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1 Vorbemerkung

1.1 Verwendete Symbole

Handlungsanweisung
Reaktion, Ergebnis

.] Bezeichnung von Tasten, Schaltflachen oder Anzeigen
Querverweis

Wichtiger Hinweis
Fehlfunktionen oder Stérungen sind bei Nichtbeachtung madglich

lTVvY

Information
Erganzender Hinweis

[Fo

1.2 Verwendete Warnhinweise

‘Warnung vor Sachschaden

2 Sicherheitshinweise

Diese Anleitung ist Bestandteil des Gerates. Sie enthalt Texte und Abbildungen
zum korrekten Umgang mit dem Gerat und muss vor einer Installation oder dem
Einsatz gelesen werden.

Befolgen Sie die Angaben dieser Anleitung.

Nichtbeachten der Hinweise, Verwendung aul3erhalb der nachstehend genannten
bestimmungsgemafen Verwendung, falsche Installation oder Handhabung konnen
Beeintrachtigungen der Sicherheit von Menschen und Anlagen zur Folge haben.

Der Einbau und Anschluss muss den gultigen nationalen und internationalen
Normen entsprechen. Die Verantwortung tragt derjenige, der das Gerat installiert.

An den Anschlussen durfen nur die in den technischen Daten, bzw. auf dem
Gerateaufdruck angegebenen Signale eingespeist werden.



DeviceNet Drehgeber

3 BestimmungsgemaRe Verwendung

3.1 Drehgeber

Drehgeber liefern fur jede Winkelstellung eine Schrittweite. Die Werte sind als

Codemuster auf eine oder mehrere Codescheiben abgebildet. Die Codescheiben

werden mit einer Infrarot-LED durchleuchtet und das erhaltene Bitmuster wird

durch ein Opto-Array detektiert. Die gewonnenen Signale werden elektronisch

verstarkt und zur Verarbeitung an das Interface weitergeleitet. E

Der Drehgeber hat eine maximale Grundauflosung von 65536 Schritten

pro Umdrehung (16 Bit). In der Multiturn-Ausfuhrung werden bis zu 16384
Umdrehungen (14 Bit) aufgelost. Daraus ergibt sich eine Gesamtauflosung von
maximal 30 Bit = 1.073.741.824 Schritten. Die Standard Singleturn-Ausfuhrung hat
12 Bit, die Standard Multiturn-Ausflhrung 24 Bit.

3.2 Betriebsmodi

Der Drehgeber kennt die folgenden Betriebsarten:

e Polled Mode

e Change of State Mode

Uber den integrierten CAN-Bus sind die folgenden Funktionen programmierbar:
e Drehrichtung (Complement)

e Auflésung pro Umdrehung

e Gesamtauflosung

e Presetwert

e Baudrate

e MAC-ID
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4 Installation

4.1 Elektrischer Anschluss

Der Winkelcodierer wird Uber drei Kabel angeschlossen. Die
Spannungsversorgung erfolgt Uber ein zweiadriges Verbindungskabel durch
eine PG 9. Die jeweils zweiadrig abgeschirmte Busleitung wird in bzw. aus dem
Winkelcodierer Uber je eine PG 9 hinein- bzw. herausgeflhrt:

Klemme Beschreibung O O
. Masse SESEREEE
+ 24 V Spannungsversorgung gl

- 0V Spannungsversorgung
CAN Ground

CAN Low

CAN High

CAN Ground
CAN Low
CAN High

In der Anschlusshaube ist ein Widerstand vorgesehen, der bei Bedarf als Leitungs-
Abschluss zugeschaltet werden kann. Abschlusswiderstand:

IT|ImT|O|T|IT|®

Letzter Teilnehmer Teilnehmer X
Rt Ry

Die Knotennummer wird Uber 2 Drehschalter in der Anschlusshaube eingestellt.
Mogliche Adressen liegen zwischen 0 und 63, wobei jede nur einmal vorkommen
darf. Die Anschlusshaube kann einfach vom Anwender durch Lésen von zwei
Schrauben am Winkelcodierer zur Installation abgenommen werden. Zwei
Diagnose-LED auf der Ruckseite der Anschlusshaube zeigen den Betriebszustand
des Drehgebers an.

DeviceNet Gerate BCD-Drehschalter
x1 Gerateadresse 0..63
x10 CAN-Knotennummer
xBd Baudrate
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4.2 Einstellungen in der Anschlusshaube

Baudrate in kBit/s | BCD-Drehschalter

125 0

250 1

500 2

125 3

reserved 4..9
4.3 Kabel

Pin Signal Beschreibung Farbkennzeichnung

1 V- GND Schwarz

2 CAN-L CAN Bus Signal (dominant low) Blau

3 CAN-H CAN Bus Signal (dominant high) Weild

4 V+ Externe Spannungversorgung Vcc Rot
4.4 Stecker

]

5-poliger Stecker

Pin Signal Beschreibung Farbkennzeichnung
2 V+ Externe Spannungversorgung Vcc Rot

3 V- GND Schwarz

4 CAN-H CAN Bus Signal (dominant high) Weild

5 CAN-L CAN Bus Signal (dominant low) Blau
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5 Common Industrial Protocol (CIP)

App.

Physical

. Semi Pneumatic AC Position Other o‘
% Devices Value Drives Controllers Profiles o
— w
2 5
! Application Object Library E
3
o : . . i
Ei CIP Messaging, Explicit, I/0, Routing O

DeviceNet Data Link Layer (CAN)

| App. +|

Layer
| |-

Layer
]

DeviceNet Physical Layer

Data Link

Die DeviceNet-Spezifikation definiert den Application Layer und den Physical

Layer. Der Data Link Layer basiert auf der CAN-Spezifikation. Fur die optimale

Industriesteuerung werden zwei verschiedene Nachrichtentypen zur Verflgung
gestellt. I/O Nachrichten (Implicit Messaging) und explizite Nachrichten

(Explicit Messaging). Mit Implicit Messaging werden I/O Daten in Echtzeit

ausgetauscht und mit Explicit Messaging werden Daten zur Konfiguration eines

Gerates ausgetauscht. CIP (Common Industrial Protocol) stellt dem Anwender
vier Funktionalitaten zur Verfugung:

5.1 Objektmodell

Einheitliche Steuerungsdienste

Einheitliche Kommunikationsdienste

Einheitliche Verteilung von Nachrichten

Gemeinsame Wissensbasis

DeviceNet beschreibt alle Daten und Funktionen eines Gerates anhand eines
Objektmodells. Mit dieser objektorientierten Beschreibung kann ein Gerat mit

einzelnen Objekten vollstandig definiert werden.

