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“ Kapitel 1 - Grundlegende Hinweise

1 Grundlegende Hinweise

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

1.1 Warnhinweise

In dieser Betriebsanleitung stehen Warnhinweise vor einer Handlungsabfolge, bei
der die Gefahr von Personen- oder Sachschaden besteht. Die beschriebenen Maf3-
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.

Die Signalworter haben folgende Bedeutung:

Tabelle 1 Gefahrenklassen nach ANSI Z535.6-2006

Warnzeichen, Signalwort Bedeutung

GEFAHR kennzeichnet eine gefahrliche Situation, in
A (¢ = 1\ | "8 der Tod oder schwere Verletzungen eintreten wer-
den, wenn sie nicht vermieden wird.

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

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

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

A\ VORSICHT
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Grundlegende Hinweise - Kapitel 1

1.2 Symbole

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

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

7I' Weist auf einen oder mehrere Links im Internet hin.

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

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 fir Eingaben bei der Bedienung von Programmen Tastenkombinationen
verwendet werden, dann werden dazu jeweils die benotigten Tasten
Mervorgehoben. Bei den Programmen der Gotting KG kénnen Sie (blicher-
weise groBe und kleine Buchstaben gleichwertig verwenden.

1.3 Begriffsdefinitionen

Transponder

RFID Tag (Marke) im/auf dem Boden oder an beweglichem Teil montiert, das von der
Antenne induktiv mit Energie versorgt wird und dann mit dieser Energie auf der hal-
ben Frequenz seinen Code sendet

PosiPuls

Auch Mittensignal, kurz fiir Positionierimpuls. Mit dem Positionierimpuls kann der
Zeitpunkt der Uberquerung der Referenzachse ohne zeitliche Verzégerung durch Te-
legramme Gbermittelt werden.

Energiespule

Spule, Gber deren erzeugtes magnetisches Wechselfeld der Transponder mit Ener-
gie versorgt wird. Bei manchen Antennen wird dariiber auch der vom Transponder
ausgesendete Code empfangen.

Nibble

Ein Nibble (selten auch Nybble oder Nyble) ist eine Datenmenge, die vier Bits um-
fasst; es wird auch Halbbyte genannt. (Quelle: Wikipedia). Der Transpondercode um-
fasst 16 Bit, also vier Nibbles. Es konnen somit vier hexadezimale Code-Ziffern dar-
gestellt werden.

1.4 Abkiirzungen

FTF  Fahrerloses Transportfahrzeug
RFID  Radio-Frequency Identification

EDS  Electronic Data Sheet, Konfigurations-Datei fir CAN Bus Systeme
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“ Kapitel 2 - Einleitung

2 Einleitung

Die hier beschriebene Transponder-Antenne dient zur Positionserfassung und Aus-
wertung von passiven Transpondern. Durch nachgelagerte Navigationssysteme (z.
B. Gotting Bahnflihrungsrechner HG G-73650ZA), die die von den Antenne ermittel-
ten Daten verarbeiten, kdnnen fahrerlose Transportfahrzeuge (FTF) berihrungslos
gesteuert werden. Alle wichtigen Einstellungen, Kalibrierungen und Updates wer-
den Uber eine serielle Schnittstelle oder CANopen® durchgefihrt.

Bild 1 Beispiele fiir Fahrerlose Fahrzeuge mit Transpondern

dale
LJ : pe

Die 1,5-dimensionale Antenne HG G-98810-C liefert den Transpondercode, eine
gleichmaBig lineare Abweichung quer zur Fahrtrichtung, sowie in Fahrtrichtung die
Information Vor Transponder, Uberfahrt (Posipuls) und Hinter Transponder. Die An-
tenne sendet ihr Energiefeld bei 128 kHz, die Transponder antworten auf der halben
Frequenz.

Diese Geratebeschreibung bezieht sich auf Antennen ab der Firmware
98810C11.004 (siehe auch Bild 16 auf Seite 36).

2.1 Varianten

Das serielle Signal wird als potentialgetrennte RS 422 bzw. RS 232 ausgegeben.
Auch der Positionierimpuls wird galvanisch getrennt. Als weitere Schnittstelle ist der
ebenfalls galvanisch getrennte CAN-Bus vorhanden. Die Varianten sind (ber den
vorletzten Buchstaben der Produktnummer erkennbar, z. B. HG G-98810ZC.

Tabelle 2 Variantenibersicht

Variante Ausstattung

HG G-98810ZC RS 422, CAN
HG G-98810YC RS 232, CAN
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Einleitung - Kapitel 2 n

2.2 Systemkomponenten

Passend zu der Antenne werden verschiedene Komponenten angeboten:
Bild 2 Systemkomponenten

=7

zzzz. GOTTING

Je

1. Sende- und Empfangsantenne HG G-98810-C inkl. Auswerter
(siehe Abschnitt 5.2 auf Seite 20)

2. Transponder (in der Fahrbahn; siehe Abschnitt 5.1.1 auf Seite 19)

- HW DEV00095/HW DEV00098 oder
- HG G-71325XA

3. Verbindungskabel
(nicht im Bild; siehe Abschnitt 5.2.5 auf Seite 32)

4. Optionales Transponder Programmiergerat HG G-81840ZA
(nicht im Bild)

2.3 Einfiihrung Positionierung mit Transpondern

Die Positionierung mit Transpondern basiert darauf, dass eine Transponder-Antenne
einen Transponder im Nennleseabstand erkennen und seine Position im Antennen-
feld bestimmen kann. Ublicherweise sind die Transponder an fixen Positionen auf
dem Boden montiert und die Antenne bewegt sich iber ihnen, z. B. indem sie an ei-
nem Fahrzeug befestigt ist, das sich tiber einen Kurs bewegt. Alternativ ist auch vor-
stellbar, dass die Antenne an einer fixen Position montiert ist und sich z. B. ein Arm
eines Roboters oder eine Elektrohangebahn mit dem Transponder relativ zu ihr be-
wegt. Wir beziehen uns im Folgenden auf die Anwendung an Fahrerlosen Transport-
fahrzeugen (FTF) mit Transpondern im oder auf dem Boden und der Antenne am
Fahrzeug.

2.3.1 Positionsermittlung mit Transpondern

Das Funktionsprinzip der Transponder-Positionierung besteht darin, dass die Anten-
ne permanent den Bereich unter ihrer Leseseite mit ihrer Sendefrequenz bestrahlt.
Die Transponder sind passiv und bendtigen keine eigene Energieversorgung. Sobald
die Antenne (iber einen Transponder kommt, wird dieser induktiv Gber das Energie-
feld der Antenne mit Energie versorgt. Er wacht automatisch auf und nutzt die emp-
fangene Energie, um auf halber Sendefrequenz der Antenne seinen Code zurtick zu
senden. Es sind also immer nur Paarungen aus Antennen und Transpondern mog-
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lich, deren Sende- und Empfangsfrequenzen zusammen passen. Dartber hinaus
gibt es noch unterschiedliche Systeme zur Ubermittlung und Decodierung des

Codes.
Bild 3 Skizze: 1,5-dimensionale Positionierung mit Transpondern (keine X-Abweichung)
SEITENANSICHT DRAUFSICHT
X Fahrtrichtung
xt 4 Q Transponder
Fahrzeug Transponder-
Antenne

. Mittelachse
bei Querung
PosiPuls

Xy

Lokales Koordinatensystem

Sobald ein Transponder beginnt, innerhalb des Antennenfeldes zu senden, liest die
Antenne den individuellen Transponder-Code aus und interpoliert die Position des
elektromagnetischen Feldes des Transponders innerhalb des Antennenfeldes. Diese
Informationen gibt sie tiber ihre Schnittstellen an die tibergeordnete Steuerung wei-
ter. Damit ist dem Fahrzeug bekannt, an welcher Stelle unterhalb der Antenne ein
Transponder liegt und welchen Code er hat. Zusatzlich gibt die Antenne den soge-
nannten Posipuls aus, wenn der Transponder in X- Richtung (liblicherweise Fahrt-
richtung) die Mitte der Antenne quert.

2.3.2 Spurfiihrung mit Transpondern

Fahrerlose Transport-Fahrzeuge (FTF) folgen einem vorgegeben Kurs. Die Fahrzeuge
sind dazu (iblicherweise mit Sensoren zur Lageschatzung mittels Wegmessung aus-
gestattet, einer sogenannten Odometriel. Inkrementalgeber zahlen die Umdrehun-
gen der Rader. Daraus berechnet ein nachgelagertes Navigationssystem anhand des
Umfangs der Rader und des Lenkwinkels den zuriickgelegten Weg und die Ausrich-
tung des Fahrzeugs. Die Odometrie hat den Vorteil, dass sie ununterbrochen zur Ver-
flgung steht. Allerdings wird die mit der Odometrie berechnete Position — z. B. auf-
grund von Schlupf — schlechter, je weiter das Fahrzeug fahrt.

Bild 4 Skizze: Spurfiihrung mit Odometrie und Transpondern

Transponder-Antenne
Fahrzeug

- Abweichung Odometrie zu Lenkwinkel (vom Bahnfiihrungsrechner)
tatséchlicher Position

Virtuelle Spur PY
‘@ A ®

Drehpunkt .Transponder

Navigations-Punkt

Drehgestell

Fahrtrichtung (X-Richtung)

I Rader mit Inkrementalgebern -

Offset Antennenmittelpunkt <—> Navigations Punkt in X- und Y-Richtung

1. Odometrie oder auch Hodometrie (von altgriechisch 606¢ hodds ,Weg* und pétpov mé-
tron ,MaB“ — also ,Wegmessung“) bezeichnet eine Methode der Schatzung von Position
und Orientierung (Lageschatzung) eines mobilen Systems anhand der Daten seines Vor-
triebssystems.
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Hier kommt das Transponder-System zum Einsatz. Die Transponder im Boden sitzen
an hochgenau vermessenen Positionen und werden genutzt, um punktuell die tat-
sachliche Position des Fahrzeugs zu bestimmen. Das nachgeordnete Navigations-
system bzw. der Bahnflihrungsrechner (beide nicht Teil der Transponder-Antenne)
setzt seine geschatzte Position an diesen Punkten auf den exakt ermittelten Wert
zuriick.

Die Abstande zwischen den Transpondern kdnnen also maximal so groB3 sein, dass
sichergestellt ist, dass das Fahrzeug mit der Odometrie nicht so weit vom Kurs ab-
weicht, dass die Transponder-Antenne den nachsten Transponder nicht mehr trifft.
Je dichter die Transponder beieinander sitzen, desto hoher ist die Genauigkeit der
Spurflihrung. Da die Installation der Transponder relativ aufwéndig ist, wird fir jede
Anlage ein Mittelwert fir die Transponderabstande ermittelt. Fir aufwéndige Fahr-
mandver hingegen werden streckenweise viele Transponder benotigt.

Bei Verwendung von zwei Transponder-Antennen an einem Fahrzeug kénnen sich
insbesondere flachenbewegliche Fahrzeuge lokalisieren und auch ihre Orientierung
eindeutig bestimmen. Es muss dann sichergestellt sein, dass immer unter beiden
Antennen gleichzeitig jeweils ein Transponder ist.

2.3.3 Positionsbestimmung / Bahnfiihrung

Ein nachgelagertes Navigationssystem (z. B. der Gotting Bahnfiihrungsrechner, s. u.)
berechnet aus der bekannten Position der Antenne am Fahrzeug (iblicherweise mit
Offset zum Navigations-Punkt), der gemessenen relativen Position des Transpon-
ders unter der Antenne und der bekannten Position des Transponders im lokalen Ko-
ordinatensystem (Definition tber die Transponder Liste) die Position des Fahrzeugs
innerhalb der Anlage. Sobald mehrere Transponder nacheinander gelesen wurden,
kann auch die Ausrichtung des Fahrzeugs bestimmt werden.

Bild 5 Skizze: Bahnfiihrung / freie Navigation mit Transpondern

‘
Transponder
¢
Transponder-Antenne
¢
‘
Berechnung der Bahn } '
Fahrzeug zum Stiitzpunkt 0; Virtuelle Spur

mit Abzweigung

;Navigations—Punkt ’
* Sl e e .7/ e e

Fahrtrichtung (X-Richtung)

=

Virtuell gesetzte Stiitzpunkte auf dem Fahrkurs fir die Bahnplanung

L

Fir die Bahnplanung wird im Bahnfiihrungsrechner ein aus Segmenten bestehen-
der Fahrkurs hinterlegt. Dieser wird in virtuelle Stiitzpunkte unterteilt, die die virtuel-
le Spur ergeben. Der Bahnfiihrungsrechner kann so fiir jedes ibergebene Ziel eine
Abfolge von Segmenten berechnen, die das Fahrzeug fahren muss. Anschlieend
fuhrt er das Fahrzeug dann von Stiitzpunkt zu Stltzpunkt. Dazu interpoliert er die
Strecke Giber mehrere Stiitzpunkte, gibt die Fahrgeschwindigkeit vor und berechnet
in Kurven die bendtigten Lenkwinkel. Immer wenn er (iber die Lokalisierung eines
Transponders ermitteln kann, wie hoch die Abweichung zwischen odometrisch ge-
schatzter und tatsachlicher Position ist, berechnet er auBerdem die Korrektur-Bahn,
die den Navigations-Punkt zurtick auf die virtuelle Spur bringt.
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N Die Gotting KG hat den Bahnfiihrungsrechner HG G-73650 entwickelt, der die Daten
von bestimmten verbreiteten Inkrementalgebertypen verarbeiten kann. Er ist auBer-
dem in der Lage, unterschiedliche Positioniersysteme der Gotting KG zum Abgleich
der tatsachlichen Position zu nutzen.

Er kann z. B. die hier beschriebenen Transponder-Antennen, den Laserscanner, Leit-
draht-Sensoren, Magnetsensoren und sogar GPS-Signale zur Positionsbestimmung
verwenden. Darlber hinaus verwaltet er Kurse und rechnet die Positionen der am
Fahrzeug montierten Sensoren in das Koordinatensystem der Anlage um. Auf der
Grundlage dieser Informationen und unter Einbeziehung der technischen Maéglich-
keiten des Fahrzeugs (mdgliche Kurvenradien, Raddurchmesser, Maximalgeschwin-
digkeit, etc.) berechnet er Bahnen und kann so dem Fahrzeugrechner vorgeben, in
welche Richtung und mit welcher Geschwindigkeit das Fahrzeug sich bewegen soll.

r/' Informationen zum Bahnfiihrungsrechner finden Sie unter http://www.goetting.de/
I komponenten/73650

2.4 Definitionen

Die in diesem System und Handbuch angegebenen Vorzeichen und Koordinatenbe-
zeichnungen sind laut folgendem Bild festgelegt:

Bild 6 Polaritdt der Ausgabe (fiir Vorzeichen- und Koordinatenausgabe)

S /é—g'—g'g = =
.A () )
(¢} o
A Unter-
t'm seite
c
>
=
Q
£
=
P
v
v (©) Aktive Flache fir Positionierung o
) e S
o
~ -Y <-Abweichung -> +Y >

Fur die Definition des Bits Segment siehe Tabelle 8 auf Seite 24. Dieses Bit wird in
dem Bereich -X gesetzt.
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Montage - Kapitel 3

3 Montage

3.1 Transponder

Beachten Sie die Mindestabstande zu Metall, da die Beeinflussung der Positionier-
genauigkeit und -reichweite von der GroBe und dem Abstand von Metallteilen ab-
héangt. Aus demselben Grund sollte der Transponder so waagerecht wie moglich
montiert werden. Bitte lesen Sie dazu die Angaben in den Datenblattern der zur An-
tenne passenden Transponder HG1 G-71325XA und HW DEV00095/HW
DEV00098.

3.2 Transponder-Antenne

Bild 7 Lage der Montagebohrungen der Antenne
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Die Transponder-Antenne kann mit Hilfe von vier M6 Schrauben (nicht im Lieferum-
fang) am Fahrzeug montiert werden. Diese werden von der Leseseite aus durch den
Antennendeckel geschoben. Auf der Montageseite befinden sich im Antennenge-
hause ca. 2 cm lange Verengungen, durch die der Schraubenkopf nicht passt. Hier
setzen die Schrauben auf und kénnen von der Fahrzeugseite aus fixiert werden.

