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1 Zu diesem Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt den Aufbau, die Anwendung und die Bedienung des Gera-
tes ibaMS4xUCO. Eine allgemeine Systembeschreibung des iba-Modularsystems und
weitere Informationen zu Aufbau, Anwendung und Bedienung der Zentraleinheiten fin-
den Sie in gesonderten Handbichern.

e Hinweis

Die Dokumentation des iba-Modularsystems ist Bestandteil des Datentragers ,iba
Software & Manuals®. Die Dokumentation steht auch unter www.iba-ag.com im
Download-Bereich zur Verfugung.

Die Dokumentation des iba-Modularsystems besteht aus folgenden Handbuchern:

U Zentraleinheiten
Die Handbuicher zu den Zentraleinheiten (z. B. ibaPADU-S-IT-2x16 oder ibaPADU-
S-CM) enthalten folgende Informationen:

= Lieferumfang

= Systemvoraussetzungen
= Geratebeschreibung

= Montieren/Demontieren
= Inbetriebnahme

= Konfigurieren

= Technische Daten

= Zubehor

4 Module
Die Handbuicher zu den einzelnen Modulen enthalten spezifische Informationen
zum jeweiligen Modul. Diese Informationen kénnen sein:

= Kurzbeschreibung

= Lieferumfang

» Produkteigenschaften
= Konfigurieren

= Funktionsbeschreibung
= Technische Daten

= Anschlussdiagramm

@ Ausgabe 2.0 5
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Zielgruppe

Im Besonderen wendet sich dieses Handbuch an ausgebildete Fachkrafte, die mit dem
Umgang mit elektrischen und elektronischen Baugruppen sowie der Kommunikations-
und Messtechnik vertraut sind. Als Fachkraft gilt, wer auf Grund seiner fachlichen Aus-
bildung, Kenntnisse und Erfahrungen sowie Kenntnis der einschlagigen Bestimmungen
die ihm Ubertragenen Arbeiten beurteilen und moégliche Gefahren erkennen kann.

Schreibweisen
In diesem Handbuch werden folgende Schreibweisen verwendet:

Aktion Schreibweise

Menubefehl MenU Funktionsplan

Aufruf von Menubefehlen Schritt 1 — Schritt 2 — Schritt 3 — Schritt x
Beispiel:

Wahlen Sie MenU Funktionsplan — Hinzufi-
gen — Neuer Funktionsblock.

Tastaturtasten <Tastenname>

Beispiel:

<Alt>; <F1>
Tastaturtasten gleichzeitig <Tastenname> + <Tastenname>
driicken Beispiel:

<Alt> + <Strg>

Oberflachenbuttons <Buttonname>
Beispiel:
<OK>; <Abbrechen>

Dateinamen, Pfade ,Dateiname®, ,Pfad”
Beispiel:

,lest.doc”

Ausgabe 2.0 @
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1.3

> b b P

Verwendete Symbole

Wenn in diesem Handbuch Sicherheitshinweise oder andere Hinweise verwendet wer-
den, dann bedeuten diese:

Gefahr! Stromschlag

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die unmittelbare Ge-
fahr des Todes oder schwerer Kdrperverletzung durch einen Stromschlag!

Gefahr!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die unmittelbare Ge-
fahr des Todes oder der schweren Kérperverletzung!

Warnung!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die mogliche Gefahr
des Todes oder schwerer Korperverletzung!

Vorsicht!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die mogliche Gefahr
der Kdrperverletzung oder des Sachschadens!

junl @

Hinweis

Ein Hinweis gibt spezielle zu beachtende Anforderungen oder Handlungen an.

Tipp

Tipp oder Beispiel als hilfreicher Hinweis oder Griff in die Trickkiste, um sich die Ar-
beit ein wenig zu erleichtern.

Andere Dokumentation

Verweis auf ergdnzende Dokumentation oder weiterfihrende Literatur.

Ausgabe 2.0 7
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Einleitung

Das Modul ibaMS4xUCO gehort zum iba-Modularsystem. Das modulare Konzept basiert
auf einem Baugruppentrager mit Rickwandbus, auf den eine Zentraleinheit und bis zu
4 weitere Ein-/Ausgangsmodule gesteckt werden kénnen. Die Spannungsversorgung
des Moduls erfolgt Uber den Rickwandbus im Baugruppentrager.

Auf einen Blick
U Erganzungsmodul fur das iba-Modularsystem
QO Zahlermodul mit 4 Eingangen

= Galvanisch getrennt, single ended

= 50 MHz (20 ns); 32 Bit Auflésung

= Eingangssignal:
TTL 5V (Transistor Transistor Logic)
HTL 24 V (High Threshold Logic)

= Abtastrate max. 40 kHz, frei einstellbar
U 8 Digitaleingange
= Eingangssignal DC 24 V
U 4 Digitalausgange
= 4-fach Wurzel, P-Schalter
= Schaltfrequenz max. 40 kHz, frei einstellbar
= Kurzschlussfest
U Robustes Gehause, einfache Montage
QO Zugelassen nach CE
Einsatzgebiete
U Impulszahler
U Periodenmessung
U Frequenzmessung
O Aufwarts-/Abwartszahler

Ausgabe 2.0 @
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4.2

Lieferumfang

Uberpriifen Sie nach dem Auspacken die Vollstandigkeit und die Unversehrtheit der Lie-
ferung.

Im Lieferumfang sind enthalten:

O Gerat ibaMS4xUCO

1 x 37-poliger D-Sub-Stecker mit Létkelchen

1 x 16-poliger Steckverbinder mit Federklemmen

1 x 6-poliger Steckverbinder mit Federklemmen

O 000

Datentrager ,iba Software & Manuals” (nur bei Einzellieferung)

Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaRer Gebrauch

Das Gerat ist ein elektrisches Betriebsmittel. Dieses darf nur fur folgende Anwendungen
verwendet werden:

U Automatisierung von Industrieanlagen

U Messdatenerfassung und Messdatenanalyse

U Anwendungen mit iba-Produkten (ibaPDA, ibalLogic u. a.)

Das Gerat darf nur wie im Kapitel 10 ,Technische Daten® angegeben ist, eingesetzt wer-

den.

Spezielle Sicherheitshinweise

Gefahr! Stromschlag!

Das Gerat ist nur fur elektrische Messspannungen ausgelegt, wie diese im Kapitel
»1echnische Daten“ angegeben sind!

Verwenden Sie keine beschadigten Messkabel!

Das Aufstecken und Abziehen von Messkabeln am unter Spannung stehenden Gerat ist
verboten!

ACHTUNG!
Module niemals unter Spannung auf den Baugruppentrager stecken oder abziehen!

Vor dem Aufstecken / Abziehen der Baugruppe zuerst Zentraleinheit ausschalten oder
Spannungsversorgung abziehen.

Warnung!

Dies ist eine Einrichtung der Klasse A. Diese Einrichtung kann im Wohnbereich Funk-
stérungen verursachen. In diesem Fall ist der Betreiber verpflichtet, angemessene
MaRnahmen durchzufthren.

Ausgabe 2.0 9
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ji

Wichtiger Hinweis

Offnen Sie nicht das Gerat! Das Offnen des Gerats fiihrt zum Garantieverlust!

E

5.2

Hinweis

Reinigen Sie das Gerat nur aufierlich mit einem trockenen oder leicht feuchten und
statisch entladenen Reinigungstuch.

Systemvoraussetzungen

Hardware
U Zentraleinheit: ibaPADU-S-IT-2x16 oder ibaPADU-S-CM (ab Version v02.12.004)
U Baugruppentrager, z. B. ibaPADU-B4S

Software
4 ibaPDA ab Version 6.38.0

4 ibalogic-V5 ab Version 5.0.5

jud

Hinweis

Voraussetzung flr den Einsatz mit ibaLogic-V5 ist die Zentraleinheit ibaPADU-S-IT-
2x16. Wird das Modul mit der Vorganger-Zentraleinheit ibaPADU-S-IT-16 betrieben,
kann nur ibaLogic-V4 verwendet werden.

10
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A

Montieren, AnschlieBen, Demontieren

Vorsicht!

Trennen Sie vor dem Montieren oder Demontieren immer die Zentraleinheit von der
Stromversorgung!

6.1

Hinweis

Montieren Sie ein oder mehrere Module rechts neben der Zentraleinheit (Steckplatze
X2 bis X5 frei wahlbar).

Montieren
1. Trennen Sie die Zentraleinheit von der Spannungsversorgung.

2. Entfernen Sie die Abdeckung vom Riickwandbus, auf den Sie das Modul aufstecken
mochten.

3. Stecken Sie das Modul in den Riickwandbus des Baugruppentragers fest auf.

4. Schrauben Sie das Modul oben und unten mit den Befestigungsschrauben auf dem
Baugruppentrager fest.

6.2

Wichtiger Hinweis

Schrauben Sie das Gerat und die Module stets fest. Das Stecken bzw. Abziehen der
Steckverbinder fur die Ein-/Ausgange kann ansonsten Beschadigungen verursachen.

AnschlieRen

6.3

Hinweis

Der Baugruppentrager und das Gerat missen mit einem Schutzleiter verbunden sein.

1. SchlieRen Sie alle Kabel an.

2. Wenn Sie alle erforderlichen Kabel angeschlossen haben, dann verbinden Sie die
Zentraleinheit wieder mit der Stromversorgung.

3. Schalten Sie die Spannungsversorgung der Zentraleinheit zu.

Demontieren
1. Trennen Sie die Zentraleinheit von der Spannungsversorgung.

2. Entfernen Sie alle Kabel.

3. Ldsen Sie die obere und untere Befestigungsschraube, mit der das Modul am Bau-
gruppentrager befestigt ist.

4. Ziehen Sie das Modul nach vorne aus dem Rickwandbus heraus.

5. Decken Sie den freien Rickwandbus mit einer Abdeckung ab.

Ausgabe 2.0 11
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7 Geratebeschreibung
7.1 Vorderansicht
CK 1 2 1 Befestigungsschrauben
2 Betriebszustandsanzeige L1...L4
L1..L4 2 3 Anzeige Zahlereingange und Digitalausgange
L30..L33 L1213 L30 . L45
sese  sses 4  Anzeige Digitaleingdnge L10...L17
s 5 Steckverbinder Digitalausgange X27
6  Steckverbinder Digitaleingange X5
7  D-Sub-Buchse Zahlereingange X28
5
X5
[
- 6
i 7
[ ]
1
7.2 Anzeigeelemente
Am Gerat zeigen farbige Leuchtdioden (LED) den Zustand des Gerates und den Zustand
der Kanale an.
7.2.1 Betriebszustand L1 ... L4
LED Farbe Zustand Beschreibung
L1 Grin Aus Gerat nicht betriebsbereit (ausgeschaltet)
Blinkend / An | Gerét betriebsbereit
L2 Gelb An Ruckwandbuszugriff
L3 Weil3
L4 Rot Aus Normalzustand, keine Fehler
Blinkend Stoérung/Fehler
12 Ausgabe 2.0 @
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° Wichtiger Hinweis

Kontaktieren Sie den iba-Support, wenn an der LED L4 ein Fehler angezeigt wird.

7.2.2 Zahlereingéange / Digitalausgange L30...L45
Zu jedem Kanal gehoren 4 LEDs. Eine LED kann griin, gelb, rot oder aus sein.

Die LEDs 1, 2 und 3 (von links nach rechts) zeigen den Status des A-, B- und N-Eingangs

an, LED 4 zeigt den Status des digitalen Ausgangs an.

L1..L4
L30...L33

L34..L37

L38... L41

L42.. 145

Zustand

) Aus

. Grln
) Gelb
. Rot

ch0
L10...L13

ch1

ch2

ch3

Zahlereingange

Kein Signal, logisch 0/
Drehgeber Modus

,0: Deactivated®

Signal steht an, logisch 1

Signal unbenutzt

A B N : Dout
130 L31 L32 L33

000

L34 L35 L36: L37

000

L38 L39 L40: L41

000

L42 L43 L44§ L45
0000

Zahlereingange Digitalausgange

Zustand*
O Aus

® Grin
 Gelb

Kanalfehler

Digitalausgange
Kein Signal, logisch 0
Signal steht an, logisch 1

Lastspannung fehlt (pro
Kanalwurzel) oder Uberstrom
(Kanalwurzel schaltet ab)

*) Ist ein Ausgang Uber ibaPDA deaktiviert bleibt die entsprechende Kanal-LED aus.

7.2.3 Digitaleingéange L10 ... L17
Die grunen LEDs zeigen an, ob der Digitaleingang gesetzt ist oder nicht.

LED

L10 ... L17

Zustand Beschreibung

Aus

Grin Signal steh

Kein Signal, logisch 0

t an, logisch 1

Ausgabe 2.0
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7.3 Anschlussdiagramm
Das Modul setzt sich aus drei Kanalgruppen zusammen:
= Digitalausgange (links, oben)
= Zahlereingange (links, unten)
= Digitaleingédnge (rechts)
L [ v 1 o
© ? % | oioo
DO 00 O —Q
, ¥ a3
?{ % | pio1
DO 01 (O B
. A
? % | oioz
DO 02 O L
] 55 —00—6
? % 1 oros
DO 03 [0—— I
GND ? % DI 04
—Q
Y1 o3
uco ? % DI 05
—0)
uco — +
§W§ 1 Dios
uco O
S W
UCco ? % | oro7
> +24V
oV
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7.4

7.4.1

7.4.2

Zahlereingange X28
Pinbelegung
Erde
19
GND3 37 e
® 18 MF3
- -N3 3% e
i ® 17 +N3
! -B3 35 @
@ ® 16 +B3
x -A3 34 e
® 15 +A3
Vcc3 33 ®
® 14 Vcc2
GND2 32 e
® 13 MF2
o N2 31 @
s ® 12 +N2
®© -B2 30 o
o2 ® 11 +B2
-A2 29 @
® 10 +A2
GND1 28 @
® 9 MF1
- -N1 27 @
© ® 8 +N1
S -B1 26 @
N2 ® 7 +B1
-A1 25 @
® 6 +A1
Vcel 24 [ ]
® 5 VeccO
GNDO 23 @
o ® 4 MFO
= -NO 2 e
c ® 3 +NO
N -BO 21 @
® 2 +BO
-A0 20 @
® 1 +A0

Pinbelegung (Ansicht Buchse von vorn)

Signale

Pro Kanal stehen neun Kanalsignale zur Verfigung, deren Bedeutung in Abhangigkeit

des gewahlten Drehgebers und Modus variiert.

Signal Funktion

A+ Hauptsignal 1

A- Differenzsignal zu A+

B+ Hauptsignal 2, kann auch als Enable-Signal fur A dienen

B- Differenzsignal zu B+

N+ Rucksetzsignal fur Zahler

N- Differenzsignal zu N+

MF Multifunktionseingang, kann z. B. als Alarmeingang genutzt werden

Vce Geber-/Kanal-Versorgung, kann sowohl (als Ausgang konfiguriert)
einen angeschlossenen Geber als auch (als Eingang konfiguriert)
den Kanal selbst versorgen

GND Masseanschluss fur Geber-/Kanal-Versorgung

Ausgabe 2.0 15
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7.4.3 Kanalbeschaltungen

Die folgenden Abbildungen zeigen die Kanalbeschaltungen der Signale A, B, N und MF.
Die blau markierten Schalter zeigen kanalibergreifende Einstellungen, die gelb markier-
ten Schalter beziehen sich auf ein Einzelsignal A/ B / N oder MF. Das heift, die gesetzten
Parameter der blauen Schalter gelten sowohl fir A-, B- und N-Signale als auch fur das
MF-Signal.

A/BI/N

KANAL 5V
Enable 5V
on output
KANAL
TTL Threshold
Voliage
\ 0
Current N, 1 1V
limiting =12V
<10mA 2 _o4v a/B/N
35 v
Enable analog filter
= on TTL input

0 I

En: 1k Enable 1k -

Pull\elp Pull:p 180 kHz 1o o
on external on internal A/B/N A/B/N

voltage sV comp ﬁ A/B/N

ABIN+ p—
! Polarity !
|
0
5y GABIN-
=
KANAL

Enable 1k |\
pulldown
Channel common Sy

Schematische Kanalbeschaltung A/ B /N

KANAL KANAL
Enable 5V TTL Threshold
on output 5V Voltage
T
| \ 0 1v
V \
o 0%— 12V
—— 24V
3 5V MF MF
. Enable analog filter MF Enable debounce
’Q on TTL input Invert filter
N ‘ Polarity ‘
MF
o, ! | o, !
Enable - | 0 | |
270R -
Current o P J 180 kHz ! Deb.Filt. -—
limiting to internal COMP 1
<10mA 5V
we_ ) . 1 | I

1k

Channel common Signal property
GND property.

