibrierwert schreiben/lesen (SN3- und SN4-Protokoll)

Dieser Parameter liest oder schreibt den Kalibrierwert des adressierten Gebers.

Beim Schreiben des Kalibrierwertes ist der Wertebereich des adressierten Gebers zu beachten!

Durch Schreiben des Kalibrierwerts wird der Positionswert des adressierten Geber noch
nicht auf diesen Wert gesetzt! Das Setzen des Positionswertes auf den Kalibrierwert
erfolgt erst nach Ausflihrung des Befehls mit dem Parameterindex 5F07H (siehe 3.7.8
unten).

Beispielaufruf: Kalibrierwert von Geber mit Adr. 22 auf 10000h setzen

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte

de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4

23h 01h 5Fh 16h 00h 00h 01h 00h

Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subin- |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der

fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber ]

code Low High (=Adres ?
se) ‘

60h | 01lh 5Fh 16h 00h 00h 01h 00h 'xxh ixxh |

3.7.3 Parameter Offset schreiben/lesen (SN3-Protokoll)

Dem Positions- bzw. Displaywert kann ein bestimmter Betrag (Offset) aufaddiert werden. Es sind
positive als auch negative Werte moglich.

Beispielaufruf: Offsetwert von Geber mit Adr. 12 auf 360 (= 0168h) setzen

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
23h 02H 5Fh 0Ch 68h 01h 00h 00h

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 22/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subin- |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der ‘
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber |
code |Low High (=Adres
se) i
-
60h | 02H 5Fh oCh 00h 00h 00h 00h ‘xxh ixxh
3.7.4 Parameter Geratekennung IFO9P/1 lesen (SN3- und SN4-Protokoll)
Dieser Parameter ist nur lesbar, ein Schreibzugriff wird mit einer Fehlermeldung quittiert.
Datenbyte 1:  Codierung des Gerét IFO9P/1 (07h),
Datenbyte 2:  Versionsnummer (30h fir V3.00),
Datenbyte 3:  Hardwareversion (0 = IFO9P, 1 = IFO9P/1).
Datenbyte 4:  mit O belegt.
Beispielaufruf: Geratekennung IFO9P/1 lesen
Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
40h 03H 5Fh 00h xxh xxh xxh xxh
Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subin- |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
code Low High (=Adres
se)
42h | 03H 5Fh 00h 07H 30h 01h 00h ixxh i xxh
IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 23/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11



3.7.5 Parameter Status/Konfiguration

3.75.1

Parameter Status lesen (SN4-Protokoll)

Precision in Motion

Mit dieser Funktion werden von einem adressierten Gerét folgende Information ausgelesen. De-

taillierte Informationen zu den nachstehend aufgefiihrten Begriffen sind den jeweiligen Benutzerin-

formationen der angeschlossenen Gerate zu entnehmen:

-  Batteriestatus
- Tastenmodus

- Versionsnummer
- Displayorientierung

- Tastenmodus ,Kettenmald und
Ricksetzen*

Datenbyte 4: immer O

Datenbyte 3: Versionsnummer (z.B. AP09: 2.02)

0

i

|

0

0

i

|

i

i

0

Datenbyte 3: Versionsnu

mmer (z.B. AP04: 1.04)

Schleifenanfahrrichtung
Dreh- (zahl-)Richtung
Nachkommastellen

Anzeigendivisor bzw. LED-
Funktion

Die Kodierung der Firmwareversion der Geréte
APO04 und AP04-S unterscheidet sich von
derjenigen der tbrigen SN4-Geréte. Beispiele:

AP04 (AP04-S): V1.04 = 104 = 68h

APO09: V2.02 =22h
0 1 1 0 1 0 0 0
Datenbyte 2: Anzahl Nachkommastellen (0 ... 3), Anzeigedivisor bzw. LED-Funktion, Schleifenan-
fahrrichtung
Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
Z , Z Y Y |0 X X X
I ) Nachkommastellen: 000 = keine
Y Y 2 001=1
} 010=2
011=3
100=4
Anzeigedivi- LED-Funktion (AP04-S):
sor (AP04): Bit5 = 1: LED rot EIN, wenn
00=1 auRerhalb Zielfenster
> 01=10 Bit5 = 0: LED rot AUS
10 =100 Bit4 = 1: LED grun EIN,
11 =1000 wenn aul3erhalb Zielfenster
Bit4 = 0: LED grun AUS
Schleifenanfahrrichtung:
g 00 = direkt
v 01 = Im Uhrzeigersinn
10 = Entgegen dem Uhrzeigersinn
IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 24/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11
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Datenbyte 1: Batteriestatus, Tastenmode, Displayorientierung, Drehrichtung

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bi3 :

Bit2 !

Bitl !

Bit0

X U Y Y 0

\% 0

Z

H_/

L

v

v

v

Beispielaufruf:

v

Status von Geber mit Adr. 17 lesen

Dreh- (Z&hl-)Richtung:
0 = entgegen Uhrzeigersinn (aufwarts)
1 =im Uhrzeigersinn (abwarts)

Displayorientierung:
0=0°
1=180°

Tastenmode: 00 = Tastenfunktion gesperrt
01 = Kettenmaf3funktion
10 = Riicksetzfunktion
11 = Sollwertanzeige (AP09/1)

Freigabe Tastenfunktionen:

0 = Freigabe entsprechend Bit5 und Bit 4
1= Kettenmal und Riicksetzen freigegeben

0 = Batterie OK
1 = Batterie entladen

Batteriestatus:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)
40h 04h 5Fh 11h 00h 00h 00h 00h
Antwort: Batterie entladen, Tastenmode = Riicksetzen, Displayorientierung = 0°,
Zahlrichtung = abwarts, Dezimalpunkt an 2. Stelle, Version 1.01

Befehls- | Param.- | Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der E
code Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber |
Low High l
"""I'""""""""I"""""I
42h 04h 5Fh 11h Alh 02h 11h 00h rxxh ixxh
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3.7.5.2 Parameter Konfiguration schreiben (SN4-Protokoll)
Mit dieser Funktion werden verschiedene Geberfunktionen beeinflusst.