Damit die Systemeigenschaften nicht beeintrachtigt werden:

+ Die Antenne selbst kann mit ihrer Montageseite direkt auf Metall montiert wer-
den.

+ Fir alle Seiten auBer der Montageseite gilt: Keine geschlossenen elektrisch leit-
fahigen Schleifen innerhalb von 300 mm rund um die Antenne herum, beson-
ders im Bereich des Deckels. Keine Metalloberflachen oder metallische Objekte
dichter als 50 mm.

+ Zur einwandfreien Funktion des Transpondersystems ist es sehr wichtig, dass
im Frequenzbereich 64 +4 kHz keine Storsignale durch getaktete Motoren etc.
vorhanden sind!

+ Stromfuhrende Leitungen auBer dem Anschlusskabel der Antenne selbst ms-
sen leistungs- und frequenzabhangig so weit von der Antenne entfernt sein
(mindestens 150 mm), dass die an der Antenne ausgegebene Summenspan-
nung im Ruhezustand unter 50 und wéhrend der Fahrt unter 100 liegt (Richt-
werte: Bei sehr gro3en oder sehr kleinen Leseabstéanden kdnnen diese hoher/
tiefer liegen. Die Summenspannung ohne Transponder im Feld sollte immer
kleiner sein als die Halfte der durchschnittlichen durch einen Transponder im
Leseabstand erzeugten Summenspannung).
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+ Transponderantennen mit gleicher Energiefeld-Frequenz diirfen nicht beliebig
dicht nebeneinander positioniert werden, da dann durch Schwebungen die
Energieversorgung der Transponder variiert. Beobachtet werden kann dieser
Effekt durch die nicht mehr konstante Stromaufnahme der Antennen, sowie
durch die schwankenden Empfangsspannungen. Versuche mit der Antenne
HG G-98810-C zeigten, dass es bis zu einer Annaherung auf 300 mm sowohl an
der Langs- als auch an der Querseite keine Beeinflussung gibt. Bei einer Anna-
herung auf 200 mm wird die Summenspannung um bis zu 6 % gemindert, bei
einer weiteren Annaherung auf 100 mm schwankt die Summenspannung um
+59% bis -15%. Dekodierung und Abstandsberechnung funktionieren zwar
noch, aber es besteht die Gefahr, dass eingestellte Schwellwerte unterschritten
werden.

+ Dicht unter der Fahrbahnoberflache verlegte Armierungen kénnen die Anten-
nenenergie im Boden so an andere Orte transformieren, dass die gemessene
Transponderposition verfélscht wird.

+ Die komplette mechanische Zeichnung finden Sie in Anhang 10.7 auf Seite 67.
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4 Inbetriebnahme

Uberpriifen Sie vor dem Anklemmen die Betriebsspannungen! Das Kabel sollte
nicht direkt neben Energieversorgungskabeln liegen.

Fir die weiteren Inbetriebnahmeschritte verbinden Sie z. B. die serielle Schnittstelle
eines Laptops mit der seriellen Schnittstelle des Auswerters. Starten Sie das Moni-
torprogramm wie in Abschnitt 6.2 auf Seite 34 beschrieben.

Defaultwerte: StandardméaBig verwendet das System die Monitor only Werte
bei 38.400 Baud. Beachten Sie jedoch, dass ein anderer Benutzer diese Einstellung
geandert haben konnte.

1. Halten Sie einen Transponder unter die Antenne.
In der Statuszeile des Monitorprogramms muss die Spannung S deutlich anstei-
gen. Der Code muss sofort erkannt und die Anzahl der Lesungen muss stetig
bis auf 255 hochgezahlt werden.

2. Nehmen Sie den Transponder unter der Antenne weg.
Wenn sich kein Transponder im Feld befindet, muss die Spannung S auf sehr
kleine Werte abfallen. Die Codeanzeige und eine eventuelle Anzeige der Anzahl
der Lesungen bleibt erhalten. Ist dies nicht der Fall, werden Stérungen im Fre-
guenzbereich von 64 kHz induziert.

Soweit moglich sollten die Ursachen fir Storeinflisse behoben/minimiert werden.
Sollte dies nicht gehen kann durch eine Anderung des Seitenbandes unter Umstan-
den der kritische Frequenzbereich umgangen werden. (vgl. Abschnitt 6.2.2.4 auf Sei-
te 41)

3. Um die Antenne an die Umgebungseinfliisse anzupassen missen Sie sie neu
abstimmen oder die Funktion Auto-Tune aktivieren (siehe auch Abschnitt
6.2.2.4 auf Seite 41).

Wenn keine Fehler aufgetreten sind, konnen Sie eventuell geanderte Werte spei-
chern und anschlieBend das Monitorprogramm beenden. Bei der Anderung be-
stimmter Parameter ist ein Systemreset notig (Aus- und Wiedereinschalten der An-
tenne). Dies wird im entsprechenden Abschnitt des Monitorprogramms (Abschnitt
6.2) erwahnt. AnschlieBend ist das System ordnungsgemal in Betrieb genommen.
Fir die genaue Einstellung der Positionierschwellen muss das Fahrzeug auf der An-
lage oder einer moglichst dhnlichen Testanlage verfahren kénnen.

4. Fir die Einstellung der Positionierschwellen muss das Fahrzeug uber einen ver-
bauten Transponder positioniert werden. Stellen sie die Positionierschwellen
vorlaufig so ein das ein um bis zu 50% schwécheres Signal immer noch einen
Positionierimpuls auslosen wiirde (sieche Abschnitt 6.2.2.3 auf Seite 40).

5. Umdie Positionierschwelle korrekt einzustellen muss eine komplette Fahrt tGber
die Anlage aufgezeichnet werden. Fir diese Funktion bietet die Antenne die
Nutzung der seriellen Schnittstelle (sieche Abschnitt 5.2.3.1 auf Seite 22) oder
das CAN Bus Message Object 2 (siehe Tabelle 11 auf Seite 28). Stellen sie
anschlieBend die Positionierschwellen so ein, dass eine sichere Positionierung
moglich ist, es aber nicht zu fehlerhaften Auslosung durch Nebenzipfel kommt.
In Bild 8 ist eine entsprechende Fahrsituation zu sehen, hier sollte eine sinnvolle
Schwelle flr die Decodierung und den Positionierimpuls zwischen einer Sum-
menspannung von 400 - 600 Einheiten festgelegt werden.
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Bild 8 Nebenkeulen bei einer Transponderlesung
Ungestorte Transponderdecodierung

Transponderlesung
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Wenn in den ersten Fahrversuchen keine sichere Spurfiihrung moglich ist, passen
sie die Positionierschwellen entsprechend an.

Die einzelnen einstellbaren Schwellwerte werden in Kapitel 6 auf Seite 33 beschrie-
ben. Um die Bedeutung der einzelnen Schwellwerte und ihre korrekte Einstellung zu
verdeutlichen, wird im Folgenden der Vorgang wahrend einer Transponderquerung
beschrieben.

Alle 2 ms wird Gberprift, ob die Summenspannung den Grenzwert ,Threshold for
Decoding” Uberschreitet. Ist dies der Fall, wird das Bit TRANS_IN_FIELD gesetzt
und der NOISE Zahler inkrementiert. Alle 8 ms wird versucht, einen Code zu lesen.
Gelingt dieses, wird der NOISE Zahler zurlickgesetzt und anschlieBend die in Num-
ber of equal Codes festgelegte Summe an Codes miteinander verglichen. Ist
dieses erfolgreich, wird das Bit CODE_OK gesetzt.

Sobald der NOI SE Zéhler den Grenzwert Level to Noise Error Uberschreitet,
wird das Bit RX_NOISE gesetzt.

Das Bit CODE_o0K wird gehalten, bis entweder die Summenspannung unter den
Grenzwert Threshold for Decodiing fallt oder das Bit RX_NOISE gesetzt wird.

Ein neuer Transpondercode kann erst wieder gelesen werden, wenn das Bit CO-
DE_OK zuriickgesetzt worden ist.

Dies bedeutet das bei starken Stérspannungen im 64 kHz Bereich die Antenne auch
nach dem Verlassen des Empfangsbereiches des Transponders fiir 2 ms * Level
to Noise Error keinen neuen Transponder einlesen wird. Sollte in dieser Zeit ein
anderer Transponder in den Empfangsbereich kommen wird hierdurch automatisch
der NOISE Zahler zurlickgesetzt, der vorher gespeicherte Code aber behalten.

In den folgenden Diagrammen sind beispielhaft protokollierte Daten dargestellt:
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Bild9 Ungestorte Decodierung (iber zwei Transponder
Ungestorte Transponderdecodierung

Bild 10 Dieselbe Fahrsituation wie in Bild 9 mit falsch abgestimmter Antenne
Gedampfte Transponderdecodierung

1000

900

800

Bild 11 Dieselbe Fahrsituation wie in Bild 9 mit starkem Noise Pegel
Transponderdecodierung mit Stérspannung

——Us ——CODE_OK ——code_count ——err_count ——POSI
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Im direkten Vergleich der Diagramme sieht man, wie durch die falsche Abstimmung
in Bild 10 auf Seite 17 die Summenspannung sinkt und dass der Erfassungszeitraum
von Code_OK und POSI dadurch verringert wird. Bei hheren Uberfahrgeschwin-
digkeiten kann dies zu Problemen bei der Decodierung fiihren.

In Bild 11 auf Seite 17 wird der Code des schwécheren Transponders zwar korrekt
gelesen die Positionsmessung kann aber nicht mehr korrekt durchgefiihrt werden.

Auch wenn Summen- und Differenzspannung so bezeichnet werden sind sie kor-
rekterweise keine Spannungen sondern einheitenlose logarithmische Ableitungen
der eigentlichen Spannungen.

Bei den Beispielfahrten wurden jeweils zwei unterschiedlich starke Transponder
kurz hintereinander abgefahren, die Einstellungen waren:

Tabelle 3 Referenzwerte fiir Inbetriebnahmefahrt

Variable Eingestellter Wert

Level to Noise Error 250
Number of equal Codes 2

Threshold for Decoding 256
Level for Positioning/Calculation 256
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5 Komponenten und Bedienung

5.1 Komponenten im Boden

5.1.1 Transponder

Als Referenzmarken kénnen Transponder mit trovan® Kodierung verwendet wer-
den; z. B. HG G-71325XA oder HW DEV00095/HW DEV00098 (read write/RW).

Reichweite und Positioniergenauigkeit des Systems werden beeintrachtigt durch
+ auf dem Boden liegende groBere Metallteile (Bleche),
+ nahe am Transponder verlegte Armierungen

+ Einen groBen Einfluss haben Induktionsschleifen, wie sie zum Beispiel durch
Baustahlmatten gebildet werden. Einzelne Metallstabe haben geringeren Ein-
fluss. Sie dirfen teilweise den ,metallfreien Raum* verletzen.

Keinen Einfluss haben Umwelteinfliisse wie

+ Schnee, Eis, Wasser
+ 0l, Teer, Sand, Erde Verschmutzungen und dergleichen

5.1.2 Codeaufbau

Die Antenne HG G-98810-C wertet nur den Datenblock 2 mit seinen 20 Nutzbits
aus.

Die Datensicherung wird bei den Transpondern Uber Zeilen- (fiir je 3 Bit) und Spal-
tenparitaten durchgefiihrt. Die Ubertragungsdauer fiir ein komplettes Codetele-
gramm betragt 8 ms.
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5.2 Transponder-Antenne

Bild 12 Foto Sende- und Empfangsantenne HG G-98810-C und zwei Transponder

Die Antennensysteme samt Vorverstarker und Auswerter sind in ein Gehause mit
den in Anhang 10.7 auf Seite 67 dargestellten Abmessungen eingebaut. Die Kabel-
anschliisse sind alle auf einer Seite des Gehauses untergebracht. Die Elektronik im
Gehause ist versiegelt. Eine mechanische Zeichnung finden Sie in Anhang 10.7 auf
Seite 67.

5.2.1 Anschliisse

Die Antenne verfligt Gber drei M12 Anschliisse. Beide Antennenvarianten haben
dieselben zwei Stecker fiir CAN. Die Pinbelegung des Power Steckers unterscheidet
sich je nach Variante. Im Folgenden finden Sie die Pinbelegungen:

5.2.1.1 Power

Beinhaltet die Spannungsversorgung, die serielle Schnittstelle und den Positionier-
impuls. Der Ausgang flir den Positionierimpuls wird (iber +Ub (24 V) gespeist und ist
begrenzt auf 20 mA.

5.2.1.1.1 Power RS 232 Variante HG G-99810YC
Tabelle 4 Schnittstelle Power RS 232 Variante HG G-98810YC

Power Pin  Signal Bemerkung
1 +Ub (24 V) Spannungsversorgung
2 Posi Positionierimpuls
begrenzt auf 20 mA
3 TxD RS232 Datenausgang
M12 5-Pin male RxD RS232 Dateneingang
5 GND Masse
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5.2.1.1.2 Power RS 422 Variante HG G-99810ZC
Tabelle 5 Schnittstelle Power RS 422 Variante HG G-98810ZC

Power Pin  Signal Bemerkung

1 +Ub (24 V) Spannungsversorgung
2 GND Masse
3 RX422+ RS422 Dateneingang
4 RX422-

) 5 TX422+ RS422 Datenausgang

M12 8-Pin male
6 TX422-
7 Posi Positionierimpuls
begrenzt auf 20 mA

8 nicht belegen

5.2.1.2 CAN Bus (alle Varianten)

Der CAN Bus wird tiber zwei 5-pin M12 Anschliisse male/female an die Antenne an-
geschlossen. Sie sind mit CAN1 und CAN2 bezeichnet und haben die folgenden Pin-
belegungen:

ACHTUNG

Beschadigung von CAN-Bus Geraten

Wenn Spannung an Pin 4 oder 5 anliegt, konnen andere an den CAN Bus
angeschlossene Gerate beschadigt werden.

» Verbinden Sie niemals +24V mit Pin 4 oder 5.

Tabelle 6 Pinbelegungen CAN1 und CANZ (alle Varianten)

CAN1 CAN2 Pin Signal
5 1 nicht belegt
4 1 4 3 2 +Ub (24 V)
5 3 Masse
4 CAN_H
3 2 1 2
M12 5-Pin female | M125-Pinmale |[® CAN_L

Die Verbindungen tber die Eingdnge CAN1/CAN2 sind parallel angeschlossen, d. h.
es gibt keinen Eingang oder Ausgang. Wenn die Antenne am Ende des Busses an-
geschlossen ist, muss ein CAN Abschluss (Terminator) installiert werden!

Diese Abschlisse (Terminator) kdnnen von verschiedenen Herstellern bezogen wer-
den und sind in Ausfiihrungen fiir viele Buchsen und Stecker verfligbar. Dartiber hi-
naus konnen die CAN Anschliisse zur Spannungsversorgung genutzt werden.
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5.2.2 Einschaltverhalten

Nach dem Anlegen der Betriebsspannung wartet die Auswertersoftware zunachst
10 Sekunden. In dieser Zeit kann ein Firmawareupdate gestartet werden (siehe auch
Abschnitt 5.2.4 auf Seite 31).

Nach dieser Zeit startet das eigentliche Programm. Falls konfiguriert (s. Bild 20 auf
Seite 41) wird nun ein automatischer Abgleich der Sendespule durchgefiihrt. Dieser
Vorgang dauert weitere 16 Sekunden.

5.2.3 Schnittstellen

5.2.3.1 Seriell (RS 232)

Die serielle Ausgabe lasst sich vielfaltig konfigurieren. Es sind die Ubertragungsraten
19200 und 38400 Baud einstellbar, das Ausgabeprotokoll ist zwischen ,Monitor on-
ly“, ,transparent” und ,3964R*“ wahlbar, die Telegramminhalte flir die letzten beiden
sind selbst konfigurierbar. Aus einer Liste von Parametern kdnnen die Gewdinschten
in das Telegramm aufgenommen werden.

5.2.3.1.1 Liste der ausgebbaren Systemwerte

Ein Telegramm besteht aus maximal 21 Nutzbytes. Die minimale Updaterate bei
19.200 Bd ergibt sich damit aus:

Bild 13 Gleichung: minimale Updaterate

ms

Byte %11 Bit
Telegramm

21
Telegramm Byte

/ 1920081% = 12
S

Da es sich um eine Binariibertragung handelt, konnen - bei Verwendung der 3964R-
Prozedur — weitere (DLE) Zeichen von dieser Prozedur eingefligt werden.

