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Ubersicht

Zusammenfassung
Grundlegende Eigenschaften des Lenksensors HG G-19370-B/HG G-19380-B:

5 programmierbare, gleichzeitig nutz-
bare Frequenzen (2 - 20 kHz)

Falls eine Bodeninstallation fur die

Funktioniert mit Einzelleiter- und Dop-
pelleiter-Installationen

IP 54, Indoor

beriihrungslose induktive Energieliber- |,
tragung (Energiestrecke) vorhanden ist,
kann diese auch zur Spurfiihrung
genutzt werden:

HG G-19370: 20/25 kHz, 140 mm
Drahtabstand, 85 A

HG G-19380: 140 kHz, 110 mm Draht- | *
abstand, 45 A .
Im Bereich der aktiven Energiestrecke |
konnen die Leitdrahtsignale nicht
genutzt werden.

Lesehthe 40 - 200 mm, Nennlesehohe
60 mm, anpassbar (iber programmier-
bare Verstarkung

« Version ZB: CAN-Bus/CANopen®
Schnittstelle

Version YB: Profinet® Schnittstelle
USB Schnittstelle

Serielle Schnittstelle fr Service/Konfi-
guration (liber USB Virtual Port Driver)

« Anschluss fir einen Inkrementalgeber

© 2023 Gotting KG, Irrtimer und Anderungen vorbehalten.

TUVRheinland®

CERT

1SO 9001

Die Gotting KG in D-31275 Lehrte besitzt ein
zertifiziertes Qualitatssicherungssystem
gemal3 1ISO 9001.
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Uber dieses Dokument - Kapitel 1

Uber dieses Dokument

Funktion

Diese Geratebeschreibung umfasst Informationen zur korrekten Montage, Elektroin-
stallation, Inbetriebnahme, zum Betrieb und der Wartung des Lenksensors HG G-
19370-B/HG G-19380-B flr das technische Personal eines Herstellers, der den
Lenksensor in ein Fahrerloses Transportfahrzeug (FTF) integrieren mdchte.

Diese Geratebeschreibung umfasst keine Informationen zur Bedienung des tberge-
ordneten Systems, z. B. eines Fahrerlosen Transportfahrzeugs (FTF), in das der Lenk-
sensor integriert wird. Informationen hierzu entnehmen Sie der Betriebsanleitung
des Herstellers/Anlagenbetreibers.

Diese Geratebeschreibung bezieht sich auf Gerate ab der Firmware Version 1.07
(siehe auch Abschnitt 6.4.1 auf Seite 21).

Gestaltung des Dokuments

Damit Sie mit dieser Geratebeschreibung schnell und sicher mit Ihrem Produkt ar-
beiten kénnen, werden einheitliche Warnhinweise, Symbole, Begriffe und Abkdir-
zungen verwendet. Zum besseren Verstandnis sind diese in den folgenden Kapiteln
erklart.

Warnhinweise

In dieser Gerdtebeschreibung stehen Warnhinweise vor einer Handlungsabfolge, bei
der die Gefahr von Personen- oder Sachschaden besteht. Die beschriebenen MaB-
nahmen zur Gefahrenabwehr miissen eingehalten werden.

Warnhinweise sind wie folgt aufgebaut:

A\ SIGNALWORT

Art oder Quelle der Gefahr
Folgen
» Gefahrenabwehr

+ Das Warnzeichen (Warndreieck) macht auf Lebens- oder Verletzungsgefahr
aufmerksam.

+ Das Signalwort gibt die Schwere der Gefahr an.

+ Der Absatz Art oder Quelle der Gefahr benennt die Art oder Quelle der
Gefahr.

+ Der Absatz Folgen beschreibt die Folgen bei Nichtbeachtung des Warnhinwei-
ses.

+ Die Absatze Gefahrenabwehr geben an, wie man die Gefahr umgehen kann.

GOTTING
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Kapitel 1 - Uber dieses Dokument

Tabelle 1

1.2.2

GOITTING

Die Signalwérter haben folgende Bedeutung:

Gefahrenklassen nach ANSI Z535.6-2006

Warnzeichen, Signalwort Bedeutung

GEFAHR kennzeichnet eine geféhrliche Situation, in

A (¢]3 1\ ;|8 der Tod oder schwere Verletzungen eintreten werden,
wenn sie nicht vermieden wird.

WARNUNG kennzeichnet eine geféhrliche Situation,
in der Tod oder schwere Verletzungen eintreten kon-
nen, wenn sie nicht vermieden wird.

VORSICHT kennzeichnet eine gefahrliche Situation,
in der leichte bis mittelschwere Verletzungen eintre-
ten kdnnen, wenn sie nicht vermieden wird.

ACHTUNG kennzeichnet Sachschaden: Das Produkt
ACHTUNG oder die Umgebung konnen beschadigt werden.

A\ VORSICHT

Symbole

In dieser Geratebeschreibung werden folgenden Symbole und Auszeichnungen ver-
wendet:

Wenn diese Information nicht beachtet wird, kann das Produkt nicht optimal
genutzt bzw. betrieben werden.

Weist auf einen oder mehrere Links im Internet hin.

- www.goetting.de/xxx
- www.goetting.de/yyy

Weist auf Tipps fiir den leichteren Umgang mit dem Produkt hin.

v" Der Haken zeigt eine Voraussetzung an.
» Der Pfeil zeigt einen Handlungsschritt an.

Die Einrlickung zeigt das Ergebnis einer Handlung oder einer
Handlungssequenz an.

¢+ Programmtexte und -variablen werden durch Verwendung einer Schriftart
mit fester Buchstabenbreite hervorgehoben.

+ Menipunkte und Parameter werden kursiv dargestellt.

+  Wenn flr Eingaben bei der Bedienung von Programmen Tastenkombinationen
verwendet werden, dann werden dazu jeweils die bendtigten Tasten
@ervorgehoben. Bei den Programmen der Gotting KG kénnen Sie tblicher-
weise groBBe und kleine Buchstaben gleichwertig verwenden.
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Einfiihrung - Kapitel 2

2 Einfihrung

Der Lenksensor HG G-19370-B/HG G-19380-B wird zur induktiven Spurfiihrung von
Fahrerlosen Transportfahrzeugen (FTF) verwendet. Es konnen bis zu 5 verschiedene
Leitdrahtfrequenzen gleichzeitig detektiert und ausgewertet werden. Falls eine Bo-
deninstallation fur die beriihrungslose induktive Energielibertragung (im Folgenden
auch Energiestrecke oder Energiespur) vorhanden ist, kann diese zur Spurfiihrung
verwendet werden. Im Bereich der aktiven Energiestrecke konnen die Leitdrahtsig-
nale nicht verwendet werden.

Die Frequenzen der Leitdrahte kdnnen Gber die USB-Schnittstelle konfiguriert wer-
den. Die Energiestrecke wird — abhdngig von der Lenksensor-Variante — in den in Ta-
belle 2 unten genannten Ausflihrungen unterstiitzt. Zusatzlich lasst sich ein Inkre-
mentalgeber (Drehgeber) zur Weg- oder Geschwindigkeitsmessung an den
Lenksensor anschlieBen. Es lassen sich alle Inkrementalgeber verwenden, bei wel-
chen die Schaltschwelle zwischen Highpegel und Lowpegel > 10 V liegt (typischer-
weise 24V Inkrementalgeber). Die Inkrementalgeber-Werte werden ebenfalls tiber
den Bus ausgegeben.

2.1 Varianten/Versionen

Der Lenksensor ist in zwei Varianten erhéltlich, die sich im Bustyp der Schnittstelle
unterscheiden. Die Variante ist am Aufkleber auf dem Gerét zu erkennen.

Tabelle 2 Varianten-Ubersicht

Schnittstelle Energiestrecke
/B |CAN-Bus
HG G-19370 - 25 kHz, 140 mm Drahtabstand, 85 A
YB [Profinet
ZB |CAN-Bus
HG G-19380 - 140 kHz, 110 mm Drahtabstand, 45 A
YB |Profinet

2.2 Einsatzbereich

¢+ Der Lenksensor ist fiir den Einsatz im Innenbereich vorgesehen.

+ In der Fahrbahn ist Leitdraht verlegt, der im Frequenzbereich 2 bis 20 kHz
betrieben wird. Alternativ ist eine Bodeninstallation zur induktiven Energietiber-
tragung vorhanden. Diese Energiestrecken werden in den in Tabelle 2 oben
genannten Ausfiihrungen unterstiitzt. Dazu muss die korrekte Variante des
Lenksensors verwendet werden. Im Bereich der aktiven Energiestrecke kénnen
die Leitdrahtsignale nicht verwendet werden.

+ Der Lenksensor kann bei Leitdrahten (iber einen Frequenzwechsel Abzweigun-
gen folgen.

+ Bei Energiestrecken kann der Lenksensor Abzweigungen nicht folgen, diese
diirfen daher keine Weichen haben. Fiir Energiestrecken mit Weichen hat die
Gotting KG Spurfiihrungsantennen mit mehreren Erkennungssystemen.

+ Der Lenksensor wird so an einem Fahrzeug montiert, dass seine Unterkante
den in den technischen Daten genannten Nennabstand zum Leitdraht hat.

GOTTING
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n Kapitel 2 - Einfiihrung

2.3 Qualifikation der Benutzer

Das fiir den Betrieb des Lenksensors vorgesehene Personal

v' hat diese Dokumentation zur Verfiigung gestellt bekommen.

v" ist mit der Funktionsweise des Lenksensors vertraut.

v" istin der Montage und Konfiguration des Lenksensors im fiir seine Tatigkeit
ausreichenden Umfang geschult und zur Ausfiihrung der Tatigkeit befahigt.

v kennt die von einem fahrerlos gefiihrten Fahrzeug ausgehenden Gefahren und
istim Umgang mit dem Fahrzeug und gegebenenfalls nétigen Sicherheitsvor-
kehrungen ausreichend unterwiesen, um den arbeitssicheren Zustand des Sys-
tems zu beurteilen.