Vor Ausfiihren dieser Funktion muss der Anwender den aktuellen Status des zu para-
metrierenden Gebers holen und auswerten. Daran anschlieend kann die gewiinschte
Operation durch Setzen/Ldschen der passenden Bits in den Datenbytes 1 und 2 durch-
gefuhrt werden!

- Batteriestatus - Schleifenanfahrrichtung
- Tastenmodus - Dreh- (z&ahl-)Richtung
- Versionsnummer - Nachkommastellen
- Displayorientierung - Anzeigendivisor bzw. LED-
- Tastenmodus ,KettenmaR und Funktion
Ricksetzen*

Datenbyte 4: nicht relevant (kann beliebigen Wert enthalten)
Datenbyte 3: nicht relevant (kann beliebigen Wert enthalten)

Datenbyte 2: Anzahl Nachkommastellen (0 ... 3), Anzeigedivisor bzw. LED-Funktion, Schleifenan-

fahrrichtung
Bit7 | Bit6 | Bit5 ! Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl ! Bit0
z z, Y Y|o X Xx X

H_/H_/ N ~ J

Nachkommastellen: 000 = keine

001=1

010=2

011=3

100=4
Anzeigedivi- LED-Funktion (AP04-S):
sor (AP04): Bit5 = 1: LED rot EIN, wenn
00=1 auRerhalb Zielfenster

> 01=10 Bit5 = 0: LED rot AUS
10 =100 Bit4 = 1: LED gruin EIN,
11 =1000 wenn innerhalb Zielfenster
Bit4 = 0: LED griin AUS

Schleifenanfahrrichtung:
00 = direkt
01 = Im Uhrzeigersinn
10 = Entgegen dem Uhrzeigersinn

v
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Datenbyte 1: Displayorientierung, Tastenmode, Dreh- (Zahl-)Richtung, Kettenmal aktivie-
ren/desaktivieren, Rucksetzfunktion

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | B3 | B2 | Bitl | BitO

X U Y

H_}

Y W \Y 0 4

L,

Dreh- (Z&hl-)Richtung:
0 = entgegen Uhrzeigersinn (aufwarts)
1 =im Uhrzeigersinn (abwarts)

Kettenmal? aktivieren/desaktivieren:

v

Ricksetzen (Positionswert auf Kalibrierwert
setzen)

v

Tastenmode: 00 = Keine Tastenfunktion
01 = Kettenmaffunktion
10 = Riicksetzfunktion
11 = Sollwertanzeige (AP09/1)

v

Freigabe Tastenfunktionen:

0 = Freigabe entsprechend Bit5 und Bit 4
1 = Kettenmal und Riicksetzen freigegeben

v

Displayorientierung:
0= 0°
1= 180°

v

Beispielaufruf: Der Sensor AP04-S (Adr. 17) soll so parametriert werden, dass er 2 Nach-
kommastellen anzeigt, die Schleifenanfahrrichtung im Uhrzeigersinn erfol-
gen soll, die griine LED EIN geschaltet wird bei Erreichen der Zielposition,
die Displayorientierung auf 0° gesetzt ist, die Tastenfunktion entsprechend
den Bits 4 und 5 gesteuert wird, bei Tastenbetatigung die Kettenmal3funkti-

on ausgefihrt wird und die Z&hlrichtung auf abwarts steht:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)
40h 04h 5Fh 11h 11h 52h 00h 00h
Antwort:
Befehls- | Param.- | Param.- | Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der
code Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
Low High
42h 04h 5Fh 11h 00h 00h 00h 00h xxh xxh
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3.7.5.3 Parameter Zahlrichtung lesen/schreiben (SN3-Protokoll)

Parameter (Da- Drehgeber Lineargeber
tenbyte 1)
00h Steigende Zahlenwert bei Drehung Steigende Zahlenwerte bei Bewegung
im Uhrzeigersinn (clockwise) des Sensors in Richtung Steckerabgang
01lh Steigende Zahlenwert bei Drehung Fallende Zahlenwerte bei Bewegung

entgegen dem Uhrzeigersinn (coun-
ter clockwise)

des Sensors in Richtung Steckerabgang

Die Datenbytes 2, 3 und 4 sind nicht relevant und kénnen beliebige Werte besitzen.

Beispielaufruf: Z&ahlrichtung von Geber mit Adr. 17 clockwise setzen

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
23h 04h 5Fh 11h 00h 00h 00h 00h
Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subin- |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
code Low High (=Adres
se)
60h |0s4h  [5Fh  [11h  |ooh  |ooh  |ooh  [0Oh xxhixxh

3.7.6 Parameter Schritte pro Umdrehung schreiben/lesen (SN3- und SN4-Protokoll)

Mit diesen Parameter wird der Messbereich eines Drehgebers skaliert. Der Wert O wird bei SIKO-
Gebern immer als Maximalwert interpretiert. Werte gré3er als die durch die Geberauflésung vorge-
gebene Anzahl verursachen Schrittfolgen > 1.

Beispielaufruf: Anzahl Schritte pro Umdrehung von Geber mit Adr.9 lesen

Befehlsco- | Parameter- | Parameter- | Subindex | Datenbyte | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
40h 05h 5Fh 09h 00h 00h 00h 00h
Antwort: Schrittzahl pro Umdrehung = 3600p,, (= OE10hg,)
Befehls- | Param.- | Param.- | Subindex Daten- | Daten- Daten- Daten- Positionswerte der
code Index Index (=Adresse) |byte 1 |byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
Low High
42nh  |osh 5Fh | 0%h 10h |OEh | 00h 00h 'xxh ixxh
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Parameter Status IFO9P/1 lesen (SN3- und SN4-Protokoll)

Der Status des IFO9P/1 wird auf die Nutzdatenbytes 1.. 4 abgebildet. Im Byte 1 steht der Wert 1 far
OK und O fur nicht bereit. Im Byte 2 wird die Anzahl der angeschlossenen Geber ausgegeben (Wer-
tebereich 0..31), Byte 3 und 4 sind mit 0 belegt.