Definition eines Objektes:

Zusammenfassung von zugehorigen Attributen (z.B. Prozessdaten),

nach aul3en bereitgestellte Funktionen (Lese- oder Schreibzugriff auf ein ein-

zelnes Attribut),

definiertes Verhalten.
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DeviceNet unterscheidet zwischen drei Arten von Objekten:

e Kommunikationsobjekte definieren die Uber DeviceNet ausgetauschten
Nachrichten und werden als Connection Objects bezeichnet (DeviceNet Object,
Message Router Object, Connection Object, Acknowledge Handler Object).

e Systemobjekte definieren allgemeine DeviceNet-spezifische Daten und
Funktionen (ldentity Object, Parameter Object). E

o Applikationsspezifische Objekte definieren geratespezifische Daten und
Funktionen (Application Object, Assembly Object).

6 Datenuibertragung

Das Ubertragen von Daten in DeviceNet erfolgt Giber Telegramme. Grundsétzlich
lassen sich die Telegramme schematisch in CAN-ID und 8 Folgebytes aufteilen:

COB-ID Message Header Message Body
11 Bit 1 Byte 7 Byte

6.1 Objektverzeichnis
Das Objektverzeichnis beschreibt Instanz Attribute des Position Sensor Objekts.
Class Code: 23 hex

Attribut ID | Zugriff Name Datenlange Beschreibung
1 hex Lesen Anzahl der Attribute USINT Anzahl der unterstutzten
Attribute

2 hex Lesen Attribute Array of USINT Liste unterstutzter Attribute

3 hex Lesen Positionswert DINT Ausgabe der aktuellen Position

70 hex Lesen / Drehrichtungskontrolle | Boolean Steuert die Codefolge steigend
Schreiben / fallend

71 hex Lesen / Auflésung pro Umdre- | INT Auflésung fir eine Umdrehung
Schreiben | hung

72 hex Lesen / Gesamtauflésung DINT Gesamt eindeutig darstellbare
Schreiben Auflésung

73 hex Lesen / Preset Wert DINT Zuordnung Positionswert
Schreiben

6E hex Lesen/ Baudrate Einstellung der Baudrate
Schreiben

6F hex Lesen / MAC ID Einstellung der MAC ID
Schreiben
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6.2 CAN-ID

DeviceNet basiert auf dem Standard-CAN Protokoll und verwendet einen 11 Bit
(max. 2048 Nachrichten) Nachrichtenidentifier. Zur Kennzeichnung eines Gerates
oder Knotens in einem DeviceNet-Netzwerk reichen 6 Bit aus, da ein Netzwerk auf
64 Teilnehmer begrenzt ist. Diese Kennzeichnung wird als MAC ID (Gerate- oder
Knotenadresse) bezeichnet. Der CAN-Identifier setzt sich aus der Kennung der
Message Group, der Message ID innerhalb dieser Gruppe und der MAC-ID des
Gerates zusammen.

Bei dem Absoluten Drehgeber handelt es sich um einen Group 2-Server.
Die folgende Tabelle listet die wichtigsten CAN-IDs fur bestimmte
Kommunikationsarten auf.

10 (9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Identity Usage Hex Range
0 Group 1 Source MAC-ID Group 1 Message 000-3ff
Message ID
0 1 1 0 1 Source MAC-ID Slave 1/0 Change of State
or Cyclic Message
0 1 1 1 1 Source MAC-ID Slave 1/0 Poll Response
or Change of State/Cyclic
Acknowledge Message
1 0 MAC-ID Group 2 Group 2 Messages 400-5ff
Message ID
1 0 Destination MAC-ID 0 1 0 Master Change of State
or Cyclic Acknowledge
Message
1 0 Source MAC-ID 0 1 1 Slave Explicit/Un-
connected Response
Messages
1 0 Destination MAC-ID 1 0 0 Master Explicit Request
Message
1 0 Destination MAC-ID 1 0 1 Master I/O Poll Command/
Change of State/Cyclic
Message
1 0 Destination MAC-ID 1 1 0 Group 2 Only Uncon-
nected Explicit Request
Message (reserved)
1 0 Destination MAC-ID 1 1 1 Duplicate MAC-ID Check
Messages

10
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7 Konfiguration
Im Folgenden wird das Konfigurieren des Drehgebers beschrieben.

7.1 Betriebsparameter
Als Betriebsparameter kann die Drehrichtung gewahlt werden.

Attribut ID Standardwert
Ob hex 1 hex

Wertebereich

Ohex - 1hex Boolean

Datenlange

Der Parameter Drehrichtung (Complement) definiert die Zahlrichtung der Ausgabe
des Prozess-Istwertes bei Drehung der Welle im Uhrzeigersinn (CW) oder gegen
den Uhrzeigersinn (CCW) bei Sicht auf Welle. Die Zahlrichtung wird im Attribut
Obhex festgelegt:

Bit 0 Drehrichtung Ausgabecode
1 Cw Steigend
0 CCwW Fallend

7.2 Auflosung pro Umdrehung

Der Parameter Auflosung pro Umdrehung wird dazu verwendet, den Encoder so
zu programmieren, dass eine gewunschte Anzahl von Schritten bezogen auf eine
Umdrehung realisiert werden kann.