Alle Mehrbyte-Variable werden mit High Byte zuerst oder Low Byte zuerst ausgege-
ben (konfigurierbar)!

Die 8 Bit Priifsumme wird nur bei Verwendung des transparenten Protokolls ausge-
geben und bezieht das Startzeichen mit ein. Das Startzeichen, sowie die Priifsumme
(Protokoll transparent) kdnnen nicht aus dem Datenblock entfernt werden.
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Tabelle der Datenworter eines Telegramms bei 21 Byte Lange:

Tabelle 7 Datenwarter eines Telegramms bei 21 Byte Ldnge

Byte # Lange Wertigkeit Typ Bedeutung

1 1 Byte | 0x0000.0001 | ASCII-061: ,=* | Startzeichen (Defaultwert: =)

2,3 2 Byte | 0x0000.0002 | signed int Y-Position: Y [mm]
im Bereich von -250 .. 0 .. +250
Im Falle eines ungtiltigen Wertes
(kein Transponder erkannt) =
32767

4,5,6,7 |2 Byte | 0x0000.0004 | unsigned long | 20 Bit Transpondercode (R/W
Transponder)

8,9 2 Byte | 0x0000.0008 | unsigned int | vom Transponder in der Sum-
menspule generierte Spannung
[units] (Usum)

10,11 |2 Byte | 0x0000.0010 | signed int vom Transponder in der Diffe-
renzspule generierte Spannung
[units] (Udif)

12 2 Byte | 0x0000.0020 [unsigned int | An der Antenne anliegende
Betriebsspannung in [100 mV]
(z.B. 245 entspricht 24,5 V)

13 1 Byte | 0x0000.0040 | unsigned char | Stromaufnahme [10 mA]
(z.B. 100 entspricht 1000 mA)

14 1 Byte | 0x0000.0080 | unsigned char |in der Antenne gemessene Tem-
peratur in °C

15 1 Byte | 0x0000.0100 | unsigned char | Anzahl der Codelesungen der
letzten Transponderquerung

16,17 |2 Byte | 0x0000.0200 |unsigned int | Frequenz des Empfangers
[10 Hz]

18,19 |2 Byte | 0x0000.0400 |unsigned int | Frequenz des Senders [10 Hz]

20,21 |2 Byte | 0x0000.0800 | unsigned int | Systemzustand in Bindrcodie-
rung, sieche Tabelle 8 auf Seite 24

(22) 1 Byte unsigned char | Prifsumme, nur bei transparen-

tem Protokolll!
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In der folgenden Tabelle finden Sie eine Auflistung der Binarcodierung des System-
zustands (fir Byte # 20 und 21 aus Tabelle 7):

Tabelle 8 Mdgliche Systemzustdnde

Wertigkeit Name

Bedeutung

0x0001 DEC_HW_ERROR | Code Decoder Hardware fehlerhaft

0x0002 CODE_PAR_ERR |Transpondercode mit Paritatsfehler oder fal-
schen Hi-Nibble empfangen

0x0004 RX_NOISE Wird gesetzt, falls TRANS_IN_FIELD gesetzt
wurde, aber keine Codes gelesen werden

0x0008

0x0010 EEPROM_ERROR [Parameter E2Prom nicht adressierbar

0x0020 PARAM_CRC_ER | Parametersatz nicht mehr sicher

0x0040 POT_ERROR [IC-Bus Potis nicht adressierbar

0x0080 F_ERROR Sendeoszillator oder Empfangsoszillator nicht
auf eingestellter Frequenz

0x0100 ESTIMATE Kann die genaue Transponderposition aufgrund
von falschen Leseabstianden oder z. B. Armierun-
gen im Boden nicht exakt bestimmt werden, so
wird ein Schatzwert mit der Genauigkeit von
+10 mm bestimmt und dieses Bit gesetzt

0x0200 TRANS_IN_FIELD | Transponder wird detektiert *)

0x0400 CODE_OK Code fehlerfrei decodiert *)

0x0800 SEGMENT- Der Transponder befindet sich im Antennenbe-
reich -X (siehe Bild 6 auf Seite 12)

0x1000 POSIPULS Transponder hat Antennenmitte gequert *)

0x2000

0x4000

0x8000 HEAT_ON Heizung ist eingeschaltet

*) Diese Bits werden nach Austritt des Transponders aus dem Antennenfeld

geldscht.

Beispiel:

Systemzustand Ox0014 bedeutet EEPROM_ERROR und RX_NOISE.

Der Fehler 9x0002 kann auch bei einer normalen Transponderquerung auftreten,
falls die Codetibertragung durch nachlassenden Pegel abgebrochen wird.
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5.2.3.1.2 Liste der Systemkommandos

Ein Kommando-Telegramm besteht immer aus vier Bytes, enthalten sind das Kom-
mando und die zugehorigen Parameter. Bei der Prozedur ,transparent* miissen zu-
sétzlich ein Startzeichen und eine Priifsumme (XOR Verknlipfung aller Bytes inklu-
sive des Startzeichens). (ibergeben werden

Es gibt 21 vordefinierte Kommandos.

n Die Tabelle unten gilt fir die ,High Byte First* Ubertragung. Fiir ,Low Byte First*
Ubertragung muss die Reihenfolge der Kommandos und Paramter gedndert werden.
Die maximale Dauer des 'Tune Antenna Once' Kommandos betragt 10 Sekunden fiir
16 Abstimmungsschritte.
Der Monitormodus sollte nicht im normalen Betrieb (z. B. von einer SPS aus) benutzt
werden, da die darauf folgende Ausgabe nicht mehr nach transparentem oder
3964R Protokoll erfolgt, sondern nur zur Darstellung auf einem VT52-Terminal ge-
eignet ist, und zur manuellen Anderung von Parametern dient.

Tabelle 9 Liste der Systemkommandos (Abschnitt 1 von 3)

Kommando Parameter Priif-

Nr. Prozedur Start . B ST ) Beschreibung
HEX 4D1g4F16 | 4E164915 In den Monitormodus wech-
3964R Sl 0 N seln (siehe Abschnitt 6.2
1 ,Systemmonitor* auf Seite
transpar- HEX 3D46 [4D164F15 4E164916 |3816 34)
ent ASCIl [=  |MO NI 8
2964R HEX 54165515  [4E164546 Tune antenna once
ASCII U NE (Antenne einmal abstimmen)
2
transpar- | MEX 3D16 | 54169516  |4E164516 [3716
ent AsCIl [= |TU NE 7
HEX 531554 304531 Set tuning value to 1
3964R 169716 16°116
ASCII ST 01
3
transpar- | HEX 3D1p [93169416  [30163116 |[3816
ent ASCIl |= |ST 01 8
HEX 53165416 30163216 Set tuning value to 2
3964R
ASCII ST 02
4
transpar- |HEX | 3D1p | 53165416 | 30163216 |3Bis
ent ASCIl |= |ST 02 :
HEX 534554 304533 Set tuning value to 3
3964R 169416 169916
ASCI ST 03
5
yranspar- |HEX  [3D16 |53165415 30163315 3916
ent ASCIl [= |ST 03 9

GOITING

Geratebeschreibung HG G-98810-C | Deutsch, Revision 08 | Stand: 28.06.2021




Kapitel 5 - Komponenten und Bedienung

Tabelle 9 Liste der Systemkommandos (Abschnitt 2 von 3)

Kommando Parameter Priif-

Nr. Prozedur Start . Erie ST Beschreibung
HEX 531694 304634 Set tuning value to 4
3964R 169416 16°416
ASCI ST 04
6
transpar- HEX 3D46 | 53165416 30163415 |3E1s
ent ASCIl |= |ST 04 >
HEX 53165416 30163516 Set tuning value to 5
3964R
ASCII ST 05
7
transpar- |HEX | 3D1p | 53165416 |30163516 |3F16
ent ASCI [= |ST 05 ?
HEX 53165415 [30153616 Set tuning value to 6
3964R
g ASCII ST 06
transpar- HEX 3D16 [53169416 30163616 [3C16
ent ASCIl |= ST 06 <
HEX 531694 304637 Set tuning value to 7
3964R 169416 162716
ASCI ST 07
9
transpar- |HEX  |3Di6 |53165415 30163716 |3D1g
ent ASCIl |= |ST 07 =
HEX 53165416 30163816 Set tuning value to 8
3964R
ASCII ST 08
10
transpar- |HEX | 3D16 | 53169416 | 30163816 |3216
ent ASCI  [= |ST 08 2
HEX 53165415 30153916 Set tuning value to 9
3964R
ASCII ST 09
11
transpar- | HEX 3D16 93169416  [30163916 |3316
ent ASCIl |= ST 09 3
HEX 531554 314530 Set tuning value to 10
3964R 169716 16°Y16
ASCI ST 10
12
transpar- |HEX  |3D1g [53169416  [31163016 |3Big
ent ASCIl |= |ST 10
HEX 53169416 31163116 Set tuning value to 11
3964R
ASCII ST 11
13
transpar- |HEX  |3Di6 |53165415  |31163116 |3Ase
ent ASCI  [= |ST 11
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Tabelle 9 Liste der Systemkommandos (Abschnitt 3 von 3)

Priif-
summe *)

Kommando Parameter

Start Bytes

. Prozedur .

Beschreibung

HEX 531554 314632 Set tuning value to 12
3964R 169416 169416
ASCII ST 12
14
transpar- HEX 3D1g | 53165416 31163216 3916
ent ASCIl  |=  |[sT 12 9
HEX 534554 314533 Set tuning value to 13
3964R 169416 169916
ASCII ST 13
15
transpar- HEX 3D1g | 53165416 31163315 [3846
ent ASCIl |= ST 13 8
HEX 531554 31634 Set tuning value to 14
3964R 169716 169716
ASCII ST 14
16
transpar- HEX 3D16 [53169416 31163416 |3F16
ent ASCI [=  |[ST 14 ?
HEX 531554 314635 Set tuning value to 15
3964R 169416 169916
ASCII ST 15
17
transpar- HEX 3D1g | 53165416 31163516 |[3E15
ent ASCIl |=  |[sT 15 >
HEX 531554 31,536 Set tuning value to 16
3964R 169416 16°916
ASCII ST 16
18
transpar- HEX 3D1g [ 53165416 31163615 |[3D46
ent ASCIl |= ST 16 =
3964R HEX 53169015 |0..3E8¢5 Positionier-Level setzen
ASCII Sp ) (0 <=level < 1024)
19 * %%
transpar- HEX 3D1g 153165016 0..3E84¢ )
ent ASCIl = |SP **) **)
*) XOR Verknipfung aller Bytes inklusive des Startzeichens. Abhangig von den verwendeten Para-
metern.
**) Keine ASClI-kodierten Werde
***) Priifsummer hier abhangig von den verwendeten Werten. Beispiele:
- Level soll auf 1000 gesetzt werden (3E84¢)
Das transparente Telegramm ist: 3D1531650160316E815D516
- Level soll auf 300 gesetzt werden (12C4g)
Das transparente Telegramm ist: 3D15315501601162C15131¢

5.2.3.2 Systemmonitor

Im Monitormodus lasst sich das System menigesteuert konfigurieren. Lesen Sie
dazu Abschnitt 6.2 ,Systemmonitor” auf Seite 34.
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5.2.3.3 CAN

5.2.3.3.1 Beschreibung

Das interne Full CAN-Modul basiert auf der CAN Spezifikation V2.0 Teil B. Es konnen
sowohl Standard- als auch Extended-Frames gesendet werden. Die CAN-Parameter
(Bit-Timing, Identifier, Standard/Extended Frames) konnen tber den Systemmonitor
eingestellt werden (siehe auch Abschnitt 6.2 auf Seite 34).

Es kdnnen unterschiedliche CAN Message Objects ausgegeben werden. Es ist kon-
figurierbar, ob mit der einstellbaren Updaterate permanent Telegramme ausgege-
ben werden oder nur, wenn sich ein Transponder im Feld befindet. Zusétzlich ist
auch ein Remote-Betrieb einstellbar. Die Objekte werden durch Eingabe einer Adres-
se ungleich 0 im CAN-Men aktiviert (siehe auch Abschnitt 6.2.2.5 auf Seite 42).

Das Message Object 3 dient der Analyse des Systemverhaltens.

5.2.3.3.2 CAN Message Object 1
Tabelle 10 Aufbau des CAN Message Objects 1

Byte # Lange Typ Bedeutung

12 2 Byte |unsigned int Systemzustands-Hinweise nach
Tabelle 8 auf Seite 24

34,56 4 Byte | unsigned long 20 Bit Transpondercode (R/W Trans-

ponder)

7.8 2 Byte [signedint Abstand Y [mm]

5.2.3.3.3 CAN Message Object 2

Tabelle 11 Aufbau des CAN Message Objects 2

Byte # Lange Typ Bedeutung

1.2 2 Byte  |unsigned int Vom Transponder erzeugte Spannung
in der Summenantenne

34 2 Byte [signedint Vom Transponder erzeugte Spannung
in der Differenzantenne

5 1Byte |unsigned char Anzahl der Codelesungen der letzten
Transponderquerung

6 1Byte |unsigned char Betriebsspannung (siehe Telegramm-
beschreibung in Tabelle 7 auf Seite
23)

7 1Byte |unsigned char Betriebsstrom (siehe Telegrammbe-
schreibung in Tabelle 7 auf Seite 23)

8 1Byte |signed char Betriebstemperatur (siehe Tele-
grammbeschreibung in Tabelle 7 auf
Seite 23)
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5.2.3.3.4 CAN Message Object 4 (Empfangsobjekt)

Uber das Empfangsobjekt Message Object 4 konnen der Antenne Befehle gesendet
werden. Es hat dieselbe ID wie das Sendeobjekt Message Object 1 und eine Lange
von 6 Byte.

Tabelle 12 Aufbau des CAN Message Object 4
Byte# Lange Typ Bedeutung

1,2 2 Byte |Unsigned int Kommando (siehe Tabelle 13 unten)

3456 |4Byte |Unsignedlong Parameter (siehe Tabelle 13 unten)

Tabelle 13 Kodierung der Kommandos CAN Message Object 4

Kommando Bedeutung Parameter
000044 Kein Kommando -
000146 Antenne einmalig abstimmen -
000244 Abstimm-Stufe setzen Tuning value
0000.00014¢ to
0000.001044
000446 Positionierniveau setzen Positioning level
0000.00004¢ to
0000.03E8+¢
5.2.3.4 CANopen®

Die node ID und die Ubertragungsrate werden iiber den oben beschriebenen seriel-
len Monitor oder die zugehdrigen SDOs ausgewahlt. Die Messwerte des Systems
werden iber sogenannte TxPDOs Gbertragen. SDOs werden zum Einstellen von Pa-
rametern verwendet. Die CAN-Identifier werden aus der Nodeadresse (1..127) abge-
leitet.

5.2.3.4.1 Beschreibung des Prozessdaten Objektes (PDO)

Den Messwerten sind feste Platze im PDO zugeordnet, ein dynamisches Mapping
ist nicht vorgesehen. Die PDO-Betriebsart kann zyklisch, synchron oder asynchron
eingestellt werden. Um in der asynchronen Betriebsart bei nicht-zyklischer Ubertra-
gung (Event-Time = 0) eine zu hohe Busbelastung durch standige Wechsel zu ver-
meiden, kann die sogenannte Inhibit Time im CAN-Meni des seriellen Moni-
tors eingestellt werden. Das PDO kann aber auch zyklisch (ibertragen werden. Daf(ir
ist die Event-Time entsprechend zu wahlen und fir die Inhibit Time 0 einzugeben.

Ein TxPDO kann permanent durch Wahl der asynchronen Betriebsart (255) mit In-
hibt-Time = 0, Event_time = 0 und Speichern der Parameter deaktiviert werden. Zu-
satzlich ist es maoglich, ein TxPDO temporar zu de-/aktivieren indem das hdchst-
wertige Bit im zugehorigen PDO COB Identifier gesetzt/geldscht wird.