Alle Personen im Einflussbereich des Lenksensors sind (iber die Art des Fahrzeugs
und die damit verbundenen Gefahren unterrichtet.

2.4 BestimmungsgemafBe Verwendung

Der Lenksensor HG G-19370-B/HG G-19380-B ist zur Spurfiihrung von fahrerlosen
Transportfahrzeugen (FTF) nach Leitdraht oder beriihrungsloser induktiver Energie-
Ubertragung (Energiestrecke) vorgesehen. Er detektiert das Magnetfeld (iber einem
stromdurchflossenen Leitdraht oder der Energiestrecke und ermittelt so kontinuier-
lich die aktuelle Abweichung zur Spurmitte. Diese wird Gber den Bus ausgegeben.

Gefahr durch fehlende SicherheitsmaBnahmen

Der Lenksensor beinhaltet keinerlei Funktionen zur Erkennung von Hindernissen

oder Personen vor einem Fahrzeug.

» Entsprechende Schutzvorrichtungen muss der Fahrzeughersteller bzw.
-betreiber vorsehen.

Verlassen der Spur durch das Fahrzeug

Storquellen kdnnen zu fehlerhaften Ausgaben fiihren, wodurch das FTF von der

Spur abkommen kann.

» Der Fahrzeughersteller bzw. -betreiber muss daflr sorgen, dass ein Verlassen
des Kurses erkannt und das Fahrzeug umgehend gestoppt wird.

Als Hilfsmittel kann dazu z. B. das Detect Signal verwendet werden (s. Abschnitt

2.5 auf Seite 9).

n Bei abweichender Verwendung oder Veranderungen am Lenksensor verfallt jegli-
cher Anspruch auf Gewahrleistung gegentiber dem Hersteller.

Der Lenksensor wird ausschlieBlich in Bereichen entsprechend Abschnitt 2.2 auf
Seite 7 eingesetzt. Der Lenksensor wird ausschlieBlich von Personen entsprechend
Abschnitt 2.3 auf Seite 8 montiert, konfiguriert, in Betrieb genommen, bedient, ge-
wartet und demontiert.

GOTTING
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Bild 1

Bild 2

Funktionsprinzip

Das Funktionsprinzip wird hier am Beispiel einer Leitdraht-Installation erlautert.
Bei Installationen mit Energiestrecke sind die Spannungsverlaufe leicht abwei-
chend, das Prinzip bleibt aber dasselbe.

Ein Frequenzgenerator speist Strom in einen im Boden verlegten Leitdraht. Dabei
bildet sich um den Leitdraht ein magnetisches Wechselfeld. Der am/unter dem Fahr-
zeug montierte Lenksensor arbeitet mit zwei horizontalen Spulen zur Aufnahme der
Feldlinienanteile.

Prinzip der Leitdrahtspurfiihrung

Frequenz-
generator

— <
ahrzeug-, = >
rahmen ' 7 i

Leitdraht

Durch die Auswertung der in zwei horizontalen Spulen induzierten Spannungen
wird fir jede Frequenz ein Summen- und Differenzsignal ausgewertet - Uy, und
Ugitf — und Uber den Bus ausgegeben. Das Differenzsignal hat direkt Gber dem Leit-
draht einen Nulldurchgang, auf der einen Seite ist es positiv, auf der anderen Seite
negativ. Es kann somit zur Regelung des Fahrzeugs verwendet werden.

Spannungsverldufe bei Leitdrahtspurfiihrung: Summen-, Differenzsignal und Detect

Usum, Signalstarke entscheidet
liber Setzen von Detect auf 1

Detect 0/1
(Ausgabe Uber Bus)
\ N

-150 -100 -50 50 100 150

Udiff, Regelung des Fahrzeugs

GOITTING
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Kapitel 2 - Einfiihrung

Die Summenspannung kann wegen der zwei Spulen abhangig von der Entfernung
zum Leitdraht auch zwei Maxima aufzeigen. Die Summenspannung wird aus-
schlieBlich zum Erkennen des Leitdrahts (Detect Signal) genutzt. Hierfir ist im Lenk-
sensor eine Detektorschaltung implementiert. Diese setzt das Detect Signal fr er-
kannte Leitdrahtfrequenzen auf dem Bus auf 1, wenn die Summenspannung einen
bestimmten Schwellwert Giberschreitet.

n Fahrzeughersteller kénnen das Detect Signal als Hilfsmittel nutzen, um ein Verlas-
sen der Spur zu erkennen.

GOTTING
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3 Montage

3.1 Leitdraht

Die Richtlinien zur Verlegung des Leitdrahts werden in einem separat erhéltlichen
Dokument beschrieben. Dieses kénnen Sie sich unter folgender Adresse von unse-
rer Internetseite herunterladen (Abschnitt Anwendungsbeispiele und Downloads):

| f I http://goetting.de/komponenten/induktiv/einfuehrung

3.2 Energiestrecke

Es wird eine vorhandene Bodeninstallation fiir die beriihrungslose induktive Ener-
gielibertragung genutzt. Der Lenksensor ist in verschiedenen Varianten flr verbrei-
tete Energiestrecken verflighar (s. Tabelle 2 auf Seite 7).

3.3 Lenksensor

3.3.1 Voraussetzungen

n In unmittelbarer Nahe des Sensors auftretende Magnetfelder kdnnen die System-
eigenschaften beeintrachtigen. Es gilt daher:

v" Fir durch z. B. Umrichter/Motoren/Zuleitungen erzeugte magnetische Felder
gilt als Grenzwert der magnetischen Feldstarke am Ort des Sensors etwa
0,01 A/m.

GOTTING
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Kapitel 3 - Montage

3.3.2 Montage am Fahrzeug

Bild 3 Gehduseabmessungen und Montagebohrungen des Lenksensors (alle Varianten)
156,5

GUIDANCE SENSOR
HG G-19370YB
&
e
Montagebohrungen @ 5,3 mm 20
M12x1 Rundsteckverbinder ) ) )
8-polig (male) M12 Rundsteckverbinder BUS 1 Gehduse-Unterseite
A-codiert Abhangig vom Bustyp
g Qo
— c
™ 2
=
S
. £
ST1 ST2 / ST3 E
M12 Rundsteckverbinder BUS 2
Abhangig vom Bustyp V

Der Lenksensor verfligt Giber zwei Montagebohrungen mit einem Durchmesser von
5 mm, durch die Befestigungsschrauben geflihrt werden kénnen. Die Montageboh-
rungen haben einen Abstand von 140 mm (Mitte Bohrung <—> Mitte Bohrung). Der
Lenksensor ist quer zur Fahrtrichtung mit den Anschliissen nach oben zu montieren
(erste Ansicht in Bild 3 oben). Der empfohlene Leseabstand betrdgt 40 bis 200 mm
Lesehohe von der Gehauseunterkante bis zum Leitdraht, Nennlesehohe ist 60 mm.

Bild 4 Anordnung des Lenksensors bei der Montage

Fahrzeug

Montage mit
Sensor-Rickseite
am Fahrzeug

Lesehohe
Uber Leitdraht

— 00000
---------------------- Fahrtrichtung

Leitdraht

Fahrbahn
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3.3.3 Anschlusskabel 1-seitig konfektioniert / Abschlusswiderstande

SchlieBen Sie nun den Sensor an die Fahrzeugsteuerung an. Dazu stehen Ihnen die
Anschliisse ST 1, ST 2 und ST 3 zur Verfiigung. Die Belegung der Pins finden Sie in
Abschnitt 5.1.2 auf Seite 15. Hierflr konnen Sie sich passende Kabel selbst anferti-
gen, die an die Standard M 12 Anschliisse passen.

ACHTUNG

Storungen der CAN-Bus Ubertragung
Ungeschirmte Kabel bieten keine ausreichende Storfestigkeit.
» Fir CAN missen geschirmte Kabel zum Einsatz kommen

Alternativ kdnnen Sie die folgenden vorgefertigten, 1-seitig konfektionierten An-
schlusskabel verwenden, die sich direkt auf den Lenksensor aufschrauben lassen.
Auf der anderen Seite befindet sich ein Kabelschwanz. ST 1 ist bei allen Versionen
des Sensors identisch. Bei den CAN Bus Versionen HG G-19370ZB/HG G-19380ZB
sind auBerdem Kabel/Abschlusswiderstiande fir ST 2 und ST 3 erhéltlich. Bei der
Profinet Version HG G-19370YB/HG G-19380YB sind keine vorgefertigten Kabel flir
ST 2 und ST 3 verflighar:

Tabelle 3 Zubehdr / Anschlusskabel / CAN Abschlusswiderstand

Mdogliche Anschlussbelegung

Stecker Version Bestell-Nr. Beschreibung
ST1 19370/80ZB [HW CAB00008 [Anschlusskabel, PUR, 5 m, einseitig M12
19370/30YB 8-pol. Dose A-codiert gerade

ST2 19370/80ZB [HW CON00055 |- CAN-Bus Stecker M12 mit

oder selbst kon- Abschlusswiderstand, 5 pol., A-

fektioniert codiert, wenn der Sensor das letzte
Gerat am CAN-Bus ist

- Alternativ kann hier auch mit einem
selbst konfektionierten Kabel der
CAN-Bus zu weiteren Geraten durch-
geschleift werden

19370/80YB [selbst konfekti- |Profinet
oniert

ST3 19370/80ZB [HW CAB00064 [Anschlusskabel CAN-Bus, 10 m, 5-pol,,
mit Abschirmung, einseitig M12 Buchse
gerade, A-codiert

19370/80YB [selbst konfekti- |Profinet
oniert

GOTTING
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4 Inbetriebnahme

Der Lenksensor ist vorkonfiguriert fiir eine Lesehdhe von 60 mm und die vom Kun-
den bestellten Frequenzen. Er kann also ohne explizite Inbetriebnahme verwendet
werden.