Schematische Kanalbeschaltung MF
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Einstellung Betrifft Beschreibung
Signal
Enable 5 V Kanal Schaltet 5 V Spannungsversorgung auf Vcc frei.
on output (A, B, N, MF)
Kanal Legt den Schwellenwert flr Detektion von logisch ,0* und
(A, B, N, MF) |logisch “1“ fest (nur wenn TTLMode aktiv).
Enable 1k Kanal Aktiviert den 1 kQ Pullup-Widerstand auf externe Spannung
Pullup (A, B, N) Vce.
on external
voltage
Enable 1k Kanal Aktiviert den 1 kQ Pulldown-Widerstand.
pulldown (A, B, N)
Enable 1k Kanal Aktiviert den 1 kQ Pullup-Widerstand auf interne 5 V.
Pullup (A, B, N)
on internal
5V
Enable 120R A/B/N Aktiviert den 120 Q Terminierungs-Widerstand zwischen
differential positivem und negativem Signal.
termination . . . . .
Kann auch als Pulldown-Widerstand in Kombination mit
1 kQ Pulldown fiir TTLMode genutzt werden.
A /B /N/MF |Aktiviert das 180 kHz RC-Tiefpassfilter.
(nur wenn TTLMode aktiv).
1=TTLMode A/B/N Schalter zwischen differenziellem und single-ended Signal.
O0=DiffMode
Invert A/ B/N/MF |Dreht die Signalpolaritéat logisch um.
Polarity
A /B /N /MF |Aktiviert einen der moglichen Entprellfilter, siche
Kapitel 7.6.2.
Enable MF Aktiviert den 250 Q Pullup-Widerstand auf interne 5 V.

270R

Pullup
to internal
5V

Wichtiger Hinweis

Die Kanalskizzen oben sollen lediglich einen Hinweis darauf geben, was physikalisch

pro Kanal vorhanden und technisch mdéglich ist. Die Schalterstellungen sind je nach ge-
wahltem Drehgebertyp fest belegt.

Ausgabe 2.0
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7.4.4 Theorie

Dieses Kapitel soll die internen Berechnungsverfahren sowie deren Parameter ndher
beschreiben.

Eine Ubersicht der méglichen Einstellungen und des Funktionsumfanges bietet folgende
Tabelle. Einzelne Positionen werden in den Folgekapiteln erlautert.

Analyse- 1: Impuls- 2: Periode / 3: Pulsbreite /  4: Auf-/Ab-
rErsEl zahler Frequenz Einschalt- wartszahler
dauer
Mode D! Q Q Direct Quadrature
g pos. A| 07 ¢ © i High- °
4
3 neg.A| o ° ° Pegel >
g pos.B| high- @ High- L °
(@]
) neg. B| Pegel o Pegel ° °
,Divide by 4“ o
c
2 .,Reset On N* o) o) o
<
T ,B as Qualifier o o

7.4.4.1 ,Direct Mode“/,Quadrature Mode*
Es gibt grundsatzlich zwei Zahlvorschriften:

Q ,Direct Mode*
Q ,Quadrature Mode*

,Direct Mode*

Im ,Direct Mode“ werden lediglich die Flanken des A-Signals als Zahlgrundlage heran-
gezogen. Wahlweise kdnnen sowohl die steigende, die fallende oder beide Flanken ge-
zahlt werden. Zudem kann das B-Signal als ,Enable“-Signal verwendet werden, siehe
Kapitel 7.4.4.2.

,Quadrature Mode*

Im ,Quadrature Mode* werden alle vier moglichen Flanken bzw. Quadranten des A- und
B-Signals zur Berechnung herangezogen. Nachfolgende Skizze zeigt die interne Perio-
denberechnung.

1 D= ,Direct Mode*; Q="Quadrature Mode*
2 " = optional; ,e“ = fest eingestellt; ,—" = inaktiv
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1 period

- .

1 quadrant
A (90 degrees)

e
11234

\J

Counter

\J

7.4.4.2 B as Qualifier

Im ,Direct Mode“ kann optional der High-Pegel des B-Signals als Zahlerfreigabe bzw.
,Enable“-Signal verwendet werden.

A
B |
A I | I | I |
Tt
Counter RisingEdge A
5 BothEdges A FallingEdge A

BN oW s

\J

Nur wenn B = logisch ,1’, werden die jeweiligen Flanken gezahit.

7.4.4.3 Impulszahler

Die Zahlweise der Flanken hangt ab von der gewahlten Zahlvorschrift (,Direct Mode* /
,Quadrature Mode"). Hierbei ist es mdglich, die zu zahlende(n) Flanke(n) auszuwahlen
sowie ein Freigabesignal (siehe ,B as Qualifier®) zu beriicksichtigen.

Zudem kann das N-Signal als Reset-Signal benutzt werden, siehe ,Reset On N*.

7.4.4.4 Auf-/Abwéartszéahler

Der Auf-/Abwartszahler arbeitet immer im ,Quadrature Mode*. Das heil3t es werden alle
vier Flanken gezahlt, siehe Kapitel 7.4.4.1.
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7.4.4.5

Die Zahlrichtung wird durch den Phasenversatz zwischen A- und B-Signal festgelegt. Eilt
der High-Pegel des A-Signals dem B-Signal voraus (typischerweise 90° Phasenversatz),
so zahlt der Kanal aufwarts (,UpCounter®), eilt der High-Pegel des B-Signals dem A-
Signal voraus, so zahlt der Kanal riickwarts (,DownCounter®).

\J

Counter

\J

»Divide by 4*
Bedingt durch den ,Quadrature Mode® inkrementiert sich der Zahler stets um den Faktor
4 (alle 4 Flanken werden gezahlt).

Fur diesen Fall kann der Zahlerstand durch Aktivierung der ,Divide by 4“-Funktion durch
4 dividiert werden.

Perioden- / Frequenz-Berechnung

Zur Perioden- und Frequenzberechnung dient ein interner 50 MHz-Quarz. Dessen Takte
werden beim Auftreten der ersten aktivierten Flanke so lange gezahlt bis die nachste
aktivierte Flanke folgt. Der Zahler wird zuriickgesetzt und fangt wieder an zu zahlen.

Die Periodendauer berechnet sich aus den gezahlten 50 MHz-Takten k multipliziert mit
der Quarz-Taktperiode von 20 ns.

T =k-20ns

Aus dem Kehrwert der Periode ergibt sich die Frequenz f .

f=2
T

jui

Hinweis

Wenn Sie den ,Quadrature Mode* verwenden, vervierfacht sich die gemessene Fre-
quenz und die Periodendauer verringert sich um das Vierfache.

Nachstehende Skizze verdeutlicht die Perioden-/Frequenzberechnung, wenn nur die po-
sitive Flanke des A-Signals herangezogen wird.

20
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T (1 period)

Y

-

\J

Counter

Ab Firmware-Version 02.12.004 kénnen zusatzliche Messparameter eingestellt werden:
minimale Messzeit, erforderliche Perioden und Timeout.

T (1 period) Measuring time 2
R . Timeout 2
—>
A [ S
Measuring time 1 t
Timeout 1 >|

\J

Counter

\J

Die minimale Messzeit definiert die Zeitdauer, nach der der Messwert fur Frequenz ak-
tualisiert wird. Die Frequenzmessung startet bei der ersten steigenden Flanke und endet
bei der steigenden Flanke, die nach dem Ablauf der minimalen Messzeit auftritt. Wah-
rend der Messzeit kbnnen mehrere Perioden durchlaufen werden, dabei wird der Mittel-
wert der Frequenz ermittelt. Gleichzeitig kann eine Periodenanzahl vorgegeben werden,
Uber die der Mittelwert ermittelt wird. Wird die Periodenanzahl wahrend der Mindest-
messdauer nicht erreicht, wird die Messdauer verlangert bis die erforderliche Perioden-
anzahl erreicht wird. Es mussen also beide Bedingungen (minimale Messdauer und er-
forderliche Perioden) erflllt werden, dann wird der Frequenzmesswert aktualisiert.

Mit einem Timeout kann die Messung unterbrochen werden, falls beispielsweise in der
angegebenen Messzeit keine steigende Flanke erkannt wird. Der Timeout beginnt mit
der minimalen Messzeit, muss jedoch gréRRer sein als die minimale Messzeit. Wenn nun
die Messzeit den Timeout Uberschreitet, wird die Frequenz auf ,,0“ gesetzt. Die Messung
beginnt wieder bei der nachsten steigenden Flanke. Wird der Timeout auf 0 gesetzt, ist
kein Timeout aktiviert.

In der Default-Einstellung wird die Messung wie in der Abbildung oben skizziert ausge-
fuhrt. Defaultwerte sind:
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7.4.4.6

7.4.4.7

= Minimale Messzeit = 0 ys
= Erforderliche Perioden = 1
= Timeout = 0 pus.

Im ,Quadrature Mode® wird immer nur von einer zur nachsten Flanke gezahlt, siehe Ka-
pitel 7.4.4.1. Wird im ,Quadrature Mode“ gemessen, miussen die Messergebnisse ent-
sprechend umgerechnet werden:

T =Thmess * 4

Die gemessene Frequenz lasst sich mit Hilfe eines virtuellen Moduls in die Einheit ,Um-
drehungen pro Minute“ umrechnen, siehe Kap. 11.4.1.

Pulsbreite / Einschaltdauer

Wie auch bei der Periodendauer werden bei der Pulsbreitenmessung die 50 MHz-Takte
des internen Quarzoszillators gezahlt. Multipliziert mit der Quarzperiodendauer von
20 ns ergibt sich die Pulsbreite? .

Das Verhaltnis zwischen Pulsbreite und Periodendauer wird als Einschaltdauer D
(,Duty Cycle®) bezeichnet:

D=L
=

Folgende Abbildung verdeutlicht die Begrifflichkeiten.

T (1 period)

\J

d

PulseWidth
»‘ f—

\/

Counter

\j

\ t

Mit einem Timeout kann die Messung unterbrochen werden, wenn kein Messimpuls
kommt. Wenn die Messzeit den Timeout Uberschreitet, dann wird die Periode auf Maxi-
mum gesetzt und die Pulsbreite und Einschaltdauer auf ,0¢. Wird der Timeout auf ,0"
gesetzt, ist kein Timeout aktiviert.

,Reset On N“

Bei aktiviertem ,Reset On N* wird der Impuls- bzw. Auf-/Abwartszahler solange auf Null
gesetzt, solange das N-Signal einen High-Pegel aufweist, siehe nachfolgende Skizze.

22
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A
N ! [
' |
B ML L L L L
|
A 1 [ e : L1
' [
| i >
| t
|
|
|
|
Counter A :
5| ; Quadrature I ’4
a— Falingedge A | | —
. e allingEdge | |
2— [RE— T
! | RisingEdge A ! ‘ _
7.4.5 Modi / Analysevorschriften, allgemein

Pro Kanal kann jeweils ein Modus / eine Analysevorschrift gewahlt werden. Je nach Mo-
dus werden die digitalen Eingangssignale (A, B, N) unterschiedlich interpretiert und ver-
arbeitet. Dementsprechend stehen dem System unterschiedliche analoge Eingangsgré-

Ren zur Verfugung.

Je nach Modus stehen ein bis drei Werte unterschiedlichen Typs zur Verfugung, siehe

nachfolgende Tabelle.

Modus

0: Deaktiviert

Berechnete
EingangsgroRen

Signalname Typ

Beschreibung

Kanal deaktiviert

1. Impulszéhler

EdgeCounter | DINT

Zahlt Pulse auf zwei Arten:

- ,Direct Mode*

B-Signal dient als A-Signal-Enable, d.h.
nur wenn B =log’1’ dann wird Flanke von
A erkannt. Es kann eine oder beide
Flanken von A gezéahlt werden.

-,Quadrature Mode*
Alle vier Flanken (pos.A, neg.A, pos.B,
neg.B) kbnnen gezahlt werden.
Bei beiden Z&ahlarten kann bei N = 1 der
Zahler zurlickgesetzt werden
(,Reset On N¥).

Ausgabe 2.0
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2: Periode/Frequenz

PeriodTime
ABDirection
Frequency

DINT
DINT
REAL

Misst Periode und Frequenz auf zwei
Arten:

- ,Direct Mode*

B-Signal dient als A-Signal-Enable, d.h.
nur wenn B = log’1’ dann wird Flanke von
A erkannt. Es kann eine oder beide
Flanken von A gezahlt werden.

- ,Quadrature Mode*

Alle vier Flanken (pos.A, neg.A, pos.B,
neg.B) kbnnen gezahlt werden. Mit zwei
bzw. vier aktiven Flanken erhoéht sich die
gemessene Frequenz um das Doppelte bzw.
Vierfache. Die Periode nimmt um die Halfte
bzw. um Faktor vier ab. Die Periode wird
zwischen den aktivierten Flanken gemessen.

PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

ABDirection (nur im ,Quadrature Mode®)
ABDirection = 0 = A- vor B-Puls
ABDirection = 1 = B- vor A-Puls

Frequency gibt die Frequenz in Hz an.

3: Pulsbreite/
Einschaltdauer

PeriodTime
PulseWidth

DutyCycle

DINT
DINT

REAL

Bezieht sich ausschlieBlich auf Signal A.
PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

PulseWidth gibt die positive Pulsbreite von
A an.

DutyCycle gibt das Tastverhaltnis
zwischen High- und Low-Pegel an
(DutyCycle[0..1])

4: Auf-/Abwartszahler

UpDown-
Counter

DINT

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode*.

Zahlt alle vier Flanken von A und B
(pos.A, neg.A, pos.B, neg.B).

Ist A- vor B-Puls wird aufwarts gezahilt,
ist B- vor A-Puls wird abwarts gezahilt.

Bei N = 1 kann der Z&hler zuriickgesetzt
werden (,Reset On N¥).

Intern kann automatisch durch Faktor vier
dividiert werden (,Divide by 4).

5: SSI Slave Empféanger

Data

DINT

Ein schon vorhanden angeschlossener
SSI-Geber (Synchronous Serial Interface)
kann — parallel angeschlossen - mitgehort
werden. Die absolute Position wird mit
dem DATA-Eingang erfasst.

6: SSI Master
Empfanger

Data

DINT

Ein SSI-Geber kann direkt angeschlossen
werden (P2P). Die Taktfrequenz (CLOCK)
wird vom Modul bereitgestellt. Die
absolute Position wird mit dem DATA-
Eingang erfasst.
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7.5 Digitalausgange X27

7.5.1 Pinbelegung
@ Pin Bedeutung LED

Lastspannung L+

Digitalausgang 00 L33

Digitalausgang 01 L37

Digitalausgang 02 L41

Digitalausgang 03 L45

O |WIN]|F

Lastspannung GND

7.5.2 Schaltskizze

Die digitalen Ausgange des Moduls fungieren als reine High- bzw. P-Schalter zwischen
der angelegten Lastspannung L+ und den vier gewurzelten Digitalausgangen [0..3].

+
Typ. DC 24 V (V) :
_ DO 02

7.5.3 Kanalschutzfunktion

Die Ausgangskanale verfugen Uber eine Selbstschutzfunktion, um auch unter Fehlerbe-
dingungen im Laststromkreis Schaden am Gerat weitestgehend zu vermeiden. Dabei
wird jeder einzelne Laststrom aller vier Kanale der Kanalwurzel Uberwacht. Ab einem
Wert von ca. 0,6 A pro Kanal beginnt der Schutzbereich, so dass es sein kann, dass ab
diesem Wert der Kanal schon abgeschaltet wird. Das heif3t alle Ausgangssignale dieser
Waurzel werden dann auf logisch 0 gesetzt.

In diesem Fall melden Statussignale den Fehlerzustand an die iba-Applikationen. Diese
Fehler kdnnen mit der Applikation zuriickgesetzt werden, jedoch erst dann, wenn der
physikalische Fehler nicht mehr ansteht.
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7.6 Digitaleingange X5
Hier kdbnnen acht Eingangssignale (0...7), jeweils zweipolig und potenzialgetrennt, ange-
schlossen werden. Jeder Kanal wird mit Zweidrahttechnik angeschlossen. Durch den
Verpolungsschutz wird das Messsignal logisch richtig angezeigt, auch wenn der An-
schluss verpolt ist.

