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1.1

Grundlegendes | Dokumentation

Dokumentation

Die Dokumentation zur EIB 741, EIB 742 und EIB 749, im Folgenden als EIB 74x
bezeichnet, umfasst folgende Unterlagen:

B Betriebsanleitung

®  Unterlagen, die fur die Inbetriebnahme erforderlich sind, sowie Technische
Daten

® Benutzerhandbuch fir die Applikationsentwicklung
B Beschreibung des Funktionsumfangs der EIB 74x
® Beschreibung der Installation und der Funktionsaufrufe der TreiberSoftware

DHCP

Die EIB 74x kann mit statischen IP-Adressen oder alternativ mit dynamischen IP-
Adressen, die von einem DHCP-Server bezogen werden, arbeiten. Per Default ist
DHCP deaktiviert und die EIB 74x benutzt statische IP-Adressen. Diese Adresse
kann durch den Benutzer gesetzt werden, um sich an die Gegebenheiten eines
bestimmten Netzwerks anzupassen.

Wenn DHCP aktiviert wird, versucht die EIB 74x nach der Bootphase eine IP-
Adresse von einem DHCP-Server zu beziehen. Diese Adresse wird so lange
benutzt, wie in der Glltigkeitsdauer der "Lease" angezeigt wird. Wenn notig
erneuert die EIB 74x den "Lease" selbststandig. Wenn kein DHCP-Server gefunden
wird, der eine Adresse zur Verfligung stellt, verwendet die EIB 74x nach Ablauf
eines Timeouts die voreingestellte IP-Adresse. Die Bootphase verlangert sich in
dem Fall, dass DHCP angewahlt ist, aber kein DHCP-Server zur Verfligung steht.

Der DHCP-Client fordert eine IP-Adresse, die Subnetzmaske und den Standard-
Gateway an. Zusatzlich wird der Hostname der EIB 74x an den DHCP-Server
Ubermittelt. Wenn der DHCP-Server mit einem DNS-Server verbunden ist, dann
kann der Hostname anstatt der |IP-Adresse zur Kommunikation mit der EIB 74x
verwendet werden.

Der Default-Hostname ist individuell fur jede EIB 74x und enthalt den Geratenamen
und die eindeutige Seriennummer. Anbei ein Beispiel flir den Hostname:
EIB741-SN123456

Der Geratename ist "EIB741" und die Seriennummer ist "SN123456". Die
Seriennummer ist auf dem Typenschild auf der Rickseite der EIB 74x aufgedruckt.
Der Hostname kann Uber ein Software-Kommando geédndert werden.

o Fur die Anderung der Netzwerkeinstellung kann z. B. das auf CD
mitgelieferte Programm "networksettings"' verwendet werden (zu finden
unter ...\windows\tools\networksettings\networksettings.exe).

0 Um die stérende Einflussnahme weiterer (fir die Applikation
nicht benotigter) Netzwerkteilnehmer auszuschlief3en, empfiehit
HEIDENHAIN fir die Anbindung der EIB 74x ein separates Netzwerk
aufzubauen.
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Grundlegendes | Zielgruppe und Qualifikation des Personals

1.2 Zielgruppe und Qualifikation des Personals

Die vorliegende Unterlage muss von jeder Person gelesen und beachtet werden,
die mit der Applikationsentwicklung betraut ist.

Fir die Applikationsentwicklung ist eine entsprechende Qualifikation erforderlich.
Der Applikationsentwickler muss sich mit Hilfe der Dokumentation des Gerats und
der angeschlossenen Peripherie ausreichend informiert haben.

Der Applikationsentwickler ist aufgrund seiner fachlichen Ausbildung, Kenntnisse
und Erfahrung sowie Kenntnis der einschlagigen Bestimmungen in der Lage, die
ihm Ubertragenen Arbeiten hinsichtlich der jeweiligen Applikation auszuflhren und
mogliche Gefahren selbststandig zu erkennen und zu vermeiden.

1.3 Firmware-Version

Die vorliegende Dokumentation beschreibt die Firmware-Version 633281-14.

1.4 Change History

Anderungen zu vorhergehenden Versionen kénnen aus der Change History
entnommen werden. Das Dokument zur Change History ist auf der CD im
Unterverzeichnis EIB_74x/doc zu finden. Bitte lesen Sie dieses Dokument, speziell
die Hinweise zu neuen, geanderten und obsoleten Funktionsaufrufen.
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Funktionsumfang | Allgemeine Funktionsbeschreibung

Allgemeine Funktionsbeschreibung

Die EIB 74x ist eine Auswerte-Elektronik zur prazisen Positionsmessung speziell flr
Prifplatze und Mehrstellen-Messplatze, sowie zur mobilen Datenerfassung, z. B.
bei der Maschinenvermessung.

Die EIB 74x ist ideal fir Anwendungen, die eine hohe Auflésung der
Messgeratesignale und eine schnelle Messwerterfassung erfordern. AuRerdem
ermdglicht die Ethernet-Ubertragung die Verwendung von Switches bzw. Hubs zur
Verschaltung von mehreren EIB 74x.

An die EIB 74x konnen bis zu vier HEIDENHAIN-Messgerate wahlweise mit
sinusférmigen Inkrementalsignalen (1 Vss) oder mit EnDat-Schnittstellen
(EnDat 2.1 und EnDat 2.2) angeschlossen werden.

Zur Messwertbildung unterteilt die EIB 74x die Signalperioden der
Inkrementalsignale 4096-fach. Der automatische Abgleich der sinusférmigen
Inkrementalsignale (Signalkompensation) reduziert die Abweichungen innerhalb
einer Signalperiode.

Durch den integrierten Messwertspeicher ermaoglicht die EIB 74x im
Betriebsmodus "Recording” ein Abspeichern von bis zu 250.000 Messwerten pro
Achse. Das Abspeichern der Messwerte erfolgt achsabhéangig wahlweise tber
interne oder externe Trigger.

Zur Datenausgabe steht eine Standard-Ethernet-Schnittstelle (Verwendung von
TCP- bzw. UDP-Kommunikation) zur Verfigung. Damit ist eine direkte Anbindung
an PC, Laptop oder Industrie-PC moglich. Die Art der Messwertlbertragung kann
Uber den Betriebsmodus eingestellt werden. Zur Verarbeitung der Messwerte

im PC ist im Lieferumfang Treiber-Software fir Windows, Linux und LabVIEW
enthalten. Die TreiberSoftware ermdglicht eine einfache Programmmierung

von Kundenapplikationen. Zusatzlich demonstrieren Beispielprogramme die
Maoglichkeiten der EIB 74x .