Attribut ID Standardwert
2C hex siehe Typenschild

Wertebereich
Ohex - 2000hex

Datenlange

Unsigned Integer16

Maximale Aufldsung bei
24 Bit Ausfuhrung: 1.000 hex
25 Bit Ausfuhrung: 2.000 hex

Wird als Auflosung pro Umdrehung ein Wert grof3er der Grundauflésung des
Drehgebers gewanhlt, ist der Ausgabecode nicht mehr einschrittig. Es ist daher
darauf zu achten, dass die gewlnschte Auflosung die Auflosung des Drehgebers
nicht Ubersteigt.

1
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7.3 Gesamtauflosung

Die Gesamtauflosung gibt die gewunschte Anzahl der Messeinheiten der
gesamten Verfahrlange an. Der Wert darf die Gesamtauflosung des Drehgebers
nicht Ubersteigen. Die Gesamtauflosung des Drehgebers ist auf dem Typenschild
angegeben.

Attribut ID Standardwert Wertebereich Datenlange

72 hex siehe Typenschild Oh - 2.000.000h Unsigned Integer 32

Maximale Auflésung bei
24 Bit Ausfuhrung: 1.000.000 hex
25 Bit Ausfuhrung: 2.000.000 hex

Folgende Formelbuchstaben werden nachfolgend verwendet:

e PGA Physikalische Gesamtauflosung des Encoders (siehe Typenschild)
e PAU Physikalische Auflosung pro Umdrehung (siehe Typenschild)

e GA Gesamtauflosung (Benutzereingabe)

e AU Auflésung pro Umdrehung (Benutzereingabe)

Wenn die gewlnschte Auflosung pro Umdrehung kleiner ist als die tatsachliche
physikalisch Auflosung des Encoders pro Umdrehung, dann muss die
Gesamtauflosung wie folgt eingegeben werden:

Gesamtauflosung

GA=PGA*AU / PAU, wenn AU < PAU

Beispiel: Benutzervorgabe: AU = 2048,

Encoderwerte: PGA= 24 Bit, PAU = 12 Bit
GA= 16777216 * 2048 / 4096
GA = 8388608

Wird die Gesamtauflosung des Drehgebers kleiner als die physikalische
Gesamtauflosung gewahlt, so muss der Parameter Gesamtauflosung ein
ganzzahliges Vielfaches der physikalischen Gesamtauflosung sein.

k=PGA/GA
k = ganze Zahl

12
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7.4 Presetwert

Der Presetwert ist der gewunschte Positionswert, der bei einer bestimmten
physikalischen Stellung der Achse erreicht sein soll. Uber den Parameter
Presetwert wird der Positions-Istwert auf den gewunschten Prozess-Istwert
gesetzt. Der Presetwert darf den Parameter Gesamtauflosung nicht Ubersteigen.

Attribut ID Standardwert Wertebereich Datenlange
73 hex 0 hex Ohex - Gesamtaufldsung | Unsigned Integer 32
7.5 MAC-ID

Bei Absoluten Drehgeber ohne Anschlusshaube wird die MAC-ID mittels Explicit
Messaging konfiguriert. Die DeviceNet Encoder adressieren 64 verschiedene
Knoten.

Attribut ID Standardwert Wertebereich Datenlange
6F hex () Ohex — 3Fhex Unsigned Integer8

7.6 Baudrate

Bei Absoluten Drehgebern ohne Anschlusshaube wird die Baudrate mittels Explicit
Messaging konfiguriert. Die DeviceNet Encoder unterstutzen alle DeviceNet
Baudraten der folgenden Tabelle.

Attribut ID Standardwert Wertebereich Datenlange

6E hex ) Ohex — 2hex Unsigned Integer8
Byte Baudrate

0 125kbaud

1 250kbaud

2 500kbaud

13
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8 Betriebsarten

8.1 Polled Mode

Der Polled Mode ist eine Master-Slave Kommunikation. Der Master kann mit der
Poll Command Message den aktuellen Positions-Istwert des Drehgebers abfragen.
Der Drehgeber sendet anschliellend den Prozess-Istwert mit einer Poll Response
Message an den Master. Im Beispiel wird von einer Master MAC ID von 0A hex
und einer Slave MAC ID von 03 hex ausgegangen.

8.1.1 Allocate Master / Slave Connection Set
Allocate Polling

Byte Offset Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

0 Frag[0] | XID MAC ID
1 R/R[0] | Service [4B]
Class ID [03]

Instance ID [01]

Allocation Choice [03]

0 0 Allocator MAC ID

Definition CAN ID

10 |9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Identity Usage Hex Range
1 0 Destination MAC ID 1 1 0 Group 2 only unconnected
explicit request message
(reserved)
Beispiel
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5
41E 0A 4B 03 01 03 0A

Expected_packet_rate der Explicit Message Connection auf 0 setzen
Definition CAN ID

10 |9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Identity Usage Hex Range
1 0 Destination MAC ID 1 0 0 Master explicit request
message
Beispiel
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6
41C 0A 10 05 01 09 00 00

14



DeviceNet Drehgeber

Expected_packet_rate der Polling Connection auf 0 setzen

Beispiel
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6
41C 0A 10 05 02 09 00 00
8.1.2 Release Master / Slave Connection Set
Release Polling
Byte Offset Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Frag[0] | XID MAC ID
1 R/R[0] | Service [4C]
Class ID [03]
Instance ID [01]
Release Choice [03]
Beispiel
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
41E 0A 4C 03 01 03

8.2 Change of State Mode

Der Absolutwertgeber sendet ohne Aufforderung durch den Host, sobald sich der
aktuelle Prozess-Istwert andert. Solange der Prozesswert unverandert ist, wird
nicht gesendet. Dadurch reduziert sich die Buslast.