7.6.1 Pinbelegung

X5 Pin  Anschluss LED
| % o3 1 Digitaleingang 00 +
P,\ % 00 —— L10
IS 2 Digitaleingang 00 —
- 3 Digitaleingang 01 +
KFVS%_ : 01 4 D?gf | I o 01 H
taleingan -
K igitaleingang
5 Digitaleingang 02 +
¥ o—0) L12
E/\ % I 6 Digitaleingang 02 —
C 7 Digitaleingang 03 +
K + . ) L13
B{m ) 8 Digitaleingang 03 —
%% 03
» 3 9 Digitaleingang 04 +
L14
I 10 Digitaleingang 04 —
{S % | 04 11 Digitaleingang 05 +

s L15

- . 12 Digitaleingang 05 —
?{W _oo—o 05 13 Digitaleingang 06 + L16
O 14 Digitaleingang 06 —
QR W 15 Digitaleingang 07 +
?‘ %_Q 06 16 Digitaleingang 07 — L17
?{ % - 07
+24 'V
oV

Anschlussschema Digitaleingange X5
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7.6.2

Entprellfilter

Fur die Digitaleingange stehen jeweils vier Entprellfilter zu Verflgung. Diese kdnnen fir
jedes Signal unabhangig von einander gewahlt und parametriert werden. Folgende Filter
stehen zur Wahl:

~Aus” (ohne Filter)
,Halten der steigenden Flanke*
,Halten der fallenden Flanke*

,Beide Flanken halten®

O 000D

.Beide Flanken verzégern®

Fur jedes Filter ist eine Entprellzeit in ps anzugeben, diese kann zwischen
[1 ys...65535 pus] liegen.
Aus

Hier wird das gemessene Eingangssignal direkt ohne Filterung weitergereicht.

»Halten der steigenden Flanke*

Mit der ersten steigenden Flanke geht das Ausgangssignal (rot) auf logisch 1 und bleibt
fur die eingestellte Entprellzeit auf logisch 1. Anschlielend ist der Kanal wieder transpa-
rent und wartet auf die nachste steigende Flanke.

T Fme!u:Aus '
Filtef‘l :Halten_der_isteigenden_FIanke;EntpreIIzeii:QDDDus

1 H
_—_

1611114800 1611114825 16711114850 1611114876 1611114000  16:11:11.4825  16:11:11 4950 1

SignalName X1 X2 X2-X1 ¥1 ¥2 ¥2-¥1
Filteri=Aus T.411.4 n.00zooo 1.00 1.00 0.0o
Filter1=Halten_der_steigenden_Flanke Entprellzeit=2000us | 1.411.4 n.0o0zooo 1.00 1.00 0.0o

,Halten der fallenden Flanke*

Mit der ersten fallenden Flanke geht das Ausgangssignal (griin) auf logisch 0 und bleibt
fur die eingestellte Entprellzeit auf logisch 0. Anschlielend ist der Kanal wieder transpa-
rent und wartet auf die nachste fallende Flanke.

—l: Filter0=Aus l l
Filter2:HaIten_deri_faIIenden_FIanke;Emprellzeil:QDDDus

I
| |
16:11:23.4160 16:11:23.4165 16:11:23.4170 16:11:23.4175 16:11:23.4180 1601

]

SignalName 1 ®2 ¥2-¥1 ¥1 Y2 ¥2-¥1
b Filter0=Aus 2342347 0.002000 n.oa 0.o0 0.00
Filter2z=Halten_der_fallenden_Flanke;Entprellzeit=2000us 3.4;23.47 0.002000 n.oo 0.00 0.o0o
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,,Beide Flanken halten

Mit der ersten Flanke folgt das Ausgangssignal (ocker) dem Originalsignal (blau) und
bleibt flr die eingestellte Entprellzeit auf diesem logischen Pegel. Anschlieend ist der
Kanal wieder transparent und wartet auf die nachste Flanke — steigend oder fallend.

—l: Filterd=Aus l
Filter3zBeide_Flanken_halten;Entprelizeit=2000us

= | I | | SEL
15:27°05.86 15:37:05.87 15:27°05.88 15:27°05.89 15:37:05.90 15:27°05.91 15:27°05.9
SignalName ¥1 X2 K2-H ¥1 ¥2 ¥2- Y1 Einheit

Filter0=Aus r05f05]  0.0020 1.00 1.00 0.00

v | Filter3=Beide_Flanken_halten;Entprellzeit=2000us [:04:0%] 0.00z0 1.00 1.00 0.nn

,Beide Flanken verzégern“

Mit der ersten Flanke sperrt das Ausgangssignal (lila) den Eingang und behalt geman
der eingestellten Entprellzeit den logischen Pegel, den es vor der Flanke hatte. Nach
Ablauf der Entprellzeit wird der Kanal wieder transparent, dbernimmt direkt den logi-
schen Pegel des Eingangsignals und wartet auf die ndchste Flanke — steigend oder fal-
lend.

—[ Filterd=Aus ' '
Filterd=Beide_Flanken_werzdgern;Entprellzeit=2000us

|
| sEn
T T II T T T T
16:27:05.86 168:27:05.87 158:27.05.88 16:27:05.89 16:27:05.490 158:27.05.81 16:27.06.5
SignalName 1 X2 ®2-X1 1 Y2 ¥2-¥1 Einheit
Filter0=Aus 0a0a 0.0020 1.00 1.00 0.00
»  Filterd=Beide_Flanken_werzdgern,Entprellzeit=2000us 05705 0.0020 0.00 1.00 1.00
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8

In Betrieb nehmen / Update

& Vorsicht!

8.1

Schalten Sie wahrend eines Updates das Gerat nicht aus, da Sie das Gerat beschadi-
gen kénnen. Ein Update kann einige Minuten dauern.

Auto-Update

Nachdem das Modul montiert und die Spannung der Zentraleinheit zugeschaltet wurde,
erkennt die Zentraleinheit die Module und Uberprift die Software-Version.

Die Zentraleinheit hat eine so genannte ,Overall Release-Version®. Diese beinhaltet die
aktuelle Software-Version der Zentraleinheit sowie die Software-Versionen der Module.

Die ,Overall Release-Version® finden Sie auf der Webseite der Zentraleinheit ibaPADU-
S-IT-2x16 im Register ,firmware*.

Wenn die Software-Version eines Moduls nicht zur ,Overall Release-Version“ der Zent-
raleinheit passt, fihrt die Zentraleinheit ein automatisches Up- bzw. Downgrade des
Moduls durch. Danach ist das Modul einsatzbereit.

8.2

Wichtiger Hinweis

Die ,Overall Release-Version® beinhaltet alle bis dahin bekannten Module und die da-
zugehorigen Software-Stande. Sollte das Modul noch nicht bekannt sein (also neuer

als der Firmwarestand der Zentraleinheit), so wird es ignoriert und im Web-Interface
rot umrahmt.

In diesem Fall muss eine neue Update-Datei fiir die ,Overall Release-Version“ einge-
spielt werden (siehe Kapitel 8.3). Kontaktieren Sie hierzu den iba-Support.

Overall Release-Version

Die ,Overall Release-Version® gibt Auskunft Gber den Software-Stand des gesamten iba-

Modularsystems. Sie ist dem Web-Interface der Zentraleinheit bzw. dem 1/O-Manager
von ibaPDA zu entnehmen.

Wichtiger Hinweis

Geben Sie die ,Overall Release-Version* bei Support-Fallen an.
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8.3

Update

Ein Update kann Uber zwei Wege eingespielt werden:

U Web-Interface (nur in Verbindung mit ibaPADU-S-IT-2x16)
O ibaPDA

Egal auf welchem Weg Sie ein Update einspielen, der Fortschritt des Updates wird Uber
die LEDs L5 bis L8 angezeigt: Beginnend mit L5 blinken die LEDs der Reihe nach zu-
nachst orange, anschlieRend alle 4 LEDs griin und langsamer. Ist das Update abge-
schlossen, erfolgt automatisch ein Neustart des Gerats.

ji

8.3.1

Wichtiger Hinweis

Bei einem Update des iba-Modularsystems wird der Autostart des ibalLogic PMAC de-
aktiviert und die vorhandene ibalLogic-V5-Applikation geléscht. Zudem kann ein Up-
date der ibaLogic-V5-Software (ibaLogic Clients) notwendig sein.

Update Gber Web-Interface

¥

8.3.2

Wichtiger Hinweis

Das Web-Interface ist nur in Verbindung mit der Zentraleinheit ibaPADU-S-IT-2x16
aufrufbar.

Rufen Sie die Webseite des iba-Modularsystems in Ihrem Browser auf und wahlen die
Zentraleinheit ibaPADU-S-IT-2x16 aus. Im Register ,update” klicken Sie auf den Button
<Browse...> und wahlen Sie die Update-Datei <padusit2x16_v[xx.yy.zzz].iba> aus. Mit
einem Klick auf <Start Update> starten Sie das Update.

[0 1 tmware ] _eventiog | passwords | network | tme | baciup_ JTERN

Note: any ibaLogic application will be aborted on updating firmware.
ibaLogic might not be compatible to the new firmware release after update
and therefore might not run properly.
An update of ibaLogic might be required.

Install software: [ Browse.. | | StartUpdate
Restart device:

Update tber ibaPDA

Offnen Sie den 1/0-Manager von ibaPDA und navigieren Sie zu Ihrem iba-Modularsys-
tem. Klicken Sie im Register ,Diagnose” auf den Button <Firmware schreiben> und wah-
len Sie die Update-Datei ,padusit2x16_v[xx.yy.zzz].iba“ oder ,paduscm_v[xx.yy.zzz].iba“
aus.

Mit <OK> starten Sie das Update.
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PADU-S

E: Allgemein A Analog 1] Digital | <+ Diagnose
Wersionsinformation
Hardware-Version: AD)| Firmware-Version: v02.10.001
Slet  Typ Hardware-Version Firmware-Version FPGA-Version Seriennummer
¥1 |ibaPADU-SIT-2x16 AD E2 w00, 38,9523 29
%2 | ibaMs16xAI-10V BO EQ v02,05.00359 999010
%3 | ibaMSaxICP AS EQ v01,05,0009 &0
¥4 | ibaMS4xlJCO AD EQ v01.02.0025 5
¥5 |ibaMS3xAI-1A/100A |BO EQ v02.04.0015 1000
Firmware schreiben Auf Werkseinstellungen zuricksetzen

8.4 Modulinformationen/Diagnose

8.4.1 Diagnose in ibaPDA
Alle wichtigen Informationen zum iba-Modularsystem, wie Hardware-, Firmware-, FPGA-
Version und Seriennummer der Module, werden in ibaPDA angezeigt. Offnen Sie hierzu
den I/O-Manager, wahlen Sie in der Baumstruktur lhr iba-Modularsystem und 6ffnen das
Register ,Diagnose” (siehe Abbildung oben).

8.4.2 Web-Interface
Auf der Webseite der Module werden Informationen zu Status und Parameter angezeigt.
Es konnen keine Einstellungen vorgenommen werden.

[

Wichtiger Hinweis

Das Web-Interface ist nur in Verbindung mit der Zentraleinheit ibaPADU-S-IT-2x16
aufrufbar.
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8.4.2.1 Register ,info*
Im Register ,info“ werden allgemeine Informationen und technische Daten der Modul
I/Os angezeigt.
O rotes
Serial number 000005
Hardware version A2
Firmware version ES
Process-|O
counter channels 4
design isolated channels for incremental or absolute (SSI) encoders
configuration encoder parameter file (xml) per channel
input signals A+ A-/B+,B-/ N+, N- per channel
input signal level 5(TTL) / 24(HTL) \%
input circuit differential / single ended
resolution 32 bits
sampling rate (counter) 50 MHz
sampling rate (system) max. 40 kHz
digital input channels 8
design isolated channels
nominal input voltage +/-24 VvV DC
8.4.2.2 Register ,notes*
Im Register ,notes“ kdnnen Sie Notizen eingeben, z. B. fur Hinweise zur Verdrahtung
oder Protokollierung von Anderungen.
Mit einem Klick auf <save notes> werden die Notizen im Gerat dauerhaft gespeichert.
[ __info [N
Thi=s buffer is for your personal notes.
You can use it for linkage data, for example:
"Connector XyzZ must be connected to jack X5"
Its contents are stored in permanent sStorage on the copu unit.
32
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9

9.1

9.11

9111

iba-Applikationen

Aufgezeigte Modi / Analysevorschriften werden in den iba-Applikationen ibaLogic-V5 und
ibaPDA unterschiedlich dargestellt. ibaPDA normiert die berechneten Analoggréfien di-
rekt auf den Zielwert mit passender SI-Einheit. Die einzelnen Signalbezeichnungen wer-
den in den jeweiligen Kapiteln beschrieben.

Encoder-Parameter-Datei

Damit die Drehgeber (Encoder) und die verfigbaren Modi erkannt und konfiguriert wer-
den kdnnen, muss eine so genannte Encoder-Parameter-Datei im xml-Format auf der
Zentraleinheit zur Verfligung stehen.

Encoder-Parameter-Datei erstellen
Sie haben 2 Méglichkeiten, eine Encoder-Parameter-Datei zu erstellen:

U Eine Encoder-Parameter-Datei kann manuell erstellt werden. Als Grundlage hierflr
dient ein Template, das auf dem Datentrager “iba Software & Manuals” zur Verfi-
gung steht (02_iba_Hardware\ibaMS4xUCO\EncoderParameterFiles-XML\Temp-
late\). Eine Beschreibung der Encoder-Parameter-Datei finden Sie im Anhang in
Kapitel 11.3.

U iba empfiehlt, den Encoder-Parameter-File-Editor (kurz: EPF-Editor) zu verwenden,
der in ibaPDA aufgerufen werden kann und nachfolgend beschrieben wird. Der
EPF-Editor ist auch als eigenstandiges Software-Tool kostenfrei Gber den iba-Sup-
port erhaltlich.

Der Encoder-Parameter-File-Editor

Sie starten den EPF-Editor in ibaPDA indem Sie im |/O-Manager das Modul
ibaMS4xUCO markieren und im Register ,Allgemein“ bei ,Gebertyp“ die Option ,Neue
Geberdatei erzeugen...“ wahlen. Der EPF-Editor steht nur in englischer Sprache zur
Verfligung.

Kein |

Henastler_RIB8-0a-Azo0-Fax
Huebner_FG4-FGH4
Sorry_MD50-2M-4N

Geber-Eingange zeigen
2 Kanal 1

Gebertyp Geberdatei laden...
Modus Meue Geberdatei erzeugen... |
Cahmr Clnainme m—iman =

Nach dem Start des EPF-Editors erscheint folgendes Fenster:
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&3 ibaMS4xUCO Encoder Parameter File Editor o [@][=

Encoder parameters Help

Vendor name VendorName
Device name Device-Name
File version 1.00

Resulting filename VendorName_Device-Name-v1.0 Net @ |

Commerts

[ open | [ Restat

Der EPF-Editor ist in 3 Teile unterteilt:

U Encoder parameters

Hier kdnnen Sie den Namen des Herstellers (Vendor name), einen Namen fir das Gerat
(Device name) und die Versionsnummer frei eingeben. Aus diesen Angaben setzt sich
der Name der Encoder-Parameter-Datei nach folgender Syntax zusammen:

VendorName_DeviceName_vx.yz.xml

In den folgenden Schritten kénnen Sie in diesem Bereich weitere Einstellungen vorneh-
men.

U Help
In diesem Bereich werden automatisch Hilfehinweise zu den Konfigurationsmdglichkei-
ten angezeigt. Je nachdem, wo sich der Mauszeiger befindet, andert sich die Anzeige.

O Comments
Dieser Bereich ist frei editierbar fir Kommentare, die mitgespeichert werden. Bei man-
chen Einstellungen ist bereits ein Kommentar vorhanden.

Mit dem Button <Open> wird eine vorhandene Encoder-Parameter-Datei gedffnet. Wenn
Sie die Datei andern, kann diese nur gespeichert werden, wenn eine neue Version zu-
gewiesen wurde.

Please, change a file version @

! 3 You should set a different file version in order to be able to save the file,

Mit dem Button <Save> koénnen Sie die Encoder-Parameter-Datei speichern. Die Datei
wird automatisch im entsprechenden ibaPDA-Verzeichnis gespeichert und erscheint
dann in der Dropdown-Auswabhlliste der Gebertypen bzw. ist als Gebertyp voreingestellit.

34
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4 KanalD
wrName_Device-Name-v1.00/~
Modus Kein
Geber-Eingange zeigen Hengstler RI58-0--Asooc-Fax
Huebner_FG4-FGH4
4 Kanal 1
|ba_Encoder-Farameter-File
Gebertyp Sory MD50-2N-4N
Modus VendorMame Device-Name-v1.00

Pehar.Finninnz 7oinan

(Geherdatei hearheiten

Aulerdem kann ein externer Speicherort angegeben werden, beispielsweise fir eine
spatere Nutzung mit ibaLogic.

&5 Speichern unter

Organisieren + Neuer Ordner
[ Favoriten 3
Bl Desktop
4 Downloads i
i-'; Zuletzt besucht | |

‘@ SkyDrive

= Bibliotheken
= Bilder
;:| Dokumente
& Musik

@Qv| v Computer » Root (C) » dat v|‘?‘| dat durchsuchen

Es wurden keine Suchergebnisse gefunden.