Datenbyte 1: 0 > Gateway nicht bereit; 1 > Gateway bereit zum Datenaustausch
Datenbyte 2:  Anzahl der an den Gateway angeschlossenen Geber

Datenbyte 3, 4: mit dem Wert O belegt

Beispielaufruf:

de

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte

Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4

40h

06h 5Fh 00h 00h 00h 00h 00h

Antwort: IFO9P/1 bereit, 31 SIKONETZ-Teilnehmer vorhanden

code

Befehls- | Param.- |Param.- | Subindex Daten- | Daten- Daten- Daten- Positionswerte der

Index Index (=Adresse) |byte 1 |byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
Low High

42h

o6h  [5Fh  |ooh oth |1Fh  |ooh  |ooh xxh ixxh

3.7.8

Parameter Kalibrierung (Setzen des Positionswertes auf den Kalibrierwert) (SN3- und SN4-
Protokoll)

Hiermit wird der adressierte Geber auf den Kalibrierwert gesetzt. Die Daten in den Nutzdatenbytes 1
.. 4 sind nicht relevant und kénnen auf beliebige Werte gesetzt sein.

Beispielaufruf: Geber mit Adresse 13 (0Dh) soll auf den Kalibrierwert gesetzt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4

Index Low | Index High | (=Adresse)

23h

07h 5Fh 0Dh 00h 00h 00h 00h

Antwort:

code

Befehls- | Param.- |Param.- | Subindex Daten- | Daten- Daten- Daten- Positionswerte der

1
Index Index (=Adresse) |byte 1 |byte?2 byte 3 byte 4 ang. Geber ;
Low High |

60h

07h 5Fh 0Dh 00h | 00h 00h 00h ixxh i xxh

IFO9P/1
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3.7.9 Parameter System-Status ausgeben/l6schen (SN3-Protokoll)
Mit diesen Parameter wird der Status des adressierten SN3-Teilnehmers abgefragt bzw. geldscht.
Die mit * gekennzeichneten Bits sind geberabhéngig; die entsprechenden Bedeutungen
sind den jeweiligen Benutzerinformationen zu entnehmen!
Datenbyte 1:
Bit O: Aktor 1 ein *
Bit 1: Aktor 2 ein *
Bit 2: Aktor 3 ein *
Bit 3: Positionswert eingefroren
Bit 4: Tastatur eingeschaltet *
Bit 5: Programmierzustand ein
Bit 6: Grenzwertvergleich aktiv *
Bit 7: Blockiertiberwachung aktiv *
Datenbyte 2:
Bit O: Fehler FO1 aufgetreten (Anzeigeuberlauf) *
Bit 1: Fehler FO2 aufgetreten (Datenibertragungsfehler, CRC-Fehler)
Bit 2: Fehler FO3 aufgetreten (unzuldssiger oder unbekannter Befehl)
Bit 3: Fehler FO5 aufgetreten (unzuldssige Werteingabe)
Bit 4: *
Bit 5: *
Bit 6: *
Bit 7: Achse war blockiert *
Datenbyte 3:
Bit 0: Sollwert erreicht *
Bit 1: Umschaltpunkt erreicht *
Bit 2: *
Bit 3: *
Bit 4: unterer Grenzwert erreicht *
Bit 5: oberer Grenzwert erreicht *
Bit 6: *
Bit 7: Positionierung lauft *
Ein gesetztes Bit (= 1) bedeutet aktiv. Die Bits 0..7 des Datenbyte 1 sind mit einer Schreibanforde-
rung des Befehls System-Status nicht I6schbar und immer auf dem aktuellen Stand. Die Bits 0..7
(Byte2) und 0..7 (Byte3) werden automatisch gesetzt, missen aber mit einer Schreibanforderung
des Befehls System-Status geldscht werden.
Beispielaufruf: System-Status von Geber mit Adr.7 lesen
Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
40h 08h 5Fh 07h 00h 00h 00h 00h
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Antwort:
Be- Param.- | Param.- | Subin- Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der ‘
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber |
code |Low High (=Adres
se) i
|
42h  |08h 5Fh 07h 11h 00h 82h 00h ‘xxh i Xxh

Bedeutung der Datenbytes:

Datenbytel:
0 0 0 1 0 0 0 1
Tastatur eingeschaltet Aktor 1 ein
Datenbyte 2: keine aktiven Statusmeldungen

1 0 0 0 0 0 1 0

T T

Positionierung Umschaltpunkt er-

Datenbyte 3:

3.7.10 Parameter Kettenmal aktivieren/desaktivieren (SN4-Protokoll)
Mit diesen Parameter wird die Kettenmaf3funktion des adressierten Gebers aktiviert bzw. deakti-

viert. Die Daten in den Nutzdatenbytes 1 .. 4 sind nicht relevant und kénnen auf beliebige Werte
gesetzt sein.

Der zeitliche Abstand zweier hintereinander folgenden Befehle ,Kettenmal3 aktivie-
ren/desaktivieren“ muss > 100ms betragen!

Beispielaufruf: Bei dem Geber mit Adresse 14 (OEh) soll die Kettenmalf3funktion aktiviert werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 09h 5Fh OEh xxh xxh xxh xxh

Antwort:
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Befehls- | Param.- | Param.- | Subindex Daten- | Daten- Daten- Daten- Positionswerte der |
code Index Index (=Adresse) |[byte 1 |byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber

Low High
60h | 09h 5Fh OEh 00h | 0oh 00h 00h 'xxh | xxh

3.7.11

Ein weiterer Aufruf dieser Funktion desaktiviert die Kettenmafl3funktion wieder!

Sollwert schreiben/lesen (SN3- und SN4-Protokoll)

Dieser Befehl wird im Zusammenhang mit Positionieraufgaben verwendet. Der gewiinschte anzu-
fahrende Positionswert (= Sollwert) wird programmiert und mit dem weiter unten beschriebenen Be-
fehl Positionieren starten (3.7.14) die Positionierung in Gang gesetzt.

Voraussetzung fir diese Vorgehensweise ist ein entsprechender Systemaufbau z.B. mit SIKONETZ-
Drehgeber vom Typ AP04. Bei eingestelltem SN4-Protokoll fiihrt ein Lesezugriff zu einer Fehler-
meldung!