PDO_1 wird mit Identifier 0x180 + Node Adresse Ubertragen. Es enthalt 8 Byte, die
u. a. den Status aus dem seriellen Monitor beinhalten. Die Ubertragungsreihenfolge
ist Status, Transponder Code und Abweichung in Y-Richtung.
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Tabelle 14 Variables of PDO_1

Wert Variable Wertebereich Bemerkung
Status unsigned 16 | 0..0xffff Status Bits entsprechend Tabelle 8 auf Seite 24
Code unsigned 32 | O...ffff.ffff 20 Bit Transponder Code (R/W Transponder)
Deviation | signed 16 | 0xff83..0x007d | Y Abweichung, 250 mm
Im Falle ungliltiger Werte (z. B. kein Transponder gefunden) =
32767
PDO_2 wird mit Identifier 0x280 + Node Adresse (ber-
tragen. Es besteht aus den folgenden 8 Bytes.
Tabelle 15 Variables of PDO_2
Wert Variable Wertebereich Bemerkung
Sum Voltage | unsigned 16]0..1023 Spannung der Summenspule
Dif Voltage |signed 16 |0..£1023 Spannung der Differenzspule
Codesread |unsigned8 |0..255 Anzahl der Codelesungen
Spannung |unsigned 8 ]0..255 An der Antenne anliegende Betriebsspannung [100 mV] (z.
B. 245 entspricht 24,5 V)
Strom unsigned 8 |0..255 Stromaufnahme der Antenne [10 mA] (z. B. 100 entspricht
1000 mA)
Temperatur |signed 8 -23..61 in der Antenne gemessene Temperatur [© C]

Der synchrone Identifier ist 0x80. Es ist moglich, diesen Parameter unter dem Index
[1005,00] auszulesen, er kann aber nicht geandert werden.

5.2.3.4.2 Heartbeat

Das Gerat unterstiitzt den Heartbeat-Mode. Wenn im CAN-Meni eine Heartbeat-
Time > 0 eingestellt wird, wird mit jedem Ablauf des Heartbeat-Timers der Gerate-
zustand unter dem Identifier 0x700 + Node-Adresse gesendet. Die Guard Time wird
anschlieBend auf 0 gesetzt.

Codes des Heartbeat-Modes

Geratezustand Code

Tabelle 16

stopped 0x04
preoperational Ox7f
operational 0x05

5.2.3.4.3 Node-Guarding

Wenn eine Heartbeat-Zeit gleich 0 eingegeben ist, antwortet das Gerat auf einen Re-
mote-Transmission-Request des Identifiers (0x700 + Node-Adresse) mit dem Geréa-
tezustand (siehe Tabelle 16 oben), bei dem das hdchstwertige Bit wechselt. Das Ge-
rat Uberwacht nicht den regelmaBigen Eingang der RTR-Frames.
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5.2.3.4.4 Beschreibung der Servicedaten Objekte (SDOs)

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

Tabelle 17 [dentifier fiir Lese- und Schreibzugriff
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 18 Mdgliche Fehlercodes SDO Telegramm

Name Nummer Bedeutung

SDO_ABORT_UNSUPPORTED |[0x06010000 | Nicht untersttzter Zugriff auf ein Objekt
SDO_ABORT_READONLY 0x06010001 | Schreibzugriff auf ein Readonly-Objekt
SDO_ABORT_NOT_EXISTS 0x06020000 | Objekt ist nicht implementiert
SDO_ABORT_PARA_VALUE | 0x06090030 | Parameterwertebereich iberschritten
SDO_ABORT_PARA_TO_HIGH | 0x06090031 | Parameterwert zu hoch

SDO_ABORT_SIGNATURE 0x08000020 | Beim Speichern bzw. Laden von Parametern wurde
nicht die Signatur ,save“ bzw. ,load” verwendet.

5.2.3.4.5 Objektverzeichnis

Im CANopen® Objektverzeichnis werden alle fiir das Gerat relevanten Objekte ein-
getragen. Jeder Eintrag ist durch ein 16 Bit Index gekennzeichnet. Unterkomponen-
ten sind durch einen 8 Bit Subindex gekennzeichnet. Durch RO werden nur lesbare
Eintrage gekennzeichnet. Das komplette Objektverzeichnis ist in Abschnitt 10.3 auf
Seite 53 aufgelistet.

5.2.3.5 Positionierimpuls

Der digitale Positionierausgang zeigt die Querung der Antennenmitte in Fahrtrich-
tung an. Seine Dauer ist im Millisekunden-Raster einstellbar. Weiterhin kann er auf
einen Impuls pro Uberfahrt begrenzt werden.

Der Inhalt der seriellen Telegramme lasst sich fir eine einstellbare Anzahl von Tele-
grammen auf die Werte zum Zeitpunkt des Positionierimpulses ,einfrieren” (siehe
Abschnitt 6.2.2.2 ,(S)erial Output“ auf Seite 38 und 6.2.2.5 ,C(A)N-Parameters* auf
Seite 42).

5.2.4 Softwaredownload

Bei den Auswertern ist es moglich, bei Bedarf ein Softwareupdate tber die serielle
Schnittstelle durchzufiihren. Lesen Sie dazu Abschnitt 6.3 ,Softwareupdate (Anten-
nensoftware)“ auf Seite 46.
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5.2.5 Anschlusskabel

Anschlusskabel sind nicht Teil des Lieferumfangs. Die passenden Kabeltypen sind
bei vielen Herstellern erhaltlich (z. B. Binder 79-3444-32-05 M12 line 2 m PUR 5 x
025), die Standardlange betragt 2 m.

n Wenn ein hoher Storlevel zu erwarten ist, sollten abgeschirmte Kabel verwendet
werden.
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6 Software

Das System kann ber eine in der Antenne laufende Software konfiguriert werden.
Um die Software ansprechen zu kdnnen, miissen Sie die seriellen Schnittstelle der
Antenne mit einen Computer verbinden. Starten Sie anschlieBend ein Terminalpro-
gramm auf dem PC.

Far die Verbindung zum PC muss die serielle Schnittstelle des PCs mit der seriellen
Schnittstelle der Antenne verbunden werden. Diese ist (iber den Power Anschluss
herausgefiihrt und muss Gber die unten aufgelisteten Pins ber ein selbst konfekti-
oniertes Kabel an den PC und an ein Netzteil angeschlossen werden.

n Die folgende Tabelle gilt fur die Variante YC mit RS 232 Schnittstelle, die sich direkt

mit einem PC verbinden lasst. Fir die Variante ZC wird ein geeigneter Schnittstel-
lenwandler von RS 422 auf RS 232 bendtigt. Die Belegung des RS 422 Ausgangs
der Antenne finden Sie in Tabelle 5 auf Seite 21.

Tabelle 19 RS 232 Anschluss an den PC und ein Netzteil

Antenne 9-pol. Sub D Schnittstelle
PC, nicht aufgefiihrte Pins  Netzteil
Power Pin Signal bleiben unbelegt
1 |+Ub(24V 24V, 2A
4 3 24y
2 |Posi
3 3 |[TxD Pin 2
1 2 4 |RxD Pin 3
M12 5-Pin male 5 |GND Pinb Masse

6.1 Terminalprogramm

Wie beziehen uns im Folgenden auf das Programm HyperTerminal®:

|fl http://www.hilgraeve.com/hyperterminal/

Es kann aber auch ein beliebiges anderes Terminalprogramm eingesetzt werden,
das die VT52-Emulation beherrscht. Sollten Sie ein anderes Programm verwenden,
beachten Sie bitte die mit dem Programm mitgelieferte Dokumentation und stellen
Sie es auf die in Tabelle 20 unten genannten Werte ein.
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Die folgenden Parametereinstellungen sind notig.

Tabelle 20 Terminaleinstellungen fiir das Monitorprogramm

Terminaleinstellungen Monitorprogramm (siehe Abschnitt 6.2)

Baudrate 19200 bzw. 38400 Baud
je nach Systemkonfiguration (Standard:
38400 Baud)

Terminalemulation VT52

Paritat Gerade (Even)

Datenbits 8

Stoppbits 1

Zeichenverzdgerungszeit 1ms

Zeilenverzdgerungszeit 0ms

PC-Schnittstelle (Port) COM1
kann auf einzelnen PCs abweichen

Wenn Sie einen anderen Port als coM1 verwenden und HyperTerminal einsetzen,
dann stellen Sie den Port folgendermaBen um:

1. Wahlen Sie im Meni Dated den Unterpunkt Eigenschaften (oder klicken
Sie auf das Icon ). Es 6ffnet sich folgendes Fenster:

Bild 14 Terminalprogramm: COM Port auswahlen

igenschaften v 7
i in
% Monitar13200 Anderes Symbol,

Landeskennzahl |0 eutechland 149 -

Geben Sie bitte nur die Ortskennzahl ein.

05136

Drtskennzahi

2. Wabhlen Sie im Unterpunkt Verbinden uber die Direktverbindung Gber den
entsprechenden Port aus und bestatigen Sie mit L= __|. Speichern Sie die ver-
anderten Werte, wenn Sie beim Beenden von HyperTerminal eine entspre-
chende Meldung erhalten.

6.2 Systemmonitor

Im Monitormodus lasst sich das System menlgesteuert konfigurieren. Um den
Monitormodus verwenden zu kénnen, miissen Sie wissen, welches Protokoll in threr
Antenne eingestellt ist.

Die verschiedenen Ubertragungsprozeduren sind:
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Tabelle 21 Monitor-Modi

Modus Beschreibung

Monitor only Standardmodus, naheres in Abschnitt 6.2.2 auf Seite 36

3964R Fir direkte SPS Ansteuerung, naheres in Anhang 10.1 auf
Seite 52

Transparent Fur direkte SPS Ansteuerung, naheres in Anhang 10.2 auf
Seite 53

Fiir Anderungen am Modus und an der Datenrate siehe Abschnitt 6.2.2.2 auf Seite
38.

6.2.1 Monitorprogramm starten

Wie das Monitorprogramm gestartet wird, unterscheidet sich je nach der aktuell ak-
tiven Prozedur.

6.2.1.1 Prozedur Monitor only

Falls die Antenne auf der Prozedur ,Monitor only“ eingestellt ist, wird 10 s nach Ein-
schalten der Monitormodus gestartet. Sie brauchen dann keine Dateien zu Gbertra-
gen und kénnen den Abschnitt 6.2.1.2 auf Seite 35 iberspringen.

6.2.1.2 Prozedur 3964R/transparent

Der Befehl zum Umschalten in den Monitormodus sollte direkt mit einem PC einge-
ge-ben werden. Sie bendtigen fur den Start einige Konfigurationsdateien (kleine
Text- und HyperTerminal-Konfigurationsdateien), die Sie jederzeit in der aktuellsten
Version von unserem Internet-Server herunterladen kénnen.

| f I http://www.goetting.de/komponenten/transponderconf

Starten Sie dann Ihr Terminalprogramm. Wenn Sie HyperTerminal verwenden, kon-
nen Sie das Terminalprogramm direkt durch doppeltes Anklicken der entsprechen-
den *ht-Datei starten (Monitor19200.ht bei 19200 Baud und Moni-
tor38400.ht bei 38400 Baud). Passen Sie gegebenenfalls den COM-Port an
(siehe Abschnitt 6.1).

Nach dem Einschalten und minimal 10 (bzw. 26 bei aktivierter Autotune-Funktion)
Sekunden kénnen Sie mit dem Terminalprogramm die passende der Textdateien
bertragen. Folgende vier Dateien stehen zur Verfligung:

1. Mon3964r.txt
Ubertragen, wenn das System auf Prozedur 3964R mit ,HighByte zuerst*
geschaltet ist. Die Datei enthalt in hexadezimaler Notation die Zeichen:
Ox02 0x4D Ox4F Ox4E 0x49 0x10 Ox03 0Ox16

2. Mon6439r.txt
Ubertragen, wenn das System auf Prozedur 3964R mit ,LowByte zuerst*
geschaltet ist. Die Datei enthélt in hexadezimaler Notation die Zeichen:
Ox02 Ox4F Ox4D 0Ox49 Ox4E 0x10 0x03 0x16

3. Montrans.txt
Ubertragen, wenn das System auf Prozedur Transparent mit ,HighByte
zuerst” geschaltet ist. Die Datei enthélt in hexadezimaler Notation die Zeichen:
Ox3D 0x4D Ox4F Ox4E 0x49 0x38
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4. Transmon.txt
Ubertragen, wenn das System auf Prozedur Transparent mit ,LowByte
zuerst” geschaltet ist. Die Datei enthélt in hexadezimaler Notation die Zeichen:
Ox3D Ox4F 0x4D 0x49 Ox4E 0Ox38

Mit HyperTerminal (ibertragen Sie die Datei folgendermafen:

1. Wahlen Sie im Menli Ubertragung den Unterpunkt Textdatei senden. Es
6ffnet sich folgendes Fenster:

Bild 15 Datei in Terminalprogramm senden

Textdatei iibertragen [71x]
Sucheni: | (3 HyperTeminal = & i [= =
EFvon3ss4r. TxT

|Z] MOME4zoR, TRT

[=] MONTRANS. T=T
=] TRANSMOR.TXT

Dateiname:  [MON3SE4R TAT Bifren_|
Dateltyp: [Textcatei [~ THT) =l abbrechen

2. Wechseln Sie zum Speicherplatz der Dateien und wéhlen Sie die entspre-
chende *.txt-Datei aus.

3. Klicken Sie auf . Die Datei wird tibertragen und (bei korrekt gewahlter
Datei) das Monitorprogramm gestartet. Die Men(is erscheinen dann direkt im
HyperTerminal-Fenster. Sie sehen zuerst das Grundmeni aus Bild 16 auf Seite
36.

6.2.2 Monitorprogramm bedienen

Falls Sie Schnittstellenparameter dndern, werden diese erst nach einem Systemre-
set (durch Aus- und wieder Einschalten) aktiv. AnschlieBend missen Sie gegebe-
nenfalls ein anderes der vier Textdokumente zum Monitoraufruf benutzen!

Nach dem Ubertragen der Textdatei (siehe Abschnitt 6.2.1) startet das Monitorpro-
gramm mit dem Grundmen(. Wenn nicht, gehen Sie moglicherweise von einer fal-
schen Systemkonfiguration aus, verwenden ein anderes Terminalprogramm und ha-
ben keine Zeichenverzogerung von 1 ms eingestellt oder Sie haben nach dem
Einschalten der Antennen nicht mindestens 10 (bzw. 26) Sekunden gewartet.

6.2.2.1 Grundmenii

Bild 16 Grundmenti des Monitorprogramms

S:0006 D:+006 D_Y:+32767 Code: 00000001 Read: 123: N: 0
Frx[/Hz]:66760 Ftx[/Hz]:127990
U[/mV]:23700 I[/mA]l: 600 T[Grd.C]:+28 E: 0800 Noise 0]

(S)erial Output

(T)ime & Code

(F)requency & Antenna tuning
Basic C(A)N-Parameters
CA(N)-Open-Parameters

(D)isplay Systemstatus
Cs(v) [38,4 KB Code;Us;Y;Tr;Co;S-;Pos;N;E;Cnt<crlf>] (abort with <a>)
(Y) display Histogram

[L]oad Userparameters to EEProm

[Ulpdate Firmware

(1) Import User Parameter from Host to Antenna
(2) Export User Parameter from Antenna to Host

P(r)int Parameters
{3} Service Menu

(Q)uit Monitor
Software Version 98810C11.002 / Nov 02 2016 Serial Number: 128018
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In jedem der Mentibildschirme werden in den obersten Zeilen wichtige Systemvari-
ablen ausgegeben (siehe Tabelle 22), wie sie auch in dem in Abschnitt 5.2.3.1.1 auf
Seite 22 beschriebenen Ausgabetelegramm vorkommen. In der letzten Zeile des
Bildschirms werden eventuelle Statusmeldungen ausgegeben, wenn z. B. zulassige
Wertebereiche bei der Eingabe missachtet wurden.

Tabelle 22 Bedeutungen der Systemvariable (Monitorprogramm)

Bedeutungen der Systemvariablen

S Gemessene Spannung der Summenspule in Sampels (max. 1023)
D Gemessene Spannung der Positionierspule in Sampels
(max. 1023)

D_Y [mm] Transponderposition quer zur Fahrtrichtung in Millimeter
(max. +250, 32767 bei ungdiltiger Position)

Code Die Codebits des Transponders in hexadezimaler Schreibweise.
Der Code wird eingetragen, wenn die Spannung s (iber die
Schwelle , Threshold for Decoding” steigt (siehe Bild 19 auf Seite
40)

Read Die Anzahl der Codelesungen pro Transponderquerung (max. 255).
Der Wert wird bis zum Erfassen eines neuen Transponders gehal-
ten. Wird auch durch Noise geloscht

N Die Anzahl der Lesefehler pro Transponderquerung. Der Wert wird
bis zur Erkennung eines neuen Transponders gehalten.