Dateiname: VendorMame_Device-Mame-v1.00.xml

Dateityp: | Xml files ("xml)

“ Ordner ausblenden

Speichern ] [ Abbrechen ]

9.1.1.2 Vorgehensweise

1. Geben Sie in die entsprechenden Textfelder den Herstellernamen (Vendor name),
den Gebertyp (Device name) und eine Dateiversion (File version) ein und klicken auf

<Next>.

Encoder parameters

Wendor name
Device name
File wersion

Resulting filename

Device-Mame
1.00

VendorMame_Device-Name-v1.0¢

2. Wahlen Sie, ob es sich um einen inkrementellen oder absoluten Gebertyp handelt
und klicken auf <Next>.

Encoder type

@ Incremental

(71 Absolute (S5

3. Im folgenden Schritt kénnen Sie weitere Einstellungen wahlen, wie ,Counter reset on

N“, Eingangsschaltung (input circuit) und Eingangssignal (input signal level).

Ausgabe 2.0
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lUse expert mode
Courter reset on M

Input cincuit | Differential - |

Input signal level |'I_I'L 5V - |

Sie kénnen auflerdem den Expertenmodus aktivieren. Im Expertenmodus kdénnen
Sie samtliche Einstellungen konfigurieren. Ist der Expertenmodus aktiviert, kann er
nicht mehr rickgangig gemacht werden. Nur ein Neustart des EPF-Editors setzt
diese Auswahl zurtck.

Hinweis

jud o

Der Expertenmodus wird nur gelibten Benutzern empfohlen.

4. Alle weiteren Konfigurationsmaoglichkeiten sind im Hilfe-Bereich beschrieben oder im
Handbuch erklart, siehe Kapitel 7.4.

Mit <Open> kénnen Sie eine vorhandene Konfigurationsdatei 6ffnen, mit <Save> eine
eben erstellte bzw. abgeanderte speichern und mit <Restart> werden alle Einstellungen
zurlckgesetzt und der EPF-Editor neu gestartet.

91.2 Encoder-Parameter-Datei auf ibaPADU-S-IT-2x16 hochladen

Eine Encoder-Parameter-Datei kénnen Sie per FTP, z. B. iber den Windows Datei-Ex-
plorer, auf die Zentraleinheit laden:

1. Stellen Sie zunachst eine Ethernet-Verbindung zwischen Zentraleinheit und Rechner
her.

2. Geben Sie im Windows Datei-Explorer in die Befehlszeile ein:
ftp://luco:ucouco@<IP-Adr. des ibaPADU-S-IT>
Benutzer: uco
Passwort: ucouco

k;ﬂ.;j H 4 ftp://ucoiucouco@192.168.1.1/ |

Organisieren + Meue Bibliothek
- Favoriten Bibliotheken
B Desktop Offnen Sie eine Bibliothek, um Ihre Datei
4 Downloads
= Zuletzt besucht Bilder
= Riblinthek
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3. Im Windows Datei-Explorer wird das passende Verzeichnis auf der Zentraleinheit ge-
offnet.

@le £ » Internet » 19216811

Organisieren =

‘v Eavoriten Mame Grafe
PR Desktop || Hengstler_RI58-0-x-A-coc-R-xxml

4. Downloads || Huebner_FG4-FGH4 xml

2| Zuletzt besucht || Sony_MD50-2N-4M.xml

4. Kopieren Sie die Encoder-Parameter-Datei in das Verzeichnis.
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9.2

9.2.1

Konfiguration mit ibaPDA

I/O-Modul hinzufugen

Die Konfiguration der Signale erfolgt im 1/0O-Manager von ibaPDA. Haben Sie bereits ein
iba-Modularsystem installiert und wollen ein Modul erganzen, klicken Sie im Register
L2Allgemein“ der Zentraleinheit auf ,Konfiguration aus dem Geréat lesen®. Das Modul wird
automatisch erkannt.

Korfiguration aus dem Gerat lesen ""‘

Abbildung 1: Automatische Erkennung des Moduls

jud @

£

Hinweis
Voraussetzung flr die automatische Erkennung ist eine bidirektionale LWL-Verbindung
vom ibaPDA-Rechner zur Zentraleinheit.

Andere Dokumentation

Wenn Sie das iba-Modularsystem neu installieren wollen, lesen Sie dazu im Handbuch
der Zentraleinheit das Kapitel ,Konfiguration in ibaPDA*.

Das ibaMS4xUCO-Modul verfiigt Gber Ein- und Ausgange. Die Eingangssignale werden
im Bereich ,Hardware” des I/O-Manager konfiguriert, die Ausgangssignale im Bereich

»2Ausgange”.

9.2.2 Drehgeber und Eingange konfigurieren
Ist das Modul erkannt, klicken Sie auf das Modul in der Baumstruktur und das Register
»LAllgemein“ 6ffnet sich.
Im Bereich ,Hardware® kdnnen Sie die Drehgeber flr das Modul auswahlen und die Di-
gitaleingange konfigurieren.
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! - iba I/0-Manager
I NBEBEEEB-

Eingange Ausgange | Analytics Grup 1 P
= ibaFOB-4ie-D
=B Link 0
. = paDus
i [ ibaPADU-5-T-2¢16 (0)
ibaMS4xADIO (1)

i Hicken, um Modul anzufigen ..
=4 OPC UA
"y Kicken, um Modul anzufiigen ..
74 Playback
B8 Nicht abgebildet

9.2.2.1 Bereich Hardware - Register ,,Allgemein“

ibaMS4xUCO (3)

| Allgemein ’\/Ana\og 1 Digital

~ Grundeinstellungen
Modultyp baPADU-

ibaMS 16xAI- 10V (2) Verriegelt False
] ibaMS&UCO (3) Aktiviert True
H X5 Name ibaMS54xUCO
g Kicken, um Modul anzufiigen Modul Nr. 3
i B0 2.15 celibasis L
0B Lk 1 Name als Prafix verwender False
+I! Link 2 Konfiguriert durch baPDA
0B Lnk 3 ~ Kanal0
il Kicken, um Modul anzufiigen . Gebertyp Kein
S balet-E Modus 0: Deaktiviert

Geber-Eingange zeigen False
~ Kanal 1
Gebertyp Kein
Modus 0: Deaktiviert
Geber-Eingange zeigen False
v Kanal 2

[m] X

Gebertyp Kein
Modus 0: Deaktiviert
Geber-Eingange zeigen False
~ Kanal 3
Gebertyp Kein
Modus 0: Deaktiviert

Geber-Eingange zeigen  False

Modus
‘wzhlen Sie den Berechnungsmodus fur diesen Geber aus

illll|||||||\||||I||I|\I\\|||II —
D 128 256 384 512 640 768 wpse 48 [_OK || Obemehmen | Adbrechen

Grundeinstellungen

O Modultyp (nur Anzeige)
Zeigt den Typ des aktuellen Moduls an.

U Verriegelt
Ein Modul kann verriegelt werden, um ein versehentliches oder unautorisiertes Andern
der Moduleinstellungen zu verhindern.

O Aktiviert
Deaktivierte Module werden von der Signalerfassung ausgeschlossen.

U Name
Hier ist der Klartextname als Modulbezeichnung einzutragen.

U Modul Nr.
Interne Referenznummer des Moduls. Diese Nummer bestimmt die Reihenfolge der Mo-
dule im Signalbaum von ibaPDA-Client und ibaAnalyzer.

Q Zeitbasis
Erfassungszeitbasis, die im PADU-S-Modul angegeben wurde.

QO Name als Prafix verwenden
Stellt den Modulnamen den Signalnamen voran.

O Konfiguriert durch

Diese Anzeige erscheint nur mit ibaPADU-S-IT-2x16 als Zentraleinheit. Wenn eine Lauf-
zeit-Applikation auf ibaPADU-S-IT-2x16 (z. B. ibaLogic) gestartet ist, dann kann ibaPDA
die Konfiguration der Module bzw. Signale nicht verandern. In diesem Fall nimmt die
Laufzeit-Applikation die Konfiguration vor. Folgende Anzeigen sind mdglich:
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= ibaPDA
Konfiguriert durch ibaPDA

Wird ibaPDA angezeigt, dann ist keine Laufzeit-Applikation gestartet und ibaPDA
kann die Konfiguration der Module bzw. Signale vornehmen.

= Laufzeit-Applikation

Konfiguriert durch Laufzeit-Applikation

Signalnamen importieren False
Wird Laufzeit-Applikation angezeigt, dann wird die Konfiguration der Module bzw.
Signale von der Laufzeit-Applikation auf dem Gerat vorgenommen. In diesem Fall
besteht zusatzlich die Mdglichkeit, benutzerdefinierte Signalnamen — vergeben
von der Laufzeit-Konfiguration - in ibaPDA zu importieren (Signalnamen importie-
ren: True), falls die Laufzeit-Applikation diese Funktion unterstitzt.
Die Module bzw. Signale, die durch die Laufzeit-Applikation konfiguriert sind, kon-
nen in ibaPDA nicht mehr konfiguriert werden und sind in den entsprechenden
Feldern in ibaPDA grau dargestellt.
ibaPDA liest diese Konfiguration aus und benutzt diese zur Erfassung in ibaPDA.
Module bzw. Signale, die nicht grau dargestellt sind, kénnen in ibaPDA verwen-
det werden.

Kanal [0...3]

U Gebertyp
Hier kénnen die vorinstallierten Drehgebertypen ausgewanhlt, der ausgewahlte bearbei-
tet, ein neuer geladen oder erzeugt werden.

a Kanal 0
Iba_Encoder-Parameter-File »
Modus Kein

Geber-Eingange zeigen | Hengstler_RI58-0-x-Azoce-Rx
Huebner FG4-FGH4

R lba Encoder-Parameter-File
Gebertyp Somy_MD50-2N-4H
Modus Geberdatei bearbeiten. ..
Geber-Eingénge zeigen  |Geberdatel laden...

4 Kanal 2 MNeue Geberdatei erzeugen...

0 Modus

Abhangig vom gewahlten Drehgeber sind hier die mdglichen Modi / Analysevorschriften

einstellbar. Beschreibung der Drehgeber und Modi siehe Anhang.
4 Kanal 0

Gebertyp Huebner FG4-FGH4
0: Dealdiviert E|
Geber-Eingange zeigen IR NEE G = 8

4 Kanal 1 1: Impulszahler
Gebertyp 2: Periode/Frequenz
Modus 3: Pulsbreite /Einschaltdauer

Geber-Eingange zeigen|4: Auf-/Abwartszahler

= Bei Modus 2 (Periode/Frequenz) kdnnen zusatzlich die Parameter “minimale
Messzeit”, “erforderliche Perioden” und “Timeout” eingestellt werden. Beschrei-

bung der Parameter siehe Kapitel 7.4.4.5.

4 Kanal D
Gebertyp Hengstler RI58-0-x-A-ooc-H
I 2: Periode/Frequenz [+ |
Minimale Messzeit 0ps
Erforderliche Perioden 1
Timeout 0ps
Geber-Eingange zeigen False
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9.22.2

In der Default-Einstellung, wie oben abgebildet, wird die Frequenz bei jeder Peri-
ode gemessen und ein Timeout ist nicht aktiviert.

= Bei Modus 3 (Pulsbreite/Einschaltdauer) kann zusatzlich ein “Timeout” einge-
stellt werden. Beschreibung siehe Kapitel 7.4.4.6

a Kanal 1
Gebertyp
Modus
Timeout

Geber-Eingange zeigen

Huebner FG4-FGH4

3: Pulsbreite/Bnschaltdaue

Ops
False

In der Default-Einstellung ist der Timeout nicht aktiviert (= 0 us).

U Geber-Eingange zeigen
True: die digitalen Rohsignale (A/ B / N / MF) des Zahlerkanals werden im Register
,Digital“ zusatzlich angezeigt.

Bereich Hardware — Register ,,Analog“

Im Register ,Analog® werden die vom Modul zur Verfiigung gestellten Analogsignale an-
gezeigt und kénnen aktiviert werden.

Hinweis

Anzahl und Typ der analogen Signale sind abhangig vom gewahlten Drehgeber-Modus,
siehe Register ,Allgemein®.

ibaPDA normiert die berechneten AnaloggréRen direkt auf die passende SI-Einheit,
siehe folgende Tabelle.

Modus Typ® ibaPDA
Signalnamen SI Beschreibung

1: Impulsz&hler DINT |EdgeCounter - | Anzahl der zu z&hlenden Flanken
2: Periode / DINT [ PeriodTime ms | Periode in ms
Frequenz DINT |ABDirection - | ,A vor B“ oder ,B vor A

REAL | Frequency Hz | Frequenz in Hz
3: Pulsbreite/ DINT [ PeriodTime ms | Periode in ms
Einschaltdauer DINT | PulseWidth ms | Pulsbreite in ms

REAL | DutyCycle = | Pulsverhaltnis [0..1]
4: Auf-/Ab- DINT [UpDownCounter - | Anzahl der zu zahlenden Flanken (auf / ab)

wartszahler

3 Signaltyp

Ausgabe 2.0
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- iba I/O-Manager m] X
cBEEEOxaBE- B
Eingange | Ausgange | Analytics | Grup 4 P |F1o% 1 ST S'{I [ @] (3)
=@ ibaFOB-dio-D
-8, Link 0 AMligemein | "\ Analog | [l Digital
=B PADUS Name Einheit  Gain Offset Aktiv
[ ibaPADU-SIT-2¢16 (D) .
ibaMS4xADIO (1) b [ X28: Kanal 0
ibaMS16xAI-10V (2) 10 |Kanal 0: EdgeCounter 1 0
ibaMS4xUCO (3) o
X5 5
i Kicken, um Modul anzufiigen 2 Kanal 1: PeriodTime L= —— o
o0 2.15 21 |Kanal 1: ABDirection 1 0
B Link 1 22 |Kanal 1: Frequency Hz 1 0
+- B Link 2 i
5B Link 3 =] X28: Kanal 2
i Kicken, um Modul anzufiigen .. 30 |Kanal 2: PeriodTime ms 2£-05 0
=gl ] 'i_aNet-E 31 |Kanal 2 PulseWidth ms 2%-05 0
g Kicken, um Modul anzufugen ..
2% OFC UA 32 |Kanal 2: DutyCyde 1 0
o Kicken, um Modul anzufigen .. = X28: Kanal 3
#AF Playback 40 Kanal 3: UpDownCounter 1 0
BB Nicht abgebildet
i\||||||||||||||||||||\|||||\||| —K\ 0 N
0 128 2% 3B 512 640 768 jzs 96 [ OK | Ubemetmen || Adbrechen

Im Register ,Analog“ nehmen Sie folgende Einstellungen vor:

U Name
Alle Signale haben bereits voreingestellte Namen. Sie kdnnen zusatzlich zwei Kommen-
tare eingeben, wenn Sie auf das Symbol |#"| im Feld Signalnamen klicken.

U Einheit
Die Einheiten sind je nach Signaltyp voreingestellt.

U Gain / Offset

Die Werte in den Spalten Gain und Offset dienen der Skalierung normierter Werte auf
physikalische GroRen. Die beiden Werte beschreiben eine lineare Kennlinie zur Skalie-
rung. Gain und Offset kdnnen direkt in die entsprechenden Felder eingetragen werden
oder in dem Dialog Zwei-Punkt-Skalierung mittels zweier Paare an anwendbaren Wer-
ten.

Sie kénnen den Dialog Zwei-Punkt-Skalierung durch einen Klick auf den kleinen Button

E in den Feldern Gain und Offset 6ffnen (der Cursor muss sich in den Feldern befinden,
damit der Button angezeigt wird).

O Aktiv
Hier kdnnen Sie das Signal aktivieren/deaktivieren.

O Weitere Spalten kénnen Sie durch das Kontextmenu (rechter Mausklick in der
Uberschriftenzeile) anzeigen oder verbergen.
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9.2.2.3 Bereich Hardware — Register ,,Digital“
Im Register ,Digital“ konfigurieren Sie die Digitaleingange:

=+ iba I/O-Manager (m] X
DEBEBEDC- Ga [
Bnginge | Ausginge | Anahtics Gup ¢ ¥ |JTaET Y ST (N [ N
= B8 baFOB-%i0-D
=] %gwkﬂ [ Aigemein "\ Analog | JU Digital
=] PADU-S i ;
Name Entprelifiter Entprellzeit Akt
[ baPADU-S4T-2415 (1) e a pree=h 4u) | Ao
] baMs4xADIO (1) = X5: Digitale Eingange
1] iba154<UCO (3) 1 = 100
] x5 | |
-y Kicken, um Modul anzufugen 2 B o
-0 2.15 3 Aus 100
u: Link 1 4 Aus 100
- Link 2 1 1
. @B Link3 5 [ L
i Kicken, um Modul anzufugen ... 6 | Aus 100
& - “’;NH'E 7 Aus 100
i i Kicken, um Modul anzufigen ... S— . ) '
=¥ OFC UA X27: Ausgangskanal aktiv
i - Kicken, um Modul anzufiigen 15 |Ausgangskanal 0 aktiv O
A Playback 25 | Ausgangskanal 1 aktiv a
LB} Nicht abgebildet 5 |h — O
45 Ausgangskanal 3 aktiv O
=] X27: Ausgangskanal Fehler
8 |Ausgangskanal 00..03 Fehler O
A
_ 0 128 266 384 512 640 768 e 90 Qbemehmen ] Abbrechen
U Name

Hier kdnnen Sie einen Signalnamen eingeben und zusatzlich zwei Kommentare, wenn
Sie auf das Symbol ¥ im Feld Signalnamen klicken.