Die Konfiguration muss angepasst werden, wenn die CAN Bus Version HG G-
19370ZB/HG G-19380ZB zum Einsatz kommt oder ein Inkrementalgeber ausge-
wertet werden soll. Die Profinet-Schnittstelle der Version HG G-19370YB/HG G-
19380YB muss nicht konfiguriert werden.

n Die CAN Parameter miissen immer verandert werden, wenn — wie in vielen
Anwendungen der Fall — zwei Lenksensoren an einem Fahrzeug eingesetzt wer-
den. Dann miissen diese voneinander abweichende Node IDs haben. Zumindest
einer der Lenksensoren benotigt dafiir eine andere Node ID.

Zur Inbetriebnahme-Parametrierung wird die USB Schnittstelle verwendet. Verbin-
den Sie diese wie in Abschnitt 6.2 auf Seite 20 beschrieben mit einem PC. Starten
Sie dann auf dem PC ein kompatibles Terminal-Programm und rufen Sie darin das
Service-Programm des Lenksensors auf (Abschnitt 6.4 auf Seite 21). Dieses bietet
lhnen u. a. die Mdglichkeit, die folgenden Punkte anzupassen.

Je nach Anwendungsfall und Version sind zu parametrisieren:
1. Die sechs Frequenzen (werden nach Kundenwunsch vorkonfiguriert geliefert)

2. Die Verstarkung und Schwellwerte (sind auf 60 mm Lesehdhe vorkonfiguriert,
miissen fiir abweichende, héhere Leseabstande angepasst werden)

3. CAN-Bus Node ID (werden zwei Lenksensoren an einem Fahrzeug verwendet,
muissen diese voneinander abweichende Node IDs haben, es muss dann also
zumindest ein Lenksensor umkonfiguriert werden)

4. CAN-Bus Baudrate (ggf. Anpassung an die CAN-Bus Einstellungen im Fahrzeug)

5. Inkrementalgebermodus (falls ein Inkrementalgeber angeschlossen werden
soll)
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5 Hardware

5.1 HG G-19370ZB/HG G-19380ZB (CAN Bus)

5.1.1 LEDs
Zur Funktionskontrolle sind fiinf LEDs vorhanden.
Bild5 HG G-19370/80ZB (CAN): Lage der LEDs

Lenksensor

HG G-19370ZB
GOITTING

GOTTING KG
Celler Str. 5, 31275 Lehrte

Es kommen LEDs zum Einsatz, die griin oder rot leuchten kénnen.
Tabelle 4 HG G-19370/80ZB (CAN): Bedeutung der LEDs
LED Bedeutung
PWR

leuchtet, wenn Betriebsspannung anliegt

leuchtet bei Fehler (Controller hat beim Initialisieren einen fehler-
haften Zustand festgestellt)

TD Track Detect, leuchtet, wenn ein Leitdraht detektiert wird (Sum-

menspannung liegt (iber eingestelltem Schwellwert)

leuchtet, wenn eine Energiespur detektiert wird

leuchtet bei CAN Bus Fehlern

- blinkt regelmaBig, wenn der Lenksensor bereit fiir CAN Bus
Kommunikation ist

- leuchtet wahrend einer aktiven CAN Bus Kommunikation dauer-
haft

ERR

CAN

. —
USB @ |leuchtet, wenn die Verbindung zu einem PC hergestellt wurde (s.
Abschnitt 6.2 auf Seite 20)

5.1.2 Anschlussbelegung

Der Lenksensor verfligt Giber drei elektrische Anschliisse. Auf dem 8-poligen Stecker
ST 1 liegen die USB-Schnittstelle und der Anschluss fiir einen Inkrementalgeber.
Uber eine USB Verbindung zu einem PC kann der Lenksensor auch konfiguriert wer-
den (s. Abschnitt 6.4 auf Seite 21). Die 5-poligen Stecker CAN 1 und CAN 2 dienen

GOTTING
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der CAN-Bus Kommunikation. Die Spannungsversorgung wird tiber ST 1 (USB 5V
nur zur Konfiguration bis Ub 24V) oder die CAN Bus Stecker (Ub 24V) realisiert. Pas-
sende Anschlusskabel finden Sie in Abschnitt 3.3.3 auf Seite 13.

ACHTUNG

Storungen der CAN-Bus Ubertragung
Ungeschirmte Kabel bieten keine ausreichende Storfestigkeit.
» Fir CAN missen geschirmte Kabel zum Einsatz kommen

Bildé HG G-19370/80ZB (CAN): Lage der Anschlussstecker

M12 x 1 Rundsteckverb. M12 x 1 Rundsteckverb. M12 x 1 Rundsteckverb.
8-polig (male, A-codiert) 5-polig (female, A-codiert) 5-polig (male, A-codiert)

ST1 ST2/CAN1 ST3/CAN2

5.12.1S8T1
8-poliger M 12 Einbaustecker (A-codiert)

Tabelle 5 HG G-19370/80ZB (CAN): Pinbelegung ST 1

ST 1, male, A-codiert Pin  Signal

VBUS (5V tiber USB vom PC) oder +Ub
GND Inkrementalgeber-
Spur A Signale

Spur B
Index Z
D+ (USB)
D- (USB)
GND

O N B|W|IN| -
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5.1.2.2ST2/ST 3 (CAN1/CAN2)
5-polige M 12 Einbaustecker (female / male)

n Oft ist der Lenksensor das letzte Gerit in der Geratekette auf dem CAN Bus, dann
muss auf einen der CAN Stecker ein Abschlusswiderstand montiert werden (siehe
auch Abschnitt 3.3.3 auf Seite 13).

Tabelle 6 HG G-19370/80ZB (CAN): Pinbelegung ST 2 (CAN 1) und ST 3 (CAN 2), 5-polig

ST 2, CAN 1, female, ST 3, CAN 2, male,
A-codiert A-codiert
4 3 ! _
2 +Ub
5 3 |GND
1 2 4 CAN_H
5 CAN_L

Zur CAN Bus Kommunikation, siehe Kapitel 7 auf Seite 28.

5.2 HG G-19370YB/HG G-19380YB (Profinet)

5.2.1 LEDs
Zur Funktionskontrolle sind fiinf LEDs vorhanden.
Bild7 HG G-19370/80YB (Profinet): Lage der LEDs

GUIDANCE SENSOR
HG G-19370YB
GOITTING :
gsmgg.gfuns Lehrte %

Es kommen LEDs zum Einsatz, die griin oder rot leuchten kénnen.

Tabelle 7 HG G-19370/80YB (Profinet): Bedeutung der LEDs (Abschnitt 1 von 2)

LED Bedeutung

PWR |@ |leuchtet, wenn Betriebsspannung anliegt

ERR @ |leuchtet bei Fehlern (Ubersteuerung der Verstérker)

D @ |Track Detect, leuchtet, wenn ein Leitdraht detektiert wird (Sum-
menspannung liegt (iber eingestelltem Schwellwert)

PTD @ |leuchtet, wenn eine Energiespur detektiert wird

USB @ |leuchtet, wenn die Verbindung zu einem PC hergestellt wurde (s.
Abschnitt 6.2 auf Seite 20)

— . —
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Tabelle 7 HG G-19370/80YB (Profinet): Bedeutung der LEDs (Abschnitt 2 von 2)

LED Bedeutung
- . —
PN SF |@ |leuchtet bei Profinet Fehlern
PNRDY |@ |- leuchtet, wenn Profinet bereit
- blinkt, wenn auf Profinet Synchronisierung gewartet wird
PNBF |@ |- blinkt, wenn eine Profinet Verbindung besteht aber keine Kom-
munikation zum Profinet-Controller vorhanden ist
- leuchtet, wenn keine Profinet Verbindung vorhanden ist

5.2.2 Anschlussbelegung

Der Lenksensor verfligt Giber drei elektrische Anschliisse. Auf dem 8-poligen Stecker
ST 1 liegen die USB-Schnittstelle und der Anschluss fir einen Inkrementalgeber.
Uber eine USB Verbindung zu einem PC kann der Lenksensor auch konfiguriert wer-
den (s. Abschnitt 6.4 auf Seite 21). Die 4-poligen Stecker ST 2 und ST 3 dienen der
Profinet Kommunikation. Die Spannungsversorgung wird tber ST 1 (USB 5V nur zur
Konfiguration bis Ub 24V) realisiert.

Bild8 HG G-19370/80YB (Profinet): Lage der Anschlussstecker

M12 x 1 Rundsteckverb. M12 x 1 Rundsteckverb. M12 x 1 Rundsteckverb.
8-polig (male, A-codiert) 4-polig (female, D-codiert) 4-polig (female, D-codiert)

ST1 ST2/BUS1 ST3/BUS2

5.22.1S8T1
8-poliger M 12 Einbaustecker (A-codiert)

Tabelle 8 HG G-19370/80YB (Profinet): Pinbelegung ST 1 8-polig

ST 1, male, A-codiert Pin  Signal

1 VBUS (USB, 5V Uber USB vom PC) oder +Ub
GND Inkrementalgeber-

Spur A Signale

Spur B
Index Z
D+ (USB)
D- (USB)
GND

O|IN|o>|o Bl WIN
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5.2.2.2S8T2/ST3(BUS1/BUS2)
4-polige M 12 Einbaustecker (female)

Tabelle 9 HG G-19370/80YB (Profinet): Pinbelegung ST 2 und ST 3 (Profinet), 5-polig
ST 2 & ST 3, female, D-codiert Pin  Signal

2 1 TX+

2 RX+

' 2 3 TX-
‘ 4 RX-

Zur Profinet Kommunikation, siehe Kapitel 8 auf Seite 38.
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6 Konfiguration

6.1 Einschaltverhalten

Das Gerat funktioniert unmittelbar nach dem Einschalten (nach dem Anlegen der
Betriebsspannung) und ist sofort bereit, Bus Nachrichten entgegenzunehmen, oder
Uber die USB Schnittstelle konfiguriert zu werden.