Encoder
X11 ... X14 M X4
[ 1 Vep AD Interpolation
input converter |-, +
Compensation

Ethernet-Interface

5V power supply
+

Overcurrent protection|

Exists 4x

Measured value

Tri Reference position memory
rigger of axis 1

X31

[

RS-485
differential input

External

Trigger

[

RS-485
differential output

Timer

[ i

X32

Exists 4x

Trigger Interface

Voltage supply

Abbildung 1: Prinzipschaltbild

An die EIB 74x konnen bis zu vier HEIDENHAIN-Messgerate mit folgenden
Schnittstellen angeschlossen werden (frei programmierbar):

= |nkrementalsignale 1 Vgg

EnDat 2.1

EnDat 2.2

Inkrementalsignale 11 pAss (auf Anfrage)
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Funktionsumfang | Konfiguration der Messgerateingange

Die Spannungsversorgung der Messgerate erfolgt von der EIB 74x und ist durch
eine ricksetzbare Uberstromabschaltung abgesichert.

@ Technische Daten siehe "Betriebsanleitung”.

2.2 Konfiguration der Messgerateingange

Nach dem Powerup ist die Spannungsversorgung der Messgeréate eingeschaltet.
Die weiteren Parameter zum Betrieb des Messgerateingangs missen per
Initialisierung gesetzt werden:

® Schnittstellentyp

® Bandbreite fUr die 1 Vgs-Eingangssignale

= Signalkompensation

® Verarbeitung der Referenzmarken

B Verarbeitung der Homing-/Limit-Signale

Diese Einstellungen kénnen per Software gedndert werden.

Die Schnittstelle fir den Messgerateingang kann im Inkremental- oder EnDat-
Modus betrieben werden. Im EnDat-Modus kann zusatzlich der Inkrementalblock
mit betrieben werden, wenn vom Messgerat zusatzlich zur EnDat- auch die

1 Vss-Schnittstelle unterstitzt wird.

Termination Bandwith Signal compensation Interpolation
L L

- -

[<«—enable

"D" »| apc | Sinal Lt erolation |
| compensation
Processing of Period counter >

Encoder Incremental signals

enable Mode |«—enable
<
EnDat Master >
| S19°K Processing of

EnDat signals
EIB

&

—

Position data

Abbildung 2: Messgeréateingang
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Funktionsumfang | Konfiguration der Messgerateingange

Verarbeitung von Inkrementalsignalen

Zur Bildung des Positionswerts unterteilt die EIB 74x die Signalperioden der
Inkrementalsignale 4096-fach (12 Bit). Der Periodenzahler hat eine Breite
von 32 Bit. Der Zahlwert wird mit jeder Signalperiode des angeschlossenen
Messgerats um den Wert "1" erhoht oder erniedrigt.

Der automatische Abgleich der sinusformigen Inkrementalsignale
(Signalkompensation) reduziert die Abweichungen innerhalb einer Signalperiode.
Die Kompensation der Inkrementalsignale des Messgerats und auch der
Abschlusswiderstand kann per Software ein- bzw. ausgeschaltet werden.

Der Interpolationswert (12 Bit) bildet zusammen mit dem Wert des
Periodenzahlers (32 Bit) die 44 Bit breite Positionsinformation zum Zeitpunkt

des TriggerEreignisses. Die Positionsinformation wird in einem 48 Bit breiten
Register gespeichert (siehe Tabelle). Der Periodenzahler wird dabei in der
Zweierkomplementdarstellung abgebildet; die Bits 43 ... 47 bilden das Vorzeichen
ab.

Die Ubergeordnete Kunden-Softwareapplikation kann aus diesem Wert abhangig
von der Art des Messgeréts (linear oder rotativ) den entsprechenden Winkel oder
die Lange berechnen. Der Uberlauf des Periodenzahlers erfolgt entsprechend der
Zweierkomplementdarstellung an der Stelle

0x07FF FFFF FFFF (Maximum positiv) —0xF800 0000 0000 (Maximum
negativ)

Dieser Uberlauf hat keinen Einfluss auf die Funktionalitét des Periodenzéhlers oder
des Interpolators. Der Uberlauf muss jedoch durch die Gibergeordnete Kunden-
Softwareapplikation behandelt werden.

Registerinhalt Positionswert bei Inkrementalsignalen

Bit-Nr. Breite (Bit) Inhalt

0.1 12 Interpolationswert

12 ...43 32 Periodenzahler (Bit 43 = Vorzeichen)
44 ... 47 4 Identischer Wert zu Bit 43

Trigger —_—

latchy

Encoder input _ Signal )
1 Vpp —D ADC [ compensation —» Interpolation =]
Iatch*

Position data

Period counter >

Abbildung 3: Blockschaltbild Messgerateingang
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Funktionsumfang | Konfiguration der Messgerateingange

Interpolationswert

Zum Zeitpunkt des Trigger-Ereignisses werden die Inkrementalsignale abgetastet
und daraus ein 12 Bit breiter Interpolationswert berechnet (nicht bei der EnDat-
Schnittstelle). Der Zusammenhang zwischen Interpolationswert und den
Inkrementalsignalen ergibt sich dabei wie folgt:

A | J J/ /%\L J J/ /%\t | | Interpolation
\/ \/ \ values (HEX)

interpolatior Ya% 800 CO0 000 400 800 COO 000 400 800

Period colts,,  FFFFFFFF | 00000000 | 00000001

Abbildung 4: Interpolationswert bei Inkrementalsignalen

Einstellmoglichkeiten:

B Abschlusswiderstand fir die Inkrementalsignale
Der Abschlusswiderstand 120 Q fir die 1 Vgg-Inkrementalsignale kann per
Software zu- oder abgeschaltet werden (fur alle Kanale gleichzeitig; Default:
Widerstédnde zugeschaltet)

= Bandbreiten-Einstellung der Inkrementalsignale
Die Bandbreite der Inkrementalsignale des Messgerats kann per Software
umgeschaltet werden. Als Standardeinstellung sollte die hohe Bandbreite (500
kHz) eingestellt werden. Die Einstellung niedrige Bandbreite (33 kHz) sollte nur
fur spezielle Applikationen angewahlt werden

® Signal-Kompensation
Die Kompensation der Inkrementalsignale des Messgerats kann per Software
ein- oder ausgeschaltet werden

Analogwerte der 1 Vgg-Inkrementalsignale A und B

Die Ubertragenen Werte entsprechen den Werten des AD-Wandlers zum Zeitpunkt
des TriggerEreignisses.

