Betriebsanleitung fur: PX-X-xxxxM-Pxx-1-C207

Px-x-xxxxM-D6x-1-C207
RX-X-xxxxM-Pxx-1-C207
RX-X-xxxxM-D6x-1-C207

Anschlul? des Wegsensors:

%

1—grau CAN_L (dominant low)
2—rosx CAN_H (dominant high)
5 — braun: +24V DC

6 —wes: ov

Liste der Kommandoworter, Datenlangen und Datenfor mate

Par ameter Funktion COB-ld DLC Kommando/Daten

Knotenidentifier abfragen 2021 (7E5) 5 01, SS, SS, SS, SS

programmieren | 2021 (7E5) 6 02, SS, SS, SS, SS, XX
Postionsdentifier abfragen 2026 (7EA) 2 NId, 01

programmieren | 2026 (7EA) 4 NId, 02, XX, XX
Statusidentifier abfragen 2026 (7EA) 2 NId, 03

programmieren | 2026 (7EA) 4 NId, 04, XX, XX
Anzahl der Magnete | abfragen 2026 (7TEA) 2 NId, 05

programmieren | 2026 (7EA) 3 NId, 06, XX
SS, SS, SS, SS - Seriennummer; NId - Knotenidentifier; XX — Nutzdaten
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Erklarung zur Programmierung

Der Sensor arbeitet generdll ds Save. Nach jedem Programmierbefehl mit dem der Sensor neue
Parameter bekommt, antwortet er mit einer Quittierungsnachricht mit deren Hife die Steuerung
erkennen kann, ob der Sensor die Daten richtig bekommen hat.

Im Normalbetrieb werden die Sensoren nach dem Einschaten der Versorgungsspannung nicht erneut
parametriert, da die Parameterdaten in einem EEPROM hinterlegt sind.

Die Postions- und Statusnformationen miissen von der Steuerung mittels eines Remoteframes auf
den Postiongdentifier bzw. Statusdentifier abgeholt werden.

Knotenidentifier

Der Knotenidentifier dient dem schnellen und einfachen Ansprechen der CAN-Bus Tellnehmer. Der
Knotenidentifier wird dem einzelnen CAN-Bus Tellnehmer wéhrend der Inbetriebnahme zugewiesen.
Die Zuweasung efolgt mittes der Seriennummer des Wegsensors (Se befindet sich auf dem
Typenschild). Die Seriennummer mul3 wie folgt Ubertragen werden:

Seriennummer auf dem Typenschild: z.B. FNr.:97020235

Seriennummer fur die Kommunikation: 97 02 02 35

Knotenidentifier abfragen

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke
Steuerung 2021 01; SS; SS; SS, SS Sensor
Sensor 2020 01; SS; SS; SS; SS; Nid Steuerung

Knotenidentifier programmieren

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke
Steuerung 2021 02; SS; SS; SS; SS; NId Sensor
Sensor 2020 02; SS; SS; SS; SS; Nid Steuerung
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Positionsidentifier

Der Postionsdentifier ist der Identifier mit dem der Wegsensor seine Positionsdaten auf den CAN-
Bus sendet. Die Postionsdaten missen mittels eines Remote Frames auf den Postionsdentifier
angefordert werden. Der Postionsdentifier bestimmit die Prioritét der Nachricht, wobel ein kleiner
Positiongdentifier eine hohere Prioritét hat as ein grol3er Postiongdentifier.

Nach einer enmdigen Anforderung der Pogtionswerte wird das komplette Positionspaket,
bestehend aus mehreren Blocken, Gbertragen.

Positionsidentifier abfragen

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke
Steuerung 2026 NId; 01 Sensor
Sensor 2025 NId; 01; XX; XX Steuerung

Positionsidentifier programmieren

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke
Steuerung 2026 NId; 02; XX; XX Sensor
Sensor 2025 NId; 02; XX; XX Steuerung
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Statusidentifier

Der Statusdentifier ist der Identifier mit dem der Sensor seine Statusinformation, wie z.B. fasche
Magnetezahl oder Sensor defekt, sendet. Die Statusinformation muld mittels eines Remote Frames
auf den Statusidentifier angefordert werden Der Statusidentifier bestimmt die Prioritét der Nachricht,
wobe en kleiner Statusdentifier eine héhere Prioritét hat ds ein grol3er Statusidentifier.

Satusidentifier abfragen

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke
Steuerung 2026 NId; 03 Sensor
Sensor 2025 NId; 03; XX; XX Steuerung

Satusidentifier programmieren

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke
Steuerung 2026 NId; 04; XX; XX Sensor
Sensor 2025 NId; 04; XX; XX Steuerung
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Anzahl der Magnete

Es 1&% sch die Anzahl der Magnete, die Sch auf dem Sensor befinden sollen abfragen bzw.
programmieren. Sollte die Anzahl der Magnete auf dem Sensor nicht identisch mit der

programmierten Magnetearzahl sain, so wird diesin der Statusmedung mit ausgegeben.

Je mehr Magnete programmiert sind, um so grolier wird die zu Ubertragende Blocklange werden.

Anzahl der Magnete abfragen

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke

Steuerung 2026 NId; 05 Sensor

Sensor 2025 NId; 05; XX Steuerung

Anzahl der Magnete programmieren

Datenquelle COB-ID Daten Datensenke

Steuerung 2026 NId; 06; XX Sensor

Sensor 2025 NId; 06; XX Steuerung
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Aufbau der Statusinformation

Die Statusnformation wird auf Anfrage mittds enes Remoteframes vom Sensor gesendet und
enthdlt die Information ob die Anzahl der Magnete auf dem Sensor der programmierten Anzahl
entspricht, bzw. ob mehr oder weniger Magnete auf dem Sensor sind. Aulerdem wird der
EEPROM Checksummenstatus und der Sensorstatus mit Ubertragen.

Funktion | Rictung | COB | DLC |Daa
Statusmeldung | Se-> St |Stat|d| 1 |Statusbyte

Die Statusnformation ist wie folgt aufgebaut:
B7 | B6 | B5 | B4 | B3 | B2 | Bl | BO
X X M+ | M- X X SE | SW

SW:  Status Wegsensor 0 = Wegsensor in Ordnung
1 = Wegsensor defekt
SE:  Status EEPROM 0 = Checksummein Ordnung
1 = Checksummme fehlerhaft
M+ und M-: Magnetezahl 0 = Anzahl der Magnete auf dem Sensor ok

1 = zu wenig Magnete auf dem Sensor
2 =2zuvid Magnete auf dem Sensor

982405rh.doc Stand: 09/98 Seite 6



Aufbau der Weginformationen
Die Weginformationen befinden sich in enem Nachrichtenblock, bestehend aus x Einzd-nachrichten.
Die Anzahl der Einzelnachrichten berechnet sich aus der programmierten Anzahl der Magnete auf
dem Sensor. Die Blocke werden gesendet as.

Block 1 von x, Block 2 von X, ..., Block x von x

Funktion Richtung | COB | DLC |Data

Pogition Magnet 1 + 2 Se-> St | Posld 8 |01L,0FM1M1M1M2M2M2
Position Magnet 3 + 4 Se-> St | Posld 8 02,0F,Magnet 3, Magnet 4
Position Magnet 5 + 6 Se-> St | Posld 8 03,0F,Magnet 5, Magnet 6
Position Magnet 7 + 8 Se-> St | Posld 8 04,0F,Magnet 7, Magnet 8
Pogtion Magnet 29 + 30 Se->St | Posld 8 OF,0F,Magnet 29, Magnet 30

982405th doc Stand: 09/98

Saite 7