8.2.1 Allocate Master / Slave Connection Set

Allocate COS
Byte Offset Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Frag[0] | XID MAC ID
1 R/R[0] | Service [4B]
Class ID [03]
Instance ID [01]
Allocation Choice [51]
0 0 Allocator MAC ID
Beispiel
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5
41E 0A 4B 03 01 51 0A

15
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8.2.2 Expected_packet_rate der Explicit Message

Beispiel fir Connection auf 0 setzen

CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6
41C 0A 10 05 01 09 00 00
8.2.3 Expected_packet_rate der Change of State
Beispiel fur Connection auf 0 setzen
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6
41C 0A 10 05 04 09 00 00
8.2.4 Release Master / Slave Connection Set
Release COS
Byte Offset Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Frag[0] | XID MAC ID
1 R/R [0] Service [4C]
Class ID [03]
Instance ID [01]
Release Choice [51]
Beispiel
CAN-ID Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
ME 0A 4C 03 01 51

16
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8.3 Speicheriibernahme

Der Drehgeber ist mit einem Flash-EPROM ausgestattet, welches die
enthaltenen Daten nullspannungssicher speichert. Da ein Flash-EPROM nach
ca. 1000 Schreibzyklen seine Speicherfahigkeit verliert, werden geanderte Daten
zuerst im Arbeitsspeicher gespeichert. Von dort werden die Daten nach einer
Prufung in das Flash-EPROM kopiert.

Wenn das Kopieren in das Flash-EPROM erfolgreich war, meldet sich der Encoder
mit einem MAC ID check auf dem Bus. Um den Prozesswert abzufragen, muss
der Slave erneut allocated werden.

Byte Offset Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Frag[0] | XID MAC ID
1 R/R [0] Service [32]

Class ID [23]

Instance ID [01]

Beispiel (MAC ID Master: OA hex, MAC ID Slave 03 hex)

CAN-ID

Byte 0

Byte 1

Byte 2

Byte 3

41C

0A

32

23

01

9 Ubertragung des Prozess-Istwertes
Das folgende Telegramm beschreibt, wie der Prozess-Istwert Ubertragen wird.

CAN-ID Prozess-Istwert
11 Bit Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3
2"t0 20 2910 28 2% 10 2'¢ 2310 2%

17
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10 Inbetriebnahme

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung meldet sich der
Absolutwertgeber mit einem MAC ID-Check auf dem Bus.

Far die CAN ID und MAC ID wird fur den Master OA (hex) und

Slave 03 (Hex) beispielhaft verwendet. Parameter die unverandert
bleiben sollen, konnen ubersprungen werden. Die Zahlenwerte werden
hexadezimal angegeben.

il

10.1 Betriebsparameter
Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID | MACID | Service Code | Class ID | Instance ID | Attribut ID | Data
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte5 | Byte6 | Byte 7
41C 0A 10 23 01 0B X
X: 0 (hex) fur CW (Standard)
1 (hex) far CCW
Absolutwertgeber an Master: Bestatigung
CANID MAC ID Service Code
Byte 0 Byte 1
41B 0A 90
10.2 Auflosung pro Umdrehung
Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter
CANID | MACID | Service Code | Class ID | Instance ID | Attribut ID | Data
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 | Byte 6 | Byte 7
41C 0A 10 23 01 2C X X

X: Auflésung pro Umdrehung

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID Service Code
Byte 0 Byte 1
41B 0A 90

18
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10.3 Gesamtauflosung

Zur Ubertragung der Gesamtaufldsung muss eine fragmentierte Ubertragung

durchgefuhrt werden. Die folgenden Telegramme zeigen, wie die Gesamtauflosung
ubertragen wird.

Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID | MACID | Fragment | Service Code | ClassID | Instance ID | Attribut ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 | Byte 6
41C 8A 00 10 23 01 2D X

X: Gesamtauflosung

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2
41B 8A Co 00

Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID | MACID | Fragment
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3
41C 8A 81 X X

X: Gesamtauflosung

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2
41B 8A C1 00

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID Service Code
Byte 0 Byte 1
41B 0A 90

19
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10.4 Presetwert
Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID | MACID | Fragment | Service Code | Class ID | Instance ID | AttributID
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 | Byte 6 | Byte 7
41C 8A 00 10 23 01 2E X X

X: Presetwert

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2
41B 8A Co 00

Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID | MACID | Fragment
Byte 0 Byte 1 Byte 6 Byte 7
41C 8A 81 X X

X: Gesamtauflosung

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2
41B 8A C1 00

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID Service Code
Byte 0 Byte 1
90

20
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10.5 Baudrate
Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID | MACID | Service Code | Class ID | Instance ID | Attribut ID | Attribut ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte5 | Byte6 | Byte7
41C 0A 10 23 01 6E X - -
X: Baudrate
X Baudrate
0 125 kbaud
1 250 kbaud
2 500 kbaud
Absolutwertgeber an Master: Bestatigung
CANID MAC ID Service Code
Byte 0 Byte 1
41B 0A 90
10.6 MAC-ID
Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter
CANID | MACID | Service Code | Class ID | Instance ID | Attribut ID | AttributID
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte5 | Byte6 | Byte7
41C 0A 10 23 01 6F X - -
X: MAC-ID

Absolutwertgeber an Master: Bestatigung

CANID MAC ID Service Code
Byte 0 Byte 1
41B 0A 90

21
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10.7 Speicheriubernahme
Master an Absolutwertgeber: Set-Parameter

CANID MAC ID Service Code Class ID Instance ID
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3
41C 0A 32 23 01

Ist die Ubertragung erfolgreich, meldet sich der Absolutwertgeber nach 2 s mit
einer vervielfaltigten MAC ID zuruck. Der Master muss anschlief®end den Slave

neu zuweisen.

Ist die Ubertragung nicht erfolgreich, wird eine Fehlermeldung ausgegeben.

Der verwendete Service-Code zum Speichern der Werte ist herstellerspezifisch.
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11 Projektierung unter RsNetworx

11.1 EDS-File installieren

Das EDS-File enthalt Informationen Uber geratespezifische Parameter sowie
mogliche Betriebsarten des Encoders. Hiermit steht in elektronischer Form eine Art
Datenblatt zur Verflgung, das zur Projektierung unter z.B. RsNetworx verwendet
werden kann.