Frx [Hz] und | Anzeige von wichtigen Systemfrequenzen fiir Sendung und Emp-
Ftx [Hz] fang. Diese Frequenzen werden permanent (iberwacht und im
Systemstatuswort E (s. u.) berticksichtigt

U [mV] Versorgungsspannung der Prozessorplatine auf 100 mV genau
gemessen. Sie liegt bedingt durch diverse SchutzmaBnahmen
immer etwas unter der zugefiihrten Versorgungsspannung

| [mA] Von der Positioniereinheit aufgenommener Strom auf 10 mA
genau gemessen

T [Grd.C] In der Antenne gemessene ungefahre Temperatur in 5° C Schrit-
ten

E Systemzustand in hexadezimaler Darstellung. Die Bedeutung der

einzelnen Bits wird in Tabelle 8 auf Seite 24 erlautert

Noise Ausgabe eines Zahlers:

- Steigt die Summenspannung S (iber die Schwelle Threshold
for Decoding wird der Zahler alle 8 ms erhoht, bis er den
Wert Level to Noise Error erreicht.

- Fallt S unter diese Schwelle, zahlt er auf O zurlck. Wird ein
Code decodiert, wird der Zahler sofort auf O gesetzt.

Mit diesem Mechanismus wird (berpriift, ob ein Transponder oder

ein fremdes Signal vorhanden ist. Uberschreitet dieser Zahler

einen einstellbaren Wert (siehe Abschnitt 6.2.2.3 ,(T)ime & Code*
auf Seite 40), dann wird im Systemstatus das Bit RX_NOISE
gesetzt.
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Die weiteren Mentpunkte werden durch Eingabe des (geklammerten Zeichens) ak-
tiviert. Bevor gednderte Werte in den Permanentspeicher (ibernommen werden,
missen sie wie in Abschnitt 6.2.2.10 auf Seite 45 beschrieben gespeichert werden.

Durch Driicken von @] verlassen Sie einzelne Meniis wieder.
Im Folgenden werden nacheinander die MenUpunkte

(Sl)erial Output (Abschnitt 6.2.2.2 auf Seite 38)
¢ (El)ime & code (Abschnitt 6.2.2.3 auf Seite 40)
¢ (El)requency & Antenna tuning (Abschnitt 6.2.2.4 auf Seite 41)
¢ C(E)N Parameters (Abschnitt 6.2.2.5 auf Seite 42)
¢+ CA(M)open Parameters (Abschnitt 6.2.2.6 auf Seite 43)
¢ @isplay Systemstatus (6.2.2.7 auf Seite 44)
¢ Cs(lv) (Abschnitt 6.2.2.8 auf Seite 44)
+ display (E)Histogram (Abschnitt 6.2.2.9 auf Seite 45)
¢ ()oad values to EEProm (Abschnitt 6.2.2.10 auf Seite 45)
¢ (@)pdate Firmware (Abschnitt 6.2.2.11 auf Seite 45)
o () Import / (2)) Export User Parameter (Abschnitt 6.2.2.12 auf Seite 46) und
¢ P()int Parameters (Abschnitt 6.2.2.13 auf Seite 46) beschrieben.

*

6.2.2.2 (S)erial Output

Anderungen in diesem Men(ipunkt werden erst durch einen Systemreset wirksam
(Aus- und Wiedereinschalten der Antenne). Je nach vorgenommener Anderung
muissen Sie dann gegebenenfalls eine andere Baudrate / ein anderes Textdokument
zum Monitoraufruf verwenden (vergl. Abschnitt 6.2.1 auf Seite 35).

Bild 17 Mendi: (S)erial Output

S:0007 D:+007 D_Y:+32767 Code: 00000000 Read: 0: N: 0
Frx[/Hz]:66800 Ftx[/Hz]:127990
U[/mV]:24200 I[/mA]:2550 T[Grd.C]:+28 E: 0002 Noise ¢}
(B)audrate: 38400
(P)rocedure 3964R
(0)rder of Data Transfer (0= HiByte first): 0
(T)elegram Content Mask [0..FFF]: 00000fff
(D)isplay Telegram Content
(C)har-Delaytime [1..220ms]: 220
(A)ck-Delaytime (3964R) [1.1680ms]: 1680
Co(n)tinous Telegrams 0
(S)erial Data Period [4.500mS]: 8
(F)reeze Values for n Telegrams:[0..10]: 0]
(Q)uit Menue

Durch Eingabe von 2] wechseln Sie zwischen19200 Baud und 38400 Baud.

Durch Eingabe von ?J wird die gew(inschte Prozedur fiir den Telegrammversand
eingestellt - 3964R, transparent oder Monitor only. Fir die Prozedur 3964R kann au-
Berdem die Quittungsverzugszeit 0| eingestellt werden.

Uber ©) wihlen Sie, ob das hichste Byte zuerst oder zuletzt ausgegeben werden
soll. Bei Zusammenschaltung mit einer Siemens SPS muss dieser Parameter auf 0
(High Byte first) stehen.

Mit T kann die Zusammenstellung des Ausgabetelegramms beeinflusst werden.
Die Lange des Telegramms wird automatisch angepasst.
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Nach den in Tabelle 7 ,Datenworter eines Telegramms bei 21 Byte Lange* auf Seite
23 angegebenen Werten konnen Sie durch hexadezimale Addition die gewiinschten
Bestandteile lhres Telegramms il festlegen. Die Reihenfolge der Parameter kann
nicht beeinflusst werden. Sie entspricht immer der Reihenfolge in der Tabelle!

Beispiel Sie mOchten nur die Querabweichung Y, den Code und den Systemstatus
ausgeben lassen.
Addieren Sie gemal der Tabelle die Wertigkeiten 0x0000.0001, 0x0000.0002,
0x0000.0004 und 0x0000.0800. Dies ergibt 0x0807. Sie geben also fiir die
,({))elegram Content Mask* 0x0807 ein.

Mit Hilfe von ,,(@])isplay Telegram Content” konnen Sie das generierte Telegramm
Uberprifen (siehe Bild 18 unten). Im dargestellten Fall hat die Maske den Wert
0x0000.ffff und die Telegrammlange betragt 21. Durch Driicken einer beliebigen Ta-
ste gelangen Sie wieder zurlick ins Menli Serial Output.

Bild 18 Ausgabe bei ,(D)isplay Telegram Content*”

S:0006 D:-006 D_Y:+32767 Code: 00000001 Read: 123: N: 0
Frx[/Hz]:66800 Ftx[/Hz]:127980

U[/mV]:23700 I[/mA]: 690 T[Grd.C]:+28 E: 8000 Noise [¢]
STX 1 Bytes from Position: 1
Delta_Y 2 Bytes from Position: 2
CODE 4 Bytes from Position: 4
Usum 2 Bytes from Position: 8
udif 2 Bytes from Position: 10
Vcc 1 Bytes from Position: 12
Current 1 Bytes from Position: 13
Temp. 1 Bytes from Position: 14
CodesRd 1 Bytes from Position: 15
Rx-Freq 2 Bytes from Position: 16
Tx-Freq 2 Bytes from Position: 18
STATUS 2 Bytes from Position: 20

(Q)uit Menue

Der Parameter ,())har Delaytime* ist bei der Prozedur 3964R die sogenannte Zei-
chenverzugszeit (siehe Anhang 10.1 ,Prozedur 3964R*“ auf Seite 52) und bei der
transparenten Prozedur die Timeout-Zeit fiir eingehende Zeichen (siehe Anhang
10.2 ,Prozedur ,transparent“ auf Seite 53).

Mit (N wird eine permanente Ausgabe gemal der eingestellten Slerial Data
Period aktiviert (1), oder die Ausgabe erfolgt nur wenn ein Transponder im Feld de-
kodiert wird ().

Mit EJ kann eingestellt werden, dass die serielle Ausgabe fir 0 bis 10 Telegramme
Leingefroren“ wird, d. h. die Werte zum Zeitpunkt der Positionierimpulsausgabe blei-
ben erhalten.
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6.2.2.3 (T)ime & Code

In diesem Men( werden Werte flir die Transponderdecodierung, die Positionsbe-
rechnung und den Positionierimpuls festgelegt.

Bild 19 Mendi: (T)ime & Code

S:0531 D:+530 D_Y: -48 Code: 00012348 Read: 255: N: 2

Frx[/Hz]:66720 Ftx[/Hz]:128010

U[/mV]:23900 I[/mA]: 620 T[Grd.C]:+28 E: 0600 Noise 2
(B)Level to Noise Error [0..1000]: 1000
(S)elect Code Channel S
(H)igh-Nibble of RW-Code [0..F,>F]: 10
(N)umber of equal Codes [06..15]: 1
(T)hreshold for Decoding [20.1023]: 256
PosiPulse (a)fter Decoding 1
(L)evel for Positioning/Calculation [20.1023]: 256
(P)osi-Pulse Time [nx1ms]: 100
(0)ne Positioning Pulse per Crossing 0
(X) Timed Positioning Pulse 1
(I)nvert sign Y 0
Th(r)eshold MAX-Detection [10.1023]: 400
(Q)uit Menue

Mit 8 wird die in Tabelle 22 auf Seite 37 unter ,Noise“ erwahnte Schwelle zur Er-
zeugung des Bits RX_NOISE im Systemstatuswort eingestellt.

Mit 8] legen Sie fest, welcher der zwei prinzipiell vorhandenen Empfangskanale fur
die Codelibertragung genutzt wird. In der Regel ist dies der Summenkanal S. Es ist
aber auch moglich, zur Stérungsminimierung den Differenzkanal zu wéhlen.

Wenn Sie den Differenzkanal verwenden, fallt in der Mitte (bei der Nullstelle) in ei-
nem eng begrenzten Gebiet der Code weg!

Da die Code-Ubertragung bei Trovan-Transpondern nur durch einfache Paritétsprii-
fung gesichert wird, wurden zwei weitere Sicherungsstrategien implementiert:

1. Bei RW-Transpondern kénnen die hdchsten vier Bits auf einen voreingestellten
Wert (0-F) Gberprift werden. Dieser Wert kann hier mit ] festgelegt werden
und muss dann auch entsprechend in die Transponder zusammen mit dem
gewinschten Code programmiert werden. Bei Eingaben groBer F wird die
Uberpriifung abgeschaltet.

2. Eskann die Anzahl von zu vergleichenden Codes zwischen 0 und 15 mit N
gewdhlt werden. Bei einer Eingabe von 6 wird jeder empfangene Code sofort
ausgegeben, bei 1 wird ein empfangener Code mit dem genau davor empfan-
genen Code verglichen usw. Beachten Sie, dass durch dieses Verfahren die
maximal mogliche Uberfahrtgeschwindigkeit absinkt, da die nétige Ubertra-
gungsdauer mit (n+1) x 8 ms zunimmt.

Mit ] wird bestimmt, ab welcher Spannung s die Positionierimpuls-Ausgabe frei-
gegeben wird, um Falschausgaben durch Antennennebenkeulen zu unterdriicken
(siehe Bild 8 auf Seite 16).

Mit &) wird die Ausgabe eines Positionierimpulses nur nach der Decodierung eines
Transponders freigegeben. Bei einer durch Storfrequenzen beeinflussten Umge-
bung werden so fehlerhafte Positionierimpulse vermieden. Durch diese Filterfunkti-
on wird die maximale Uberfahrgeschwindigkeit verringert, da bis zur Mitte der An-
tenne die voreingestellte Anzahl an gleichen Codes gelesen worden sein muss.

GOITING

Geratebeschreibung HG G-98810-C | Deutsch, Revision 08 | Stand: 28.06.2021




Software - Kapitel 6

Mit ) bestimmen Sie, ab welcher Spannung s sowohl die Code-Decodierung be-
ginnt, um Decodierungsversuche bei einem zu schwachen Signal gegebenenfalls zu
unterdriicken, als auch die Positionsberechnung durchgefihrt wird.

Die Dauer des Positionierimpulses kénnen Sie mit 2Jim 1 ms Raster einstellen. Mit
o legen Sie fest, ob jede Querung der Antennenmittelachse einen Positionierim-
puls erzeugt (z. B. beim Vor- und Zurtickfahren direkt tiber einem Transponder), oder
ob nur ein Impuls je Kreuzung eines Transponders ausgegeben wird. Zur erneuten
Freigabe muss dann die Spannung S unter die Schwelle Threshold for Calcu-
lation-Positioning fallen (sieche Abschnitt 6.2.2.2 auf Seite 38).

Mit X kann gewahlt Wgrden, ob das Posipuls und das entsprechende Bit im Sys-
temstatus nach der mit 2J eingestellten Zeit abgeschaltet wird oder aber nach dem
Absinken der Spannung S unter die mit i eingestellte Schwelle.

Mit ] wird das Vorzeichen der seitlichen Abstandswerte Y invertiert.
(Rl ermoglicht das Setzen eines Schwellwertes der Scanspulen, der erreicht werden
muss, damit die Querabweichung in Y-Richtung berechnet wird.

n Beachten sie zur Einstellung der Schwellen Kapitel 4 auf Seite 15.

6.2.2.4 (F)requency & Antenna Tuning
Bild 20 Menu: (F)requency & Antenna Tuning

S:0008 D:-006 D_Y:+32767 Code: 00000000 Read: 0: N: 1
Frx[/Hz]:66800 Ftx[/Hz]:128000 Csel:1

U[/mV]:23160 I[/mA]: 530 T[Grd.C]:+24 E: 0002 Noise [0}
(R)x_Frequency [/Hz]: 1553000 ( 66750 Hz)
A(u)to-Tune 0
(A)ntenna-Tuning [0..15,+,-]: 4
switch (T)ransmitter: 1

(Q)uit Menue

Die einzustellende Empfangsfrequenz L(Bhx* wird mit Fzp = 455 kHz und der
Bandbreite B = 5,5 kHz nach folgender Gleichung berechnet:
Bild 21 Gleichung: Berechnung der Empfangsfrequenz

Frg = 4><(FZF—64 kHz * g)

Da es sich hier um einen Einseitenband-Empfang handelt, ist nach dieser Gleichung
fir das untere Seitenband 1553000 Hz und flir das obere Seitenband 1575000 Hz
einzustellen (vgl. Kapitel 4 auf Seite 15).

Es kdnnen Werte zwischen 0 und 1600000 eingegeben werden, dies ist vor allen fiir
interne Testzwecke wichtig. In der Praxis haben sich 1553000 Hz bzw. 1575000 Hz
als optimal erwiesen.

Mit (2] oder der 2t bzw. ] Taste kénnen Sie die Sendeantenne abstimmen, indem
Sie die Stromaufnahme auf Maximum stellen (dadurch erreichen Sie die grof3te
Reichweite). Uber ) kénnen Sie den Sender fiir Kontrollzwecke ein- (1) bzw. aus-
schalten (0). Wird bei verlassen des Monitors automatisch auf 1 gesetzt.
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Mit [uJ kann das Autotuning aktiviert werden. Nach jedem Einschalten wird dabei
der Senderkreis neu abgeglichen. Dieser Vorgang dauert ca. 16 sec. AnschlieBend
wird alle 10 sec. die Abstimmung kontrolliert (wenn kein Transponder im Feld ist)
und ggfs. nachgestimmt. Fir die korrekte Funktion muss die Antenne neu gestartet
werden.

6.2.2.5 C(A)N-Parameters

In diesem Ment konnen die unterschiedlichen Parameter fiir den CAN-Bus einge-
stellt werden. Vor Benutzung des CAN-Bus muss dieser durch Eingabe von ] akti-
viert werden.