6.2 Anschluss an einen PC iiber die USB Schnittstelle

Der Sensor verfiigt (iber eine USB Schnittstelle zur Diagnose, Parametrierung und
zum Softwareupdate, die Gber den 8-poligen Stecker ST 1 genutzt werden kann. Ein
passendes Anschlusskabel ist in Abschnitt 3.3.3 auf Seite 13 genannt. Sie miissen
selbst einen USB Adapter/Stecker mit den folgenden Pins verbinden.

ACHTUNG

Beschadigung des Lenksensors, des Computers oder anderer Gerate, die

iber USB verbunden sind

Wenn gleichzeitig eine externe Spannungsversorgung und die VBUS

Spannungsversorgung angeschlossen werden, wird +Ub auf die USB

Schnittstelle des Computers geschaltet, was die Schnittstelle beschadigen kann.

» SchlieBen Sie nur entweder die VBUS (5V-) Spannungsversorgung oder die
externe Spannungsversorgung an.

» Wenn Sie eine externe Spannungsversorgung nutzen, lassen Sie Pin 1
unbelegt.

Die USB Schnittstelle hat keinen voreilenden Massekontakt. Wenn man USB

Stecker einsteckt oder abzieht, wéahrend eine externe Spannungsversorgung an

den Lenksensor angeschlossen ist, kdnnen Spannungsspitzen entstehen, die die

Uber USB angeschlossenen Gerate beschadigen.

» Wenn Sie eine externe Spannungsversorgung nutzen, trennen Sie immer den
Lenksensor von der Spannungsversorgung, bevor Sie USB Steckverbinder
einstecken oder abziehen. Wenn alle Steckverbindungen hergestellt sind,
schalten Sie die externe Spannungsversorgung ein, um die USB Verbindung
zu nutzen.

Bild9 Anschlussbeispiel: Verbindung mit der USB Schnittstelle eines PCs

Spannungsversorgung alternativ Giber USB (VBUS) oder extern.

1 |VBUS(BV) . _________VBUS
D- I
O > :
HE :
< TypA Typ B :
2 T
| 1
4321 T
2 i
Computer (z.B. PC USB-Adapterstecker  Alle anderen Pins: | ! ST1
oder Laptop) mit (durch Kunden zu Nicht verbinden | ! Lenksensor
USB Schnittstelle konfektionieren) .

Externe Spannungsversorgung
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Auf dem PC mit Microsoft® Windows® muss der STM32 Virtual COM Port Driver
(STSW-STM32102) installiert sein. Dieser richtet einen virtuellen COM Port ein, tber
den eine Verbindung mit einem Terminal-Programm hergestellt werden kann (s. u.).
Sollte die Installation des STM32 Virtual COM Port Drivers nicht automatisch per
Plug & Play funktionieren, kénnen Sie sich den bendtigten Treiber unter folgender
Adresse herunterladen:

| d’ I http://www.st.com/en/development-tools/stsw-stm32102.html

6.3 Terminal-Programm

Es kann jedes Terminal-Programm verwendet werden, das mit der ANSI Emulation
kompatibel ist. Beispiele sind HyperTerminal® oder Tera Term®. HyperTerminal war
in friiheren Versionen von Microsoft® Windows® enthalten. Es kann auBerdem fir
alle Windows® Versionen unter folgender Adresse im Internet heruntergeladen wer-
den:

| f I https://www.hilgraeve.com/hyperterminal/

Starten Sie das Terminal-Programm auf dem PC. Als COM Port muss der vom USB
Treiber eingerichtete virtuelle Port ausgewahlt werden.

6.4 Service-Programm

Wurde die Verbindung im Terminal-Programm (s.0.) erfolgreich hergestellt, er-
scheint nach dem Druck einer beliebigen Taste das folgende Grundmend.

6.4.1 Hauptmenii

Das Hauptmen( unterscheidet sich bei den Versionen des Sensors. Bei der Version
HG G-19370ZB/HG G-19380ZB ist ein zusatzliches CAN Men( vorhanden. Im
Hauptmen( werden immer die finf Leitdrahtfrequenzen, sowie die Frequenz der
Energiespur zusammen mit den jeweiligen aktuellen Summen- und Differenzwer-
ten dargestellt.

6.4.1.1 HG G-19370/80ZB (CAN)
Bild10 HG G-19370/80ZB (CAN): Hauptmendi

HG 19370 ZB V1.07 Main menu Goetting KG
Frequencies: 5000 6000 7000 8000 10000 25000

Sum: 0 0 0 0 358 0

Dif: 0 0 0 0 0 0

Encoder: 0

Frequency config
Calibration config
Encoder config
Serial Data-Stream
CAN config

abdwN =

c

Firmware Update
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6.4.1.2 HG G-19370/80YB (Profinet)
Bild 11 HG G-19370/80YB (Profinet): Hauptmenti

HG 19370 YB V1.07 Main menu Goetting KG
Frequencies: 5000 6000 7000 8000 10000 25000

Sum: 0 0 0 0 358 0

Dif: 0 0 0 0 0 0

Encoder: 0

1: Frequency config

2: Calibration config

3: Encoder config

4: Serial Data-Stream

U: Firmware Update

Im Folgenden werden die Untermentis beschrieben.

o [ Frequency config, s. Abschnitt 6.4.2 auf Seite 22
+ 2] Calibration config, s. Abschnitt 6.4.3 auf Seite 23
+ (3] Encoder config, s. Abschnitt 6.4.4 auf Seite 24
4] CSV, s. Abschnitt 6.4.5 auf Seite 24

+ (5] CAN config, s. Abschnitt 6.4.6 auf Seite 25 (nur sichtbar bei Version
HG G-19370ZBHG G-19380ZB)

¢+ Y Firmware Update, s. Abschnitt 6.4.5 auf Seite 24

*

Alle Untermentis konnen durch Driicken einer beliebigen, nicht im Men( verwende-
ten Taste verlassen werden.

6.4.2 (1) Frequency Config

Festlegung der sechs Frequenzen, fir die die Summen- und Differenzsignale be-
rechnet werden.

Bild 12 Menli Frequency Config

HG 19370 xB V1.07 Frequency Config Goetting KG
Frequencies: 5000 6000 7000 8000 10000 25000

Sum: 0 0 0 0 358 0

Dif: 0 0 0 0 0 0

1: Edit 1. Frequency

2: Edit 2. Frequency

3: Edit 3. Frequency

4: Edit 4. Frequency

5: Edit 5. Frequency

6: Edit Energy Frequency
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6.4.3 (2) Calibration Config

In dem Kalibrierungsmen( koénnen die Schwellwerte zur Detektion, sowie die Ver-
starkung eingestellt werden.

Bild 13 Mendi Calibration Config

HG 19370 ZB V1.07 Calibration Config Goetting KG
Frequencies: 5000 5700 6300 7000 8000 25000

Sum: ¢} ¢} ¢} ¢} ¢} ¢}

Dif: 0 0 0 0 0 0

Gain 1: 13

Gain 2: 13

Threshold: 150

Lower unsecure Threshold: 25
Upper unsecure Threshold: 110
Detect mode: normal

Edit Gain 1

Edit Gain 2

Edit Threshold

Edit lower unsecure Threshold
Edit upper unsecure Threshold
Edit detect mode

increase Gain

decrease Gain

save Gain

0w 1 +ounbhwNE

J/2J: Durch Gain 1 und Gain 2 wird die Verstarkung der induzierten Spannung in
den beiden Spulen eingestellt. Hierbei ist 0 die minimale und 255 die maximale Ver-
starkung. Diese Verstarkung bezieht sich nur auf die Leitdrahtspurfiihrung. Die indu-
zierte Spannung ist abhangig vom Strom des Leitdrahts, sowie dem Abstand des
Lenksensors Gber dem Leitdraht.

ACHTUNG

Ubersteuerung des Signals

Eine zu hohe Verstarkung filhrt zu einer Ubersteuerung des Signals.

» Die Verstarkung sollte so gewahlt werden, dass die Summe aus den
Betragen aller gleichzeitig auftretenden Summen- und Differenzspannungen
kleiner als 3,3V ist.

n Als Richtwerte sollte die Verstarkung so eingestellt werden, dass das Summensig-
nal maximal ca. 300 betragt.

/=) Uber diese Tasten kann die Verstérkung beider Spannungen Gain1 und Gain2
gleichzeitig erhoht bzw. verringert werden.

’s]: Mit dieser Taste werden geanderte Verstarkungen permanent abgespeichert
und auf die Auswertung angewendet.

(3J: Mit dem Threshold (in mV) wird eingestellt, ab welchem Summenpegel ein Leit-
draht detektiert wird.