Beispielaufruf: Sollwert von Geber mit Adr. 6 lesen

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
40h OAh 5Fh 06h 00h 00h 00h 00h
Antwort: Sollwert = 25000 (= 61A8h)
Be- Param.- |Param.- |Subin- |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
code Low High (=Adres
se)
42h | 0Ah 5Fh 06h Ash 61h 00h 00h ixxh | xxh

3.7.12

Tastatur einschalten (SN3-Protokoll)

Mit diesen Parameter wird eine Tastatur (sofern am Geréat vorhanden) eingeschaltet. Der Inhalt der
Datenbytes 1 bis 4 kann beliebig sein.

Dieser Befehl ist Rundruffahig (siehe Tabelle 2 - Rundruf). Durch Setzen von Bit 6 im Byte Subindex
werden sdmtliche SIKONETZ-Teilnehmer angesprochen. Ist das Bit 6 nicht gesetzt, muss im Byte
Subindex eine gultige Geberadresse angegeben werden.

Beispielaufruf: Die Tastaturen aller SIKONETZ-Teilnehmer sollen eingeschaltet werden.
(Die die Adresse reprasentierenden Bits im Feld Subindex kénnen beliebige
Werte besitzen!)

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
de Index Low | Index High | (=Adresse) | 1 2 3 4
23h OBH 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 32/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11




Precision in Motion

Antwort:
Be- Param.- | Param.- | Subin- Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der ‘
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber |
code |Low High (=Adres
se) i
|
60h OBH 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh xxh xxh

3.7.13 Tastatur ausschalten (SN3-Protokoll)

Mit diesem Parameter wird eine Tastatur (sofern am Gerat vorhanden) abgeschaltet. (Rundruffa-
hig; siehe Tabelle 2 - Rundruf)

Beispielaufruf: Tastatur ausschalten, Gerat mit Adresse 02H

3.7.14 Positionieren starten (SN3-Protokoll)

Der Befehl wird in Verbindung mit positionierfahigen SIKONETZ-Teilnehmern verwendet, um eine

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte | Datenbyte | Datenbyte
de Index Low |Index High | (=Adresse) |1 2 3 4
23h 0Ch 5Fh 02h xxh xxh xxh xxh
Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subin- |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
code Low High (=Adres
se)
60h 0Ch 5Fh 02h xxh xxh xxh xxh xxh xxh

gewunschte, mit dem oben beschriebenen Befehl Sollwert schreiben vorgegebene, Position anzu-
fahren. Der Inhalt der Nutzdatenbytes 1 .. 4 ist ohne Bedeutung.

Beispielaufruf:

Positionierung starten, Gerat mit Adr. 23(= 17h)

Befehls- Param.- Param.- Subindex |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte
code Index Low |Index High | (=Adresse) |1 2 3 4
23h 0Dh 5Fh 17h xxh xxh xxh xxh
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Antwort:
Be- Param.- | Param.- | Subin- Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der ‘
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber |
code |Low High (=Adres
se) i
s |
60h ODh 5Fh 17h xxh xxh xxh xxh xxh xxh

3.7.15 Positionieren stoppen (SN3-Protokoll)

Mit diesem Befehl wird ein zuvor gestarteter Positionierauftrag gestoppt. Der Inhalt der Nutzdaten-
bytes 1 .. 4 ist ohne Bedeutung (Rundruffahig; siehe Tabelle 2 - Rundruf).

Beispielaufruf: Positionierung stoppen, es werden alle SIKONETZ-Gerate angesprochen,
unabhangig von der im Feld Subindex angegebenen Adresse.

Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Daten- Datenbyte | Datenbyte | Datenbyte 4
de Index Low | Index (=Adresse) | byte 1 2 3
High
23h OEh 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh
Antwort:
Be- Param.- | Param.- | Subin- Daten- |Daten- |Daten- |Daten- |Positionswerte der
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber
code |Low High (=Adres
se)
60h OEh 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh ixxh ixxh

3.7.16 Anzeige (Display) einschalten (SN3-Protokoll)

Hiermit wird bei Geraten mit Display die Anzeige eingeschaltet. Der Inhalt der Nutzdatenbytes 1 .. 4
ist ohne Bedeutung. (Rundrufféhig; siehe Tabelle 2 - Rundruf)

Beispielaufruf: Anzeige einschalten, es werden alle SIKONETZ-Gerate angesprochen, un-
abhéangig von der im Feld Subindex angegebenen Adresse.
Befehlsco- | Param.- Param.- Subindex | Datenbyte |Datenbyte |Datenbyte | Datenbyte
de Index Low |Index High | (=Adresse) |1 2 3 4
23h OFh 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh
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Antwort:
Be- Param.- | Param.- | Subin- Daten- Daten- Daten- Daten- Positions-
fehls- | Index Index dex byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 . werte der
code Low High (=Adres : ang. Geber
se) :
60h OFh 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh xxh xxh

3.7.17 Anzeige (Display) ausschalten (SN3-Protokoll)

Hiermit wird bei Geraten mit Display die Anzeige ausgeschaltet. Der Inhalt der Nutzdatenbytes 1 .. 4
ist ohne Bedeutung. (Rundrufféhig; siehe Tabelle 2 - Rundruf)

Beispielaufruf: Anzeige ausschalten, es werden alle SIKONETZ-Geréate angesprochen, un-
abhéangig von der im Feld Subindex angegebenen Adresse.

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 10h 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- | Positionswer- !

fehls- | Index Index (=Adresse) | byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 'te der ang.

code Low High + Geber

60h 10h 5Fh 4xh xxh xxh xxh xxh xxh ixxh

3.7.18 Drehrichtung setzen (SN4-Protokoll)

Mit diesem Befehl wird die Dreh- (Z&hl-)Richtung des gewahlten Gebers parametriert. Es ist nur der
Inhalt des Datenbyte 1 relevant. Der Inhalt des Datenbytes 1 hat dabei folgende Bedeutung:

01h = Drehrichtung im Uhrzeigersinn bzw. Zahlrichtung ,abwarts",
00h = Drehrichtung entgegen dem Uhrzeigersinn bzw. Z&hlrichtung ,aufwarts”

Beispielaufruf: Es soll die Drehrichtung des Gebers mit Adresse 21 (15h) so eingestellt wer-

den, dass er bei Drehung im Uhrzeigersinn steigende Positionswerte lie-
fert:

IFO9P/1 Datum: 15.03.2011 - 35/51-: Art.Nr. 85831 And. Stand 077/11



Precision in Motion

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 11h 5Fh 15h 01lh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ite der ang.

code Low High : Geber

60h |11h 5Fh 15h 00h 00h 00h 00h ixxh | xxh

3.7.19 InPos-Fenster auslesen/programmieren (SN3-Protokoll)
Mit diesem Befehl wird das Abweichungsfenster von Soll- zu Istwert gelesen bzw. programmiert.
Wertebereich: -9999 .. +9999

Beispielaufruf: Es soll das InPos-Fenster des Gebers mit Adresse 21 (15h) auf den Wert 25
eingestellt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 11h 5Fh 15h 19h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 : te der ang.

code Low High ' Geber

60h 11h 5Fh 15h 19h xxh xxh xxh xxh xxh

3.7.20 Schleifenumkehrpunkt auslesen/programmieren
Mit diesem Befehl wird der Schleifenumkehrpunkt (in Anzeigeeinheiten) gelesen bzw. programmiert.
Wertebereich: -9999 .. +9999

Beispielaufruf: Es soll Schleifenumkehrpunkt des Gebers mit Adresse 14 (OEh) auf den
Wert 50 eingestellt werden:
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Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 12h 5Fh OEh 32h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 : te der ang.

code Low High ' Geber

60h 12h 5Fh OEh 32h xxh xxh xxh xxh xxh

3.7.21 Geratekennung auslesen (SN3-Protokoll)

Mit diesem Befehl wird die Gerétekennung, die Firmwareversion sowie der Hardwarestand des ad-
ressierten Gebers ausgelesen.

Beispielaufruf: Es soll die Geratekennung des Gebers mit Adresse 10 (0OAh) gelesen wer-
den:
Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4

Index Low | Index High | (=Adresse)

40h 13h 5Fh OAh xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten-  Positionswer- |

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ‘tederang. !

code Low High ' Geber

42h  |13h 5Fh  |0Ah  |22h 11h 10h 00h 'xxh i xxh

Datenbyte 1:  22h > Kennung des SIKO-Gerates MSA501-SN3
Datenbyte 2:  11h > Firmwareversion V1.01
Datenbyte 3:  10h > Hardwareversion V1.0

Die Zahlenwerte der Geratekennungen sind den Benutzerinformationen der jeweiligen Geréate zu
entnehmen.

Die Kodierung der Firmwareversion der Gerate AP04 und AP04-S unterscheidet sich
von den ubrigen SN3-Geraten. Beispiele:
AP04 (AP04-S): V1.04 =104 =68h

MSA111C (MSA501): V1.02 =12h
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3.7.22 Nachkommastellen auslesen/ programmieren
3.7.22.1 Gerate mit SN4-Protokoll

Dieser Befehl ermdglicht die Programmierung der Nachkommestellen bei Geréten, die tber ein Dis-
play verfigen. SN4-Gerate ohne Display antworten auf diesen Befehl mit einer Fehlermeldung.

Wertebereich: 0 .. 4 (AP0O4, AP04-S)
0 .. 3 (AP09, AP09/1)

00h = Anzeigeformat XXXXX.
01h = Anzeigeformat XXXX.X
02h = Anzeigeformat XXX.XX
03h = Anzeigeformat XX. XXX

04h = Anzeigeformat X.XXXX (nur bei AP04!)

Wird ein an das IFO9P/1 angeschlossenes AP09 mit dem Wert 04h parametriert, so

interpretiert dies die AP09 als Wert 00h (kein Dezimalpunkt bzw. Dezimalpunkt ganz
rechts). Beim AP09 wird beim Format 00h ein Dezimalpunkt ganz rechts angezeigt,
beim APO4 wird in diesem Fall kein Dezimalpunkt angezeigt!

Beispielaufruf: Es soll beim Geber mit der Adresse 2 (02h) der Positionswert mit 3 Nach-
kommestellen angezeigt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 12h 5Fh 02h 03h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High ' Geber

60h 12h 5Fh 02h 00h 00h 00h 00h xxh xxh

3.7.22.2 Gerate mit SN3-Protokoll
Dieser Befehl ermdglicht das Auslesen bzw. die Programmierung der Nachkommestellen bei Gera-
ten, die Uber ein Display verfigen. SN3-Gerate ohne Display antworten auf diesen Befehl mit einer
Fehlermeldung.

Wertebereich: 0..4 (bzw. 3 bei APQ9)
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Beispielaufruf: An einem AP04 (Gerateadresse 30) sollen 3 Nachkommestellen angezeigt
werden:

@ Es ist zu beachten, dass der Zahlenwert, welcher die Nachkommastellen reprasen-
tiert, an der Stelle des Datenbytes 2 eingetragen wird!

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 14h 5Fh 1Eh 00h 03h 00h xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High : Geber

60h | 14h 5Fh 1Eh 00h 00h 00h 00h ixxh | xxh

Wird dieser Befehl lesend angewendet, antwortet der Geber zuséatzlich zu der Anzahl Nachkomma-
stellen mit der Geberadresse des adressierten Geréats:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

40h 14h 5Fh 1Eh xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 : te der ang.

code Low High ' Geber

42h | 14h 5Fh 1Eh 1Eh 03h 00h 00h ixxh i xxh

Datenbyte 1:  Geberadresse (1Eh = Adresse 31)
Datenbyte 2:  Anzahl Nachkommstellen (03h = 3 Nachkommastellen)

Beim Versuch, den Befehl ,Nachkommastellen programmieren” auf ein Gerat ohne Display anzu-
wenden, wird folgende Antwort vom Gateway zuriickgesendet (Beispiel: Geberadresse 26):

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- ! Positionswer- |
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.
code Low High + Geber

8oh | 14h 5Fh 1Ah 06h 08h 83h 00h 'xxh | xxh

Datenbyte 1 und 2: Fehlercode 0806h - SIKONETZ3-Fehler
Datenbyte 3: Fehlermeldung 83h - unzulassiger Befehl (siehe auch Kapitel 4.1)
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3.7.23 Kettenmalfunktion der Taste freigeben (SN3-Protokoll)
Dieser Befehl gibt die Kettenmal3funktion der an dem adressierten Geber vorhandenen Taste frei.