Registerinhalt AD-Wandler bei Inkrementalsignalen

Bit-Nr. Breite (Bit) Inhalt
0.1 12 12-Bit-AD-Wandler-Wert
12 ...15 4 Reserviert

Wertetabelle AD-Wandler bei Inkrementalsignalen

Wert (HEX) Signalwert Inkrementalsignale

000 Negatives Maximum
800 Null
FFF Positives Maximum
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Behandlung von Referenzmarken

Bei inkrementellen Messgeraten wird die Referenzmarke bzw. werden die
Referenzmarken dazu benutzt, einen absoluten Bezug fir die Inkrementalsignale
herzustellen.

Bei Messgeraten mit einer Referenzmarke hat diese einen eindeutigen Bezug
zu einer bestimmten Signalperiode. Diese Signalperiode kann als Bezug zur
Bildung von absoluten Positionswerten verwendet werden. Das Uberfahren

der Referenzmarke hat keinen Einfluss auf den Periodenzahler oder den
Interpolationswert. Es wird lediglich der zum Zeitpunkt des Uberfahrens gliltige
Periodenzahlerwert in einem Register fir die Referenzposition gespeichert. Mit
diesem Wert kénnen in der Kunden-Softwareapplikation absolute Positionswerte
berechnet werden.

Das folgende Bild zeigt den prinzipiellen Ablauf bei der Ermittlung einer
Referenzposition. Die angezeigten Werte sind nur als Beispiel zu verstehen und
der Ubersicht halber ist nur ein Ausschnitt des Positionswert-Registers gezeigt.

Current position Saved reference Absolute position
Scanning value position (calculated by
head T
eal \ Movement Scale application)
r [ oxarsspr |- | | = |
Reference mark
latch
Reference mark recognized /\
:l, 03188000 | - [ oxatsBooo | =]  oxo000000
. — | oxsepossa | - [ oxatemooo | =| oxoseEsss

Abbildung 5: Ermittlung einer Referenzposition

Registerinhalt Referenzposition

Bit-Nr. Breite (Bit) Inhalt
0.1 12 Immer 0
12 ...43 32 Referenzposition (Wert des Periodenzéhlers

zum Zeitpunkt der Detektion der Referenzmar-
ke; Bit 43 = Vorzeichen)

44 ... 47 4 |dentischer Wert zu Bit 43

Ein automatisches Speichern der Referenzposition muss per Software

aktiviert werden. Nach diesem Kommando wartet die EIB 74x auf die nachste
Referenzmarke und speichert dann die Referenzposition. Ein erneutes Speichern
muss anschliefsend wieder aktiviert werden.

Im Normalfall wird das Register fiir die Referenzposition zusammen mit dem
Positionsregister und dem Statuswort in einem gemeinsamen Positionsdatenpaket
nach dem nachsten Trigger-Ereignis Ubertragen. Die EIB 74x Ubertragt dabei zwei
Referenzpositionen und ggf. den codierten Referenzwert:

B Bei Messgeraten mit einer Referenzmarke wird gewdhnlich nur die Referenz-
position 1 verwendet

® Bei Messgeraten mit abstandscodierten Referenzmarken werden je nach
Auswertungsmethode beide Registerwerte oder der codierte Referenzwert
verwendet
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Abstandscodierte Referenzmarken

Bei abstandscodierten Messgeraten wird der Bezug zur Bildung von absoluten
Positionswerten aus den Zahlerwerten durch den Abstand zweier Uberfahrener
(nebeneinander liegenden) Referenzmarken gewonnen.

Zu diesem Zweck erfolgt das Speichern des Periodenzédhlerwerts zweimal, jeweils
bei Uberfahren einer Referenzmarke. Aus dem Abstand der (nebeneinander
liegenden) Referenzmarken wird der codierte Referenzwert gebildet und somit der
Bezug zur Bildung von absoluten Positionswerten hergestellt.

Dieser Wert wird bei der Berechnung des absoluten Positionswerts durch

die Kunden-Softwareapplikation genauso behandelt wie ein gespeicherter
Referenzpositionswert im Fall von Messgeraten mit einer Referenzmarke
(siehe Zeichnung). Der codierte Referenzwert entspricht somit ebenfalls dem
Offset zwischen absolutem Positionswert und ausgegebenem (inkrementellem)
Positionswert.

Es gibt unterschiedliche Vorgehensweisen zur Bildung des codierten
Referenzwerts:

= Methode 1 (empfohlene Methode):
Die Achse wird als inkrementelles System mit abstandscodierten Refe-
renzmarken initialisiert. Dabei werden weitere typabhédngige Informationen
Uber das Messsystem an die EIB 74x Ubergeben. Aus diesen Informationen
berechnet die EIB 74x nach erfolgreichem Einspeichern der Referenzpositionen
automatisch den codierten Referenzwert. Der EinspeicherVorgang wird per
Software-Kommando gestartet (fir zwei Referenzmarken). Nach Uberfahren der
zweiten Referenzmarke berechnet die EIB 74x automatisch den codierten Refe-
renzwert und Ubertragt ihn an die Kunden-Softwareapplikation.

B Methode 2 (speziell bei Applikationen mit extrem niedriger Verfahrge-
schwindigkeit):
Die Achse wird als inkrementelles System mit einfacher Referenzmarke
initialisiert. Die Kunden-Softwareapplikation sendet das entsprechende
Software-Kommando zum Abspeichern der Referenzposition (eine Refe-
renzmarke). Nach jeder erfolgreich gespeicherten Referenzposition wird der
Vorgang zur Speicherung erneut ausgeldst. Dies muss solange wiederholt
werden, bis zwei unterschiedliche Referenzpositionen erfasst wurden. Aus
diesen beiden Werten kann dann der codierte Referenzwert und damit die
Absolutposition von der Kunden-Softwareapplikation berechnet werden. Es
muss sichergestellt sein, dass die Kunden-Softwareapplikation diese Prozedur
schnell genug abarbeitet. Andernfalls kénnten Referenzmarken "verlorengehen’,
was zu einer falschen Berechnung der Absolutposition flhrt.

= Methode 3:
Die Achse wird als inkrementelles System mit einfacher Referenzmarke
initialisiert. Die Kunden-Softwareapplikation sendet das entsprechende
Software-Kommando zum Abspeichern von zwei Referenzpositionen. Nach
erfolgter Einspeicherung beider Referenzpositionen (beide Referenzpositions-
register werden genutzt) werden aus diesen beiden Werten der codierte Refe-
renzwert und damit die Absolutposition von der Kunden-Softwareapplikation
berechnet.
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Uberwachung von Referenzmarken

Die Referenzmarken eines Messgerats konnen automatisch tUberwacht werden.
Dazu wird fortlaufend die Referenzposition gespeichert und geprift. Dies hat
auch zur Folge, dass die ausgegebene Referenzposition mit jeder Referenzmarke
aktualisiert wird und sich dadurch dndern kann. Abhangig vom Messgerat
unterscheidet sich die Prifung geringfligig, wie nachfolgend aufgefthrt. Im
Fehlerfall wird ein Bit im Statuswort fUr die Position gesetzt.