U Entprellfilter

Uber ein Dropdown-Menti kénnen Sie die Betriebsart des Entprellfilters auswéhlen. Még-
liche Einstellungen: aus, halten der steigenden Flanke, halten der fallenden Flanke,
beide Flanken halten, beide Flanken verzégern.

Entprellfilter Entprellzeit (ps)
Aus n

Halten der steigenden Flanke 100
Halten der fallenden Flanke
Beide Flanken halten

| Beide Flanken verzigern

100
100

? Siehe Kapitel 7.6.2

U Entprellzeit
Hier kdnnen Sie die Zeit in ps einstellen, in der eine Anderung des Signalwerts nicht
erfasst wird.

O Aktiv
Hier kdnnen Sie das Signal aktivieren/deaktivieren.
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9.2.3

Ausgéange konfigurieren

Wabhlen Sie den Bereich ,Ausgange”, um Einstellungen fir die digitalen Ausgangssignale
festzulegen. Mit Hilfe von virtuellen Signalen lassen sich Ausgangssignale ansteuern.
Die virtuellen Signale kénnen Sie mit dem Ausdruckseditor in ibaPDA definieren.

Andere Dokumentation

Eine ausfihrliche Beschreibung des Ausdruckseditors finden Sie im ibaPDA-Handbuch,
Kapitel ,,Ausdruckseditor®.

. L. . T
9.2.3.1 Bereich Ausgéange - Register ,,Allgemein
[ - iba I/O-Manager a X
DEEERDE- =
Engange | Ausgange | Anaiics | Gup 1 ¥ | ITaE1LL TS (V60 )}
= BB baFOB-dio-D
E KE[' E:‘Du‘ Link 0 Allgemein ﬂ,[ Digttal ﬂ,[ Kanalfehler zunicksetzen m Zahlerwerte zurucksetzen
=5 PADU-S =
[ baPADU-SHT-2¢16 (0) R _ -
L ibaMS4xADIO (1) Modultyp baPADU-S-T-2x16%baMS4xUCO
- ibaMS162Al-10V (2) Verriegelt False
L ibaMS4xUCO (3) Aktiviert True
1 X5 Name ibaMS4xUCO
i Kiicken, um Modul anzufisgen Modul Nr 3
0 215 Berechnungszeitbasis Tms
- Output Link 1 Minimale Ausgangszeitbas 50 ms
- © Output Link 2 Mame als Prafix verwender False
- = Output Link 3 Konfiguriert durch baPDA
iy Kicken, um Modul anzufiigen .. v Kanal 0
- ibaNet-E [ETEETINN Huebner_FGA-FGH4
i Kicken, um Modul anzufigen .. Modus 1: Impulszahler
—-%K% OPC UA Geber-Eingange zeigen  False
-l Kicken, um Modul anzufiigen v Kanal 1
BB Nicht abgebildet Gebertyp Hengstler RI58-0-x-A-xxx-Rx
Modus 2: Periode/Frequenz.
Minimale Messzeit Ops
Erforderliche Perioden 1
Timeout Ops
Geber-Eingange zeigen  False
v Kanal 2
Gebertyp Hengstler_R158-0-x-A-xxx-Rx
Modus 3: Pulsbreite/Einschaltdauer
Timeout Ops
Geber-Eingange zeigen  False
v Kanal 3
Gebertyp Huebner FG4-FGH4
Modus 4: Auf-/Abwartszahler
Geber-Eingange zeigen False
Gebertyp
Wzhlen Sie einen Gebertyp aus der Liste der vordefinierten
Drehgeber aus. Wahlen Sie "Gebertyp hinzufugen”, um nach
einer Geber-Beschreibungsdatei zu suchen.
il\|III|I\\lllll\\llll\l\llll\\l
0" 128 2% 3 si2 g0 76 95 e D0 | OK | Obemehmen | Adbrechen
Alle Einstellungen, die im Register ,Allgemein® im Bereich ,Hardware® gemacht wurden,
werden auch hier angezeigt, siehe Kap. 9.2.2.1.
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9.2.3.2 Bereich Ausgange — Register ,,Digital*

9.2.3.3

Im Register ,Digital“ nehmen Sie folgende Einstellungen vor:

=+ iba I/O-Manager a X
DBEEBEEBEEIB- Epy
Eingange | Ausgange | Anatics | Gup 1 P | HTaE1LRES (Y 6l )}
=8B ibal -]
=& Output Link 0 Algemein | ]I Digital | JI Kanaffehler zunicksetzen | [l Zahlerwerte zunicksetzen
[ By PADUS Name Ausdruck Aktiv
! @ ibaPADU-S-IT-2¢16 (0) .
[ ibaMS&xADIO (1) B X27: Digitalausgange
BT JibaMS4xUCO (3) 1 e 7| [
[ x5 ; =
I i Kicken, um Modul anzufiigen fx 2| O |
| @e0 2.15 3 fx 3 & |

+- ® Qutput Link 1
-~ s

U Name

Hier kdnnen Sie einen Signalnamen eingeben und zusatzlich zwei Kommentare, wenn
Sie auf das Symbol |#| im Feld Signalnamen klicken.

U Ausdruck
Mit Hilfe des Ausdruckseditors kénnen den Ausgangen Signale zugewiesen werden
bzw. kénnen Signale logisch und/oder mathematisch verknipft werden.

O Aktiv
Hier kdnnen Sie das Signal aktivieren/deaktivieren.

Bereich Ausgange - Register ,,Kanalfehler zuricksetzen*

Hardware-Fehler der Viererwurzel der digitalen Ausgange konnen tber zwei Wege zu-
rickgesetzt werden:

= Manuelles Zurucksetzen mit dem <Reset>-Button
= Automatisiertes Zurucksetzen mit einem Ausgangssignal

Im Register ,Kanalfehler zuriicksetzen“ nehmen Sie folgende Einstellungen vor:

=+ iba I/0-Manager (m] X
DOEEIC-
Engange || Ausgange | Analtics | Gp ¢ ¥ (FlaF1I RZS (ISl N k)]
- @8 ibaFOB-dio-D
- 51 Output Link D Algemein | ]I Digtal | ]Il Kanalfehler zuriicksetzen  [|[ Zahlerwerte zunicksetzen
S-[By PADU-S
[ ibaPADU-S-T-2¢16 (0) Name Ausdruck :quusee\l;sen Aktiv
- [} baMS4xADIO (1)
- [l baMS16xAF1DV (2) ' = x27: Fehler bei Digitalausgangen zuriicksetzen
1 MS4:UCO 3 0 Ausgangskanal 00..03 Fehler zurlicksetzen fx
.
B Kicken, um Modul anzufigen
O Name

Hier kdnnen Sie einen Signalnamen eingeben und zusatzlich zwei Kommentare, wenn
Sie auf das Symbol #" im Feld Signalnamen klicken.

O Ausdruck

Mit Hilfe des Ausdruckseditors kénnen Sie ein Ausgangssignal zum Zurlcksetzen
eines Hardware-Fehlers definieren.

O Aktiv
Hier kdnnen Sie das Signal aktivieren/deaktivieren.
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9.3.1

Konfiguration mit ibalLogic-V5

Andere Dokumentation

Mit ibaPADU-S-IT-2x16 ist es moglich, in Verbindung mit ibaLogic-V5 individuelle Sig-
nalvorverarbeitungen oder Stand-Alone-Anwendungen zu realisieren. Die grundsatzli-
che Vorgehensweise mit ibalLogic-V5 wird im Handbuch zur Zentraleinheit ibaPADU-S-
IT-2x16 beschrieben. In diesem Modulhandbuch werden lediglich die Signale dieses
Moduls beschrieben.

Die Konfiguration der Signale erfolgt im 1/0-Konfigurator von ibaLogic. Offnen Sie den
I/O-Konfigurator Uber das Menu ,Extras — 1/0O-Konfigurator®. Wenn Sie auf den Button
<Hardware aktualisieren> klicken, erkennt ibaLogic die Modulbaugruppe.

Drehgeber konfigurieren

Fur jeden Kanal kann der Drehgebertyp (Vordefinierter Digital-Encoder) und damit die
Analysevorschrift (Modus) gewahlt werden, siehe Kap. 7.4.5.

=]

Hinweis

Je nach Modus &ndern sich die ibaMS4xUCO-Eingangssignale. Anderung der Drehge-
ber- bzw. Modus-Einstellungen werden erst mit ,OK* bzw. ,Ubernehmen* aktualisiert.
Anschlielend stehen die Eingangssignale neu zur Verfigung. Die Signale missen er-
neut zugewiesen werden.

{'¥# [/O-Konfigurator

=88 S-T2<16-000011 Hardware-Kaonfiguration | Signale zuweisen
...I:a X1_ibaPADU_S_IT_2x16 Allgemeine Einstellungen
EIE' X2 _ibaMS4xUCO
4 Ausgange Intemupt Quelle: | SIT2¢16-000011
P Eingange Zeitbasis: 1 | ms [] Watchdog aktivieren |500 ~| ms
- FiberDptics_I0
B8 Playback [C] Treibemeustart erzwingen
(-85 TCPIP_OUT_PDA
-85 GLOBALVAR

Moduleinstellungen
*2_ibaMS&xUICO

Alctiviert [7] Gepufferter Zugriff Werte in REAL wandeln

Signaleinstellungen

Uco-4

Kanal 0 | Kanal 1 | Kanal 2 | Kanal 3|

Wordefiniertter Digital-Encoder [Sow_MDED-ZN-dN v]

T —
[] Enable Reset Counter 0: Deactivated

1: Pulse Counter
Enable Digital Out 2 Period / Frequency
[ Enable Digta 3: Pulse Width / Duty Cycle
4. Up/Down Counter
5. 551 Slave Receiver
& 551 Master Receiver
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9.3.2 Signale projektieren

ibaMS4xUCO bietet folgende Signalgruppen:

1. Digitalausgange X27
2. Zahlereingange X28
3. Digitaleingange X5

Die Digitalausgange von X27 sowie die Digitaleingange von X5 stehen permanent zur
Verfigung und sind frei programmierbar.

° Hinweis

Die Anzahl, Art und Namen der ibaMS4xUCO-Zahlereingangssignale sind abhangig

vom gewahlten Modus, siehe Kapitel 9.3.1.

Die Ausgangssignale der digitalen Eingange und digitalen Ausgange sind immer verflg-
bar. Je nach eingestelltem Modus erscheinen zusatzlich Ausgangssignale der Zahlerka-
nale (MinPeriods_Ch[00...3], MinTime_Ch[00...03], Timeout_Ch[00...03]).

{"# /O-Konfigurater

=-E SAT216-000011

7B X1_ibaPADU_S_IT_2c16
=R

E-+4 Ausoange

-y ¥2_DebType_Ch00
-y ¥2_DebType_ChD1
-y ¥2_DebType_Ch02
-y ¥2_DebType_Ch03
-, ¥2_DebType_ChD4
-, ¥2_DebType_ChD5
-, ¥2_DebType_ChD&
-, ¥2_DebType_ChO7
-\, ¥2_DebTime_Ch00
-y ¥2_DebTime_Chi1
"y ¥2_DebTime_Ch02
-y ¥2_DebTime_Ch03
-y ¥2_DebTime_Ch04
-y ¥2_DebTime_Ch05
-y ¥2_DebTime_Ch0§
. ¥2_DebTime Ch07
-y %2 _MinPeriods_Ch01
O K2 _MinTime_Ch01
-, ¥2 Timeout Chid
iy 2 Timeout ChO2

K2
#2_UC0O_DO_ResetCounter_Ch00
¥2_UCO_DO_ResetCounter_Ch01
- I ¥2_UCO_DO_ResetCounter_Ch02
- I ¥2_UCO_DO_ResetCounter_Ch3
o |II' ¥2_UCO_DO_ResetEmor_Ch00_03
E]---f’ Eingange

m

Hardware-Korfiguration | Signale zuweisen |

Allgemeine Einstellungen
Intemupt-Quelle; | SIT2¢16-000011

Zeitbasis: 1 = ms ]
[ Treibemeustart erzwingsn
Moduleinstellungen
X2_ibaMS4UCO
Altiviert [] Gepufferter.

Signaleinstellungen

uco-4

Kanal 0 | Kanal 1 | Kanal 2 | Kanal 3|

Vordefinierter Digital-Encoder | Sory_MD50-2N-4N
Madus | 1: Pulse Counter

Enable Reset Courter
Enable Digital Qut
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Unabhangig vom Modus sind die ,digitalen Rohsignale“ aller Kanale immer verfligbar.
Die analogen Eingangssignale (UCO_AIl_ChO0[00...03]_[Signalname_nach_Modus]) va-
riieren je nach Modus in Namen und Typ.

{# 1/O-Konfigurator

=-ER 5-T2c16-000011
I B ¥1_ibaPADU_S_IT_216

|3

Hardware-Konfiguration | Signale zuweisen

— Allgemeine Einstellungen
SR N2 balM54xUCO
4 Ausgange Intemupt-Quele: | SIT2x16-000011
= Ecgénge Zeithasis: 1 = ms [
- M3 StatusOut
- ¥2 Statusin [T Treibemeustart erzwingen

iy ¥2 1UCD Al ChOO EdgeCourter
- ®2_UCO_Al_Ch01_PerodTime_20ns

"\ X2_UCO_AI_Ch01_ABDirection Moduleinstellungen
"y X2 UCO_Al Ch01_Freguency #2_ballS4UCO
- ¥2_UUCO_Al_Ch02_PeriodTime_20ns Akiviert [C] Gepuiffert

" ¥2_UCO_AI_Ch02_PulseWidth_20ns

- X2_UCO_Al_Ch02_DutyCycle Signaleinstellungen

D 2 UCO_AL_Ch03_UpDownCourter

I S%2UCO DI Cho0_A UCo-4

- [l X2_UCO_DI_Ch00_B Kanal 0 | Kanal 1 | Kanal 2 | Kanal 3

I X2_UCO_DI_Choo_N

- Il %2_C0_DI_Choo_MF Verdefinierter Digital-Encoder | Sony_MD50-2N-4N

- [l ¥2_UC0_DI_ChD1_A Modus | 1: Pulse Counter

- (|| ¥2_UCO_DI_ChD1_B
1 Dl N Enable Reset Courter

[l ¥2_UCO_DI_ChO1_N
- [ ¥2_UCO_DI_Ch01_MF Enable Digital Out
[l ¥2_UCO_DI_ChD2_A
[l ¥2_UCO_DI_Ch02 B
[l ¥2_UCO_DI_Ch02_N
[l ¥2_UCO_DI_Ch02_MF
[l ¥2_UCO_DI_Ch03_A
[l ¥2_UCO_DI_Ch03_B

m

-l ¥2_UCO_DI_ChO3_N
- [II ¥2 UCO DI ChO3 MF
- [ X2_DI_24V_Ch00
-l %2 _DI_24V_ChD1
- [ ¥2_DI_24V_Ch02
- [ ¥2_DI_24V_Ch03
- I ¥2_DI_24V_Ch04
- I ¥2_DI_24V_Ch05
- [ ¥2_DI_24V_Ch06
. [ ¥2_DI_24V_Ch07
- X2 DO _0On_Cho0
- %2 DO_On_ChD1
- ¥2_DO_0n_Cho2
[ ¥2_DO_0n_Cho3

i [ ¥2_DO_Er_Ch00_03 in
e = FiberOp‘tics_|O

Ist die Option ,Gepufferter Zugriff* aktiviert, erscheinen zusatzliche Ein-/Ausgangssig-
nale.

Hinweis

jumd o

Den gepufferten Zugriff miissen Sie zunéchst mit einem Klick auf den Button <Uberneh-
men> bestatigen. Erst dann erscheinen im Signalbaum zuséatzliche Signale, die in den
Ausgangs/Eingangsressourcen parametriert werden kénnen.
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Signal Bedeutung
Eingénge

UCO_AI_Ch[00..03]_[Modus]

Analoge Eingangssignale (Modus-abhangig), siehe
Kapitel 7.4.5 und nachfolgendes Beispiel. Diese Signale
resultieren aus der Analyse der digitalen Eingangssignale
(,Rohsignale®).

UCO_DI_Ch[00..03]_A
UCO_DI_Ch[00..03]_B
UCO_DI_Ch[00..03]_N
UCO_DI_Ch[00..03]_MF

Digitale Eingangssignale (,Rohsignale®). Diese Daten
dienen der Analyse.