- . DeviceNet - RSNetWorx for DeviceNet X
File Edit Wiew MNetwork Device Diagnostics Tools Help m
B E-" & 0= 8 & all: £|&@- = |F&

Hardware ————————————— x| j

EI--@ DeviceMet
EI@ Cakegary
-] AC Drive

E| [ Communication Adapter
=-JF] OPI to Devicelet Rockwell Software’s EDS Wizard -

] Devicelet ta SCANpart 7
x Options
&[] Dadge EZLINK ‘what tagk do you want to complete?

=) General Purpose Discretd]

E| () Gereric Device

E| [ Hurnan Machine Interfacy

E| : Inductive Proimity Switc E& {+ Hegister an EDS filefs].

B[] Limit Switch iThis option will add a device(s) to our database

) Motor Overload

E| [ Photoelectric Sensor © Unregister a device.

-] Rockwel Autamation mis @ This option will remove a device that has been registered by an EDS file fram

FH) SCamport Adapter our database.

) Smart MoC

EHED Specialy 10 EI‘ ¥ Change a device's graphic image. o - _ _

I'_—'l--@ Voo ﬂ Lzljcoeptlon allows you to replace the graphic image [icon file] associated with a

-] Rockwell Autamation - All '

E| Rockwell Autamation - Dg : St B

B[] Rockwell Automation - Eld E This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your

B[] Rockwel Automation - Re device.

E| Rockwell Automation/Spr

E| ifm efector, inc.

-
4 | k [ 4 Back Mext Cancel _,l_l

x|
=l Message Code | Diate | Descripkion
w
a
&
&
= |4 | 2
Ready loffine

iﬁstart”J @ &l |]|§E§DeviceNet—R5NetWor... HiEdn 10as

Bevor ein Encoder an den Bus angeschlossen werden kann, muss das EDS-File
installiert werden. Das EDS-File wird mit dem EDS-Wizard installiert.

Zum Starten des EDS-Wizard in der Menuleiste "Tools / EDS-Wizard" anklicken.
Nach erfolgreichen Start erscheint der EDS-Wizard (siehe Screenshot oben).

Anschliel3end den Punkt "Register an EDS File(s)" wahlen und "Next" anklicken.
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Im nachsten Schritt "Register a directory of EDS Files" wahlen und "Browse"
anklicken, um den Pfad des EDS-Files anzugeben (siehe Screenshot unten).

Der EDS-Wizard findet alle EDS-Files, die sich unter dem Pfad befinden und pruft
die EDS-Files auf Fehler.

= . DeviceNet - RSNetWorx for DeviceNet

File Edit Wiew MNetwork Device Diagnostics Tools Help m
B -d[8 ) E=e|x [@allE % & 6@
Hardware ————————————— x| j

EI--@ Devicehet

EI@ Cakegary

- AC Drive

) Barcode Scanner

E| [ Communication Adapter

Rockwell Software’s EDS Wizard | x|

. Reagistration =
L Dodge EZLINK Electronic Data Sheet file(z) will be added to your spstem for uze in Rock
- [T Gereral Purpose Discrete Software applications.

: Inductive Proximity Swite]  Begister a single file
{1 Limit Switch ) ) )
i©] Makar Overload ' Register a directory of EDS files [~ Look in subfolders

Ey In folder:

B[] Rockwell Automation mis

=07 SCaMport Adapter | Browse... |
Browse For Folder | d

=8

E‘"@ Deskiop ere is an icon file [ico) with the same name as the file(s) you are registering
@ My Documents this image will be associated with the device.

E@:]‘ Computer

-2 Floppy Disk Drive (4:) To perform an installation test on the: file(s], click Mext

i -{=) Local Disk (C:)

~{= Program Files (D:)
& @) Back et Cancal _,l_l

ion

-

(ERES
Iz

Messages

LI. Ok I Cancel [ _’I

Cffline
:astart| RGN |J|E§Devicemet-RSNetWor... aEdy 103

Die Schaltflache "Next" anklicken, um zum Change Graphic Image-Fenster
weitergeleitet zu werden (siehe nachsten Screenshot).
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Im Change Graphic Image-Fenster werden den verwendeten Knoten Bilder
zugeordnet.

==l x|

I *DeviceNet - RENetWorx for DeviceNet B

File Edit Wiew MNetwork Device Diagnostics Tools Help

D@ -a[S L e [@ allE % -[=|m &
Hardwarg ————————— x|

E--@ DreviceMet

EI@ Cakegary

] AC Drive

[ Barcode Scanner

- I"f- Communication Adapter

DRI to DevicaNet Rockwell Software's EDS Wizard |
De;lceNet ko SCAMpork Change Graphic Image
Dodge EZLINK ‘You can change the graphic image that is associated with a device.

Generic Device
Hurnan Machine Interfacg Froduct Types

Inductive Proximity Switc = |
ERRERE E Generic Device

Limit Switch
Mokor Cverload

Photoelectric Sensor | (4| 7 w RM7013
[T Rockwel Automation mis
[ SCANport Adapter

1 smart MCC

[ specialty Lo

Yendor

FRABA Sensorsysteme Gl
Pepperl+Fuchs
Rockwell Aukomation - Al
Rockwell Autamation - Dg
Rockwell Autornation - Elg
Rockwell Aukomation - Re
Rockwell Automation/Spr

- ifm efector, inc. o
4 | 4 Back Mext Cancel _,l_l

m

M+
x|
2l | Message Code | Drate | Description
°DNET:DD43 12,05,2005 15:39:49 An error has occurred attempting ko insert the device at address 62 into the configuration,
°DNET:DFFF 12.05,2005 15:39:49 Copy protection was not detected and RSNetWorsx for Devicelet is running in DEMO mode, Only addresses 0 through 6 are walid,
o ODNET:DIDI 12.05.2005 15:39:25 Mode changed to online. The online path is KLIMA-LAPTOP! 1 770-KFD-1,
=
(13
o
a
= |al | i
Online - Mot Browsing

| @] @ &I ||[Ef*Devicenet - Rshetwo...