Messgerate mit einer Referenzmarke

Bei linearen Messgeraten mit einer Referenzmarke muss der Positionswert an
der Referenzmarke immer gleich sein. Die Referenzposition wird fortlaufend
gespeichert und mit dem alten Wert verglichen.

Bei rotativen Messgeraten mit einer Referenzmarke kann sich der Positionswert an
der Referenzmarke andern, wenn das Messgerat eine Umdrehung in der gleichen
Richtung bewegt wird. Zwei nacheinander gespeicherte Referenzpositionen
mussen gleich sein, oder dirfen sich um die Anzahl der Signalperioden

pro Umdrehung unterscheiden. Im Datenpaket wird immer die aktuelle
Referenzposition Ubertragen.

Messgerate mit abstandscodierten Referenzmarken

Bei Messgeraten mit abstandscodierten Referenzmarken wird die codierte
Referenzposition fortlaufend neu berechnet. Die Berechnung erfolgt immer

mit zwei benachbarten Referenzpositionen wie in der Abbildung nachfolgend
dargestellt. Im Datenpaket wird immer die aktuelle berechnete Referenzposition
Ubertragen.

Reference mark

Calculation of the
distance-coded
reference marks

Abbildung 6: Fortlaufende Berechnung der Referenzposition mit abstandscodierten
Referenzmarken

Bei linearen Messgeraten muss die berechnete Referenzposition immer gleich
sein. Bei rotativen Messgeraten kann sich die berechnete Referenzposition

um die Anzahl der Signalperioden pro Umdrehung dndern. Wenn die gleiche
Referenzmarke vor und nach einem Richtungswechsel zweimal Uberfahren wird,
kann keine Berechnung der abstandscodierten Referenzmarke erfolgen. In diesem
Fall wird keine Prifung durchgefiihrt. Insbesondere bei sehr kleinen Bewegungen
um eine Referenzmarke muss dies beachtet werden.

Wihrend die Uberwachung der Referenzmarken aktiv ist, kann keine Referenzfahrt
durchgefihrt werden, da dies zu einer falschen Fehlermeldung in der
Uberwachung fiihren kénnte. Folgende Reihenfolge wird empfohlen:

= Konfiguration der Achsen
m Referenzfahrt durchfiihren
» Uberwachung der Referenzmarken aktivieren
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Verarbeitung von EnDat-Signalen

Absolute Messgerate von HEIDENHAIN sind mit EnDat 2.1- oder EnDat 2.2-

Schnittstelle erhéltlich. Zuséatzlich zu den EnDat-Signalen werden, speziell bei

EnDat 2.1-Messgeraten, 1 Vss-Inkrementalsignale mit Ubertragen. Die EIB 74x

kann alle EnDat-Messgerate mit EnDat 2.1- oder EnDat 2.2-Schnittstelle sowohl

rein seriell als auch mit 1 Vgg-Inkrementalsignalen verarbeiten.

Der EnDat Master wird bei der Initialisierung der Achse individuell eingestellt:

B EnDat 2.1- oder EnDat 2.2-Kommunikation kann eingestellt werden

m  Taktfrequenz flr die EnDat-Kommunikation ist einstellbar

® | aufzeitkompensation (EnDat 2.2) kann ein- oder ausgeschaltet werden

B "Recovery time " kann eingestellt werden, wenn dies vom Messgerat
unterstitzt wird

= Uberwachung der "Calculation time" kann eingestellt werden

Anmerkungen zu EnDat 01:

B Bei gleichzeitiger Verwendung von EnDat-Positionsanfragen und 1 Vgs-Inkre-

mentalsignalen kénnen nur EnDat 2.1-Mode-Befehle an das Messgerat
gesendet werden (Achse muss fur EnDat 01 konfiguriert sein)

B Die EnDat-Position kann nur per Software-Kommando eingelesen werden. Es
muss also ein einmaliges Einlesen von EnDat-Position und Inkrementalposition
erfolgen (spezielles Kommando). Im Anschluss daran kann eine zyklische
Ubertragung der Inkrementalposition erfolgen
Trigger

EnDat Master
latch ¢

> Position value &

Controller

Encoder RS485 Receive / transmit
input Transceiver data

Abbildung 7: Blockschaltbild EnDat Master

Register fiir den Positionswert

Das Positionsregister bildet die Uber die EnDat-Schnittstelle Ubertragene Position
zum Zeitpunkt des Trigger-Ereignisses ab. Das Positionsregister fur die EnDat-
Position hat eine Breite von 48 Bit. Die Anzahl der benutzten Bits flir den
Positionswert hangt vom angeschlossenen EnDat-Messgeréat ab; die oberen
ungenutzten Bits missen ausmaskiert werden. Nahere Informationen siehe
Technische Daten des Messgerats.

Registerinhalt Positionswert
Bit-Nr. Breite (Bit) Inhalt
0..47 48 EnDat-Positionswert
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Taktfrequenz

Die EnDat-Taktfrequenz kann per Software-Kommando eingestellt werden. Die
Taktfrequenz kann in bestimmten Schritten zwischen 100 kHz und 6,66 MHz
eingestellt werden. Die maximal zuldssige Frequenz ist sowohl abhangig von
der Kabellange zwischen Messgerat und EIB 74x, als auch davon, ob eine
Laufzeitkompensation aktiviert ist oder nicht.

Taktfrequenz EnDat Master

Parameter Taktfrequenz  Taktfrequenz Anmerkung

100000 100 kHz

300000 300 kHz Default bei EnDat 2.1
500000 500 kHz

1000000 1 MHz

2000000 2 MHz Default bei EnDat 2.2
4000000 4 MHz

5000000 5 MHz

6666666 6,66 MHz

Laufzeitkompensation

Die Laufzeitkompensation fiir die EnDat-Ubertragung kann bei der
Achskonfiguration ein- bzw. ausgeschaltet werden. Fir EnDat 2.1-Messgerate

ist die Laufzeitkompensation von HEIDENHAIN nicht freigegeben (Ausnahme
Messgerate mit Bestellbezeichnung EnDat21). Fir EnDat 2.2-Messgerate ist die
Laufzeitkompensation von HEIDENHAIN freigegeben. Damit ergibt sich folgende
Abhéangigkeit der maximal erlaubten EnDat-Taktfrequenz:

EnDat Taktfrequenz je nach Kabellange

Taktfrequenz Kabellange in Meter (mit HEIDENHAIN-Kabeln)
Ohne Mit
Laufzeitkompensation Laufzeitkompensation

100 kHz 150 100

300 kHz 150 100

500 kHz 100 100

1 MHz 55 100

2 MHz 10 100

4 MHz - 50

5 MHz - 40

6,66 MHz - 25
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Recovery time |

Fir EnDat 2.2-Messgerate (Bestellbezeichnung EnDat02 bzw. EnDat22)
kann die Recovery time | eingestellt werden. Hierbei gibt es die Optionen
"lang" (10 pys < tm < 30 ps) und "kurz" (1,25 ps < tm < 3,75 ys). Fur

EnDat 2.1-Messgerate wird immer die Recovery time | "lang" verwendet.