Wertebereich: der Inhalt der Datenbytes 1 .. 4 ist ohne Bedeutung.

Beispielaufruf: An einem AP0O4 (Gerateadresse 29) wird die Kettenmal3funktion der Taste
freigegeben:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 15h 5Fh 1Dh xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- | Positionswer- !

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High + Geber

60h | 15h 5Fh 1Dh 00h 00h 00h 00h 'xxh xxh

3.7.24 Kettenmal3funktion der Taste sperren (SN3-Protokoll)
Dieser Befehl sperrt die Kettenmaf3funktion der Taste an dem adressierten Geber.
Wertebereich: der Inhalt der Datenbytes 1 .. 4 ist ohne Bedeutung.

Beispielaufruf: An einem AP0O4 (Gerateadresse 29) wird die Kettenmal3funktion der Taste
freigegeben:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 16h 5Fh 1Dh xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High ' Geber

60h | 16h 5Fh 1Dh 00h 00h 00h 00h :xxh | xxh

3.7.25 Anzeigedivisor
3.7.25.1 Schreiben mit SN4-Protokoll
Mit diesem Parameter wird die am Display angezeigte Aufldsung um den gewahlten Faktor redu-

ziert. Beispiel: Die Messaufldsung des Messsystems, bestehend aus Drehgeber AP04 und Spindel,
ist auf eine Aufldsung von 1/2000mm parametriert. Fir die Darstellung des Messwerts auf dem Dis-
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play reicht aber eine Auflésung von 1/10mm. Somit wird der Anzeigedivisor auf den Wert 100 ein-

gestellt.

Es ist nur der Inhalt des Datenbyte 1 relevant. Der Inhalt des Datenbytes 1 hat dabei folgende Be-

deutung:

Wertebe

reich:

Beispielaufruf:

0.3
0:ADI=1

1: ADI =10
2: ADI =100
3: ADI = 1000

Es soll beim Geber mit der Adresse 17 (11h) der Anzeigdivisor 100 einge-

stellt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 13h 5Fh 11h 02h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High ' Geber

60h 13h 5Fh 02h 00h 00h 00h 00h xxh i xxh

3.7.25.2 Lesen/schreiben mit SN3-Protokoll

Mit diesem Parameter wird der Anzeigendivisors (ADI) programmiert. Dadurch wird die Darstellung
des Zahlenwerts auf dem Display des adressierten Gebers beeinflusst. Uber die Lesefunktion kann
der eingestellte Wert des Anzeigendivisors gelesen werden.

Der Befehl ist nur giltig fir Geréte, die mit einem Display ausgestattet sind. Der Befehl wird mit ei-
ner Fehlermeldung quittiert, wenn das angesprochene Gerat diesen Befehl nicht erkennt.

Wertebereich: 0..3
0:ADI=1
1: ADI = 10
2: ADI =100
3: ADI = 1000
Beispielaufruf: An einem AP04-S (Geréateadresse 6) wird der ADI-Wert 10 programmiert:
Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)
23h 17h 5Fh 06h 01h xxh xxh xxh
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Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- » Positionswer-
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ! te der ang.
code Low High : Geber
60h |17h 5Fh 06h 00h 00h 00h 00h ixxh i xxh

3.7.26 Schleifenanfahrrichtung
3.7.26.1 Schreiben mit SN4-Protokoll

Mit diesem Befehl wird die Schleifenanfahrrichtung des gewéhlten Gebers gesetzt. Detailliertere In-
formationen zu dem Thema Schleifenfahrt sind der Benutzerinformationen der Gerate AP04 bzw.
APO04-S zu entnehmen.

Es ist nur der Inhalt des Datenbyte 1 relevant. Das Datenbyte 1 kann auf folgende Werte eingestellt
werden; andere Werte lI6sen eine Fehlermeldung aus:

Wertebereich: 0.2
0: direkt
1: im Uhrzeigersinn
2: gegen Uhrzeigersinn

Beispielaufruf: Es soll beim Geber mit der Adresse 7 (07h) die Schleifenanfahrrichtung ,ge-
gen dem Uhrzeigersinn“ eingestellt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 14h 5Fh 07h 02h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- | Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ‘te der ang.

code Low High : Geber

60h | 14h 5Fh 07h 00h 00h 00h 00h ixxh | xxh
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3.7.26.2 Lesen/schreiben mit SN3-Protokoll

Mit diesem Befehl wird die Schleifenrichtung gelesen bzw. programmiert.

Wertebereich: 0.2
0: direkt
1: im Uhrzeigersinn
2: gegen Uhrzeigersinn

Beispielaufruf: An einem AP04 (Gerateadresse 1) wird die Schleifenanfahrrichtung ,im Uhr-
zeigersinn® programmiert:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 18h 5Fh 01h 01h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- | Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- ! Positionswer- !

fehls- | Index Index (=Adresse) | byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 'te der ang.

code Low High + Geber

60h | 18h 5Fh 01h 00h 00h 00h 00h 'xxh i xxh

3.7.27 Nullungsfreigabe lesen/programmieren (SN3-Protokoll)

Mit diesem Befehl wird die am adressierten Gerat vorhandene Taste zur Nullungsfunktion freigege-
ben oder gesperrt. Der Tastenzustand kann ebenfalls abgefragt werden.

Ist die Funktion freigegeben, wird durch betatigen der Taste der Positionswert auf den Wert ,Kalib-
rierwert + Offsetwert” gesetzt. Sind diese zwei genannten Werte zu O gesetzt fihrt die Tastenbetati-
gung zum ,Nullsetzen* der Anzeige (Nullung).

Wertebereich: 0.1
0: Nullung gesperrt
1: Nullung freigegeben

Beispielaufruf: An einem AP04 (Gerateadresse 1) wird die Schleifenrichtung ,,gegen Uhr-
zeigersinn® programmiert:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 19h 5Fh 01lh 02h xxh xxh xxh
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Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten-
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4
code Low High
60h 19h 5Fh 01lh 00h 00h 00h 00h

3.7.28 Displayorientierung schreiben (SN4-Protokoll)

e
g
Precision in Motion

+ Positionswer- :
 te der ang.
: Geber

Mit diesem Befehl wird die Ausrichtung des Displays des gewahlten Gebers gesetzt.