4J/5): Bei dem Ubergang vom Leitdraht auf Energieiibertragung gibt es einen Be-
reich, in dem die Spurfiihrung nicht sicher gewahrleistet werden kann. Mit dem lo-
wer unsecure Threshold und upper unsecure Threshold wird dieser Bereich anhand
des Summensignals der Energiespur festgelegt. In diesem Ubergangsbereich (ca.
10 cm) wird im Gber den Bus (ibertragenen Statusbyte das Bit Frequenz unsicher ge-
setzt.
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(&J: Hiermit kann der Detect mode eingestellt werden. Damit wird festgelegt, ob fiir
die 5 Leitdrahtfrequenzen ein normaler Leitdraht (normal) oder ein Doppelleiter (two
wire mode) verwendet wird. Die Auswahl passend zur Anlage ist notwendig, da nur
im two wire mode sichergestellt ist, dass das Detect Signal (s. Abschnitt 2.5 auf Seite
9) bei Doppelleitern nur zwischen den beiden Drahten geschaltet wird.

6.4.4 (3) Encoder Config
Einstellung des Modus des Inkrementalgebers (Drehgebers).

Bild 14 Menii Encoder Config
HG 19370 xB V1.07 Encoder Config Goetting KG

Encoder max. Value: 65535
Encoder mode: A
Encoder polarity: Normal

1: Edit max. Value

2: Edit mode
3: Edit polarity

Press any other key to quit

6.4.5 (4) CSV

Serielle Ausgabe der Summen- und Differenzsignale als Comma Separated Values
(CSV). Diese lassen sich im Terminal-Programm in eine Datei schreiben und kénnen
dann z. B. in einer Tabellenkalkulation wie Microsoft® Excel® eingelesen und ausge-
wertet werden. Solange die Summenspannung unter dem Threshold liegt, wird 0
ausgegeben. Die Werte entsprechen den induzierten Spannungen in mV wie in Bild
2 auf Seite 9 gezeigt.

Bild 15 Beispiel einer Ausgabe im CSV Mendi

&) HG G-19370 YB - HyperTerminal - o X

File Edit View Call Transfer Help

D 3 DB &
0, 0 e, o, o, 0, 0, 0,37 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, o0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, o, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, 9, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, 0, 0, 0, 358, 0, 0, 0
0, 0 e, o, 0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, 0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, e, o, o0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, 0, 9, o0, 0, 0,38, 1 0, 0, 0
0, 0 e, o, 0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, e, o, 0, 0, 0, 0,358, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, ©, ©, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, e, o, o, 0, 0, 0,37 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, o, 0, 0, 0,38, 1 0, 0, 0
0, 0 e, 06, 90, o, 0, 0,38, 1 0, 0, 0
0, 0 e, o, o, 0, 0, 0,38, 1 0, 0, 0
0, 0 e, o, 9, ©, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, o, 0, 0, 0,38, 1 0, 0, 0
0, 0 e, o, 0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, o0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, 0, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
0, 0 e, o, 9, 0, 0, 0,38, 0 0, 0, 0
8, 0 e, o, o, o, 9, 358, 0 0, o, 0

Connected 00:02:42 Auto detect 2400 8-N-1 NUM
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Tabelle 10 Bedeutung der ausgegebenen Werte im Menii CSV

Frequenz1 Frequenz2 Frequenz3 Frequenz4 Frequenz5 Energiespur Encoder

Sum1 |Diff1 |Sum2 |Diff2 |Sum3 |Diff3 |Sum4 [Diff4 |Sumb5 [Diff5 |Sum6 [Diff6é [Drehgeber

S Sollimmer einen Wert angezeigt werden, kann der Threshold im Men Calibration
Config temporar auf 0 gesetzt werden.

A\ VORSICHT

Ungiiltiges Detect Signal

Bei Threshold = 0 wird immer ein erkannter Draht angezeigt und das Detect
Signal kann nicht mehr als Hilfsmittel zum Erkennen des Verlassens der Spur
genutzt werden.

» Setzen Sie den Threshold ausschlieBBlich zu Testzwecken auf 0.

6.4.6 HG G-19370ZB/HG G-19380ZB: (5) CAN Config

In diesem Menli ldsst sich (iber Mode zwischen CAN und CANopen® wechseln. Je
nachdem, welcher Modus ausgewahlt ist, stehen unterschiedliche Auswahlmog-
lichkeiten zur Verfligung.

n Wenn CAN-Einstellungen verandert werden, muss das Gerét neu gestartet wer-
den, damit die geanderten Einstellungen wirksam werden.

Im Untermenii CAN Status werden jeweils Empfangs- und Sende-Zahlstande, sowie
mogliche Fehler angegeben. AuBerdem wird eine CAN-Statistik ausgegeben (RX Pa-
ketzahler, TX Paketzahler, Fehlerzahler).

Bild 16 Mend CAN Status
HG 19370 ZB V1.07 CAN Config Goetting KG

CAN TX Counter: 0
CAN RX Counter: 0
CAN ERROR Counter: 0
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6.4.6.1 Mode CAN
Einstellung von NodelD und Baudrate.

Bild 17 Menti CAN config
HG 19370 ZB V1.07 CAN Config Goetting KG

Mode: CAN
NodeID: 1
Baudrate: 250 kBit/s

Edit Mode
Edit NodeID
Edit Baudrate
CAN Status

BWN R

Press any other key to quit

6.4.6.2 Mode CANopen

Einstellung von NodelD, Baudrate, Eventtime der PDOs in ms und des CANopen®
Ubertragunsgmodus (siehe auch Abschnitt 7.1 auf Seite 28).

Bild 18 Menii CANopen config

HG 19370 ZB V1.07 CAN Config Goetting KG
Mode: CANopen
NodeID: 1
Baudrate: 250 kBit/s

Eventtime PDO1l: 10
Eventtime PDO2: 10
Eventtime PDO3: 10
Eventtime PDO4: 10
Transmission type: 255

Edit Mode

Edit NodeID

Edit Baudrate

CAN Status

Edit Eventtime PDO1l
Edit Eventtime PDO2
Edit Eventtime PDO3
Edit Eventtime PDO4
Edit Transmission type

OCooO~NOUNAWNE

Press any other key to quit

6.4.7 Firmware Update

Uber diesen Men(ipunkt lasst sich bei Bedarf die Firmware des Lenksensors auf eine
neuere Version aktualisieren. Um ein Firmware Update durchzufiihren, wird das Ge-
rat in den DFU (Device Firmware Upgrade) Modus versetzt.

Bild 19 Menu Firmware Update

Press y to reboot the device in DFU mode
Press any other key to quit

Nach dem Driicken von Y] sollte die Verbindung im Terminal-Programm geschlos-
sen werden, bis das Update im DFU Modus abgeschlossen ist.
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Es wird die Firmware als .dfu Datei, sowie die Software DfuSe von ST Microelectro-
nics® bendtigt. Die .dfu Firmware-Datei erhalten Sie auf Anfrage per E-Mail von der

Gotting KG. Die Update-Software kann unter folgender Adresse im Internet herun-
tergeladen werden:

| f I http://www.st.com/en/development-tools/stsw-stm32080.html

1. Nach dem Starten von DfuSe Demo wird mit Choose die entsprechende .dfu
Datei ausgewahilt.

2. AnschlieBend wird das Firmware Update mit Upgrade gestartet.

3. Nach erfolgreichem Update kann der DFU Modus durch Leave DFU mode ver-
lassen werden.

Bild 20 DFU Firmware Update

@ Dfuse Demo (v305) [l s | (@ ofuse Demo (1305) LIS [ ruse Demo (1305) (o] e
Avsisle DFU Devces Avsiable DFU Devices Avsitle DFU Devices
STM Device inDFU Mode <] ApsicaionMode:  DFUMode [STM Device m DFU Mode ) | ot bode iR OF Mo STM Device i DFU Mode <) AppicalonMode:  DFU Mode:
T T e Vendar 1D, VendorID: 0483 o . Vendar D VendarID: 0483
‘Supports Upload Mandestation tolerant YergalD el 045 ‘Supports Upload Mandestation tolerant ‘Supports Upload Mandestation tolerant
‘Supports Download Accelerated Upload (ST)  Procuct ID: Procuct ID: DF11 Supports Download Accelerated Upload (ST)  Procuct ID: Procuct ID: DF11 ‘Supports Download Accelerated Upload (ST)  Procuct ID: Procuct ID: DF11
B OdAc) Version: Version: 2200 {Gen Delach) ———————— Version: Version: 2200 i Dobac Version: Version: 2200
Erier DFU mode/HID detoch | [ Leave DFUmode | er DFL mod Leave DFU mode 1 DFU e HID detaeh | Leave DFU mode
Actons Actions Actons
Select 13985} [ 1agetig  Neme Avaiable Sectors (Double Cick for more) | Select T2t} [ 10e11d  Name Avaiable Sectors (Double Cick fo more] SelectTageis) [ 1ogetld  Name Avaiable Sectors (Double Cick for more)
(1] Intemal Flash 12 sectors. | [ Intemal Flash 12 sectors, o Itemal Flash
o Option Bytes. 1 sectors. o Option Bytes 1 sectors. o Option Bytes
02 QTP Memory 2 sectors I ] QTP Memory 2 sectore 0 TP Memory
0 DeveeFeoue 1 sectrs. 0 DevieFesue 1 sector. @ DevesFesue
|
Upload Action Upgrade or Verity Action Upload Action Upgrade or Verify Action Upload Action Upgrade or Verify Action
File: File: Fie: File: 19380.dfu File: 19380,
VendorID: Taigels in fie: VendorID: 0483 Torgels in i VendorID: 0483 Taigets infle:
st @ st
Chooos; e Procuct D, Procuct [D: 0000 ProcuctD: 0000
e B b= == e o
OKBI0 Btes)of O KE(D Byt e OKEID Byes)of DKEID Btes 43 KB(44958 Bpes) of 43 KE(44SED
08yes) O KEO B — (08109 0KB0 B C— B el O vty e oo
e Upyad durstion Femave some FF) ] Optinize Upes g hesion Remove some FFs) ] Opteae Upgrade ursion emove some )
Operation dsation 1 Operaion dsstion . Operaon duoton
w00 Crae. e i womo [vew ] | wonos () )
| File correctly loaded. f Target 00: Verify successful !
[ oaa [oa ) E [Cow ]

AnschlieBend kann wieder eine Verbindung im Terminal-Programm hergestellt wer-
den.
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Kapitel 7 - CAN Bus Kommunikation (HG G-19370ZB/HG G-19380ZB)

CAN Bus Kommunikation
(HG G-19370ZB/HG G-19380ZB)

Der Lenksensor kann im CAN-Modus oder im CANopen®-Modus betrieben werden.
Der Modus wird (iber das serielle Service-Programm ausgewahlt, siehe Abschnitt
6.4.6 auf Seite 25. Die CAN bzw. CANopen® Konfiguration ist nach ISO 11898 bzw.
EN 50325-4 aufgebaut.