Anmerkungen:
® Default ist die Einstellung "lang"

= Die Einstellung "kurz" wird gewahlt, um kirzere Zykluszeiten bei der EnDat-
Ubertragung zu erreichen

® Bei der Einstellung "kurz" muss gleichzeitig die EnDat-Taktfrequenz > 1 MHz
eingestellt werden

Calculation time

Die Calculation time gibt die Zeit fir die Positionsbildung im Messgerat an und
wirkt sich deshalb auf die Dauer der Positionsabfrage aus. Um die Kommunikation
zu Uberwachen, wird ein Timeout erzeugt, falls die Positionsabfrage eine
bestimmte Zeit Uberschreitet. Dies wird als Fehler im Statuswort angezeigt.

Falls die Calculation time zu kurz eingestellt ist, kann diese Fehlermeldung
auftreten, obwohl das Messgerat die Daten ordnungsgemald sendet. Im
umgekehrten Fall kann eine zu lange Calculation time zu einer verspateten
Meldung des Fehlers fiihren. Insbesondere bei hohen Trigger-Raten kann sich die
Fehlermeldung um mehrere Samples verschieben.

Die Calculation time kann abhangig vom angeschlossenen Messgerat eingestellt
werden. Hierbei gibt es die Optionen "lang" (< 1 ms) und "kurz" (< 15 ps).

Anmerkungen:
m Default ist die Einstellung "lang"

B Bei der Einstellung "kurz" muss gleichzeitig die EnDat-Taktfrequenz > 1 MHz
eingestellt werden

EnDat 2.2-Zusatzinformationen

Die Ubertragung der EnDat 2.2-Zusatzinformationen kann in den Betriebsmodi
"Soft Realtime", "Streaming" und "Recording" auf unterschiedliche Weisen erfolgen:

= Keine Zusatzinformation
Mit jedem Trigger-Ereignis wird eine Positionsabfrage gestartet. Dabei werden
keine Zusatzinformationen Ubertragen.

B Feste Zusatzinformationen
Mit jedem TriggerEreignis wird neben dem Positionswert als Zusatzinformation
1 und Zusatzinformation 2 jeweils eine feste Information Gbertragen. Diese
muss vor der Aktivierung des entsprechenden Betriebsmodus eingestellt
werden. Sie kann nur im Betriebsmodus "Polling" verandert werden. Es ist
ebenfalls mdglich, nur die Zusatzinformation 1 oder die Zusatzinformation 2 zu
Ubertragen.

B Variable Zusatzinformationen
Die Zusatzinformationen werden zyklisch umgeschaltet. Die EIB 74x besitzt
einen Ringpuffer mit 10 Eintragen fir die Einstellung der Zusatzinformationen,
welcher zyklisch abgearbeitet wird. Mit jedem TriggerEreignis wird der Posi-
tionswert und die Zusatzinformation 1 und 2 gesendet. Zusétzlich wird der
EnDat 2.2-Sendezusatz (Gibertragen, Uber den basierend auf den Daten im
Ringpuffer eine neue Zusatzinformation ausgewahlt wird. In dem Ringpuffer
kdnnen Zusatzinformationen 1 und 2 gemischt werden. Es kann pro Positi-
onsabfrage nur eine der beiden Zusatzinformationen umgeschaltet werden.
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Verarbeitung von zusatzlichen Inkrementalsignalen bei EnDat

Werden bei EnDat-Messgeréaten die Inkrementalsignale zur Positionsbildung
verwendet, kann zur Herstellung eines absoluten Bezugs ein gleichzeitiges
Einspeichern der EnDat- und Inkrementalposition erfolgen. Dazu wird Uber die
Kunden-Softwareapplikation ein spezielles Kommando an die EIB 74x gesendet,
das dann ein internes Trigger-Signal generiert. Dieses TriggerSignal 16st die
gleichzeitige Positionsermittlung Gber die EnDat-Schnittstelle und Uber die
Inkrementalsignale aus. Die beiden Positionen werden als Riickgabewert an die
Kunden-Softwareapplikation Ubergeben.

—¢— Software Trigger

EIB

I latch
_ Position value

ADC : N >
Encoder incremental signals

input

latch

EnDat master

Abbildung 8: Blockschaltbild Verarbeitung zusatzlicher Inkrementalsignale bei EnDat-
Messgeraten

Anmerkungen:

= Die Interpolations-Nullpunkte fiir die Inkrementalsignale und die EnDat-Position
sind unterschiedlich und missen von der Kunden-Softwareapplikation mit
berlcksichtigt werden.

= AufRRerdem ist auch die eventuell unterschiedliche Auflésung zwischen EnDat-
und Inkrementalposition mit zu bertcksichtigen:
Inkrementalsignale: Interpolationsnullpunkt siehe "Verarbeitung von Inkremen-
talsignalen", Seite 14
EnDat-Position: Interpolationsnullpunkt siehe Grafik

pNZ

EnDat datum
| relative to the
T

incremental signal \ A

<°i

+

Interpolation value 0 —_— +

Abbildung 9: Interpolationswert bei EnDat mit Inkrementalsignalen
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Hilfsachse

Die Hilfsachse ist gekoppelt an die Achse 1 und fur Messgerate mit

1 Vs-Schnittstelle einsetzbar. Die Signale von Achse 1 werden interpoliert und
einem Positionszahler zugeflhrt. Der Interpolationsfaktor ist in mehreren Stufen
einstellbar. Zuséatzlich kann die Flankenauswertung (1-, 2- bzw. 4-fach) gewéhlt
werden.

Die maximal zuldssige Eingangsfrequenz der Messgeratesignale fir den
Interpolator ist abhdngig vom Interpolationsfaktor und in der nachfolgenden
Tabelle dargestellt. Um die Eingangsfrequenz nicht unndtig zu begrenzen,

sollte die Flankenauswertung auf 4x gestellt und dafir ein niedriger
Interpolationsfaktor gewahlt werden. So fihrt ein Interpolationsfaktor von

5x mit einer Flankenauswertung von 4x zur gleichen Schrittweite wie ein
Interpolationsfaktor von 20x mit einer Flankenauswertung von 1x, allerdings mit
hdherer maximal zuldssiger Eingangsfrequenz.