Bild 22 Mendi: C(A)N-Parameters

SR = 01: STUFF ERROR / / / /
(!)Antenna-ID: front (01)
(C)AN active YES
(E)xtended CAN STANDARD
(Y)dentifier: TX [0..2047]: 10

(D)-Identifier: TX [0..2047]: 0
(S)-Identifier: TX [0..2047]: 0

CAN-(B)aud [20,50,125,250,500,1000 kB]: 1000.0

B(R)P Baudrate Prescaler [0..63]: 0

S(JI)W Sync Jump Width [0..3]: 0

Tseg(1l) [2..15]: 6

Tseg(2) [1..7]: 1 sp: 70 %
(P)eriod [4.500mS] : 8
Co(n)tinous Telegrams 1
CAN on Re(m)ote Request [¢]
(F)reeze Values for n Telegrams [0..20]: [0}
(0)rder of Data Transfer (0= HiByte first): ©

(Q)uit Menue

n Die Mentipunkte _J und 8] beziehen sich auf eine hier nicht beschriebene Spezial-
funktion.

Durch Eingabe von ] kénnen Telegramme als Standard-Frames gemafl CAN 2.0A
oder als Extended-Frames geméaB CAN 2.0B erzeugt werden. Entsprechend sind die
Identifier (die CAN Adressen) als 11 Bit Wert (0-2047) oder als 29 Bit Wert (0-
536870911) eingebbar.

Der mit Y] einstellbare Identifier bezieht sich auf gesendete Frames fiir das Mes-
sage Object 1 (siche Tabelle 10 auf Seite 28). Der mit (2J einstellbare Identifier be-
zieht sich auf das Message Object 2 (siehe Tabelle 11 auf Seite 28). Durch Eingabe
von 0 wird das jeweilige Message Object deaktiviert.

CAN Blaudrate: Sie kénnen entweder eine vordefinierte Datenrate wihlen oder das
Bit Timing tiber [BJ/.2)//2) anpassen. Die sich ergebende Baudrate und der Sam-
ple Point werden immer angezeigt.

Im Normalfall reichen die vordefinierten Baudraten aus. Stellen sie die Bit Timings
nur um, wenn sie wissen was sie tun!

Mit (N wird eine permanente Ausgabe gemal3 der mit i3] eingestellten Periode akti-
viert (1), oder die Ausgabe erfolgt nur wenn ein Transponder im Feld dekodiert wird
(0).

Durch M wird der Remotebetrieb freigegeben. Es werden dann (unabhangig von
der Einstellung Continous Telegrams) keine Telegramme selbstandig erzeugt,
sondern nur noch Remote Frames mit der entsprechenden Adresse beantwortet.
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Mit EJ kann eingestellt werden, dass die Ausgabe fiir 0 bis 20 Telegramme ,einge-
froren® wird, d. h. die Werte zum Zeitpunkt der Positionierimpulsausgabe bleiben er-
halten.

Mit ] kann die Bytereihenfolge von Mehrbyte-Werten vertauscht werden.

In der Kopfzeile des Meniis wird der Inhalt des CAN-Statusregisters ausgegeben. Die
dort moglichen Angaben kdnnen einer einfachen Diagnose dienen und sind im oben
genannten Handbuch auf Seite 23-7 erlautert.

6.2.2.6 CANopen®

Bild 23 Ment: CANopen® menu
CAN online : Operational / int.Status: 0000 TxBuf: 0
SR = 00: NO ERROR / / / /

(C)ANopen active 1
(N)ode ID: [1..127]: 1
CAN-(B)aud  [20,50,125,250,500,1000 kB]: 1000.0

(1) TPDO 1 mode [1..240,255]: 255
(2) TPDO 1 Event time [0,8..32000 ms]: 8
(3) TPDO 1 Inhibit time [0,8..32000 ms]: 0
(4) TPDO 2 mode [1..240,255]: 255
(5) TPDO 2 Event time [0,8..32000 ms]: 8
(6) TPDO 2 Inhibit time [0,8..32000 ms]: 0
(H)eartbeat time [0,10..32000 ms]: 1000
(A)utostart 1
(F)reeze Values for n Telegrams [06..20]: 0
(0)rder of Data Transfer (0= HiByte first): 0

(Q)uit Menue

Zusétzlich zu der im vorigen Abschnitt erlauterten Statuszeile wird in diesem Men(
der Status des CAN Bus angezeigt: Bus online wechselt zu Bus offline wenn
z. B. der CAN Bus nicht verbunden oder kein CAN Abschluss eingebaut ist. AuBer-
dem werden die CAN open Node Zustiande stopped, preoperational oder
operational angezeigt.

Um die CANopen® Schnittstelle nutzen zu kdnnen, muss sie mit (] aktiviert werden.
Die normale CAN Schnittstelle wird dadurch deaktiviert.

Weitere Funktionen in diesem Menii:
Uber ™ kann die Node Adresse im Bereich 1 bis 127 gewahlt werden.

Mit (8] kann aus den aufgeflihrten Baudraten gewéhlt werden, Autobaud ist nicht
implementiert. Abweichende Baudraten und Sample Points kénnen (ber das nor-
male CAN Menli festgelegt werden (siehe Abschnitt 6.2.2.5 auf Seite 42).

Mit . kann der Betriebszustand des PDO_1 gewahlt werden. Durch Auswahl eines
Wertes zwischen 1 und 240 kann der synchrone, zyklische Modus ausgewahlt. Der
Wert 255 setzt den asynchronen Modus. Die folgenden zwei Modi sind nur um asyn-
chronen Modus verfligbar:

+ 2listdie Zykluszeit der PDO_1 Ubertragung. Wenn beide Werte auf 0 gesetzt
werden, wird PDO_1 nicht (ibertragen.

+ [3]ist die Blockierzeit (inhibit time) von PDO_1. In PDO_1 werden der Sys-
temstatus und die berechneten Abstande tbertragen. Die inhibt time ist die
kiirzeste Zeitspanne zwischen zwei Perioden, die erreicht werden kann.
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Uber 4J wird der Betriebszustand des PDO_2 gewdhlt werden. Durch Auswahl ei-
nes Wertes zwischen 1 und 240 kann der synchrone, zyklische Modus ausgewabhlt.
Der Wert 255 setzt den asynchronen Modus. Die folgenden zwei Modi sind nur um
asynchronen Modus verflighar:

+ 3]st die Zykluszeit der PD0O_2 Ubertragung. Wenn beide Werte auf 0 gesetzt
werden, wird PDO_2 nicht tbertragen.

+ 8] ist die Blockierzeit (inhibit time) von PDO_2. In PDO_2 werden die vier analo-
gen Antennenspannungen (bertragen. Die inhibt time ist die kiirzeste Zeit-
spanne zwischen zwei Perioden, die erreicht werden kann.

Mit ] kann die sogenannte Heartbeat time gedndert werden. Eine Kontroll-
nachricht wird gesendet. Wenn die Zeit auf 0 gesetzt wird, wird keine Nachricht ge-
sendet und das Node Guarding wird aktiviert (siehe Abschnitt 5.2.3.4.3 auf Seite 30).

Uber &) kann der Autostart (de)aktiviert werden.

+ Bei deaktiviertem Autostart wird nach dem Einschalten nur die Heartbeat
Nachricht Gbertragen (falls diese aktiviert ist). Die Antenne geht in den Modus
preoperational.

+ Bei aktiviertem Autostart werden unverziiglich nach dem Einschalten die
Heartbeat Nachricht (falls diese aktiviert ist) und die PDOs (ibertragen. Die
Antenne geht in den Zustand operational.

Fl bietet die Maglichkeit, die Ausgabe der Y Abweichung fir 0 bis 20 Telegramme
einzufrieren, z. B. um den Wert bei Ausgabe des Positionierimpulses zu erhalten.

Uber [©] kann die Anordnung der Bytes in den PDOs gedndert werden: Mit Lowbyte
first =1 wird das niederwertige 16 Bit Wort zuerst Gbermittelt.

6.2.2.7 (D)isplay Systemstatus

Hier wird der Wert des Statusbits ausgegeben (vgl. Tabelle 8 auf Seite 24). Alle Sta-
tuswerte, die gesetzt sind, werden angezeigt. Sobald ein Wert zurlickgesetzt wird,
wird er wieder ausgeblendet.

6.2.2.8 Cs(v)

Fur Diagnosezwecke kann die Ausgabe der Werte Code, Ugye, Y/mm, die Zustan-
de Transponder im Feld, Code OK, SEGMENT-, Positionierimpuls (siehe
auch Tabelle 8 auf Seite 24), Anzahl der Codelesungen, Anzahl Fehllesungen und ein
Telegramm-Zahler im CSV-Format (Comma Seperated Values; speziell zum Einle-
sen in Tabellenkalkulationen formatierte Textdatei) gestartet werden. Die Ausgabe
erfolgt mit 38.400 Baud, 8 Bit und gerader Paritét, bis sie durch den Tastendruck 0|
beendet wird. Nach dem Tastendruck wird ein Reset ausgeldst und die Antenne be-
findet sich wieder im Grundzustand (nicht Monitormodus) mit den abgespeicherten
Parametern.

Die CSV-Ausgabe kann z. B. unter Einsatz des Programms HyperTerminal® (siehe
auch Abschnitt 6.1 auf Seite 33) abgespeichert werden. Benutzen Sie dazu im Men(
Ubertragung die Funktion Text aufzeichnen ... und geben Sie einen Datei-
namen an (sinnvollerweise sollte er die Dateiendung . csv haben, damit die Tabel-
lenkalkulation die Datei spater von sich aus erkennt). Nachdem die Datei aufge-
zeichnet und unter HyperTerminal® geschlossen wurde, kann sie in eine
Tabellenkalkulation (z. B. Microsoft® Excel®, OpenOffice® Calc®, ..) eingelesen
werden.

Beim Offnen der Datei fragt die Tabellenkalkulation einige Optionen ab. Geben Sie
dort an, dass es sich um durch Komma getrennte Werte handelt. AnschlieBend kéon-
nen die Daten in Diagrammform aufbereitet oder als native Tabellenkalkulations-Da-
tei zur Weitergabe gespeichert werden.
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6.2.2.9 display (Y)Histogram

Dieser Punkt dient der Darstellung der von einem Transponder in die Scanspulen in-
duzierten Spannungen.

Bild 24 Mendi: display (Y)Histogram

Y_Histogram, press any key to return

>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
> 200:00...000000000000000000000.0....
> 100:000.000000000000000000000000. 000
<LLLKLLLKM>>>>>>>>
-10 -4 8

18

Jede Spalte reprasentiert eine Spule. Eine Spannung wird durch einen Balken von
Os dargestellt. Die Werte wurden schon mit den Korrekturwerten umgerechnet.

Direkt unter dem Histogramm wird durch die Symbole <<<<M>>>> angezeigt, wel-
che Werte bei der jeweiligen Abstandsberechnung verwendet werden.

Unter dieser Zeile wird der berechnete Abstand mit Minimalwert, Augenblickswert
und Maximalwert ausgegeben. Mit einem Tastendruck gelangen Sie wieder ins
Grundmend.

6.2.2.10 (L)oad values to EEProm

Hier werden nach Eingabe des Passwortes 815 die Parameter im nichtfliichtigen
Speicher abgelegt. Dies ist n6tig, um die aktuellen Einstellungen permanent zu tiber-
nehmen.

6.2.2.11 (U)pdate Firmware

Dieses Men bietet die Moglichkeit, ein Softwareupdate durchzufiihren, ohne die
Betriebsspannung des Gerates ab- und wieder anzuklemmen. Sie miissen vorher
das Updateprogramm wie in Abschnitt 6.3 auf Seite 46 beschrieben installieren. Be-
reiten Sie das Flash Programm dann wie folgt vor:

1. SchlieBen sie den COM-Port in Hyperterm falls noch gedffnet.
2. Offnen Sie das Flash Programm.

3. Wahlen Sie im Flash Programm den COM-Port, mit dem die Antenne derzeit
mit Threm PC verbunden ist.

4. Wahlen Sie das zu programmierende HEX-File.
5. Gehen Sie jetzt zu Hyperterm zurlck, 6ffnen sie dort den COM-Port.

Betéatigen Sie dann im Grundmendi die Taste Y] Das bendtigte Passwort ist das sel-
be wie in Anschnitt 6.2.2.10 beschrieben. Es erscheint ein Hinweistext.
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+ Innerhalb der nachsten 20 sec. schlieBen Sie in Hyperterm den COM-Port tber
das Icon 3|, wechseln in das Flash Programm und starten die Programmie-
rung.

+ Nach beendeter Programmierung wechseln Sie wieder in Hyperterm, warten
10 sec. und verbinden es wieder mit dem COM-Port (z. B. Giber das Icon 1)
Starten Sie dann den Monitormodus wieder (wie beschrieben in Abschnitt 6.2.1
auf Seite 35).

6.2.2.12 Import (1) / export (2) User Parameter

Alle vom Benutzer geanderten Werte kdnnen von einem Host PC aus gesichert und
wiederhergestellt werden. Es kommt fiir die Dateitibertragung das XMODEM Proto-
koll zum Einsatz:

+ MitZJ kénnen Sie einen Datensatz vom Host in die Antenne importieren. Nach
dem Druck auf die Taste kann innerhalb von 50 Sekunden die XMODEM Uber-
tragung der Datei auf dem Host gestartet werden. In HyperTerminal nutzen Sie
dazu das Menii Ubertragung > Datei senden > XMODEM > Datei auswiéhlen.
Wenn die Nachricht Success ausgegeben wird, hat die Antenne die Datei
geprift und in den Parameter RAM geladen. Um die Werte dauerhaft in der
Antenne zu speichern, sollten Sie die in Abschnitt 6.2.2.10 auf Seite 45 gezeigte
Funktion nutzen.

¢ Mit2J knnen Sie die von der Antenne genutzten Werte zum Host exportieren.
Nach dem Druck auf diese Taste sollten Sie die XMODEM Dateilibertragung
starten. In HyperTerminal nutzen Sie dazu das Menti Ubertragung > Datei emp-
fangen > XMODEM > Ordner auswdhlen und anschlieBend einen Dateinamen
festlegen. Die Datei wird (ibertragen und die Nachricht Success sollte erschei-
nen.

6.2.2.13 P(r)int Parameters

Hiermit konnen die Systemparameter durch Aufzeichnen (z. B. mit dem Terminal-
programm Hyperterm) archiviert werden.

6.3 Softwareupdate (Antennensoftware)

Bei den Antennen ist es moglich, bei Bedarf mit einem PC/Notebook ein Software-
update der integrierten Auswerter Uber die serielle Schnittstelle durchzufihren.
Nach dem Einschalten priift der integrierte Lader ca. 10 Sekunden lang, ob ein
Download erfolgen soll. Wenn nicht, startet er danach das normale Betriebspro-
gramm.

Innerhalb dieser 10 Sekunden eingehende Daten werden auf Gliltigkeit gepriift.

n Zum Update kann nur das nachfolgend beschriebene Updateprogramm verwendet
werden!

6.3.1 Einrichten des Updateprogramms

Bei dem Programm zum Update der Antennensoftware handelt es sich um eine 32-
Bit-Anwendung flr Microsoft® Windows®. Sie bekommen dieses Programm auf
Anfrage per E-Mail zugesendet. Richten Sie lhre Anfrage per E-Mail, Telefon, Fax
oder Brief an die auf dem Titelblatt genannte Adresse.

Um das Programm zu installieren, fiihren Sie die Datei ST-Flasher2_setup.exe aus.

Um das Programm zu starten, flihren Sie es nach der Installation durch einen Dop-
pelklick auf die Datei ST10-Flasher.exe aus.
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Bild 26 Updateprogramm: Programmiervorgang

Wahrend der Durchflihrung des Software-

S

oftware - Kapitel 6

6.3.2 Durchfiihren eines Softwareupdates

Updates dtirfen keine anderen Program-

me die genutzte serielle Schnittstelle (COM-Port) belegen. Trennen Sie dazu in |h-
rem Terminalprogramm (z. B. Hyperterm) die Verbindung. Verbinden Sie die Antenne
mit lhrem PC. Starten Sie auf dem PC das Updateprogramm wie in 6.3.1 auf Seite

46 beschrieben.