Es ist nur der Inhalt des Datenbyte 1 relevant. Das Datenbyte 1 kann auf folgende Werte eingestellt
werden; andere Werte lI6sen eine Fehlermeldung aus:

Wertebereich:

Beispielaufruf:

0..1
0: Displayorientierung 0°
1 Displayorientierung 180°

Es soll beim Geber mit der Adresse 11 (0Bh) die Displayorientierung auf
180° eingestellt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 15h 5Fh 0OBh 01lh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High + Geber

60h 15h 5Fh 0OBh 00h 00h 00h 00h xxh ixxh

3.7.29 Displayorientierung und LED-Funktionalitat lesen/programmieren (SN3-Protokoll)

Mit Hilfe dieses Befehls kann die Displayorientierung und die Funktionalitat der LED’s der Gerate
APO4 und AP04-S beeinflusst bzw. bestimmt werden.

Die bei einem Lesezugriff erhaltenen Werte in den Datenbytes 1 und 2 geben Aufschluss tber die
aktuellen Zustande der Displayorientierung und der LED-Funktionalitat:
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Datenbyte 1

Datenbyte 2

0:
1:

Displayorientierung:
Bit0 =
Bit0 =

OO
180°

LED-Funktionalitat:

Bit5 = 1: LED rot EIN, unabhangig vom Zielfenster

Bit4 = 1: LED grun EIN, unabhangig vom Zielfenster

Bit3 = 1: LED’s blinken

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0 Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
0 0 0 0 0 0 0 X 0 0 X X X 0 X X
A A A A A

Bitl = 1: LED rot EIN, wenn auRerhalb des Zielfens-

Bit0 = 1: LED grun EIN, wenn Zielfenster erreicht

Beispielaufruf:

Die Bits 0 .. 3 im Datenbyte 2 werden nichtfliichtig gespeichert. Zum Setzen der Bits
4 und 5 muss die Zielfensterabhhéngigkeit (Bit O und 1) deaktiviert sein

An einem AP04 (Gerateadresse 2) soll der Zustand der Displayorientierung
und der LED-Zustande ausgelesen werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

40h 1Ah 5Fh 02h xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ! te der ang.

code Low High : Geber

42h 1Ah 5Fh 02h 01lh 01lh 00h 00h xxh 1 xxh

Ergebnis:

Datenbyte 1 = 1 - Displayorientierung = 180°

Datenbyte 2 = 1 - LED griin = EIN, wenn Positionswert innerhalb des Zielfensters
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3.7.30 Freier Faktor programmieren (SN3-Protokoll)

Bei der Positionsanzeige AP04-S besteht die Moglichkeit, anstatt dem Parameter ,Schritte pro Um-
drehung” einen freien Faktor einzustellen. Dies ist vor allem dann notwendig, wenn diese Anzeige in
einem rotativen Messsystem eingesetzt wird. Detaillierte Informationen zu dem freien Faktor sind
der Benutzerinformation des Gerates AP04-S zu entnehmen. ?

Wertebereich: 1 .. 30000 (Defaulteinstellung: 10000)

Beispielaufruf: Ein AP04-S (Geberadresse 7) soll mit einem freien Faktor vom Wert 8000
programmiert werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 1Bh 5Fh 07h 40h 1Fh 00h xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 | te der ang.

code Low High ' Geber

60h  |1Bh 5Fh 07h 00h 00h 00h 00h ixxh ixxh

3.7.31 Tastaturstatus AP24 lesen (SN3-Protokoll)

Mit diesem Befehl wird der aktuelle Tastaturstatus der Positionsanzeige AP24 ausgelesen. Ein e-
ventueller Schreibzugriff fihrt zu einer Fehlermeldung.

Beispielaufruf: Von einem AP24 (Geberadresse 11) soll der Tastaturstatus gelesen werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

40h 1Ch 5Fh 0Bh xxh xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4  te der ang.

code Low High : Geber

42h  |1Ch 5Fh 0Bh 00h 00h 00h 00h ixxh | xxh

2 Verfligbar unter http://www.siko.de/service/downloads/ausgewaehlte-downloads/details/ap04s/
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Mit diesem Befehl wird der/den Taste(n) bei dem Geber AP09 bzw. AP04 eine bestimmte Funktion
zugewiesen. Die Funktionalitat wird Gber das Datenbyte 1 beeinflusst. Dieses Byte darf folgende
Werte annehmen:

00h:

O1h:

02h:

03h:

Beispielaufruf:

die Taste hat keine Funktion

Taste ist fur Kettenmal3-Betrieb freigegeben

Taste ist fur Rucksetzfunktion freigegeben

Taste ist fur Sollwertanzeige freigegeben (nur AP09)

Es soll beim Geber mit der Adresse 12 (0Bh) die Tastenfunktion ,Ruckset-
zen“ eingestellt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)

23h 16h 5Fh 0Ch 02h xxh xxh xxh
Antwort:

Be- Param.- |Param.- |Subindex |Daten- |Daten- |Daten- |Daten- | Positionswer- !

fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ' te der ang.

code Low High + Geber

60h 16h 5Fh 0Ch 00h 00h 00h 00h xxh | xxh

3.7.33 Tastenfunktion Kettenmald und Riicksetzen (SN4-Protokoll)
Mit Hilfe dieses Befehls kann beim AP04 die Tastenfunktionen ,Kettenmal3“ und ,Rucksetzen*
gleichzeitig freigegeben bzw. gesperrt werden. Der erforderliche Parameter wird im Datenbyte 1 zur
Verfligung gestellt. Die Datenbytes 2 .. 4 sind nicht relevant.
Folgende Werte sind gliltig:
00h:  Funktion ,Kettenmalf3 und Riicksetzen" gesperrt

01lh: Funktion ,Kettenmafd und Riicksetzen” freigegeben

Beispielaufruf: Es soll beim Geber mit der Adresse 15 (OFh) die Tastenfunktion ,Kettenmald und
Rucksetzen freigeben* eingestellt werden:

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)
23h 17h 5Fh OFh 01h xxh xxh xxh
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Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten-
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4
code Low High
60h 17h 5Fh OFh 00h 00h 00h 00h

3.7.34 Funktion LED grin (SN4-Protokoll)

+ Positionswer- :
 te der ang.
: Geber

Mit diesem Befehl wird beim AP04-S die Funktionalitat der grinen LED eingestellt. Der erforderli-
che Parameter wird im Datenbyte 1 hinterlegt. Die Datenbytes 2 .. 4 sind nicht relevant.