Ready
;ﬁstart| 1 f8dn 159

Die Schaltflache "Next" anklicken, um die Installation des EDS-File abzuschliel3en.
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11.2 Treiber konfigurieren

Nachdem das EDS-File installiert ist, wird der passende Treiber konfiguriert. Im
Folgenden wird der Treiber 1770-KFD konfiguriert.

Mit RSLinx wird der passende Treiber ausgewahlt. Uber "Start / Programme
/ Rockwell Software / RSLinx" das Programm RSLinx starten. In RSLinx in
der Menuleiste "Communications / Configure Drivers" anklicken. Das Fenster
"Configure Drivers" offnet sich (siehe Screenshot unten).

Configure Drivers B

—&wailable Driver Types:

1784-PCC for ControlN et devices

1784-PCIC(S] for ControlMet devices

1747-FIC / AIC+ Driver

DF1 Slave Driver

S-5 5D/502 for DH+ devices

Virtual Backplane [Softl ogi=58us

DeviceMet Drivers [1784-PCO/PCIDS 1770-KFD SDMPT drivers]

PLC-5 [DH+) Emulator driver

SLC 500 [DH485] Emulator driver
SoftLogixb diver

Remote Devices via Ling Gateway

|:|:
x

Cloze
=] AddNew.. |
| [A5-2320F1 devices Help |
Ethemet devices
— 01784k T AR TR[D)PRTHD)PCME for DH+/DH-485 devices
1784-KTC) for ControlMet devices
DF1 Polling Master Driver Statuz

Configure.
Startup...
Start

Stop

dilidd

Delete

Das Dropdown-Menu "Available Driver Types" anklicken und den Treiber 1770-KFD
auswahlen. Die Schaltflache "Add New" anklicken, um den Treiber hinzuzufugen.

Der hinzugefugte Treiber kann jetzt konfiguriert werden. Den Treiber auswahlen
und die Schaltflache "Configure" anklicken. Das Fenster "Driver Configuration”
offnet sich (siehe Screenshot unten).

Allen-Bradley 1770-KFD Driver Configuration”

% Aller-Bradiey 1770-6FD Diiver
Diriver Revizion: 206
Copynight 2 1533

Allen-Bradley Company
A Divizion of Rockwell Autarnation

— K.FD Driver Setup
Serial Port Setup————— ~ DeviceMet Port Setup

Port Select Ivl Mode Address IE2 ﬂ
Data Rate IE?‘BDD -] Data Rate |25'JK -

L Ujse o Dl Eonfigure Dialer |
[T Displavnfo

" Modem Setup

Thiz part iz not currently in uge,

ok I Cancel |

Help
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Im MenuU "Data Rate" die Baudrate des DeviceNet-Netzwerkes einstellen und die
Schaltflache "OK" anklicken. Das Fenster "Configure Drivers" durch Klicken auf
die Schaltflache "Close" schliel’en. AnschlieRend kann der konfigurierte Treiber
verwendet werden.

Damit der Treiber erfolgreich mit dem DeviceNet-Netzwerk kommunizieren
kann, mussen der Treiber und das Netzwerk die selbe Baudrate verwenden.
Verwenden Sie fur den Treiber die Baudrate des DeviceNet-Netzwerkes.

11.3 Netzwerk online schalten

Zum Online schalten von Netzwerken in RsNetworx in der Menuleiste "Network

/ Online" anklicken. Das Fenster "Browse for network" 6ffnet sich und es wird
nach verbundenen Netzwerken gesucht. Anschlieend den konfigurierten Treiber
auswahlen (z.B. 1770-KFD), um das Netzwerk online zu schalten.

Nachdem das Netzwerk online geschaltet ist, sucht RsNetworx nach verfigbaren
Knoten im Netzwerk (siehe Screenshot unten).

< [ *DeviceNet - RSNetWorx for DeviceNet _(&8]x]
File Edit Wiew MNetwork Device Diagnostics Tools Help @
B E-d(8| s BalK & alE % & 5

Hardware ————————————— x| 17 ) RM7O13 j

(= @ DreviceMet
= @ Category

[ Inductive Proimity Switc]
[ Limit Switch

i) Makar Overload Browsing network... x|
D If- Rockwell Automation mis Mot found: Device at address 19

BT SCaMport Adapter

{3 smart MCC [ []]]]
BT Specialty o

=5 @ Yendor
+ FRABA Sensorsysteme G

Pepperl+Fuchs
Rockwell Autarnation - All
Rockwell Automation - Dd
Rockwell Autornation - Elg
Rockwell Automation - Rg
Rockwell Automation)Spr

ifm efector, inc i
l | L M| 4| »| M}, Graph [ Spreadshest §  Master/Slave Configuration 3 Diagnostics | 4] | LI_I

[

Message Code | Dake | Descripkion
BDNET:DIDI 12.05,2005 15:39:25 Mode changed to online. The online path is KLIMA-LAPTOP!1770-KFD-1.

hWessages

4| | )
Ready Browsing - 19
;ﬂstartl | @ 4 |]|§P§*DeviceNet - RSNetWo... Siedn 159

27



DeviceNet Drehgeber

11.4 Encoder konfigurieren

Zum Konfigurieren von Encodern in RsNetworx in der Menuleiste "Device /
Properties" anklicken. Das Konfigurationsfenster des Encoders 6Offnet sich (siehe
Screenshot unten). Uber den Tab "Parameters" kdnnen die Parameter des
Encoders konfiguriert werden.