Bild 25 Updateprogramm: Die Bedienelemente

= 5110-Flasher

EEX
Open :I

Hexfile

Settings
COMPurt T B

" 9600 Baud

el 2 © 13200 Baud
~ ~ (" 38400 Baud
~ ~ (+ 57600 Baud
" 115200 Baud
v Send Bootstrap Comand

Status

T+

GOITTING Core ]L

| 1 Auswahl der zu (ibertragenden
Hex-Datei

—— 2 Auswabhl der seriellen
Schnittstelle und Baudrate

| 3 Diese Option muss immer
aktiviert sein

L 4 Start des Programmiervorgangs

| 5 Statusmeldungen

|~ 6 Beenden des Programms

Starten Sie den Programmiervorgang, indem Sie die Antenne einschalten und da-
nach innerhalb von 10 Sekunden auf Program klicken. Es erfolgt ein Gerate-Reset
und nach kurzer Zeit wird die Datei Gibertragen.

i, 5T10-Flasher [=rTel B
— Hesil
=
JC\ision2\CTBENPROGNIB7H0AT 1. 00\IE7 8041 HEE
- Setting:
COMPart el
~
& COM1 € COkE - ?ggguss::d
" COM2Z  COME £ 38400 Baud
 COM3 Oy & 57600 Baud
€ Lo e el 115200 Baud

[¥ Send Bontstrap Comand

i Statu

OpenCom: COM1, 57E00Baud - Ok
Send Bootstrap Comand

CloseComn: Ok

W/ aiting 1000 ms

OperCon: COM1, B7E00Baud Ok
Inittonitor: Ok

Program Target: STI0F269 @ 35696400 Hz
LoadFile: 47574 Byle

AutoROMS1: False

GetHexFileBlock: 15

EraseFlash:
ProgramFlash
CloseCom

Ok
Ok
Ok

GOITING

Sollte wahrend der Ubertragung ein
Fehler auftreten, werden rot einge-
farbte Statusmeldungen ausgegeben.
Solange nur griine Meldungen er-
scheinen, verlduft das Softwareup-
date korrekt.

Die letzten 2 Meldungen eines nor-
malen Update-Vorgangs lauten Pro-
gramFlash: Ok und

CloseCom: Ok

Nach dem erfolgreichen Programmieren

konnen Sie das Programm schlieB3en

(close). Die Antenne arbeitet nun mit dem neuen Programm.
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Kapitel 7 - Wartung

7 Wartung

Das System ist weitgehend wartungsfrei. Die Wartung beschréankt sich auf

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

Protokollieren Sie regelmaBig die Stromaufnahme und Spannungsversorgung jeder
Antenne. Sie kdnnen diese Werte in jedem Men( des Monitorprogramms ablesen.

Flhren Sie gegebenenfalls ein Update der Betriebssoftware nach der beschriebe-
nen Prozedur durch (Abschnitt 6.2.2.11 auf Seite 45 bzw. 6.3 auf Seite 46). Sie kon-
nen Datum und Version der aktuellen Antennensoftware im Hauptmen( ablesen.
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Fehlersuche

Fehlersuche - Kapitel 8

Im Folgenden finden Sie eine tabellarische Auflistung moglicher Fehler. Zu jedem
Fehler wird eine Beschreibung auftretender Symptome gegeben. In der dritten Spal-
te finden Sie eine Anleitung, wie Sie den Fehler eingrenzen und idealerweise auch
beheben kénnen.

Sollten Sie nicht in der Lage sein, einen Fehler zu beheben, nutzen Sie bitte die Ta-
belle, um ihn moglichst genau einzugrenzen (Art der Fehlfunktion, Zeitpunkt des
Auftretens), bevor Sie sich an uns wenden.

Tabelle 23 Fehlersuche

Fehler

Mdogliche Ursache(n)

Mogliche Diagnose/Behebung

Keine Systemfunktion

Trotz im Erfassungsbe-
reich befindlichen Trans-
ponders keine serielle
Ausgabe

Zu geringe Spannungsversorgung.

Messen sie die Eingangspannung
moglichst kurz vor den M12
Schraubanschliissen.

Keine Kontaktaufnahme
moglich; es werden
unverstandliche Zeichen
gesendet.

1. Falsche Ubertragungsparameter
eingestellt.

2. Falsche Ubertragungsprozedur
gewahlt.

3. Fehlende Signalmasse.

1. Uberpriifen Sie die entsprechen-
den Verbindungen.

2. Verbinden Sie die Signalmassen.

3. Wahlen Sie nur 19200 oder
38400 Baud, 8 Bit, Paritat
gerade.

4. Stellen Sie mit dem PC und dem
Systemmonitor die richtige Pro-
zedur etc. ein.

5. SchlieBen Sie die Signalmasse
an.

Ausgangswerte nicht
reproduzierbar; man-

Storfrequenzen

Uberpriifen Sie den Wert S im Moni-
tormodus. Wenn dieser nicht unter

gelnde Genauigkeit. ca. 50 liegt, kdnnten Storfrequenzen
im Bereich 64 kHz liegen.
Transponder werden 1. Storfrequenzen 1. Siehe eins weiter oben

unzuverlassig gelesen /
Positionierimpulse unzu-
verlassig

2. Die entsprechenden Schwellen

(siehe auch Bild 19 auf Seite 40)

sind nicht korrekt eingestellt

Abgleich nicht erfolgt

4. Armierungen im Boden, die Stor-
schleifen um den Transponder
bileden

w

2. Fuhren Sie die Inbetriebnahme
wie in Kapitel 4 auf Seite 15
beschrieben durch

3. Siehe eins weiter oben

4. Armierungen mit Flex aufschnei-
den um Schleifen aufzutrennen

Eingestellte Werte wer-
den nach Antennenneu-
start nicht behalten

Geéanderte Werte wurden nicht ins
EEProm tbernommen

Werte wie in Abschnitt 6.2.2.10 auf
Seite 45 beschrieben speichern.
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Kapitel 9 - Technische Daten

Technische Daten

Tabelle 24 Technische Daten Antenne HG G-98810-C (Abschnitt 1 von 2)

Antenne HG G-98810-C

Arbeitssicherheit Entspricht BGV B11 Bereich 1
Gehause siehe Bild 33 auf Seite 67
Gewicht ca. 10 kg

wirks. Antennenbereich

500 x 175 mm (Funktionsbereich Positionierung)

Versorgung Antenne 24V -20% +50%, max. 1,1 A @ 24V
Betriebstemperatur -20 bis +50° C, Aufwérmzeit 5 min
Mech. Belastbarkeit 5g11ms/2g10bis 55 Hz
Schutzart IP 65

metall- und stérfrequenzfreier
Raum

Siehe Abschnitt 3.2 auf Seite 13

Sende-/Empfangsfrequenz

- Die Antenne sendet Ihr Energiefeld bei 128
kHz

- Die Transponder antworten mit halber Sende-
frequenz, 64 kHz

Max. Uberfahrtgeschwindig-
keit

3m/s

Leseabstand (Abstand Trans-
ponder - Unterseite Lesean-
tenne)

- 30 bis 90 mm (mit HW DEV00095/HW
DEV00098)
- 50 bis 150 mmm (mit HG G-71325XA)

Nennleseabstand

- 60 mm (mit HW DEV00095/HW DEV00098)
- 100 mm (mit HG G-71325XA)

Breite des aktiven Bereichs

+250 mm

Statische Positioniergenauig-

+5 mm bei Nennlesehdhe, siehe Abschnitt 10.6

keit auf Seite 65

Anschluss 3 M12 Verbinder

Signalverarbeitungszeit 8 ms

Ausgabe RS 232 /RS 422 Die Ausgabe erfolgt mit 19200 bzw. 38400 Bd.

Der Telegramminhalt ist konfigurierbar.
Protokoll 3964R oder ,transparent®

Ausgabe Positionierpuls

20 mA Stromquelle, potenzialgetrennt
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Technische Daten - Kapitel 9

Tabelle 24 Technische Daten Antenne HG G-98810-C (Abschnitt 2 von 2)
Antenne HG G-98810-C

CAN Schnittstelle Potenzialgetrennt
Abschlusswiderstand (Terminator) nicht integriert
Full CAN

Basic CAN Gemaf ISO/DIS 11898 Identifier, Datenrate, Stan-

dard/Extended Frames; einstellbar tber serielle
Schnittstelle

CANopen® CANopen, Device Profil DS 401
Node ID und Datenrate einstellbar Gber serielle
Schnittstelle oder SDOs
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10 Anhang

10.1 Prozedur 3964R

Zur Rechnerkopplung Antenne <—> SPS kann ein 3964R-Protokoll verwendet wer-
den. Da die Datenausgabe von der Antenne zyklisch erfolgt, ergeben sich bei der Im-
plementierung der 3964R einige Vereinfachungen. Im Folgenden wird die Prozedur
durch Zustandsdiagramme beschrieben.

Es sind folgende Einstellungen zu beachten:

+ Transpondersystem hat niedere Prioritat

+ die Datenlbertragung hat die Einstellung 1 Startbit, 8 Datenbit, Parity even,
1 Stoppbit, Baudrate 38400 Baud (default) oder 19200 Baud.

10.1.1 Datenrichtung Antenne —> SPS

In dieser Richtung werden zyklisch Antennendaten (ibertragen. Der Datensatz be-
ginnt immer mit einem ,="-Zeichen (hex 0x3d). Die Zykluszeit ist parametrierbar, sie
sollte ein ganzzahliger Teil - oder ein Vielfaches davon - der Transpondercode Uber-
tragung dauern. In diesem System ist die Ubertragungsdauer des Transpondercodes
8 ms. Die Mindestzykluszeit ergibt sich aus der Telegrammdauer und hangt somit
von der Baudrate und dem gewahlten Telegramminhalt ab.

In den Zustandsdiagrammen steht

¢ T_ZVZ fur die programmierbare Zeichenverzugszeit und
¢ T_QVZfir die programmierbare Quittungsverzugszeit.

Bild 27 Zustandsdiagramm Prozedur 3964R; Antenne —> SPS

Auswerteprogramm mit Positionsbestimmung & Decodierung

tT_Qvz
oder
Zeichen NAK senden NAK senden
empfangen
o
5 T 2v7 t>T_QUZ oder
= - Zeichen I=
g— {DLE oder STX)
Q) .
c warten auf Zeichen warten
oL
QF ST
« O Zeichen != NAK empfangen
[ empfangen DLE
6 ° empfangen
n .2
= § alle Zeichen senden Empfané;_smodus
e ild 28

10.1.2 Datenrichtung SPS -> Antenne

In dieser Richtung werden nur bei Bedarf Befehle tibertragen (z. Zt. ist der Befehl
zum Starten des Monitors implementiert; siehe Abschnitt 5.2.3.1.2 auf Seite 25). Da-
mit sich diese Kommandos gegenliber der haufigen zyklischen Datenausgabe der
Antenne durchsetzen kénnen, besitzt die 3964R der Antenne eine niedrige Prioritat
(siehe Bild 27).
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Bild 28 Zustandsdiagramm Prozedur 3964R; SPS —> Antenne

anderes

Auswerteprogramm mit Positionsbestimmung & Decodierung
Zeichen
empfangen

@Ks@ DLE senden NAK senden
T_ZVZ warten auf Zeichen warten
DLE, ETX, BCC
erte Ubernehmen
DLE senden

empfangen
10.2 Prozedur ,transparent®

STX
empfangen

DLE, ETX, BCC
empfangen aber n!=N
oder BCC oder
Paritat falsch

n=N und BCC korrekt

(Befehlsmodus; empfangt bei Bedarf Befehle)

Empfangsmodus

Zur Rechnerkopplung Antenne <-> SPS kann ein transparentes Protokoll verwendet
werden. Es sind folgende Einstellungen fir die Dateniibertragung zu beachten:

+ 1 Startbit, 8 Datenbit, Parity even, 1 Stoppbit, Baudrate 38400 Baud (default)
oder 19200 Baud.

10.2.1 Datenrichtung Antenne -> SPS

In dieser Richtung werden zyklisch Antennendaten tbertragen. Die Zykluszeit ist pa-
rametrierbar, sie sollte einen ganzzahligen Teil — oder ein Vielfaches davon - der
Transponder-Codelibertragung dauern. Die Mindestzykluszeit ergibt sich aus der Te-
legrammdauer und hangt somit von der Baudrate und dem gewahlten Telegramm-
inhalt ab.

Der Datensatz beginnt immer mit einem ,=“-Zeichen (hex 0x3d). Danach folgen die
im entsprechenden Men( ausgewahlte Parameter. Das Telegramm wird mit einem
8 Bit Priifzeichen Uber alle Zeichen (inkl. Startzeichen) abgeschlossen. Fir das Priif-
zeichen werden alle Zeichen exklusiv-verodert. Die Zeichen werden ohne Verzoge-
rung gesendet.

10.2.2 Datenrichtung SPS -> Antenne

In dieser Richtung werden bei Bedarf Befehle tibertragen. Jeder Befehl muss mit ei-
nem ,="“-Zeichen beginnen (hex 0x3d). Das Befehlsformat wird in Abschnitt 5.2.3.1.2
auf Seite 25 beschrieben. Das Telegramm muss mit einem 8 Bit Priifzeichen Uber
alle Zeichen (inkl. Startzeichen) abgeschlossen werden. Die Zeichen miissen inner-
halb der parametrierbaren Zeichenverzugszeit empfangen werden. Ansonsten wird
das Telegramm verworfen.

10.3 Uberblick iiber das CANopen® Verzeichnis

Alle Objekte der Antenne sind im CANopen Object Index aufgelistet. Jeder Eintrag
ist ein 16 Bit Index. Unterkomponenten werden durch einen 8 Bit Subindex abgebil-
det. RO zeigt Eintrage an, die nur lesbar (Read Only) sind.

+ Kommunikationsparameter werden durch ein C markiert.

+ Herstellerparameter werden durch ein M markiert.
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Das Objektverzeichnis untergliedert sich in folgende Bereiche:

10.3.1 Kommunikationsspezifische Eintrage im Bereich 0x1000 bis Ox1FFF
Tabelle 25 Uberblick CANopen® Objektverzeichnis | (Abschnitt 1 von 2)

Index Sub Index Zugriff Inhalt EEProm
0x1000 |0 RO Device Type
0x1001 RO Error Register
0x1005 RO COB ID Sync Message
0x1008 RO Device Name
0x1009 RO Hardware Version
0x100A RO Software Version
0x1010 RO Number of entries of Store Parameter
RW Save all
0x1011 RO Number of entries of Restore Default Parameter

RW Restore Default all

RW Restore Default Communication Parameter

RW Restore Default Manufacture Parameter

RW Producer Heartbeat Time C

0x1017
0x1018

RO Number of entries of Identity Object
RO Vendor ID
RO Product Code

RO Revision

RO Serial Number

galw|IN|lR,r|J]OlO W IN|FR,|lO]lPRAAlWOINM|PP|lO]JlO]lWIN|IP|lOlRr|]O|lO|JlO|lO ]|l O] O

0x1800 RO Number of entries of Transmit PDO_1
RW* | COB-ID
RW Transmission Type C
RW Inhibit Time C
RW Event Time C
0x1801 RO Number of entries of Transmit PDO_2
RW* | COB-ID
RW Transmission Type C
RW Inhibit Time C
RW Event Time C
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Tabelle 25 Uberblick CANopen® Objektverzeichnis | (Abschnitt 2 von 2)

Index Sub Index Zugriff Inhalt EEProm
0x1A00|0 RO Number of Objects mapped to Transmit PDO_1
1 RO Specification of Appl. Object 1
2 RO Specification of Appl. Object 2
3 RO Specification of Appl. Object 3
0x1A01]0 RO Number of Objects mapped to Transmit PDO_2
1 RO Specification of Appl. Object 1
2 RO Specification of Appl. Object 2
3 RO Specification of Appl. Object 3
4 RO Specification of Appl. Object 4
5 RO Specification of Appl. Object 5
6 RO Specification of Appl. Object 6

*) Nur das hochste Bit darf gedndert werden, um das PDO temporar zu (de)aktivieren.