Signalperiode fur lineares Messgerat:
Signalperiode des Messgeréts

Schrittweite _ um
Hm ~ Interpolationsfaktor - Flankenauswertung
Signalperiode fur rotatives Messgerat:
360°
Schrittweite _ Strichzahl des Messgeréts
1° ~ Interpolationsfaktor - Flankenauswertung

Maximale Eingangsfrequenz der Hilfsachse

Interpolationsfaktor max. Eingangsfrequenz in kHz"
1x 500

2x 500

4x 500

5x 500

10x 400

20x 200

25x 160

50x 80

100x 40

1 ab Teilenummer xxx-02: Maximale Eingangsfrequenz 70 kHz bei Referenzierung

Neben dem Positionswert verfligt die Hilfsachse Uber einen Timestamp und
eine Referenzposition. Das Statuswort flr die Hilfsachse enthélt Status- und
Fehlermeldungen. Sowohl der Positionswert als auch die Referenzposition ist
ein 32-Bit-Wert. Die Anzahl der Zahlschritte pro Signalperiode des Messgerats
ist abhdngig vom Interpolationsfaktor fir die Hilfsachse. Der Positionswert wird
im Zweierkomplement dargestellt. Entsprechend erfolgt ein Uberlauf an der
Stelle 0x7FFF FFFF (Maximum positiv) —0x8000 0000 (Maximum negativ).
Der Uberlauf muss ggf. durch die Ubergeordnete Kunden-Softwareapplikation
behandelt werden.
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Registerinhalt Positionswert der Hilfsachse

Bit-Nr. Breite (Bit) Inhalt
0..31 32 Positionswert der Hilfsachse (Bit 31 = Vorzei-
chen)
Interpolation
o 1 Counter
X11 Compensation
Axis 1
> 1Vpp
input
Interpolation > Counter

Aucxiliary axis

Interval
Counter

Interval Counter

Abbildung 10: Blockschaltbild Hilfsachse und Interval Counter

2.3 Verarbeitung von Trigger-Ereignissen

Die Positionswertermittlung innerhalb der EIB 74x wird Uber ein sogenanntes
Trigger-Ereignis angestofRRen. Die EIB 74x unterstltzt dabei folgende Trigger
Quellen:

® 4 externe Trigger-Eingénge

= |nterne periodische Trigger-Quelle, timergesteuert
® Software-Kommando

® Referenzimpuls der Messgerate

® Positions-Trigger (Interval Counter)

Die Trigger-Quelle muss fir jede Achse per Software-Kommando eingestellt
werden, wobei zur gleichen Zeit nur eine Trigger-Quelle pro Achse wirken kann.
Allerdings ist es mdglich, fir verschiedene Achsen unterschiedliche TriggerQuellen
zu aktivieren.

Zusatzlich muss eine TriggerQuelle als MasterTriggerQuelle definiert werden, die
den Zeitpunkt der Datenlbertragung bestimmt. Fir alle Achsen, die ebenfalls mit
der MasterTrigger-Quelle getriggert werden, wird in jedem Datenpaket eine neue
Position Ubertragen. Fur alle anderen Achsen wird nur dann eine gultige Position
Ubertragen, wenn fir diese Achse ebenfalls ein TriggerEreignis auftrat. Andernfalls
wird der Positionswert als ungultig markiert.

Nicht in allen Betriebsmodi werden alle Mdglichkeiten des TriggerInterfaces
unterstitzt.

Weitere Informationen: "Betriebsmodi", Seite 34

2.3.1 Trigger-Eingange und -Ausgange

Es werden vier Trigger-Eingange und -Ausgange unterstitzt. Technische Daten zum
Trigger-Eingang kénnen der "Betriebsanleitung" entnommen werden.

Trigger-Eingange

Trigger-Eingédnge dienen zur Synchronisation der Positionsabfragen auf externe
Ereignisse. Fur die Begrenzung der Trigger-Rate siehe "Maximale Trigger-Rate",
Seite 29.

Der Abschlusswiderstand 120 Q kann per Konfiguration zu- oder abgeschaltet
werden.
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Trigger-Ausgénge

Trigger-Ausgange dienen zur Weiterleitung von Trigger-Ereignissen z. B. an weitere
EIB 74x. Damit kann eine Trigger-Kette aufgebaut werden, die mehrere EIB 74x

auf ein externes TriggerEreignis synchronisiert. Die verschiedenen EIB 74x sind
dabei separat voneinander Uber Software-Kommandos zu konfigurieren. Die
Positionsdaten werden Uber die jeweilige Ethernet-Verbindung versendet. Zum
Aufbau einer TriggerKette ist dabei folgende Verschaltung zwischen den EIB 74x zu
verwenden:

® Trigger Out + — Trigger In +
® Trigger Out — — Trigger In —
= GND to GND

Ein Impuls am TriggerAusgang hat eine Lange von 2 ps und wird synchron zum
Systemtakt der EIB 74x erzeugt. Das Trigger-Ereignis entspricht der steigenden
Flanke des Impulses. Wenn ein Signal vom TriggerEingang auf den Ausgang
weitergeleitet wird, ist dieses durch die Synchronisation auf den Systemtakt mit
einem Jitter behaftet. Um diesen Jitter zu vermeiden, ist es mdglich, das Signal am
Trigger-Eingang direkt auf den entsprechenden TriggerAusgang zu schalten.

Ein Durchschleifen der TriggerSignale vom Eingang zum Ausgang kann fUr jeden
Kanal separat erfolgen. Der Eingang 1 kann mit Ausgang 1 verbunden werden usw.
In der folgenden Abbildung ist ein Trigger-Eingang und der entsprechende Ausgang
dargestellt.

o Um die Polaritat des Signals am TriggerAusgang zu andern, kénnen
die differenziellen Signale Trigger Out + und Trigger Out — getauscht
werden. Fir Single-Ended-Signale ist entsprechend der Ausgang Trigger
Out - zu verwenden (siehe "Betriebsanleitung").

confg

Trigger Trigger
input output

sync pulse

Abbildung 11: Blockschaltbild Weiterleitung von TriggerEreignissen

Trigger chain
External
trigger sources
y
X31 X32 X31 X32 X31 X32
EIB 1 EIB 2 EIB3 |= = =

Abbildung 12: Trigger-Kette mit mehreren EIB 74x

Konfiguration der Trigger-Eingange und -Ausgénge als logische Ein- und
Ausgange

Die Trigger-Eingange und -Ausgange kdnnen auch als logische Ein- und Ausgénge
benutzt werden. Per Defaulteinstellung sind Trigger-Eingange und -Ausgéange
eingestellt. Uber ein Software-Kommando kénnen die Ports individuell als logische
Ein- und Ausgange oder als Trigger-Eingange und -Ausgéange konfiguriert werden.
Eine gleichzeitige Benutzung als Trigger bzw. logischer Ein- und Ausgang ist nicht
maoglich.
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Logische Eingdange und Ausgénge

Logische Eingdange

Jeder Trigger-Eingang kann individuell auf einen logischen Eingang umgestellt
werden. Der Pegel des entsprechenden Eingangs kann per Software-Kommando
ausgelesen werden. Der Abschlusswiderstand 120 Q ist auch in diesem
Betriebsmodus per Konfiguration zu- oder abschaltbar.