DI_24V_Ch[00..07]

Digitale Eingangssignale

Statusln

Statusinformationen Uber das gesteckte Eingangsmodul
(bei Ausgangsmodul ohne Funktion):

0 = Modul nicht initialisiert

1 = Modul lauft
>1 = Fehler (z.B. Modul nicht initialisierbar)

StatusOut

Statusinformationen Uber das gesteckte Ausgangsmodul
(bei Eingangsmodul ohne Funktion):

0 = Modul nicht initialisiert
1 = Modul lauft
>1 = Fehler (z.B. Modul nicht initialisierbar)

Ausgange

DO_Ch|[00..03]

Digitale Ausgangssignale

DebType_Ch[00..07]

Entprellfilter fur die digitalen Eingangssignale

DebTime_Ch[00..07]

Entprellzeit fir das jeweilige digitale Eingangssignal

MinPeriods_Ch[00..03]

Mindestanzahl an Perioden fir das jeweilige digitale
Eingangssignal (nur in Modus 2)

MinTime_Ch[00..03]

Minimale Messzeit fir das jeweilige digitale
Eingangssignal (nur in Modus 2)

Timeout_Ch[00..03]

Timeout fur das jeweilige digitale Eingangssignal (nur in
Modus 2 und 3)

Zusatzliche Eingangssignale bei gepuffertem Zugriff

UCO_AI_Ch[00..03]_[Modus]_buf

Eingangspuffer fur analoge Eingangssignale (Modus-
abhéngig)

UCO_DI_Ch[00..03]_A_buf
UCO_DI_Ch[00..03]_B_buf
UCO_DI_Ch[00..03]_N_buf
UCO_DI_Ch[00..03]_MF_buf

Eingangspuffer fur digitale Eingangssignale
(,Rohsignale“) zur Analyse

DI_24V_Ch[00..07]_buf

Eingangspuffer fur digitale Eingangssignale

BufferFillCount

Zahler, wenn Puffer geflillt ist

BufferOverrun

Zahler fir Puffertiberlauf

Zuséatzliche Ausgangssignale bei gepuffertem Zugriff

BufferSize

PuffergroRe

SubSampling

Untersetzung der Signale
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10 Technische Daten

10.1 Hauptdaten

Kurzbeschreibung

Bezeichnung ibaMS4xUCO

Beschreibung Sondermodul mit 4 Z&éhlereingéangen und digitalen Ein- und
Ausgangen

Bestellnummer 10.124310

Versorgung

Spannungsversorgung DC 24V, intern uber Ruckwandbus

Leistungsaufnahme max. 10w

Schnittstellen, Bedien- und Anzeigeelemente

Anzeigen 4 LEDs fur Betriebszustand des Geréates
16 LEDs fur Zustand der Zahler/Digitalausgange
8 LEDs fur Zustand der Digitaleingdnge

Potenzialtrennung
Zahlereingange - Digitalausgénge AC 1,5kV

Zahlereingange - Digitaleingdnge AC 2,5 kV
Digitalausgange - Digitaleingénge AC 2,5 kV

Einsatz- und Umweltbedingungen

Temperaturbereiche
Betrieb 0 °C bis 50 °C
Lagerung/Transport -25 °C bis 70 °C

Montage Senkrecht, in Rickwandbus gesteckt
Kihlung Passiv
Feuchteklasse F, keine Betauung
Schutzart IP20
Zertifizierung/Normen EMV: IEC 61326-1
FCC part 15 class A
Abmessungen (Breite x Hohe x Tiefe) 43 mm x 214 mm x 148 mm
Gewicht / inkl. Verpackung/Handbuch 0,7kg/1,1kg
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Supplier's Declaration of Conformity
47 CFR § 2.1077 Compliance Information

Unique Identifier: 10.124310 ibaMS4x-UCO

Responsible Party - U.S. Contact Information
iba America, LLC

370 Winkler Drive, Suite C

Alpharetta, Georgia

30004

(770) 886-2318-102
www.iba-america.com

FCC Compliance Statement

This device complies with Part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause harmful interference, and (2) this device must accept any interference
received, including interference that may cause undesired operation.

10.2  Zahlereingange
Anzahl 4

Ausfiihrung Galvanisch getrennt, differentiell ("DIF") oder single ended ("SE"),
fur Inkremental- oder Absolutwertgeber (SSI)

zuschaltbar Pullup-, Pulldown- und Abschlusswiderstande
RS422-Terminierung mit 120 Q
Geber-Versorgung DC 5 V / 100 mA

Parametrierung Encoder-Parameter-Datei (XML) pro Kanal

Inkrementalgeber-Anschluss
Funktionen Impuls- und Auf-/Abwartszéahler

Messung Periode, Frequenz, Pulsbreite und Einschaltdauer

DIF RS422, 2-Draht-Technik, TTL, HTL (nur mit externen
Vorwiderstanden)
Signale A+, A-/ B+, B- / N+, N-
Quadraturdecoder fur 4-fach Auswertung, zuschaltbar

SE 2-Draht-Technik, TTL, HTL
Signale A/B/N
R/C-Tiefpassfilter, 1. Ordnung, 180 kHz, zuschaltbar

Frequenzbereich 0 Hz ... 500 kHz (SE) bzw. 0 Hz ... 2 MHz (DIF)

Absolutwertgeber-Anschluss

Funktionen SSI-Master-Empfanger zum direkten Anschluss eines Gebers
SSI-Slave-Empfanger zum Mithéren eines vorhandenen Gebers
SSl-Interface Binarcode, Gray-Code

SSI-Master-Empfanger RS422, 2-Draht-Technik, TTL
Signale Taktausgang (Clock+ / Clock-), Dateneingang (Data+ /
Data-)

SSI-Slave-Empfanger RS422, 2-Draht-Technik, TTL
Signale Takteingang (Clock+ / Clock-), Dateneingang (Data+ /
Data-)

Max. Taktfrequenz Tt 390 kHz
Datenrate T¢/36
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Multifunktionseingang
Funktionen
Ausfiihrung

Auflésung

Eingangssignal
TTL
HTL

Abtastrate Counter-Eingénge
Abtastrate System#

Potenzialtrennung
Kanal-24Volt Masse
Kanal-Kanal/Gehéause

Anschlusstechnik Eingange

10.3 Digitaleingange
Anzahl
Ausfiihrung
Eingangssignal
Max. Eingangsspannung

Signalbereich

log. 0
log. 1

Hysterese
Eingangsstrom
Entprellfilter
Abtastrate*
Frequenzbereich
Verzdgerung

Potenzialtrennung
Kanal-Kanal
Kanal-Gehéause

Anschlusstechnik

4 gliltig fur Gesamtsystem

Eingang fir zusatzliche Alarm- und Statussignale

single ended, 2-Draht-Technik, TTL, HTL

Signal MF

Strombegrenzung 10 mA

Hilfsspannung DC 5 V, zuschaltbar
R/C-Tiefpassfilter, 1. Ordnung, 180 kHz, zuschaltbar

32 Bit

SV
24V

50 MHz

Max. 40 kHz, frei einstellbar

AC 1,5 kV
AC 1,0 kV

1 x 37-polige D-Sub-Buchse, Stecker mit Léttechnik (0,8 mm? bis
1,2 mm?), verschraubbar, beiliegend

8

Galvanisch getrennt, verpolungssicher, single ended
DC 24V

160 V dauerhaft

>-6V;<+6V
<-10V;>+10V

Keine

1 mA, konstant

Optional mit 4 unterschiedlichen Betriebsarten
Max. 40 kHz, frei einstellbar

0 Hz bis 20 kHz

Typ. 10 ps

AC 2,5 kV
AC 2,5 kV
1 x 16-polige Stiftleiste;

Stecker mit Klemmtechnik (0,8 mm?2 bis 2,5 mm?), verschraubbar,
beiliegend
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10.4 Digitalausgange

Anzahl 4

Ausfiihrung 1 Wurzel mit 4 Ausgangen, P-Schalter
Lastspannung DC 24V, extern pro Wurzel, verpolungssicher
Lastspannungsbereich +10V...+30V

Schaltspannung (pro Kanal) = Lastspannung

Schaltstrom (pro Kanal) 250 mA

Schaltstrombereich (pro Kanal) 10 mA ... 500 mA

Induktive Last Max. 200 mJ

Schaltfrequenz Max. 40 kHz>, frei einstellbar
Schaltverzdgerung

Einschaltverzégerung (90% bis 10%) < 10 us
Ausschaltverzégerung (10% bis 90%) < 10 us bei DC 24V Lastspannung mit 100 Q Last
Potenzialtrennung
Wurzel-Wurzel AC 1,5 kV
Wurzel-Gehause/Spannungsversorgung AC 1,5 kV

Anschlusstechnik 1 x 6-polige Stiftleiste;
Stecker mit Klemmtechnik, (0,8 mm?2 bis 2,5 mm?),
verschraubbar, beiliegend

Schutzfunktionen
Sicherer Zustand Kanalwurzel aus

Strombegrenzung Ab ca. 0,6 A pro Kanal

Schalten der Kanalwurzel auf "sicheren Zustand" (Uiber Software
rickstellbar)

5 abweichende Schaltfrequenzen mit ibaLogic (bis 1 kHz) und ibaPDA (bis 20 Hz)
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11 Anhang
11.1  Unterstutzte Drehgeber

et Hinweis

1

Das Modul ibaMS4xUCO unterstitzt eine Vielzahl von Drehgebertypen. Im Folgenden
sind beispielhaft drei der bereits implementierten Drehgeberanbindungen erlautert.

Die ibaMS4xUCO-internen Kanalbeschaltungen beziehen sich auf die unter Kapitel 7.4.3
skizzierten Schaltungen. Abhangig vom Drehgebertyp sind einige Schalterstellungen fest
belegt. Nicht aktive Signalpfade sind nicht dargestellt. Die Schaltskizze in Kap. 7.4.3 zeigt
eine Gesamtlbersicht, nachfolgend werden nur aktive Signalpfade beschrieben.

Weitere unterstltzte Drehgebertypen werden regelmaRig auf dem Datentrager ,iba Soft-
ware & Manuals* aktualisiert.

Sollten Sie dartber hinaus andere, noch nicht aufgeflihrte Drehgeber bendtigen, wenden
Sie sich bitte an den iba-Support.

Hersteller Drehgeber
Sony MD50-2N
MD50-4N
Hubner FG4
FGH4
Hengstler RI58-0O-x-A-xxx-R-X

11.1.1  Sony MD50-2N/-4N

11.1.1.1 Steckerbelegung

ALMCOM_A ) * GND
ALM+ L) MF

L J

®

B- L) B
B+ @ B+
A- L) A
A+ L A+
Vbigout ® Vbigou
INAL+ Douo
ALMCOM_A ® GNDpigout

Steckerbelegung Sony MD50-2N/-4N

11.1.1.2 Schaltskizze

Der Drehgeber Sony MD50 verfugt Uber verschiedene Alarmfunktionen, die mittels
Alarmausgangssignal ,ALM+“ bzw. ,ALM_H+“ der Buchse ,PULSE OUT"“ ausgegeben
werden. Der MD50-interne Optoisolator PC817 (oder ahnlich) wird an die Signale MF
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und GNDcw von ibaMS4xUCO angeschlossen. Typischerweise ist der MD50-Alarmaus-
gang bei aktivem Alarm offen.

Der Drehgeber Sony MD50 ist wie nachfolgend dargestellt an ibaMS4xUCO anzuschlie-
Ren.

Sony MD50-2N/-4N ibaMS4xUCO

Vbigou =[10V; 30V]

T Vbigout . . 1

O e
INAL+ Tyl Douto { J‘
22kQ ou I O
500 mwW Douts T
- e
Douz
] —

Dou

ALMCOM_A | GNDpjgoy

RS485 —

>
>
1

B+ B+

RS485 —

@
P
1

INAL+ MF

N
ALMCOM_A GND

Anschluss Sony MD50-2N/-4N an ibaMS4xUCO

& Vorsicht!
Es bildet sich eine Masseschleife zwischen interner Sony MD50 ,ALCOM_A*-Masse
und externer ,GND-Dout“—Masse.
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11.1.1.3 Modi / Analysevorschriften
Fur den Drehgeber Sony MD50 sind folgende Modi / Analysevorschriften realisiert:

Modus

0: Deaktiviert

Berechnete
Eingangsgrofen

Signalname Typ

Beschreibung

Kanal deaktiviert

1: Impulsz&hler

EdgeCounter | DINT

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode*.

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) gezahilt.

~,Reset On N“ ist nicht aktiviert.

2: Periode/Frequenz
von A/B/AB
Impulsen

PeriodTime DINT
ABDirection DINT
Frequency REAL

Misst Periode und Frequenz gemaf
.,Quadrature Mode*

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) verarbeitet, d.h. die
gemessene Frequenz ist viermal so hoch wie
die reale Frequenz, die Periodendauer nimmt
dementsprechend um Faktor vier ab.

PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

ABDirection
ABDirection = 0 = A- vor B-Puls
ABDirection = 1 = B- vor A-Puls

Frequency gibt die Frequenz in Hz an.

3: Pulsbreite /
Einschaltdauer von A

PeriodTime DINT
PulseWidth DINT

DutyCycle REAL

Bezieht sich ausschlieB3lich auf Signal A.
PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

PulseWidth gibt die positive Pulsbreite
von A an.

DutyCycle gibt das Tastverhaltnis
zwischen High- und Low-Pegel an
(DutyCycle[0..1])

4: Auf-/Abwartszahler
von A/ B Impulsen

UpDown- DINT
Counter

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode®.

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) gezahlt.

Ist A- vor B-Puls zahlt die Analyse
aufwarts, ist B- vor A-Puls abwarts.

.Reset On N“ ist nicht aktiviert.
,Divide by 4“ ist nicht aktiviert.
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Nachstehende Tabelle zeigt die eingestellten Parameter auf.
Analyse- 1: Impuls- 2: Periode / 3: Pulsebteite/ 4: Auf-/Ab-
VEISE zéhler Frequenz Einschalt- wartszahler
dauer
Mode  Quadrature Quadrature Direct Quadrature

© pos. A of ° High- °
3 neg. A ° Pegel °
[ pos. B ° ° °
o
n neg. B [ ) ® °
c ,Divide by 4* —
@]
< .Reset On N* — —
c
T ,B as Qualifier*

6 ,0" = optional; ,e“ = fest eingestellt; ,—" = inaktiv
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11.1.2 Hubner FG4/FGH4

11.1.2.1 Steckerbelegung

unused ®

unused P

unused P
N 4700 °
N 74700 °
B 74700 °
B 4700 °
A 74700 °
At 4700 °

Steckerbelegung Hubner FG4/FGH4

11.1.2.2 Schaltskizze

VCC

GND

N-

MF

N+

Der Drehgeber Hubner FG4 ist wie nachstehend dargestellt an ibaMS4xUCO anzu-

schliefRen.

Hubner FG4

ibaMS4xUCO

470 Q
500 mw

470 Q

RS485

>

500 mw

470 Q

B+

[l
500 mw

470 Q

L2 ]
500 mw

@
Yl
(%]
g
&

470 Q

500 mw

470 Q

RS485

b4

Anschluss Hibner FG4/FGH4 an ibaMS4xUCO

500 mwW
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11.1.2.3 Modi / Analysevorschriften
Fur den Hubner FG4 Drehgeber sind folgende Modi / Analysevorschriften realisiert:

Mode

0: Deaktiviert

Berechnete
EingangsgrofRen

Signalname Typ

Beschreibung

Kanal deaktiviert

1: A/B Impulszahler

EdgeCounter | DINT

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode*

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) gezahilt.

~,Reset On N“ ist nicht aktiviert.

2: Periode/Frequenz
von A/B/AB
Impulsen

PeriodTime DINT
ABDirection DINT
Frequency REAL

Misst Periode und Frequenz gemaf
.,Quadrature Mode*

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) verarbeitet, d.h. die
gemessene Frequenz ist viermal so hoch wie
die reale Frequenz, die Periodendauer nimmt
dementsprechend um Faktor vier ab.

PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

ABDirection
ABDirection = 0 = A- vor B-Puls
ABDirection = 1 = B- vor A-Puls

Frequency gibt die Frequenz in Hz an.

3: Pulsbreite/ Einschalt-
dauer von A

PeriodTime DINT
PulseWidth DINT

DutyCycle REAL

Bezieht sich ausschlieB3lich auf Signal A.
PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

PulseWidth gibt die positive Pulsbreite
von A an.

DutyCycle gibt das Tastverhaltnis
zwischen High- und Low-Pegel an
(DutyCycle[0..1])

4: Auf- /Abwartszéahler
von A/ B Impulsen

UpDown- DINT
Counter

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode®.