7.1 Mode CAN
Die CAN-Bus Kommunikation wird von der Fahrzeugsteuerung koordiniert. Die Fahr-
zeugsteuerung kann dazu Befehle mit spezifischen CAN-IDs senden und erhalt
dann als Antwort Telegramme von den angesprochenen Geraten am CAN-Bus. Der
Lenksensor antwortet mit dem Status, dem Inkrementalgeber und den Summen-
und Differenzsignalen.
7.1.1 Telegramme
Die Gerate erwarten ein Telegramm mit der CAN-ID 0x200 + NodelD und antworten
entsprechend mit der CAN-ID 0x180 + NodelD. Uber das Control-Wort (s. u.) kann
die Ausgabe der Summen- und Differenzsignale fiir die jeweilige Frequenz (Spur)
aus- bzw. eingeschaltet werden.
Tabelle 11 CAN: Telegramme
(0] CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte 7
IN 0x200 + |Control_0 |Control_1
Node-ID
OUT1 [0x180 + |Status_0 |Status_1 |Status_2 |Status_3 [Enc_0 Enc_1 Speed_0 |Speed_1
Node-ID
OUT2 [0x280 + |S1_Sum0 |S1_Sum1 |S1_Dif0 |S1_Difl [S2_SumoO [S2_Sum1l [S2_Dif0 |S2_Dif1
Node-ID
QUT3 |0x380 + [S3_Sum0 [S3_Sum1 |S3_Dif0 [S3_Difl [S4_SumoO [S4_Sum1 |S4_Dif0 |S4_Difl
Node-ID
OUT4 [0x480 + | S5_Sum0 |S5_Sum1 |S5_Dif0 |S5_Dif1 [S6_SumO [S6_Sum1 [S6_Dif0 |S6_Dif1

Node-ID

In der Tabelle stehen Bytes mit abschlieBender O fiir LowByte. Das jeweils hochste
Byte einer Folge ist entsprechend das HighByte.

+ Control, Status, Enc und Speed werden in den Tabellen zu IN und OUT1 unten
beschrieben. Enc ist der Zahlerstand des Inkrementalgebers als 16-bit-Integer-
wert (entsprechend 0 bis 65.535, dann wird wieder mit 0 begonnen). Fir Speed
wird alle 10 ms die Differenz zwischen altem und neuem Zahlerstand des Inkre-
mentalgebers berechnet.

+ Die Telegramme OUT2 bis OUT 4 sind gleichartig aufgebaut und tbertragen
jeweils fiir zwei Frequenzen die Summen- und Differenzspannung in mV. Die
Summenspannung wird als 16-Bit-Integerwert ohne Vorzeichen ibertragen.
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CAN Bus Kommunikation (HG G-19370ZB/HG G-19380ZB) - Kapitel 7

Die Differenzspannung wird als vorzeichenbehafteter 16-Bit-Integerwert (iber-
tragen. Die Werte entsprechen den Spannungen in mV wie sie auch in Bild 2
auf Seite 9 gezeigt werden.

7.1.2 Kontroll- und Statustelegramme

7.1.2.1 Eingehendes Telegramm (IN)
Bedeutung jeweils fiir Bit = 1.

Tabelle 12 CAN: IN Telegrammaufbau (Control Bits)

Control Bit Bedeutung

Spur 1 aktiv
Spur 2 aktiv
Spur 3 aktiv
Spur 4 aktiv
Spur 5 aktiv
Spur 6 aktiv
Stummschaltung EIN

N|o|lo|lbh|lwWIN|RL|O

Zyklisch senden EIN (alle 10 ms sendet der Sensor ein CAN Tele-
gramm)

8 Drehgeber EIN
9 Drehgeber Richtung invertieren
10-15 —
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7.1.2.2 Ausgehendes Telegramm OUT1
Tabelle 13 CAN: OUT1 Telegrammaufbau (Status, Inkrementalgeber)

Bit Typ Bedeutung

0 Status |Spur 1 aktiv

1 Spur 2 aktiv

2 Spur 3 aktiv

3 Spur 4 aktiv

4 Spur 5 aktiv

5 Spur 6 aktiv

6 Stummeschaltung EIN

7 Zyklisch senden EIN

8 Inkrementalgeber EIN

9 Inkrementalgeber Richtung invertieren

10-15 —

16 Spur 1 detektiert

17 Spur 2 detektiert

18 Spur 3 detektiert

19 Spur 4 detektiert

20 Spur 5 detektiert

21 Spur 6 detektiert

22 -

23 Frequenz unsicher: Frequenz 6 detektiert, aber unsicher bzw.
schwach

24 -31 Counter als Lebenszeichen, wird bei jedem Telegramm hochge-
zahlt

32-47 |Enc Inkrementalgeber Zahlerstand

48 -63 |Speed [Differenz zwischen dem aktuellen Zahlerstand und dem Zahler-
stand vor 10 ms

7.2 Mode CANopen®

Die Node-ID und die Ubertragungsrate miissen iiber das in Abschnitt 6.4.6.2 auf Sei-
te 26 beschriebene CANopen® Men(i des seriellen Service-Programms gewahlt
werden. Die Messwerte des Systems werden (iber 4 sogenannte TxPDO (bertragen.
Die Parametrierung geschieht tiber SDOs. Die CAN-Identifier werden aus der Node-
adresse (1 bis 127) abgeleitet.

7.2.1 Begriffsbestimmungen CANopen®

Als kleine Hilfestellung werden in diesem Abschnitt wichtige Begriffe und Abkur-
zungen erlautert. Fir genauere Informationen konnen sie die Normen herbeiziehen
oder unter

| f I http://www.can-cia.org/en/standardization/technical-documents/
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Tabelle 14

Tabelle 15

Tabelle 16

CAN Bus Kommunikation (HG G-19370ZB/HG G-19380ZB) - Kapitel 7

nach einer kostenlosen Registrierung die technische Spezifikationen des CANopen®
Standards herunterladen. Fir Gerate, die CANopen® unterstiitzen, werden auf der
Internetseite der Gotting KG EDS (Electronic Data Sheet) Files zum Download ange-
boten (s. Abschnitt 7.2.5 auf Seite 37). In diesen ist die komplette Konfiguration hin-
terlegt. Um auf EDS Files zuzugreifen, kann zum Beispiel CANopen® Magic von
PEAK System benutzt werden:

http://www.canopenmagic.com

CANopen®: Parameter PDO-Betriebsart

nur auf Anforderung
(RTR)

Wert  zyklisch azyklisch synchron asynchron

0 X X
1-240 |x X
241-251 |reserviert
252 X X
253 X X
254 X
255 X

Achten sie darauf, dass nicht jedes Gerat jede Betriebsart unterstiitzt. Gerate der Fir-
ma Gotting unterstiitzen im Normalfall die Betriebsmodi 1 bis 240 und 255.

CANopen®: PDO Betriebsarten

Betriebsart Erklarung

Zyklisch Jedes n-te Sync Telegramm werden Daten tibertragen

Azyklisch Sendet, wenn seit dem letzten Sync Telegramm ein Ereignis aufge-
treten ist

Synchron  |Daten werden nach Erhalt eines Sync Telegramms tbertragen

Asyncron Daten werden ereignisgesteuert (ibertragen

RTR AusschlieBlich auf Anforderung durch ein Remote Frame

Inhibit Time |Minimale Zeitspanne, die vor dem nachsten Versenden des selben
PDO vergehen muss

Event Time |L&st bei Ablauf ein Ereignis aus. Wird nach jedem Ereignis neu
gestartet.

Begriffserkldrungen CANopen® (Abschnitt 1 von 2)

Abkiirzung Name Bedeutung

PDO Prozessdaten Objekte Maximal 8 Byte Prozessdaten

TPDO Transmit-PDO Die von einem Gerat gesendeten Prozess-
daten

RPDO Receive-PDO Die von einem Gerat empfangenen Pro-
zessdaten
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Tabelle 16

Tabelle 17

Tabelle 18

7.2.2

Begriffserkldrungen CANopen® (Abschnitt 2 von 2)

Abkiirzung Name Bedeutung

SDO Servicedaten Objekte Dient zum Auslesen und Beschreiben von
Gerateparametern. Keine Grofenbe-
schrankung

Sync Synchronisationstele- Busweites Telegramm, das vom CANo-

gramm pen® Master geschickt wird

- CAN-Identifier Die Adresse, auf der ein PDO,SDO gesen-
det wird

- Node ID Bei CANopen® die Adresse des Gerates,
die zum CAN-Identifier dazugerechnet
wird

CAN: Bit und Byte Reihenfolgen

Name Bedeutung

Low Byte First |Little-Endian-Format, Intel Format
Das jeweils kleinstwertige Byte eines Mehrbyte Wertes wird
zuerst gesendet

High Byte First |Big-Endian-Format, Motorola Format
Das jeweils hochstwertige Byte eines Mehrbyte Wertes wird
zuerst gesendet

Linksbiindig  |Reihenfolge der Bits in einem Byte von Links (h6chstwertig)
nach rechts (kleinstwertig)

CANopen® Betriebszustand

Stopped Nur Netzwerkmanagementdienste ausfiihrbar

Pre-Operational Volle Konfiguration moglich, kein Versenden von PDOs

Operational Volle Konfiguration moglich, eingestellte PDOs werden ver-
sendet

Achten sie darauf, dass ein CAN Identifier bzw. bei CANopen® die Kombination
CAN lIdentifier und Node Identifier immer eindeutig sein missen.