Logische Ausgange

Jeder TriggerrAusgang kann individuell auf einen logischen Ausgang umgestellt
werden. Zuséatzlich ist es maglich den Ausgangspegel zurlickzulesen. Die
Ausgange kdénnen unabhangig von der Konfiguration individuell aktiviert oder
deaktiviert werden.

Die folgende Grafik zeigt die Moglichkeiten der Trigger-Eingénge und -Ausgénge im
Uberblick. Es ist nur ein Kanal dargestellt.

Terminating
resistor
on/off

select EIB

Logical input
register

OU;D? select Trigger module  f<———>
on/o

Trigger <J

output
Logical output
register - o

Abbildung 13: Blockschaltbild Trigger-Eingange und -Ausgénge

Trigger
input
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233

Trigger-Modul

Das Trigger-Modul ermoglicht die Auswahl und Kontrolle der Trigger-Quellen.
Darlber hinaus generiert es interne Trigger-Signale. Externe Trigger-Signale
konnen verzogert werden, wobei die Verzdgerungszeit flr jeden Eingang separat
einstellbar ist.

Der Referenzimpuls eines Messgerats mit 1 Vgs-Schnittstelle kann jeweils flr

die zugehorige Achse als Trigger-Quelle verwendet werden. Der Referenzimpuls
der Achse 1 wird zusatzlich mit den Signalen A und B der Achse 1 logisch UND
verknUpft und kann als Trigger-Signal fir beliebige Achsen dienen. Die aktive
Flanke des Referenzsignals ist dabei jeweils einstellbar. Wird fir mehrere Achsen
als TriggerQuelle der Referenzimpuls ausgewahlt, so erfolgt die Triggerung fur
jede Achse mit dem eigenen Referenzimpuls. Wird in diesem Fall als Master
Triggerquelle ebenfalls der Referenzimpuls gewaéhlt, muss auf jeder Achse ein
Referenzimpuls auftreten, bevor das Datenpaket Ubertragen wird. Dartber hinaus
existieren vier frei zuteilbare Kanale fir Software-Trigger.

Der Interval Counter erzeugt Trigger-Signale abhangig von der Position des
Messgerats an Achse 1. Eine Signalperiode des Messgerats lasst sich Uber einen
einstellbaren Interpolator in mehrere Zahlschritte aufteilen. Die Triggerung erfolgt
wahlweise an einer bestimmten Position oder in aquidistanten Abstanden.

Der Pulszahler ist keine separate Trigger-Quelle, sondern erlaubt es, die Anzahl
der Triggerlmpulse anderer Quellen zu begrenzen. Eine auswahlbare Trigger-
Quelle kann Impulse liefern, die so lange gesperrt werden, bis mit dem Startsignal
das Tor ge6ffnet wird. Fortan werden alle Trigger-Impulse gezahlt und nach einer
einstellbaren Anzahl das Tor wieder geschlossen. Aufserdem ist es moglich, den
Zahler neu zu laden, wahrend das Tor gedffnet ist. Die Anzahl der Trigger-Impulse
kann auf diese Weise erhoht werden.

Switch-Matrix

Trigger-Quelle Trigger- Achse Hilfs- Pulszdhler Pulszahler
Ausgang achse Trigger Start
TriggerEingang X X X X X
Referenzimpuls - X X X X
Referenzimpuls X X X X X
Interval Counter X X X X X
Pulszahler X X X - -
Software-Trigger X X X - X
Timer X X X X -

Die Switch-Matrix erlaubt es die TriggerQuellen individuell an die Senken, wie

z. B. die TriggerAusgange oder die Achsen zu flhren. Allerdings kénnen nicht

alle Quellen mit allen Senken verbunden werden. Die obige Tabelle gibt einen
Uberblick tiber die moglichen Kombinationen. Pro Senke ist immer nur eine Trigger
Quelle zulassig. Fur den Pulszéhler gibt es ein TriggerSignal, dessen Trigger
Impulse Uber das interne Tor gesteuert werden. Das Startsignal 6ffnet das Tor far
die Triggerlmpulse.
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Abbildung 14: Blockschaltbild TriggerModul

2.34 Interval Counter

Der Interval Counter ermaoglicht eine positionsabhéangige Triggerung in Verbindung
mit einem inkrementalen Messgerat an Achse 1. Das Messgeratesignal kann dabei
interpoliert werden (siehe "Hilfsachse", Seite 23).

Die Triggerung erfolgt an einer bestimmten Position oder es werden dquidistante
Triggerimpulse mit einem einstellbaren Positionsabstand erzeugt. Die Ausgabe

der Triggerlmpulse erfolgt ab dem Uberfahren einer einstellbaren Startposition

und dann fortlaufend mit dem Positionsabstand in beide Zahlrichtungen. Der
Positionsabstand AX muss in Zahlschritten angegeben werden (zur Berechnung der
Schrittweite siehe "Hilfsachse", Seite 23).

Eine Hysterese verhindert ein mehrfaches Triggern vor allem bei hoher
Interpolation des Messgeréatesignals. Nachdem ein Triggerlmpuls an einer Position
ausgegeben wurde, muss sich der Wert des Positionszahlers um +H oder —H
andern, bevor an der gleichen Position erneut ein TriggerImpuls erzeugt wird.

Starting point
| | |
H +H -H +H H +H
< > < >
«< X > € X >
H=5

Abbildung 15: Hysterese des Interval Counters
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2.35

2.3.6

Maximale Trigger-Rate

Die maximale Trigger-Rate der EIB 74x ist abhdngig vom eingestellten
Betriebsmodus (mit Ausnahme des Betriebsmodus "Polling"):

B Betriebsmodus "Soft Realtime" max. 10 kHz

B Betriebsmodus "Recording" max. 50 kHz

B Betriebsmodus "Streaming" max. 50 kHz

Im Betriebsmodus "Streaming" ist zuséatzlich die Datenrate begrenzt auf
1.200.000 Byte/s. Die Datenrate ergibt sich aus der Grofie eines Datenpakets und
der Trigger-Rate.