Folgende Werte sind gliltig:

00h:

O1h:

LED AUS

LED EIN, wenn das Zielfenster erreicht ist.

Beispielaufruf:

Die griine LED soll bei erreichen der Zielposition eingeschaltet werden (Ge-
beradresse 15):

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)
23h 18h 5Fh OFh 01h xxh xxh xxh
Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 | te der ang.
code Low High ' Geber
60h 18h 5Fh OFh 00h 00h 00h 00h xxh 1 xxh
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Mit diesem Befehl wird beim AP04-S die Funktionalitat der roten LED eingestellt. Der erforderliche
Parameter wird im Datenbyte 1 hinterlegt. Die Datenbytes 2 .. 4 sind nicht relevant.

Folgende Werte sind gliltig:

00h:
O1h:

Beispielaufruf:

LED AUS

LED EIN, wenn der Positionswert sich auRerhalb des Zielfensters befindet.

Die rote LED soll eingeschaltet werden, wenn sich der Positionswert aul3er-
halb des Zielfensters befindet (Geberadresse 15):

Befehlscode | Param.- Param.- Subindex Datenbyte 1 | Datenbyte 2 | Datenbyte 3 | Datenbyte 4
Index Low | Index High | (=Adresse)
23h 18h 5Fh OFh 01h xxh xxh xxh
Antwort:
Be- Param.- |Param.- |Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswer-
fehls- | Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 | te der ang.
code Low High ' Geber
60h 18h 5Fh OFh 00h 00h 00h 00h xxh 1 xxh
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4 Fehlerbehandlung

4.1 Fehlerdarstellung Uber Statusbytes

In einem Fehlerfall (ungultiger Befehlsindex, ungiltige Adresse, ungiiltiger Zugriff z.B. Write-Request
auf Read-Variable oder Kommunikationsfehler zwischen IFO9P/1 und den Gebern) wird anstatt eines
Write- bzw. Read-Response ein Error-Response und in den Nutzdatenbytes eine entsprechende Feh-
lernummer zuriickgegeben.

Befehlscode |Datenbyte 3 Datenbyte 4 Bedeutung

80h 8 6 SIKONETZ-Fehler

80h 7 6 Falscher Parameter

80h 6 6 Falscher Index

80h 5 6 Falscher Subindex (=AP09/1 bzw. SI-

KONETZ-Adresse)

80h 3 6 Zugriff verweigert z.B. Write-Request
auf Read-Variable oder Parameter
nicht vorhanden.

80h 4 6 Rundruf bei diesem Befehl nicht er-
laubt.
80h 1 6 Kommunikationsfehler zwischen

IFO9P/1 und RS485-Bus (Verbindung
unterbrochen oder Check-
summenfehler)

Beispiel: Parameter Anzeige pro Umdrehung auf Gerat mit Adresse grof3er 31 schrei-
ben z.B. 72 (=48h)
Befehls- Param.- Param.- Subindex Datenbyte |Datenbyte | Datenbyte |Datenbyte 4
code Index Low | Index High | (=Adresse) |1 2 3
23h 05h 5Fh 48h 00h 20H 00h 00h
Antwort: Error Response, falscher Subindex( = falsche Adresse)
Befehls- | Param.- | Param.- | Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der
code Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber l
Low High i
80h 05h  |5Fh 48h 00h 00h 05h 06h ixxh ixxh

Die Fehlermeldung mit dem Code 80h im Feld Befehlscode bleibt solange bestehen, bis der Befehl
mit den korrekten Parametern ausgefiihrt wurde.
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Bei Anwendung des SN3-Protokolls wird ein angesprochener SN3-Teilnehmer bei Fehlparametrie-
rung mit einer Fehlermeldung antworten (Fehlercodes 82h, 83h, 85h). Dieser Code wird zusétzlich zu
den Datenbytes 3 und 4 im Datenbyte 2 Ubertragen. Beispiel:

Befehls- | Param.- | Param.- | Subindex | Daten- Daten- Daten- Daten- Positionswerte der

code Index Index (=Adresse) | pyte 1 byte 2 byte 3 byte 4 ang. Geber |
Low High !

80h 05h  |5Fh 48h 00h 83h 05h 06h ixxh ixxh

Bedeutung der SN3-Fehlercodes:

o 82h: Fehlercode F02; Datenlbertragungsfehler (Checksummenfehler)
e 83h: Fehlercode F03; unzuléssiger oder unbekannter Befehl
e 85h: Fehlercode F05; unzuléssige Werteingabe

Der Fehlercode erscheint kurzzeitig auch im 5-stelligen Display des IFO9P/1.

4.2 Fehlerdarstellung auf dem Display

Fehler in der Datentbertragung zwischen IFO9P/1 und den daran angeschlossenen Gebern werden
durch eine blinkende, rote LED und als Klartext auf dem 5-stelligen 7-Segment-Display dargestellt.

Es werden zwei Fehlerarten unterschieden: Time-Out-Fehler und Checksummenfehler. Time-Out-
Fehler deuten auf eine Unterbrechung der Verbindung zum angesprochenen Geber oder aber auf ei-
nen defekten Geber hin. Checksummenfehler treten bei einer gestérten Umgebung auf. Z.B. wenn
zwei oder mehrere Geber mit derselben Adresse am gleichen Bus betrieben werden.

Am Display werden im Fehlerfall die Art des Fehlers (Time-Out oder Checksummenfehler) und die
Adresse des gestdrten Gebers ausgegeben. Beide Werte werden wechselweise auf der Anzeige aus-
gegeben (Beispiel: Geber mit Adresse 19 fehlerhaft).

Fehlerfall Check-
sum-Fehler

Fehlerfall
Time-Out

Adr {9 Adr {9
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