Beschreibung der Prozessdaten Objekte (PDOs)

7.2.2.1 Sendeobjekte

Den Messwerten sind feste Platze in den PDOs zugeordnet, ein dynamisches Map-
ping ist nicht vorgesehen. Die PDO-Betriebsart kann zyklisch-synchron oder asyn-
chron eingestellt werden. Firr eine zyklische Ubertragung ist die Event-Time entspre-
chend zu wahlen. Ein TxPDO kann permanent deaktiviert werden durch Wahl der
asynchronen Betriebsart (255) mit Event_time = 0. Zusétzlich kann es durch Setzen/
Léschen des hochstwertigen Bits im entsprechenden PDO-COB-Identifier [1800,01]
bzw. [1801,01] vorlibergehend deaktiviert/aktiviert werden. TX_PDO1 wird mit dem
Identifier 0x180 + Node-Adresse gesendet. Es enthalt 8 Bytes.
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Tabelle 19 CANopen®: TX_PDOs
PDO CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte 5 Byte6 Byte7

TX_ |0x180 + |Status_0 |Status_1 |Status_2 |Status_3 [Enc_0 Enc_1 Speed_0 |Speed_1
PDO1 |Node-ID
TX_ |10x280 + |S1_SumoO [S1_Sum1 [S1_Dif0 [S1_Difl |S2_Sum0 |S2_Sum1 |S2_Dif0 [S2_Difl
PDO2 [Node-ID
TX_ |10x380 + |S3_Sumo0 [S3_Sum1 [S3_Dif0 [S3_Difl |S4_SumO0 |S4_Sum1 |S4_Dif0 |S4_Difl
PDO3 |Node-ID
TX_  |0x480 + |S5_SumO0 |S5_Sum1 |S5_Dif0 |S5_Difl [S6_SumO0 [S6_Sum1 |S6_Dif0 |S6_Difl
PDO4 |Node-ID

n In der Tabelle stehen Bytes mit abschlieBender O fir LowByte. Das jeweils hochste
Byte einer Folge ist entsprechend das HighByte.

+ Control, Status, Enc und Speed werden in den Tabellen zu TX_PDO1 unten
beschrieben. Enc ist der Zahlerstand des Inkrementalgebers als 16-bit-Integer-
wert (entsprechend 0 bis 65.535, dann wird wieder mit 0 begonnen). Fiir Speed
wird alle 10 ms die Differenz zwischen altem und neuem Zahlerstand des Inkre-
mentalgebers berechnet.

+ Die Telegramme TX_PDO2 bis TX_PDO04 sind gleichartig aufgebaut und Uber-
tragen jeweils flir zwei Frequenzen die Summen- und Differenzspannung in mV.
Die Summenspannung wird als 16-Bit-Integerwert ohne Vorzeichen Ubertra-
gen. Die Differenzspannung wird als vorzeichenbehafteter 16-Bit-Integerwert
Ubertragen. Die Werte entsprechen den Spannungen in mV wie sie auch in Bild
2 auf Seite 9 gezeigt werden.
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7.2.2.2 Ausgehendes Telegramm TX_PDO1
Tabelle 20 CANopen®: TX_PDO1 Telegrammaufbau (Status, Inkrementalgeber)
Bit Typ Bedeutung

0 Status |Spur 1 aktiv

1 Spur 2 aktiv

2 Spur 3 aktiv

3 Spur 4 aktiv

4 Spur 5 aktiv

5 Spur 6 aktiv

6 —

7 -

8 Inkrementalgeber EIN

9 Inkrementalgeber Richtung invertieren

10-15 -

16 Spur 1 detektiert

17 Spur 2 detektiert

18 Spur 3 detektiert

19 Spur 4 detektiert

20 Spur 5 detektiert

21 Spur 6 detektiert

22 -

23 Frequenz unsicher: Frequenz 6 detektiert, aber unsicher bzw.
schwach

24 -31 Counter als Lebenszeichen, wird bei jedem Telegramm hochge-
zahlt

32-47 |Enc Inkrementalgeber Zahlerstand

48 -63 |Speed [Differenz zwischen dem aktuellen Zahlerstand und dem Zahler-
stand vor 10 ms

7.2.2.3 Empfangsobjekt RX_PDO1
Tabelle 21  CANopen®: RX_PDO1 Telegrammaufbau
PDO CAN-ID Byte O Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte 5 Byte6 Byte 7

RX 0x200 + |Control_0 |Control_1
PDO1 [Node-ID

Bedeutung jeweils fiir Bit = 1.

Tabelle 22 CANopen®: RX_PDO1 Telegrammaufbau (Control Bits) (Abschnitt 1 von 2)

Control Bit Bedeutung

0 Spur 1 aktiv
1 Spur 2 aktiv
2 Spur 3 aktiv
3 Spur 4 aktiv
4 Spur 5 aktiv
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Tabelle 22 CANopen®: RX_PDO1 Telegrammaufbau (Control Bits) (Abschnitt 2 von 2)

Control Bit Bedeutung

5 Spur 6 aktiv

6 -

7 —

8 Drehgeber EIN

9 Drehgeber Richtung invertieren
10-15 -

7.2.3 Beschreibung der Servicedaten Objekte (SDOs)

Fur Zugriffe auf das Objektverzeichnis wird das Service-Daten-Objekt verwendet.
Ein SDO wird bestétigt Gbertragen, d. h. jeder Empfang einer Nachricht wird quit-
tiert. Die Identifier fir Lese- und Schreibzugriff sind:

+ Lesezugriff: 0x600 + Node-Adresse

+ Schreibzugriff: 0x580 + Node-Adresse

Die SDO-Telegramme sind in der CiA® Norm DS-301 beschrieben. Die Fehlercodes
auf Grund einer fehlerhaften Kommunikation sind in der folgenden Tabelle aufge-

fuhrt:

Tabelle 23 CANopen®: Fehlercodes bei fehlerhafter Kommunikation

Name Nummer Bedeutung
SDO_ABORT_UNSUPPORTED |0x060100000 [Nicht unterstitzter Zugriff auf ein
Objekt
SDO_ABORT_READONLY 0x060100002 | Schreibzugriff auf ein Readonly-
Objekt
SDO_ABORT_NOT_EXISTS 0x060200000 [Objekt ist nicht implementiert
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7.2.4 Objektverzeichnis

Im CANopen® Objektverzeichnis werden alle fir das Gerat relevanten Objekte ein-
getragen. Jeder Eintrag ist durch einen 16 Bit Index gekennzeichnet. Unterkompo-
nenten sind durch einen 8 Bit Subindex gekennzeichnet. Durch RO werden nur les-
bare Eintrdge gekennzeichnet. Communication Parameter sind in den
Ubersichtstabellen mit C gekennzeichnet, Manufacture Parameter mit M. Das Ob-
jektverzeichnis ist in folgende Bereiche eingeteilt:

Tabelle 24 CANopen® Objektverzeichnis: Kommunikationsspezifische Eintrige

Index Subindex Zugriff Inhalt EEProm
0x1000 |0 RO Device Typ
0x1001 |0 RO Error Register
0x1008 |0 RO Device Name
0x1009 |0 RO Hardware Version
0x100A |0 RO Software Version
0x1010 |0 RO Number of entries of Save Parameter
1 RW Store all
0x1011 |0 RO Number of entries of Restore Default
Parameter
1 RW Restore Default all
0x1017 |0 RW Producer Heartbeat Time X
0x1018 |0 RO Number of entries of Identity Object
1 RO Vendor ID
2 RO Product Code
3 RO Revision
0x1400 |0 RO Number of entries of Receive PDO_1
1 RW COB-ID
2 RO Transmission Type
0x1600 |0 RO Number of Objects mapped to
Receive PDO_1
1 RO Specification of Appl. Object 1
2 RO Specification of Appl. Object 2
0x1800 |0 RO Number of entries of Transmit
PDO_1
1 RW COB-ID
2 RO Transmission Type
3 RW Inhibit Time
5 RW Event Time
0x1A00 |0 RO Number of Objects mapped to Trans-
mit PDO_1
1 RO Specification of Appl. Object 1
2 RO Specification of Appl. Object 2
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Tabelle 25 CANopen®: Standardisierter Gerdteprofilbereich im Bereich 0x6100 bis 0x6401

Index Subindex Zugriff  Inhalt
0x6100 0 RO 16 Bit Digital Inputs
1 RO Encoder
2 RO Speed
0x6120 0 RO 32 Bit Digital Inputs
1 RO Status
0x6200 0 RO 8 Bit Digital Outputs
1 RW Gain 1
2 RW Gain 2
0x6300 0 RO 16 Bit Digital Outputs
1 WO Control
2 RW Freql
3 RW Freq2
4 RW Freg3
5 RW Freg4
6 RW Fregb
7 RW Freg6
8 RW Threshold
9 RW Energy_lower_threshold
A RW Energy_upper_threshold
0x6401 0 RO 16 Bit Analog Inputs
1 RO S1_Sum
2 RO S1_Dif
3 RO S2_Sum
4 RO S2_Dif
5 RO S3_Sum
6 RO S3_Dif
7 RO S4_Sum
8 RO S4_Dif
9 RO S5_Sum
A RO S5_Dif
B RO S6_Sum
C RO S6_Dif
7.2.5 EDS File

Fir unsere Gerate mit CANopen® Schnittstelle stellen wir EDS Files zur Verfligung.
Das EDS File fiir den Lenksensor kdnnen Sie sich unter folgender Adresse herunter-
laden:

| f I https://www.goetting.de/komponenten/19370-19380
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8

Profinet Kommunikation

(HG G-19370YB/HG G-19380YB)

Der Lenksensor verfiigt Gber einen internen Profinet Switch. Die Summen- und Dif-
ferenzsignale der sechs Frequenzen werden alle 10 ms aktualisiert.