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) gezahlt.

Ist A- vor B-Puls z&hlt die Analyse
aufwarts, ist B- vor A-Puls abwarts.

.Reset On N“ ist nicht aktiviert.
,Divide by 4“ ist nicht aktiviert.
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Nachstehende Tabelle zeigt die eingestellten Parameter auf.

Analyse- 1: Impuls- 2: Periode / 3: Pulsebreite/ 4: Auf-/Ab-
VEISETT zéhler Frequenz Einschalt- wartszahler
dauer
Mode  Quadrature Quadrature Direct Quadrature
o pos. A o’ ° High- °
3 neg. A ° Pegel °
[ pos. B ° ° °
o
n neg. B [ ) ® o
< ,Divide by 4* —
g .Reset On N* — —
7 ,B as Qualifier
11.1.3 Hengstler RI58-O-xAx-xXRx
11.1.3.1 Steckerbelegung
1kQ vCcC
GRD M ° GND
ALARM ® MF
N ® N
= o
B ® B
g o -
A ° A
A L J A+

Steckerbelegung Hengstler RI58-O-xAx-xxRx

11.1.3.2 Schaltskizze

Die Drehgebertypen Hengstler RI58-O verfligen uber eine Alarmfunktionen und sind wie
nachfolgend dargestellt an ibaMS4xUCQO anzuschlie3en.

7 ,0" = optional; ,e"“ = fest eingestellt; ,—" = inaktiv
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Hengstler RI58-O-XAXX-XXRX ibaMS4xUCO

RS485 ——

>
>

{os]]
@
o +
[
&
(9]

RS485 ———

Zl
<z
|

5V

12V

1kQ
100 mw

ALARM MF .)

1kQ

GND GND

Anschluss Hengstler RI58-O-xAx-xxRx an ibaMS4xUCO
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11.1.3.3 Modi / Analysevorschriften
Fur den Drehgeber Hengstler RI58-O-xAx-xxRx sind folgende Modi / Analysevorschriften

realisiert:

Modus

0: Deaktiviert

Berechnete
EingangsgroBen

Signalname Typ

Beschreibung

Kanal deaktiviert

1: A/B Impulszéahler

EdgeCounter | DINT

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode*.

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) gezéhlt.

,Reset On N“ ist aktiviert.

2: Periode/Frequenz
vonA/B/AB
Impulsen

PeriodTime DINT
ABDirection DINT
Frequency REAL

Misst Periode und Frequenz gemaf

.,Quadrature Mode*

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) verarbeitet, d.h. die
gemessene Frequenz ist viermal so hoch wie
die reale Frequenz, die Periodendauer nimmt
dementsprechend um Faktor vier ab.

PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

ABDirection
ABDirection = 0 = A- vor B-Puls
ABDirection = 1 = B- vor A-Puls

Frequency gibt die Frequenz in Hz an.

3: Pulsbreite /
Einschaltdauer von A

PeriodTime DINT
PulseWidth DINT

DutyCycle REAL

Bezieht sich ausschlieB3lich auf Signal A.
PeriodTime ist die Periodendauer in ns.

PulseWidth gibt die positive Pulsbreite
von A an.

DutyCycle gibt das Tastverhaltnis
zwischen High- und Low-Pegel an
(DutyCycle[0..1])

4: Auf-/Abwartszahler
von A/ B Impulsen

UpDown- DINT
Counter

Zahlt Flanken nach dem ,Quadrature
Mode*

Es werden alle vier Flanken (pos.A,
neg.A, pos.B, neg.B) gezahilt.

Ist A- vor B-Puls z&hlt die Analyse
aufwarts, ist B- vor A-Puls abwarts.

.Reset On N“ ist aktiviert.
,Divide by 4“ ist nicht aktiviert.
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Nachstehende Tabelle zeigt die eingestellten Parameter auf.
Analyse-vor- 1: Impuls- 2. Periode / 3: Pulsbreite / 4: Auf-/Ab-
e zéhler Frequenz Einschalt- wartszahler
dauer
Mode  Quadrature Quadrature Direct Quadrature
© pos. A o8 ° High- °
X
3 neg. A ° Pegel °
[ pos. B ° ° °
o
n neg. B [ ) ® o
< ,Divide by 4* —
% ,Reset On N* ° o
7 ,B as Qualifier
8 ,o" = optional; ,e"“ = fest eingestellt; ,—" = inaktiv
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11.2

11.2.1

11.2.11

Anschlussvarianten

Die folgenden Anschlussvarianten sind nur Beispiele und mussen aus dem entsprechen-
den Encoder-Datenblatt des Herstellers jeweils angepasst werden.

Inkrementalgeber

Single ended (,,SE“) TTL

Ublicherweise ist die Ausgangsschaltung des Drehgebers als Gegentaktendstufe aus-
gelegt. In diesem Fall wird das ibaMS4xUCO-Modul wie folgt angeschlossen:

; nused iV TTL Threshold"
| |
i i
i i i
| |
| i comP
| i
A ® At +
I !
i i
i rused L A .TTL Threshold"
i o0 t
| |
i i -
i i
| | comp
B | B+
? !_ /—>
i i
i i
i
i
i
i

i .1 TL Threshold® (default): 1 (= 1.2 V)

Falls es sich bei der Ausgangsschaltung um einen Open-Kollektor handelt, dann muss
das ibaMS4xUCO-Modul die bendtigte Spannung bereitstellen.
Bei TTL kann dies mit der internen Geber-Versorgung (5 V) ereicht werden:

Veo =6V

_TTL Threshold®

In der Encoder-Parameter-Datei (XML) sind hierfir folgende Eintréage zu setzen:

<Property Mame="Enable5¥0ut®™ Value="fTalse" KeadOnly="true®;>
<Property Mame="EnablePullUpInt™ Yalue="true™ REeadinly="true"/>
<Property Mame="EnablePullUpExL™ Value="Talse" Readinly="Lrue"/>
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11.2.1.2

11.2.1.3 Single ended (,,SE“) HTL

Differentiell (,,DIF*) TTL

| I

| I
A+{-\ LA+

| 1

i i

| 1 o
Al A L

8

i i

i i

i !

| |
B+ i B+

? X

I 1 o

| i

I 1 -
B- & . B-

I 1

i i

i i

R3422 —

RS422 >

SN

Ublicherweise ist die Ausgangsschaltung des Drehgebers als Gegentaktendstufe aus-
gelegt. In diesem Fall wird das ibaMS4xUCO-Modul wie folgt angeschlossen:

|
i nused ) Vee  TTL Thresheld
i #
| |
i i
i i
i i
A! I At
A
? :
i i
' e D A- u
i unused LTTL Threshold
| |
i i L
i i
i i
i i
! | B+
Bc’: !
i i
i i
| 11se é o
!
|
i
i

COMP

+

COMP

,TTL Threshold* (default): 3 (= 5 V)

Falls es sich bei der Ausgangschaltung um einen Open-Kollektor handelt, dann muss
das ibaMS4xUCO-Modul die bendtigte Spannung bereitstellen.
Bei einer HTL-Anschaltung ist eine externe Versorgungsspannung (typ. 24 V) erforder-

lich:
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Vee = [10V ... 30V]

i
i
i
i
1 1 '
i i () .TTL Threshold
i i N
i i
i i -
i i g
I I - COMP
! !
A¢ |L A+ +
i i
1 P I A
i -9
1

In der Encoder-Parameter-Datei (XML) sind hierfur folgende Eintréage zu setzen:

<Property Mame="EnableSV0ut™ Yalue="Talse" ReadOnly="true"/>
<Property Mame="EnablePullUpInt™ Value="Talse™ Readinly="Lrue"/>
<Property MName="EnablePullUpExt™ Yalue="true"™ Readlinly="true"/>

11.2.1.4 Differentiell (,,DIF*) HTL

Da die differentiellen Zahler-Eingange des ibaMS4xUCO-Moduls auf TTL ausgelegt
sind, mussen entsprechende Vorwiderstande in die Signalleitungen eingefiigt werden
(hier fir Vimax = 30 V):

>

|
|
{ 700 ] 0
500 MW i

i RS422 T—»

-

|

|

|

|

|

*
!

»
S PSSP NS L S

4700 |
4700

500 mw

m
+

. bt
4700 . B N

500 mW
RS422 ——

=]
i

470 0
500 mW

Lo

Falls kein Abschlusswiderstand bendtigt wird — beispielsweise wenn eine Verbindung zu
einem bestehenden System hergestellt werden soll — aber ein HTL-Pegel (Vmax. = 30 V)
vorliegt, muss ein weiterer geeigneter Vorwiderstand in den Signalstromkreis eingesetzt
werden.
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RS422

At s At
& 220
250 mwW S
*|o
-8 .
A 2.2kQ -
250 mw
B+ 2zra | B+
o 22k0 .
250 mw
:
-3 .
B- — -
o 22k0
250 mw

RS422

68

Ausgabe 2.0



ibaMS4xUCO Handbuch

11.2.2 Absolutwertgeber (SSI)

Ein Anschluss eines Absolutwertgebers (SSI) ist nur differentiell (,DIF*) und als TTL vor-
gesehen.

11.2.2.1 SSI Master Empfanger

Clock + | A+ T
Clock generated by ibaMS4xUCO RS422
Clock - A-
e -
Data + o B+ _ A
RS422
Data - 5. & /_’
e, -

11.2.2.2 SSI Slave Empfanger

Clock + & At .
Clock generated by external master RS422
Clock - & A- /
Data + ¢ Be 5
RS422
Data - B- /_’
o -

Die Funktion des ,Slave Empfangers” wird Ublicherweise dafur benutzt, um einen schon
vorhandenen SSI Absolutwertgeber mithéren zu kdnnen:
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Master

+clk-  +dala-

A+
+
RS422 ————
A-
d O -
B+
n
RS422 ————
B-

16 e[ 4
Encoder

Deshalb kénnen hier zugeschaltete Abschlusswiderstande zu einem unvollstandigen
Leitungsabschluss fiihren, weshalb in diesem Anschlussbeispiel keine Abschluss-
widerstande zugeschaltet sind.
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11.3

Ubersicht Encoder-Parameter-Datei

In der Encoder-Parameter-Datei werden Encoder-spezifische Parameter angegeben,

die auf Angaben des Hersteller-Datenblatts beruhen.

Die Encoder-Parameter-Datei wird im XML-Format angelegt und beinhaltet folgende 3

Bereiche:
<2xml version="1.8" encoding="utf-8":>
H<bevice Yersion="1.0" xmlns:xs7="http://www.wl.org/2001/XMlSchema—instance™>
general encoder information <
<Properties Mame="Devicelnfo™>
<Property Hame="VendorName" Yalue="Vendor®™/>
¢ Mame="DeviceName™ Value="Encoder-Name™; >

rerty Hame

¢ Mame="FileVersion™ Value="1.8"/>
="CheckSum™ Value="0;8;0;0;0;0;0;0;0;0;0;0;0;0;0;0"/>

U UL, E,E,E, Y,

ncoder mode information -
="Mode@"™>
y Hame="Mode™ Yalue="8" ReadOinly="Talse"/>
="Moded"™>
les ="Mode5">
ies Mame="Mode&™>
n ] -
Mame="Signals™>
Channel Properties (Mode independent)
<P "ty Mame="TTLThreshold™ Value="3" ReadOinly="Lrue™;>
<P vy Mame="EnableSV0ut™ Yalue="false™ Readinly="true"/>
¢ Mame="EnablePullUpInt™ Value="false" ReadOinly="true"/>
y Hame="EnablePullUpExt™ Value="true™ Readinly="true"/>
y Name="EnablePullDown™ YValue="Talse™ ReadOnly="true™/>
“ty Hame="AsyncMode™ Yalue="Talse"™ Readinly="Talse"/>
/ e="NoSaTeOutput™ Value="false"™ Readlinly="fTalse"/>
Signal Froperties (Mode dependent)
="Use_A" Yalue="true" Readinly="true"/>
="SinglebEnded A" Value="false" ReadOnly="true"/>
:="EnableTermination_A" YValue="true™ Readinly="true"/
e="InvertPolarity_A" Value="false" Readinly="true"/>

Konfiguriert wird stets nur die Eigenschaft (Property) ,Value®.
Alle anderen Eigenschaften bleiben unverandert.

Bereich 1:

Allg. Encoder Informationen

Bereich 2:
Encoder Modi

Bereich 3:
1/0-Konfiguration
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11.3.1 Bereich 1: Allgemeine Encoder Informationen

general encoder Tnformation

<Properties Mame="Devicelnfo™:
<Property Mame="VendorName™ Value="Vendor™/ >
<Property Mame="DeviceName™ Yalue="Encoder-Name"/>
<Property MName="FileVersion™ Yalue="1.4"/>
<Property MName="CheckSum™ Yalue="0;0;0;0;0;0;0;0;0;0;6;0;0;0;0;0™/>

</Froperties>

U VendorName:

= Name des Encoder-Herstellers (frei wahlbar)

= Darf nur Buchstaben enthalten, Leerzeichen sind nicht zulassig.
U4 DeviceName:

= Name des Encoder-Typs (frei wahlbar)

= Darf nur Buchstaben, Ziffern und Minus (,-,) enthalten, Leerzeichen sind nicht zu-
lassig.

Hinweis

jui

Aus DeviceName und VendorName ergibt sich der Dateiname der Encoder-Parameter-
Datei (Dateiendung .xml).

Die beiden unter ,Value* angegebenen Zeichenfolgen missen 1:1 in den Dateinamen
Ubernommen und mit einem Unterstrich (,_“) verbunden werden:

Syntax: VendorName_DeviceName.xml
Beispiel: Sony_MD50-2N-4N.xml

U FileVersion:
Falls eine Versionierung gewunscht ist, kann hier eine frei wahlbare Versionsnum-
mer editiert werden.

O CheckSum:
Noch unbenutzt
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11.3.2 Bereich 2: Encoder Modi
Modus 0 betrifft alle angeschlossenen Encodervarianten,

Modi 1 -4 betreffen Inkrementalgeber,
Modi 5 und 6 betreffen Absolutwertgeber (SSI)

Es empfiehlt sich, je nachdem welche Encodervariante angeschlossen ist, die jeweili-
gen nicht bendtigten Modi aus der XML-Datei zu I6schen.

Modus 0 muss jedoch immer bei beiden Encodervarianten erhalten bleiben.

11.3.2.1 Modus 0: Deaktiviert
<Properties Mame="Mode®™>

<Property Mame="Mode™ Yalue="8" RHeadinly="Talse"/>
</Properties>

Der Modus 0 beschreibt einen zwar angeschlossenen, aber deaktivierten Encoder. Die-
ser Eintrag sollte nicht gedndert und auch nicht auskommentiert werden.

11.3.2.2 Modus 1: Impulszéahler

<Properties Mame="Model™>

<Property Mame="Mode™ Value="1" ReadOnly="false"/>

<Property Mame="ReselOnN™ Yalue="true™ ReadOnly="true"/>
<Property Mame="QuadratureMode™ Yalue="true™ Readlinly="true"/>
<Property Mame="UseRisingEdgeA™ Yalue="true™ Readlinly="true"/>
<Property Hame="UseFallingEdgeA™ Yalue="true™ ReadOinly="true";>
<Property HName="WUseRisingEdgeB™ Yalue="true™ Readinly="true"/>
<Property HName="UseFallingEdgeB™ Value="true™ Readinly="true"/>

</Properties=>
U Mode:
Die Nummer des entsprechenden Modus

U ResetOnN:
True - Zurlcksetzen des Zahlers bei High-Pegel an N

O QuadratureMode:

= True - Zahlvorschrift nach dem ,Quadrature-Modus* (alle vier Flanken werden
gezahlt)

= False - Zahlvorschrift nach dem ,Direct Modus® (nur die steigende Flanke von A
wird gezahlt)

U UseFalling/RisingEdgeA/B:
= True — entsprechende Flanke wird fir die Zahlung benutzt
= Beim ,Quadrature-Modus” mussen alle vier Flanken aktiviert werden.

= Beim ,Direct Modus® wird nur ,UseRisingEdgeA® aktiviert
(optional siehe Kapitel 7.4.4.2 ,B as Qualifier®)
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11.3.2.3

11.3.24

11.3.2.5

Modus 2: Perioden-/Frequenzberechnung

<Properties Mame="Mode2™:
<Property Mame="Mode" Value="2" Readinly="Talse"/>
<Property Mame="QuadratureMode™ Value="true™ Readinly="true"/>
<Property Mame="UseRisingEdgeA™ Value="true™ Readinly="true"/>
<Property Mame="UseFallingEdgeA™ Value="true™ Readlinly="true"/;>
<Property Mame="UseRisingEdgeB™ Value="true™ Readinly="true"/>
<Property Mame="UseFallingEdgeB™ Yalue="Lrue"™ Readlinly="Ltrue"/>
</Properties>

Beschreibung siehe Modus 1 (Impulszahler).