10.3.2 Herstellerspezifische Eintrage ab 0x2000

Tabelle 26 Uberblick CANopen® Objektverzeichnis Il

Index  SubIndex Zugriff Inhalt EEProm Siehe auch
0x2000 |0 RO Number of parameters

1 - Not used Nicht implementiert

2 RW Threshold for decoding M 6.2.2.3, Seite 40

3 RW Threshold for positioning M 6.2.2.3, Seite 40

4 RW Posipulse time M 6.2.2.3, Seite 40

5 RW High nibble of RW code M 6.2.2.3, Seite 40

6 RW Number of equal codes M 6.2.2.3, Seite 40

7 RW Level to noise error M 6.2.2.3, Seite 40

8 RW Rx frequency M 6.2.2.4, Seite 41

9 RW Antenna tuning M 6.2.2.4, Seite 41

a RW Freeze values for n telegrams M 6.2.2.6, Seite 43

b RW Threshold max detection Y M 6.2.2.3, Seite 40

c RW Config M Tabelle 43, Seite 62
0x2001 |0 RO Number of Parameter

1 RW Node Baudrate C

2 RW Node ID
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10.3.3 Standardized Device Profile ab 0x6000

Tabelle 27 Uberblick CANopen® Objektverzeichnis Il

Index Sub Index  Zugriff Inhalt Siehe auch
0x6000 |0 RO Number of 8 Bit Digital Inputs

1 RO Number of codes read Tabelle 22, Seite 37
0x6100 |0 RO Number of 16 Bit Digital Inputs

1 RO System Status Tabelle 22, Seite 37
0x6120 |0 RO Number of 32 Bit Digital Inputs

1 RO Code Tabelle 22, Seite 37
0x6400 |0 RO Number of 8 Bit analog Inputs

1 RO Supply voltage Tabelle 22, Seite 37

2 RO Supply current Tabelle 22, Seite 37

3 RO Board Temperature Tabelle 22, Seite 37
0x6401 |0 RO Number of 16 Bit analog Inputs

1 RO Y deviation Tabelle 22, Seite 37

2 RO Sum voltage Tabelle 22, Seite 37

3 RO Dif voltage Tabelle 22, Seite 37

10.4 Details des CANopen® Verzeichnisses

10.4.1 Geratetyp

Tabelle 28 CANopen® Verzeichnis: Gerdtetyp

Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x1000 |00 Device Type |Unsigned 32 |RO |No |0x00050191 |Digital/analog Inputs -
DS 401

10.4.2 Fehlerregister

Tabelle 29 CANopen® Verzeichnis: Fehlerregister

Index Sub Index Name Attr. Map Default Beschreibung

0x1001 |00 Error Register  |Unsigned8 |RO [No 0x00 Error Register

n Das Fehlerregister wird nicht genutzt, es wird hier daher immer der Wert 0 tbertra-
gen.
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10.4.3 COB-ID SYNC Nachricht
Tabelle 30 CANopen® Verzeichnis: COB-ID SYNC Nachricht

Index Sub Index Name Attr. Map Default Beschreibung
0x1005 |00 COB-ID SYNC [Unsigned 32 |RO [No |0x80000080 |Sync Consumer,
Sync ID = 0x80

10.4.4 Geratename

Tabelle 31 CANopen® Verzeichnis: Gerdtename

Index Sub Index Name Attr. Map Default Beschreibung
0x1008 |00 Device Name | Visible string [RO |No |,9881 |Device name:
,698810-C*

10.4.5 Hardware Version

Tabelle 32 CANopen® Verzeichnis: Hardware Version

Index SubiIndex Name Map Default Beschreibung

0x1009 |00 Hardware Version | Visible_String [RO [No |,0-C1“ |Version number

10.4.6 Software Version

Tabelle 33 CANopen® Verzeichnis: Software Version

Index SubIndex Name Map Default Beschreibung

0x100A |00 Software Version | Visible_String [RO |[No |,1.04“ | Version number

10.4.7 Parameter speichern

Tabelle 34 CANopen® Verzeichnis: Parameter speichern

Index SubIndex Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x1010 |00 Save Parameter [Unsigned8 [RO |No [0x01 number of sub
indexes
01 Save All Unsigned 32 [RW [No [0x00000001 |Save Allis possible

Durch Schreiben der Zeichenkette ’save’ in ASCIl Code (hex-Code: 0x65766173) auf
Sub Index 1 werden alle aktuell verwendeten Parameter dauerhaft abgespeichert.
Dies wird durch ein TxSDO (1. Byte = 0x60) bestatigt. Das eigentliche Speichern fin-
det erst nach der Ausgabe der Bestatigungsmeldung statt.
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10.4.8 Default Parameter wiederherstellen

Tabelle 35 CANopen® Verzeichnis: Default Parameter wiederherstellen

Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x1011 [ 00 Restore Parame- |Unsigned8 |RO [No |[0x03 Number of subinde-
ter xes
01 Restore All Para- | Unsigned 32 [RW |No [0x00000001 |Restore All is possi-
meter ble
02 Restore Com. Unsigned 32 |[RW [No [0x00000001 | Restore Communi-
Parameter cation is possible
03 Restore Manu- | Unsigned 32 |RW [No [0x00000001 | Restore Manufac-
facture Parame- ture is possible
ter

Durch Schreiben der Zeichenkette ’load” in ASCII Code (hex-Code: 0x64616F6C) auf
Sub Index 1, 2 oder 3 werden die Standardparamter in die Antenne geladen. An-
schlieBend sollte die Antenne neu gestartet werden.

Mit 'Restore All" werden auBerdem die Node ID auf 1 und die Baudrate auf 125
Kbaud gesetzt.

10.4.9 Producer Heartbeat Time

Tabelle 36 CANopen® Verzeichnis: Producer Heartbeat Time

Attr. Map Default Beschreibung

Index Sub Index Name

1000 Heartbeat time in ms

(approx.)

Producer Heartbeat
Time

0x1017 |00 Unsigned 16 |RW |No

Mit 0 wird diese Funktion ausgeschaltet.

10.4.10 Identity Object

Tabelle 37 CANopen® Verzeichnis: Identity Object

Index SubIndex Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x1018 |00 Identity Object [Unsigned8 |RO [No |0x04 Number of subinde-
Xes
01 Vendor ID Unsigned 32 |RO |No |0x00000202 |Manufacturer num-
ber given by CiA
02 Product Code |Unsigned 32 |RO [No |0x00098810 [HG Number 98810
03 Revision Unsigned 32 [RO |[No |0x00000100 {Version 1.00
04 Serial Number |Unsigned 32 [RO |No [9999999 Serial number
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10.4.11 Transmit PDO_1 Parameter

Tabelle 38 CANopen® Verzeichnis: Transmit PDO_1 Parameter

Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x1800 |00 TxPDO_1 Para- |Unsigned8 |RO |No |0x05 Number of subin-
meter dexes
01 COBID Unsigned 32 [RW [No |0x40000180 + | PDO_1 valid, ID =
Node-ID 0x180 + Node ID
02 Transmission Unsigned 8 |RW [No |255 Asynchronous
Type event-driven
03 Inhibit Time Unsigned 16 |RW [No 100 shortest time bet-
ween transmissi-
ons [us]
05 Event Time Unsigned 16 |[RW |No |10 Cycle time [ms]
10.4.12 Transmit PDO_2 Parameter
Tabelle 39 CANopen® Verzeichnis: Transmit PDO_2 Parameter
Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x1801 |00 TxPDO_2 Para- |Unsigned8 |RO [No |0x05 Number of subin-
meter dexes
01 COBID Unsigned 32 [RW [No |0x40000181 + | PDO_2 valid, ID =
Node-ID 0x181 + Node ID
02 Transmission Unsigned8 [RW [No [255 Asynchronous
Type event-driven
03 Inhibit Time Unsigned 16 [RW [No |100 shortest time bet-
ween transmissi-
ons [us]
05 Event Time Unsigned 16 [RW [No |10 Cycle time [ms]
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10.4.13 Mapping TPDO_1

Tabelle 40 CANopen® Verzeichnis: Mapping TPDO_1

Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
1A00 |00 Number of Unsigned8 [RO [No [0x03 Number of subindexes
mapped
objects
01 1st mapped |Unsigned 32 |RO |No |0x61000110 |mapped on index
object 0x6100,01 with 16 bit
length (status)
02 2nd mapped | Unsigned 32 |RO [No |0x61200120 | mapped on index
object 0x6102,01 with 32 bit
length (Code)
03 3rd mapped |Unsigned 32 |RO |No |0x64010110 |mapped on index
object 0x6401,01 with 16 bit
length (Y deviation)

10.4.14 Mapping TPDO_2

Tabelle 41  CANopen® Verzeichnis: Mapping TPDO_2

Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
1A01 |00 Number of Unsigned8 |RO |No [0x06 Number of subinde-
mapped objects XEs
01 1st mapped Unsigned 32 [RO [No |[0x64010210 | mapped on index
object 0x6401,02 with 16 bit
length (SUM voltage)
02 2nd mapped Unsigned 32 [RO [No |[0x64010310 | mapped on index
object 0x6401,03 with 16 bit
length (DIF voltage)
03 3rd mapped Unsigned 32 [RO [No |0x60000108 | mapped on index
object 0x6000,01 with 8 bit
length (Codes read)
04 4th mapped Unsigned 32 [RO [No |0x64000108 | mapped on index
object 0x6400,01 with 8 bit
length (Supply vol-
tage)
05 5th mapped Unsigned 32 |RO |No [ 0x64000208 | mapped on index
object 0x6400,02 with 8 bit
length (Supply cur-
rent)
06 6th mapped Unsigned 32 [RO [No |0x64000308 | mapped on index
object 0x6400,03 with 8 bit
length (Board tempe-
rature)
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10.4.15 Gerateparameter

Tabelle 42 CANopen® Verzeichnis: Gerdteparameter

Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
2000 |00 Number of para- |Unsigned8 [RO |No |12 Number of subindexes

meters

01 Not used Unsigned 32 [RW [No -

02 Threshold for Unsigned 16 [RW [No [256 6.2.2.3, Seite 40
decoding

03 Level for positio- [ Unsigned 16 |RW |No |256 6.2.2.3, Seite 40
ning

04 Poispulse time | Unsigned 16 |[RW |No [100 6.2.2.3, Seite 40

05 High nibble of  [Unsigned8 |[RW |No |16 6.2.2.3, Seite 40
RW code

06 Numberof equal |Unsigned8 [RW [No |1 6.2.2.3, Seite 40
codes

07 Level to noise Unsigned 16 [RW [No [1000 6.2.2.3, Seite 40
error

08 Rx frequency Unsigned 32 |RW [No |1553000 [6.2.2.4, Seite 41

09 Antenna tuning [Unsigned8 |RW |No 6.2.2.4, Seite 41

10 Freeze values Unsigned8 |RW |No [0 6.2.2.6, Seite 43

11 Threshold max | Unsigned 16 |RW |[No [400 6.2.2.3, Seite 40
detection Y

12 Config Unsigned 32 [RW [No Tabelle 43, Seite 62
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10.4.16 Fiir CANopen® relevante Codes fiir die Systemkonfiguration

Tabelle 43 CANopen® Verz.: Fiir CANopen® relevante Codes fiir die Systemkonfiguration

Wertigkeit Name Beschreibung

0x0001 HILOW Andert die Abfolge innerhalb von Mehrbyte Werten
0x0002 CODE_SELECT [ Codekanal auswahlen, siehe 6.2.2.3 auf Seite 40

0x0004

0x0008

0x0010 POSI_TIMED | Timed or level driven positioning pulse, siehe 6.2.2.3
auf Seite 40

0x0020

0x0040

0x0080

0x0100

0x0200 POSI_MASK Ein Positionierimpuls pro Transponderquerung,
siehe 6.2.2.3 auf Seite 40

0x0400 AUTO_TUNE |siehe 6.2.2.4 auf Seite 41

0x0800

0x1000

0x2000 POSI_TRNSP | Positionierimpuls nach der Dekodierung, siehe
6.2.2.3 auf Seite 40

0x4000

0x8000

0x10000 |AUTOSTART [Wenn gesetzt, startet der Node im Modus Operatio-
nal, siehe 6.2.2.6 auf Seite 43

10.4.17 Herstellerparameter - Node Parameter

Tabelle 44 CANopen® Verzeichnis: Herstellerparameter - Node Parameter

Index Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x2001 |00 number of para- |Unsigned 8|RO |No [0x02 |number of subindexes
meter
01 Node Baudrate  |Unsigned 8|RW |No [0x04 |125kbaud nach Tabelle 45
unten *)
02 Node ID Unsigned 8 [RW |No |0x01 Node address 1 *)

*) Nach Anderung dieser Parameter miissen die Anderungen mit <save all> gespeichert und ein Node
Reset ausgelost werden
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Index

0x6000

Tabelle 45 CANopen® Verz.: Herstellerparameter - Node Parameter / Kodierung d. Baud Rate

Wert

Baud Rate / kBaud

20

50

(Default)

125

250

500

7
6
4
3
2
0

1000

10.4.18 8 Bit Digitaleingang (Ubertragung in TPDO_2)

Tabelle 46 CANopen® Verzeichnis: 8 Bit Digitaleingang (Ubertragung in TPDO_2)

Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
00 number of 8 bit |Unsigned 8 |[RO |No [0x01 number of 8 Bit inputs
inputs
01 Codes read Unsigned 8 |[RO |Yes |./. Anzahl der gelesenen
codes, siehe Tabelle 22 auf
Seite 37

Index

0x6100

10.4.19 16 Bit Status (Ubertragung in TPDO_1)
Tabelle 47  CANopen® Verzeichnis: 16 Bit Status (Ubertragung in TPDO_1)

Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung

00 number of 16 bit | Unsigned 8 |RO |No |[0x01 |number of 16 bit inputs
inputs

01 16 bit digital Unsigned 16 |RO | Yes |./. System status / TxPDO_1
input aus Tabelle 8 auf Seite 24

Index

0x6120

10.4.20 32 Bit Transponder Code

Tabelle 48 CANopen® Verzeichnis: 32 Bit Transponder Code

Sub Index Name Typ Attr. Map Default Beschreibung

00 number of 8 bit |Unsigned8 |RO |No [0x01 |number of 32 Bit inputs
inputs

01 Transponder Unsigned 32 |RO |Yes |./. 32 bit transponder code
code
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10.4.21 8 Bit Analog Eingénge

Tabelle 49 CANopen® Verzeichnis: 8 Bit Analog Eingdnge

Index SubIndex Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x6400 |00 number of 16 bit  |Unsigned 8 [RO |No [0x03 |number of the analog 8
analog inputs bit inputs
01 Supply voltage Unsigned 8 |RO |Yes |./. Voltage [100 mV]
02 Supply current Unsigned 8 |RO |Yes |./. Current [10 mA]
03 Board temperature |Integer8 |[RO |Yes |./. Temperature [° C]

10.4.22 16 Bit Analog Eingange

Tabelle 50 CANopen® Verzeichnis: 16 Bit Analog Eingdnge

Index SubIndex Name Typ Attr. Map Default Beschreibung
0x6401 |00 number of 16 bit |Unsigned8 [RO |No [0x03 |number of the analog 16
analog inputs bit inputs
01 Y deviation Integer 16  |RO |Yes |./. Y deviation [mm]
02 Sum voltage Unsigned 16 [RO | Yes |./. Sum voltage [units]
03 Dif voltage Integer 16 |RO |Yes |./. Dif voltage [units]

10.5 EDS Konfigurationsdatei

Electronic Data Sheet: Die sogenannte EDS Datei kann von der Internetseite der
Gotting KG heruntergeladen werden. Sie finden es unter folgendem Link

m http://www.goetting.de/komponenten/98810. Der Dateiname lautet 98810-
C.EDS.
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10.6 Genauigkeit der Abstandsberechnung

Bild 29 Typische Genauigkeit der Abstandsberechnung mit Transponder HW DEV00095
Antenne HG G-98810-C mit Transponder HW DEV00095
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Bild 30 Signalstérke mit Transponder HW DEV00095
Antenne HG G-98810-C mit Transponder HW DEV00095
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Bild 31 Typische Genauigkeit der Abstandsberechnung mit Transponder HG G-71325XA

Antenne HG G-98810-C mit Transponder HG G-73125ZA
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Bild 32 Signalstdrke mit Transponder HG G-71325XA

Antenne HG G-98810-C mit Transponder HG G-73125
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10.7 Mechanische Zeichnung mit Antennenabmessungen

Bild 33 Mechanische Zeichnung der Antenne
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14 Hinweise

14.1 Urheberrechte

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

14.2 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 bestimmungsgemaBem Gebrauch.

Diese Anleitung ist nach bestem Wissen erstellt worden. Der Einbau und Betrieb der
Geréte erfolgt auf eigene Gefahr. Eine Haftung fiir Mangelfolgeschéaden 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 miissen.

14.3 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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