- | *DeviceNet - RSNetWorx for DeviceNet 18Il
File Edit “iew Metwork Device Diagnostics Tools Help m
CIEAT IR [@ allE =% -[=] @ &

Hardware ——— =l 1770-KFD Wm — ;I
=) Devicehiet RS232 Interface 2l x|

E@ Category General Parameters | 140 Datal EDS Filel
H-{] AC Drive

El [ Barcods Scanner @ m==t Select the parameter that you want to configure and initiate an

¥ action uzing the toolbar.
7 OPI to Devicehst 04 - o _ :
[} DeviceNet to SCANport I= Giroups i W [sige x| HMonter G 2

[ Dodge EZLINK 10 |&] Parameter | current value |
General Purpose Discrete

. F 5 1 Code sequence clockwise 1 sequence
i I_.r- o De\;.ce ; 2 Resolution per revaolukion 2000 Steps
Humna MaEhie It acy 3 Total Resolution 4000 Steps
- Inductive Proximity Switc
: e i 4 Preset Yalue 13 Steps
- Lirrit: Switch e
A 5 & Position 70 Steps

[ ] Motor Crverload

[ Photoslectric Sensor

[ Rockwell Automation ris
) scamport Adapter

[ Smart MCC

[ specialty o

Yendor

FRAEA Sensorsystems G
Pepper+Fuchs

Rockwell Automnation - All
Rockwell Automation - Dd
Rockwell Automation - Eld

Rockwell Autamation - R oK I Cancel | Apply I Help

Rockwell Aukomation)Spr

m

ifm efector, inc. s
4 4 - 5 2 3
| I M| 4| »| M} Graph { Gpieadshest ) Master/Slave Configuriation ) Diagnostics | 4 | _>l—|

=
j=I} Message Code | Drate | Descripkion

°DNET:DD43 12.05,2005 15:39:49 An error has occurred attempting ko insert the device at address 62 into the configuration,

°DNET:DFFF 12.05,2005 15:39:49 Copy protection was not detected and RSMebWorx For Devicellet is running in DEMO mode, Only addresses 0 through & are valid,
s ODNET:DIDI 12.05,2005 15:39:25 Mode changed to online, The online path is KLIMA-LAPTOP!1770-KFD-1,
=
o
o
o
= [ | |
Ready Onling - Mot Browsing

|H @ @ |J|E. *DeviceNet - RSNetWo... GiEdh 154

Nach dem Konfigurieren konnen die Parameter = RIS SIET
hochgeladen werden (siehe Screenshot rechts): il [ |
pesipi-dareleebitiintl sinbl o
(D Parameter herunterladen Favm BB [ ] Wi B &
@ Parameter hochladen £ ot ot |
. . 2 REORON per revodition 20 Sheps
® Aktuellen Positionswert anzeigen Y Tmean o
L] . Fraset Vabum 10 Shaps
E e -
7 Baudrae i . [=]
Mo
51| Die MAC-ID und Baudrate sind nur o
bei Encodern ohne Anschlusshaube
anderbar.

Ok I CcarceEl Apply Help
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Nach dem Hochladen missen die Parameter im EEPROM gespeichert werden,
um verwendet werden zu konnen. Zum Speichern der Parameter in RsNetworx in
der Menuleiste "Device / Class Instance Editor" anklicken. Das Fenster "Service
Class Instance Attribute Editor" offnet sich (siehe Screenshot unten).

D|e |m ScreenShOt angegebenen %2 Service Class Instance Attribute Editor - [Node 32]
Werte Ubernehmen. Anschlief3end % Unecogrized Devics
d |e SChaItﬂaChe " Execute" = E:-tecu_te Tranzaction Arquments :

. Service Code—————————————— [~ Object Address
an kI ICken . Clazs: Inztance:  Athibute:

. . . . Walue  Description |23 1 |1

Die Werte sind jetzt im EEPROM [ [other = | || e tho st n
geSpGIChert und konnen Transmit Data Size: Data sent to the device:
verwendet werden. [Byte =

[ Values in decimal

— Feceive Data

Sizer Data received fram the device:
IByte j The execution was completed,
B adix:
Decimal -
LCloze Help
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12 Begriffe und Abklrzungen

Ob ...
0d ...
0x ...
Baudrate
CAL

CAN
CAN_H
CAN_L
CANopen

CiA

CiADS

CiA DSP
CiIAWD
CiA DS 301

CiA DS 401
CiA DS 402
CiA DS 403
CiA DS 404
CiA DS 405
CiA DS 406
CiA DS 407
cOB
COB-ID

Communication
cycle
EMCY Object

Error Reg

Guarding Error

30

binarer Zahlenwert (zur Bitcodierung), z.B. 0b0001 0000
dezimaler Zahlenwert, z.B. 0d100

hexadezimaler Zahlenwert, z.B. 0x64 (= 100 dezimal)
Ubertragungsgeschwindigkeit (1 Baud = 1 Bit/sec.)

CAN Application Layer
CAN basierendes Netzwerkprotokoll auf Applikationsebene

Controller Area Network (Bussystem fir den Einsatz im Mobilbereich)
CAN-High; CAN-Anschluss/-Leitung mit dem hohen Spannungspegel
CAN-Low; CAN-Anschluss/-Leitung mit dem niederen Spannungspegel

CAN basierendes Netzwerkprotokoll auf Applikationsebene mit einer offenen
Konfigurationsschnittstelle (Objektverzeichnis).

"CAN in Automation e.\."

(Anwender- und Herstellerorganisation in Deutschland/Erlangen)
Definitions- und Kontrollorgan fir CAN und CAN-basierende Netzwerkproto-
kolle

Draft Standard (veréffentlichte CiA-Spezifikation, die in der Regel ein Jahr
nicht geandert und erweitert wurde)

Draft Standard Proposal (veroffentlichter CiA-Spezifikationsentwurf)
Work Draft (CiA-intern zur Diskussion akzeptiertes Arbeitspapier)

Spezifikation zum CANopen Kommunikationsprofil; beschreibt die grundlegen-
den Kommunikationsmechanismen zwischen den Netzwerkteilnehmern, wie z.B
die Ubertragung von Prozessdaten in Echtzeit, den Datenaustausch zwischen
Geraten oder die Konfigurationsphase. Entspr. der Applikation erganzt mit den
nachfolgenden CiA-Spezifikationen:

Gerateprofil fur digitale und analoge E/A-Baugruppen

Gerateprofil fur Antriebe

Gerateprofil fur Bediengerate

Gerateprofil fur Messtechnik und Regler

Spezifikation zur Schnittstelle zu programmierbaren Systemen (IEC 61131-3)
Gerateprofil fur Drehgeber/Encoder

Applikationsprofil fir den offentlichen Nahverkehr

CANopen Communication Object (PDO, SDO, EMCY, ...)