Modus 3: Pulsbreiten-/Einschaltdauerberechnung

<Properties Mame="Modei™:
cProperty Mame="Mode™ Yalue="3" Readinly="Talse"/>
</Properties:

U Mode:
Die Nummer des entsprechenden Modus

Modus 4: Auf-/Abwaéartszahler

cProperties MName="Moded4"™:
<Property Hame="Mode™ Yalue="4" ReadOnly="Talse"/>
<Property Hame="ResetOnN™ Value="true™ Readinly="true"/>
cProperty Mame="DivideCounterBy4™ YValue="Talse" Readinly="true"/>
c/Properties>

U Mode:
Die Nummer des entsprechenden Modus

U ResetOnN:
True - Zurlcksetzen des Zahlers bei High-Pegel an N

U DivideCounterBy4:
Aufgrund der aktivierten Zahlvorschrift nach dem Quadrature-Modus kann mit
»1rue” der Zahlerwert automatisch durch 4 geteilt werden.
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11.3.2.6 Modus 5: SSI Slave Empfanger

11.3.2.7

<p

roperties Mame="Modebh™>

<Property Mame="Mode™ Yalue="5" ReadOnly="false"/>

<Property MName="SSICLockTime™ YValue="18" Readinly="true"/>
<Property MName="SkipParity™ Yalue="Talse™ Readinly="true"/>
<Property MName="GrayDecode™ YValue="Talse™ Readinly="true"/>

</Properties=>

Q

Q

a

a

Mode:
Die Nummer des entsprechenden Modus

SSIClockTime:

Pausenerkennung zwischen den Takten, mind. zweimal den Takt
1: 5,12 us

2: 2*5,12 us = 10,24 us

X: X*5,12 us

SkipParity:
Paritatsbit Uberspringen, nicht verwenden

GrayDecode:
= False: Dekodierung nach SSI-Binary
= True: Dekodierung nach SSI-Gray

Modus 6: SSI Master Empfanger

cProperties MName="Modeg"™>

"Mode™ Value="6" ReadOnly="fTalse™/>
"SSICLockNumber™ Value="13" Readinly="true®/>
"SSICLockPeriod™ Yalue="2" ReadOnly="true";>
"SkipParity™ VYalue="true™ ReadOnly="true"/>
"GrayDecode™ Value="true™ ReadOinly="true"/>

<Property Mame
<Property Mam
cProperty Mam
cProperty Mam
<Property Mam

</Properties>

a

a

Mode:
Die Nummer des entsprechenden Modus

SSIClockNumber:
Bitbreite / Auflésung der SSI-Daten (z. B.: ,13 = 13 Bit Auflésung)

SSIClockPeriod:

Master-Takt der SSI

1: 2,56 us

2: 2*2,56 us =5,12 us
X: X * 2,56 us

SkipParity:
Paritatsbit Uberspringen, nicht verwenden

GrayDecode:
= False: Dekodierung nach SSI-Binary
= True: Dekodierung nach SSI-Gray
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11.3.3 Bereich 3: 10-Konfiguration

<l-= 10 configuration --=

<Properties Mame="Signals"™>
<l-— Channel Froperties {(Mode Tndependent) -->
<Property Mame="TTLThreshold™ Value="3" ReadOinly="true"/>
<Property MName="EnableSVOut™ Value="Talse™ ReadOinly="true™;>
<Property MName="EnablePullUpInt™ Yalue="Talse" Readinly="true"/:>
<Property MName="EnablePullUpExt™ Yalue="true™ Readlnly="true";>
<Property MName="EnablePulllDown™ Yalue="Talse™ ReadOinly="true"/>
<Property MName="AsyncMode™ Yalue="Talse" Readinly="Talse"/>
<Property MName="NoSafeOultpul™ YValue="Talse™ Readinly="Talse"/>
<l-— Digital S1gnal Froperties {Mode dependent) -->
<l-= STgnal A -->
<Property Mame="Use A™ Value="true" Readinly="true"/>
<Property MName="Singlebnded A" Value="Talse"™ Keadinly="true"/>
<Property Hame="EnableTermination_A"™ YValue="true™ Readinly="true"/>
<Property MName="InvertPolarity A" Yalue="Talse"™ Readinly="true"/>
<Property MName="EnableAnaloghFilter A" Value="false™ ReadOnly="fTalse"/>
<Property Mame="FilterMode A™ Value="8" Keadinly="Talse"/>
<Property MName="FilterTime_A™ YValue="1000" Readlinly="Talse"/>
<Property Name="SafeOutputValue A" Value="Talse"/>
<l-- STgnal B -->
<Property Mame="Use_B™ Value="true™ ReadOnly="true™;>
<Property MName="SingleEnded_B™ Yalue="Talse™ Readinly="true"/>
<Property Name="EnableTermination B"™ Yalue="true™ Readinly="true"/>
<Property Mame="InvertPolarity B"™ Yalue="Talse" Readinly="true"/>
<Property MName="EnableAnalogFilter_B"™ YValue="Talse™ Readinly="Talse"/>
<Property MName="FilterMode_B™ YValue="@" ReadOnly="Talse"/>
<Property Mame="FilterTime B™ Value="1000" Readlnly="Talse™/>
<Property MName="SalTefutputValue_B" Value="Talse"/>
<l-= STgnal M --»
<Property MName="Use N™ Value="false™ Readinly="true"/>
<Property Mame="SingleEnded N™ Yalue="Talse™ Readinly="true"/>
<Property MName="EnableTermination_N™ Value="true™ ReadOnly="true™;/>
<Property MName="InvertPolarity_N" Yalue="Talse" Readinly="true"/>
<Property MName="EnableAnaloghilter N" Yalue="false™ ReadOnly="fTalse"/>
<Property Mame="FilterMode N™ Value="8" REeadOnly="Talse"/>
<Property MName="FilterTime_N"™ YValue="1000" Readlinly="Talse"/>
<Property Name="SafeOutputValue N" YValue="fTalse"/>
<l-- STgnal MF --=>
<Property Mame="Use_MF™ Yalue="Talse"™ ReadOnly="true™/>
<Property MName="EnablePullup_MF" Value="true™ ReadOinly="true"/>
<Property MName="InvertPolarity MF" Yalue="false"™ ReadOnly="true"/>
<Property MName="EnableAnaloghFilter MF" YValue="true™ ReadOnly="fTalse"/>
<Property MName="FilterMode_ MF"™ Yalue="@" Readinly="Talse"/>
<Property Name="FilterTime_MF"™ Yalue="1000" Readinly="Talse"/>
<l-- STgnal General Purpose Dig out -->
<Property MName="SalTeOutputValue_Dig™ Value="Talse"/>

</Properties>

Eine Ubersicht Uber die Beschaltung bietet auch das Kap. 7.4.3.
e SE“ single ended
e DIF* differentiell
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11.3.3.1 Channel Properties (Mode independent)

<Property Mame="TTLThreshold™ Yalue="3" RKeadinly="true™/:>
<Property Mame="EnableS¥0Out™ Yalue="Talse" Keadinly="true"/>
<Property MName="EnablePullUpInt™ Yalue="Talse"™ Readinly="true"/>
<Property MName="EnablePullUpExt"™ Yalue="true™ Readinly="true™/>
<Property MName="EnablePullDown™ Yalue="Talse™ Readinly="Lrue™/>
<Property Mame="AsyncMode"™ YValue="Talse" Readinly="false"/>
<Property Mame="NoSafeOutpult®™ Value="fTalse" ReadOnly="false™/>
Q TTLThreshold:

Nur bei ,SE®, Detektion zwischen log. ,0“ und log. ,1“.

=0 1V

= 1. 1,2V -defaultfir TTL (5 V)

= 2. 24V

= 3: 5V  -defaultfur HTL (24 V)
Q Enable5VOut:

Interne Geber-Versorgung DC 5 V auf extern V. zugeschaltet

EnablePullUplnt:
Nur bei ,SE* und Open-Kollektor Beschaltung,
intern versorgten (V. = 5 V) 1 kOhm Pullup zugeschaltet (nur A, B, N)

EnablePullUpExt:
Nur bei ,SE* und Open-Kollektor Beschaltung,
extern versorgten (V¢ = typ. 24 V) 1 kOhm Pullup zugeschaltet (nur A, B, N)

EnablePullDown:
1 kOhm Pulldown-Widerstand zugeschaltet (nur A, B, N),
normalerweise aber immer false”

AsyncMode:
Ohne Funktion, muss dennoch auf ,false” stehen und einkommentiert bleiben

NoSafeOutput:
Ohne Funktion, muss dennoch auf ,false” stehen und einkommentiert bleiben
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11.3.3.2 Digital Signal Properties (Mode dependent) — Signal A,B,N

<Property Mame
<Property Mam
<Property Mam
<Property Mam
<Property Mam
<Property Ham
<Property Ham

Digital Signal Properties (Mode dependent)

Signal A >

"Use A"™ Value="true"™ FEeadinly="true"/>

"SingleEnded A™ Yalue="Talse™ Readinly="true"/>
"EnableTermination A™ Yalue="true™ Readinly="true™/>
"InvertPolarilty A" Yalue="Talse™ Readinly="true"/>
"EnableAnalogFilter A" Yalue="Talse"™ REeadinly="Talse"/>
"FilterMode_A"™ Value="0" Readinly="false"/>
"FilterTime_A™ Value="1060" ReadOinly="Talse"/>

<Property Mame="SafefutputV¥alue_ A" Yalue="false™/>

a

Q

Use A:
Kanal aktiviert

SingleEnded_A:
Umschaltung ,SE* — ,DIF*

EnableTermination_A:
Nur bei ,DIF¥, 120 Ohm Terminierung zwischen A+ und A-

InvertPolarity A:
Signalpolaritat invertieren

EnableAnalogFilter_A:
Nur bei ,SE", Aktivierung des analogen RC-Tiefpassfilters mit 180 kHz

FilterMode_A:
Aktiviert Entprellfilter

= 0: Aus (ohne Filter)

= 1 Halten der steigenden Flanke
= 2 Halten der fallenden Flanke

= 3 Beide Flanken halten

= 4 Beide Flanken verzdgern

FilterTime_A:
Entprelizeit des aktivierten Entprellfilters, Angabe in ys [1 ps ... 65535 ps]

SafeOutputValue A:
Ohne Funktion, muss dennoch auf ,false” stehen und einkommentiert bleiben
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11.3.3.3 Digital Signal Properties (Mode dependent) — Signal MF
Der Kanal MF ist nur fir eine single ended (,SE") Beschaltung ausgelegt.

"-ch"_||.|| ol

<Property Mame="Use MF" Yalue="Talse™ ReadOnly="true"/>

<Property Mame="EnablePullup MF™ Value="true™ Readinly="true"/;>
<Property Mame="InvertPolarity MF" Yalue="Talse™ Readinly="Lrue"/>
<Property Mame="EnableAnalogFilter MF™ Value="Lrue™ Readinly="Talse"/>
<Property Mame="FilterMode MF™ Yalue="8" ReadOnly="Talse"/>

<Property Mame="FilterTime MF™ Yalue="1800" ReadOnly="Talse"/>

4 Use MF:

Kanal aktiviert

U EnablePullUp_MF:
Nur bei Open-Kollektor Beschaltung,
intern versorgten (V. = 5 V) 250 Ohm Pullup zugeschaltet

Q InvertPolarity_MF:
Signalpolaritat invertieren

U EnableAnalogFilter MF:
Aktivierung des analogen RC-Tiefpassfilters mit 180 kHz

U FilterMode MF:
Aktiviert Entprellfilter

= 0: Aus (ohne Filter)

= 1 Halten der steigenden Flanke
= 2 Halten der fallenden Flanke

= 3: Beide Flanken halten

= 4 Beide Flanken verzdgern

U FilterTime_MF:
Entprelizeit des aktivierten Entprellfilters, Angabe in ys [1 ps ... 65535 ps]

11.3.3.4 Digital Signal Properties (Mode dependent) — Signal “Dig out”

STgnal General Purpose Dig out
<Property MName="SafeCutputValue Dig"™ Value="Talse™/>

QO SafeOutputValue_Dig:
Ohne Funktion, muss dennoch auf ,false” stehen und einkommentiert bleiben
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11.4  Tipps
In den folgenden Berechnungen wird die Impulsanzahl des Drehgebers (Impulse pro
Umdrehung) benétigt. Diese ist im Datenblatt des Drehgebers angegeben.
Die angegebene Impulsanzahl bezieht sich jedoch stets auf eine Messung im ,Direct
Mode".
Wird dagegen im ,Quadrature Mode“ gemessen (hdhere Genauigkeit), muss bei allen
Berechnungen ein Faktor 4 fur die Impulsanzahl bertcksichtigt werden. Das Ergebnis
der unten stehenden Berechnungen ist sonst im ,,Quadrature Mode“ entweder um den
Faktor 4 zu grof} oder zu klein.

11.4.1 Berechnung der Geschwindigkeit
Bei inkrementellen Drehgebern kann eine gemessene Frequenz mit Hilfe eines virtuellen
Moduls in ibaPDA in Geschwindigkeit umgerechnet werden. Informationen zur Erstellung
und Konfiguration der virtuellen Module finden Sie im ibaPDA-Handbuch.
Im virtuellen Modul definieren Sie den Ausdruck zur Berechnung der Geschwindigkeit
wie folgt:
Umndrehungen/Sekunde = ([Messwert Frequenz] / <Impulse pro Umdrehung>)
Bzw.
Umdrehungen/Minute = ([Messwert Frequenz] / <Impulse pro Umdrehung>) *
60
‘i Klicken, um Modul anzufigen ~ 1
ﬂ S?—Xplorer aﬁm D'
.,\_,:;.?.;ﬁ,g;z;n,:m Modulanzuicgen | (# Allgemein| "\+ Analog| Il Digi
* Kicken, um Modul anzufiigen Name Ausdruck Einheit Aktiv  Istwert
i Playback Ul Ljmin | £ |([Channel 0: Frequency]/<Impulse pro Umdrehung=)*60 2 -
_* Klicken, um Modul anzufligen

11.4.2 Berechnung der Wegstrecke
Bei inkrementellen Drehgebern kdnnen gemessene Impulse mit Hilfe eines virtuellen
Moduls in ibaPDA in eine Wegstrecke umgerechnet werden. Informationen zur Erstel-
lung und Konfiguration der virtuellen Module finden Sie im ibaPDA-Handbuch.
Soll Uber die Impulsanzahl eine Wegstrecke errechnet werden, missen nicht nur die
Impulse pro Umdrehung des Drehgebers bekannt sein, sondern auch der Radius bzw.
der Umfang des Messrades:
<Impulse pro Umdrehung>
<Umfang des Messrades> = n * <Durchmesser des Messrades>
Als Ausdruck fur die Berechnung ergibt sich dann:
Wegstrecke pro Impuls = <Umfang des Messrades> / <Impulse pro Umdrehung>
Bzw.
Wegstrecke = (<Umfang des Messrades> * <Impulse>) / <Impulse pro Umdre-
hung>
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Die Einheit der Wegstrecke (cm, zoll, etc.) ergibt sich aus der gegebenen Einheit des
Messradumfangs.

Mochte man jedoch fir eine bestimmte Wegstrecke die bendtigten Impulse wissen, muss
man folgenden Ansatz wahlen:

Impulse pro Wegstrecke = (<Wegstrecke> / <Umfang des Messrades>) * <Im-
pulse pro Umdrehung>

Hinweis

Bei einer Wegstreckenmessung ist die Auflésung (Impulse pro Umdrehung) des Dreh-
gebers von Bedeutung.

Diese gilt es schon vorab zu bestimmen. Die Auflésung ist abhangig vom Umfang des
Messrades und der geforderten Messgenauigkeit:

<Umfang des Messrades> = n * <Durchmesser des Messrades>
<Messgenauigkeit>
Auflésung:

<Impulse pro Umdrehung> = <Umfang des Messrades> / <Messgenauig-
keit>.
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Support und Kontakt
Support

Telefon:  +49 911 97282-14
Telefax:  +49 911 97282-33
E-Mail: support@iba-ag.com

¥

Hinweis

Wenn Sie Support bendtigen, dann geben Sie die Seriennummer (iba-S/N) des Pro-
duktes an.

Kontakt
Hausanschrift
iba AG

Konigswarterstralie 44
90762 Frth
Deutschland

Tel.:+49 911 97282-0
Fax: +49 911 97282-33
E-Mail: iba@iba-ag.com

Postanschrift

iba AG
Postfach 1828
90708 Frth

Warenanlieferung, Retouren

iba AG
Gebhardtstralle 10
90762 Farth
Deutschland

Regional und weltweit

Weitere Kontaktadressen unserer regionalen Niederlassungen oder Vertretungen finden
Sie auf unserer Webseite

www.iba-ag.com.
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