Mit Hilfe des GSDML Files wird die Profinet Schnittstelle konfiguriert. Dieses kénnen

Sie von unserer Internetseite herunterladen:

| f I http://www.goetting.de/komponenten/19370-19380

8.1 Inputbytes
Es stehen 27 Input Bytes zur Verfligung.

Tabelle 26 Profinet Input Bytes (Abschnitt 1 von 2)

Byte Bedeutung

0 Highbyte Summensignal Frequenz 1
1 Lowbyte Summensignal Frequenz 1
2 Highbyte Differenzsignal Frequenz 1
3 Lowbyte Differenzsignal Frequenz 1
4 Highbyte Summensignal Frequenz 2
5 Lowbyte Summensignal Frequenz 2
6 Highbyte Differenzsignal Frequenz 2
7 Lowbyte Differenzsignal Frequenz 2
8 Highbyte Summensignal Frequenz 3
9 Lowbyte Summensignal Frequenz 3
10 Highbyte Differenzsignal Frequenz 3
11 Lowbyte Differenzsignal Frequenz 3
12 Highbyte Summensignal Frequenz 4
13 Lowbyte Summensignal Frequenz 4
14 Highbyte Differenzsignal Frequenz 4
15 Lowbyte Differenzsignal Frequenz 4
16 Highbyte Summensignal Frequenz 5
17 Lowbyte Summensignal Frequenz 5
18 Highbyte Differenzsignal Frequenz 5
19 Lowbyte Differenzsignal Frequenz 5
20 Highbyte Summensignal Frequenz 6
21 Lowbyte Summensignal Frequenz 6
22 Highbyte Differenzsignal Frequenz 6
23 Lowbyte Differenzsignal Frequenz 6
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Tabelle 26 Profinet Input Bytes (Abschnitt 2 von 2)

Byte Bedeutung

24 Status / Detect (siehe Abschnitt 8.2 unten)
25 Highbyte Encoder
26 Lowbyte Encoder

8.2 Status/Detect (Byte 24)
Uber das Status / Detect Byte lasst sich erkennen, welche Spur detektiert wurde.
Tabelle 27 Profinet Status/Detect (Byte 24)
Bit Bedeutung

Detect Frequenz 1

Detect Frequenz 2

Detect Frequenz 3

Detect Frequenz 4

Detect Frequenz 5

Detect Frequenz 6

N|o|lo|lb~|lwINO|RL|O

Frequenz unsicher: Frequenz 6 detektiert, aber unsicher bzw. schwach

GOTTING

Geratebeschreibung HG G-19370-B/HG G-19380-B | Deutsch, Revision 08 | Stand: 26.10.2023



Kapitel 9 - Wartung

9 Wartung

Das System ist weitgehend wartungsfrei. Die Wartung beschrankt sich auf

+ die Sichtpriifung des Sensors (fester Sitz aller Schrauben, Kabel und Stecker
ordnungsgemal befestigt).

Flhren Sie gegebenenfalls ein Update der Firmware nach der beschriebenen Proze-
dur durch (Abschnitt 6.4.7 auf Seite 26). Sie kénnen Datum und Version der aktuel-
len Sensorsoftware im Hauptmendi ablesen (Bild 10 auf Seite 21).
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10 Technische Daten

Tabelle 28 Technische Daten (Abschnitt 1 von 2)

Technische Daten Lenksensor

Gehéuse 156,5x53x21 mm BxHxT)
Hohe inklusive Anschliisse: 70 mm
Polycarbonat (PC)

Gewicht ca.200 g

Schutzart IP 54

Relative Luftfeuchte  [95% bei 25° C (ohne Betauung)

Temperaturbereiche |- Betrieb: -20° C bis +50° C

- Lagerung: -20° C his +70° C
Spannungsversorgung |- 5V (USB, nur Konfiguration)

+Ub — Nominal (Fahrzeug): 12 VDC - 24 VDC

- Maximum: 10 VDC - 30 VDC
Stromaufnahme - HG G-19370/80ZB (CAN): 60 mA @ 24 V

- HG G-19370/80YB (Profinet): 110 mA @ 24V
Lesehohe 40 - 200 mm

Nennlesehohe 60 mm (vorabgeglichen)
Anpassung an andere Lesehdhen iber programmierbare
Verstarkung

Frequenzen - 5 programmierbare Leitdraht-Frequenzen, gleichzei-
tig nutzbar, 2 — 20 kHz, 100 Hz Auflésung

- 1 programmierbare Frequenz fiir eine Energiestrecke
(siehe unten)

Energiestrecke Zwei mogliche Konfigurationen (Varianten)
- HG G-19370-B:
Frequenz: 20/25 kHz, Abstand des Doppelleiters: 140
mm,
Leiterstrom der induktiven Energielibertragung: 85 A
- HG G-19380-B:
Frequenz: 140 kHz, Abstand des Doppelleiters: 110
mm,
Leiterstrom der induktiven Energielibertragung: 45 A

Updaterate 100 Hz (alle 10 ms wird ein neuer Wert berechnet)
Anschlisse 3 Stecker M12
ST1 8-pol. male A-codiert, Versorgung, USB, Inkrementalgeber
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Tabelle 28 Technische Daten (Abschnitt 2 von 2)

Technische Daten Lenksensor

ST2/8T3 - HG G-19370ZB:

5-pol. female/male, A-codiert, CAN-Bus
- HG G-19370YB:
2x 4-pol. female, D-codiert, Profinet

USB Konfiguration / Firmwareupdate
mit Emulation einer seriellen Schnittstelle
Inkrementalgeber Eingang zur Auswertung eines Inkrementalgebers. Es las-

sen sich alle Inkrementalgeber verwenden, bei welchen
die Schaltschwelle zwischen Highpegel und Lowpegel >
10V liegt (typischerweise 24V Inkrementalgeber).
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Dokumenten-Historie - Kapitel 14

Dokumenten-Historie

In der folgenden Tabelle finden Sie eine Auflistung der bisher erschienen Revisionen
dieser Geratebeschreibung mit den jeweils wichtigsten Anderungen.

Tabelle 29 Dokumenten-Historie

Revision Bearbeitet von Beschreibung der Anderungen

Stand: 26.10.2023

01 RAD/LF - Erste Version der Geratebeschreibung HG G-19370.
Stand: 15.05.2017 - Fir Firmware Version 1.01.
02 RAD Ruckiibertragung von Korrekturen, die bei der Ubersetzung EN
Stand: 17.05.2017 aufgefallen sind.
03 RAD/LF - Kombinierte Geratebeschreibung fiir HG G-19370-B/HG G-
Stand: 15.03.2018 19380-B.
- Umstellung auf Ausfiihrung YB.
04 RAD/GW Fehlerbehebungen nach Vorgabe GW.
Stand: 05.05.2020
05 - (Wurde Ubersprungen)
Stand: -
06 RAD Umstellung des Layouts auf A-Design.
Stand: 01.04.2022
07 RAD/GW/LF - Fir Firmware Version 1.06
Stand: 26.01.2023 - 1.06: Erganzung CAN Object 6200 (Gain) in Tabelle 25
- Fehlermeldung LEDs 19370 CAN
- Neues EDS File auf Webseite
08 RAD/GW/LF - Far Firmware Version 1.07

- 1.07: Fir die Leitdrahtfrequenzen im Men( einstellbar ob
Einzelleiter (Detect Mode: Normal) oder Doppelleiter (Detect
Mode: Two wire mode) verwendet wird

- 1.07: Anpassung des Calibration Config Screenshots und der
zugehorigen Erlauterungen, ,Detect Mode“ hinzugefligt

- Dieses Kapitel Dokumenten-Historie hinzugefligt und gestal-
tet.
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15 Hinweise

15.1 Urheberrechte

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschiitzt. Alle dadurch begriindeten Rechte blei-
ben vorbehalten. Zuwiderhandlungen unterliegen den Strafbestimmungen des Ur-
heberrechts.

15.2 Haftungsausschluss

Die angegebenen Daten verstehen sich als Produktbeschreibungen und sind nicht
als zugesicherte Eigenschaften aufzufassen. Es handelt sich um Richtwerte. Die an-
gegebenen Produkteigenschaften gelten nur bei bestimmungsgeméaBem Gebrauch.

Diese Anleitung ist nach bestem Wissen erstellt worden. Der Einbau und Betrieb der
Geréte erfolgt auf eigene Gefahr. Eine Haftung flir Mangelfolgeschdden ist ausge-
schlossen. Anderungen, die dem technischen Fortschritt dienen, bleiben vorbehal-
ten. Ebenso behalten wir uns das Recht vor, inhaltliche Anderungen der Anleitung
vorzunehmen, ohne Dritten Kenntnis geben zu missen.

15.3 Markenzeichen und Firmennamen

Soweit nicht anders angegeben, sind die genannten Produktnamen und Logos ge-
setzlich geschiitzte Marken der Gétting KG. Alle anderen Produkt- oder Firmenna-
men sind gegebenenfalls Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen bzw. Mar-
ken der jeweiligen Firmen.
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