CANopen Identifier eines Communication Objects

Die zu Uberwachende Synchronisationszeit; max. Zeit zwischen 2 Sync-Ob-
jekten

Emergency Object (Alarmbotschaft; Gerat signalisiert einen Fehler)
Error Register (Eintrag mit einer Fehlerkennung)

Knoten bzw. Netzwerkteilnehmer wurde bzw. wird nicht mehr gefunden
Guard-MASTER: Einer oder mehrere SLAVES melden sich nicht mehr.
Guard-SLAVE: Das Gerat (SLAVE) wird nicht mehr abgefragt.
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Guard Time

Heartbeat

ID (auch Iden-
tifier)

[dx

Life Time Factor

Monitoring

NMT

NMT-Master/-
Slaves

Node Guarding

Node-ID

Objekt (auch
OBJ)

Innerhalb dieser Zeit erwartet der Netzwerkteilnehmer ein "Node Guarding" des
Netz-Masters

Parametrierbare zyklische Uberwachung von Netzwerkteilnehmern
untereinander. Im Gegensatz zum ,Node Guarding“ wird kein Ubergeordneter
NMT-Master benotigt.

Identifier; kennzeichnet eine CAN-Nachricht. Der numerische Wert des ID
beinhaltet gleichzeitig eine Prioritat bezuglich des Bus-Zugriffes.

ID 0 = héchste Prioritét, E
Index; bildet zusammen mit dem S-Index die Adresse eines Eintrages im Objekt-
verzeichnis

Anzahl der Versuche bei fehlender Guarding Antwort

Wird verwendet um die Fehlerklasse (Guarding-Uberwachung, Sync-, etc.) zu
beschreiben.

Netzwerk-Management

Der NMT-Master steuert die Betriebzustdnde der NMT-Slaves

Parametrierbare zyklische Uberwachung von Slave-Netzwerkteilnehmern durch
einen Ubergeordneten Master-noten, sowie die Uberwachung dieses Abfrage-
mechanismus durch die Slave-Teilnehmer.

Knotenpunkt-ldentifier (Kennung eines Teilnehmers im CANopen Netz)

Oberbegriff fir austauschbare Daten/Botschaften innerhalb des CANopen-
Netzwerks

Objektverzeichnis enthalt alle CANopen-Kommunikationsparameter eines Gerates, sowie gerate-

Operational

PDO

PDO Mapping
Pre-Op

Prepared

Rec PDO
(auch Rx PDO)

ro
rw
Rx-Queue
s16

spezifische Parameter und Daten. Auf die einzelnen Eintrage wird Uber den
Index und S-Index zugegriffen.

Betriebszustand eines CANopen Teilnehmers.
In diesem Modus kdnnen SDOs, NMT-Kommandos und PDOs Ubertragen
werden.

Process Data Object; im CANopen Netz zur Ubertragung von Prozessdaten in
Echtzeit, wie z.B. Drehzahl eines Motors.

PDOs besitzen eine héhere Prioritat als SDOs; im Gegensatz zu SDOs werden
sie unbestatigt Ubertragen. PDOs bestehen aus einer CAN-Nachricht mit Identi-
fier und bis zu 8 Byte Nutzdaten.

Beschreibt die Applikationsdaten, die mit einem PDO Ubertragen werden.

Pre-Operational; Betriebszustand eines CANopen Teilnehmers.

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung geht jeder Teilnehmer au-
tomatisch in diesen Zustand. Im CANopen-Netz konnen in diesem Modus nur
SDOs und NMT-Kommandos Ubertragen werden, jedoch keine Prozessdaten

(auch stopped) Betriebszustand eines CANopen Teilnehmers.
In diesem Modus werden nur NMT- Kommandos Ubertragen.

(Receive) Empfangs Process Data Object

read only (unidirektional; nur Lesen)

read-write (bidirektional; Lesen-Schreiben)
Empfangspuffer

Datentyp signed 16 bit (mit Vorzeichen, 16 Bit-Format)
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SDO

Server SDO

Service Data Object. Mit diesem Objekt wird gezielt auf das Objektverzeichnis
eines Netzwerkteilnehmers zugegriffen (lesen/schreiben). Ein SDO kann aus
mehreren CAN-Nachrichten bestehen. Die Ubertragung der einzelnen Nachrich-
ten wird von dem angesprochenen Teilnehmer bestatigt.

Mit den SDOs lassen sich Gerate konfigurieren und parametrieren.

Mechanismus und Parametersatz um das "eigene" Objektverzeichnis eines
Netzwerkteilnehmers anderen Teilnehmern (Clients) zuganglich zu machen.

S-ldx (auch Sldx) Subindex innerhalb d. Objektverzeichnisses eines CANopen fahigen Gerates

Start Guarding
str

Sync Error
Sync OBJ

Sync Windows
Time Stamp
Trans Type

Trans PDO
(auch Tx PDO)

Trans SDO
(auch Tx SDO)

Tx-Queue
(Transmit)

u8 (16, 32)

wo

32

Start der Knotenuberwachung
Datentyp String (Variable flr Zeichenketten, wie z.B. Text "load")
Ausbleiben des Sync OBJ innerhalb der parametrierbaren Synchronisationszeit

Synchronisationsobjekt zur netzwerkweit gleichzeitigen Aktualisierung bzw.
Ubernahme der Prozessdaten der entsprechend parametrierten PDOs.

Zeitfenster in dem die synchronen PDOs Ubertragenen werden mussen.
Zeitstempel zum Abgleich evtl. vorhandener Uhren in Netzwerkteilnehmern
Art der Prozess-Datenubertragung; synchron, asynchron

(Transmit) Sende Process Data Object
(Transmit) Sende Service Data Object
Sendepuffer

Datentyp unsigned 8 (16, 32) bit (ohne Vorzeichen, 8 (16, 32) Bit-Format)

write only (nur schreiben)
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