Datenpaketgré3e Trigger — Rate
e L £1.200.000

Hierbei muss sichergestellt sein, dass die Datenrate nicht durch den Host, auf dem
die Daten weiter verarbeitet werden, begrenzt wird.

Zwischen zwei Trigger-Ereignissen muss ein bestimmter Zeitabstand eingehalten
werden, den die EIB 74x fir die Positionsberechnung bendtigt. Wenn dieser
Zeitabstand nicht eingehalten wird, die Trigger-Rate also zu hoch ist, dann kénnen
Trigger-Ereignisse von der EIB 74x nicht akzeptiert werden und gehen verloren
(Lost Trigger). Dies wird von der EIB 74x detektiert und im Statuswort des
Positionsdatenpakets mit dem Bit "Lost Trigger" angezeigt. Dieses Bit ist solange
auf "1" gesetzt, bis es aktiv von der Kunden-Softwareapplikation mit einem Clear
Kommando zurlickgesetzt wird.

Obige Werte gelten bei Verwendung von Inkrementalsignalen. Bei Verwendung
der EnDat-Schnittstelle ist die EnDat-Ubertragungszeit zu beachten.

o Wenn die maximale Trigger-Rate massiv Uberschritten wird (z. B. durch
Fehlparametrierung oder zu viele Ereignisse am externen Trigger
Eingang), dann kann dies dazu flhren, dass die EIB 74x nicht mehr auf
externe Kommandos reagiert und nur nach einem Hard-Reset wieder
ansprechbar ist.

Zahler fur akzeptierte Trigger-Ereignisse

Neben der Uberwachung auf Lost Trigger verfiigt die EIB 74x zur weiteren
Fehleraufdeckung Uber einen Zahler, der mit jedem eintreffenden und akzeptierten
Trigger-Ereignis der MasterTrigger-Quelle inkrementiert wird. Ein TriggerEreignis
wird dann akzeptiert, wenn oben erwahnter Zeitabstand eingehalten wird. Trigger
Ereignisse, die zu Lost Trigger flhren, werden nicht gezahlt.

Der Zahlerwert wird im Positionsdatenpaket Ubertragen und kann auf Stetigkeit
Uberwacht werden. Damit lassen sich verloren gegangene Positionsdatenpakete
aufdecken.
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Timestamp

Der Timestamp dient ebenfalls der Uberwachung des Datenflusses. Der
Timestamp-Zahler ist ein frei laufender Timer mit einem frei programmierbaren
Zeitintervall. Jedes Trigger-Ereignis, das zu einer Positionswertermittiung

fahrt, |6st gleichzeitig eine Abspeicherung des aktuellen TimerWerts in das
Timestamp-Register aus. Der Inhalt dieses Registers wird bei aktivierter
Timestamp-Funktion mit dem Positionsdatenpaket Ubertragen. Damit kann die
Kunden-Softwareapplikation priifen, ob der Latch-Zeitpunkt jedes einzelnen
Positionswerts dem Erwartungswert entspricht. Bei Applikationen, die nicht Uber
einen periodischen Trigger verflgen, kann mit diesem Register der Zeitpunkt des
TriggerEreignisses Ubermittelt werden.

Das Zeitintervall des Timestamp-Zahlers ist ein Vielfaches des internen
Systemtakts der EIB 74x. Bevor der Timestamp genutzt werden kann, muss das
Zeitintervall per Software-Kommando eingestellt werden. Dazu muss zunachst der
Wert "clock ticks per ps" ausgelesen werden und davon abhédngig das gewtnschte
Zeitintervall eingestellt werden. Dies ist notwendig, um die Software-Kompatibilitat
unabhangig von verschiedenen Einstellungen flr den Systemtakt zu halten.

o Um den Wert fir eine Zeitdauer (z. B. fir den Parameter peri od des
Funktionsaufrufs El B7Set Ti mest ampPer i od) richtig zu berechnen,
muss an die Funktion Ubergeben werden:
peri od = Zeitintervall in pys * clock ticks per ps
Der Wert flr "clock ticks per us" kann z. B. mit den Funktionen
El B7Get Ti mer Tri gger Ti cks oder EI B7Get Ti mest anmpTi cks
ausgelesen werden.
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2.5

Statuswort

Das Statuswort muss abhéngig von der Art der Anfrage interpretiert werden:

® EnDat-Positionsdaten
® Abfrage von EnDat-Zusatzinformationen

Das Statuswort wird fur jeden Messgeratekanal separat Gbermittelt und ist
unabhangig vom eingestellten Betriebsmodus.

Registerinhalt Statuswort

Inkrementale Positionsdaten

Bit- Inkrementelle EnDat-Position EnDat- Hilfsachse
Nr. Position Zusatzinformation
0 1 = Position glltig 1 = Position glltig 1 = Position glltig
1 1 = Fehler Signalam- 1 = CRC-Fehler 1 = CRC-Fehler 1 = Fehler Signalam-
plitude plitude
Reserviert Reserviert Reserviert Reserviert
3 1 = Frequenzlber- Reserviert Reserviert 1 = Frequenziber-
schreitung schreitung
4 1 = Fehler 1 = Fehler Reserviert 1 = Fehler
Spannungsversorgung Spannungsversorgung Spannungsversorgung
Messgerat Messgerat Messgerat
5 1 = Fehler Lifter 1 = Fehler Lifter Inhalt 10 1 = Fehler Lifter
6 Reserviert Reserviert Inhalt 11 Reserviert
7 1= Lost Trigger 1= Lost Trigger Inhalt 12 1= Lost Trigger
8 1 = Referenzposition 1 = EnDat Fehlermel-  Inhalt I3 1 = Referenzposition
1 gespeichert dung 1 gespeichert
9 1 = Referenzposition 1 = EnDat Fehlermel-  Inhalt 14 Reserviert
2 gespeichert dung 2
10 1 = codierter Reserviert EnDat Busy Bit Reserviert
Referenzwert bei
abstandscodierten
Referenzmarken ist
gulltig
11 1 = Fehler bei der Reserviert EnDat RM-Bit Reserviert
Berechnung des
codierten Referenz-
werts bei abstands-
codierten Referenz-
rparken. Fehler bei
Uberwachung der
Referenzmarken
12 1 = Homing-Signal Reserviert EnDat WRN-Bit Reserviert
aktiv
13 1 = Limit-Signal aktiv Reserviert Reserviert Reserviert
14 Reserviert Reserviert Reserviert Reserviert
15  Reserviert Reserviert Reserviert Reserviert
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Bedeutung der Fehlerbits

Name

Position glltig

Bedeutung

1 — kein Fehler aufgetreten
Dieses Bit gibt an, ob die Ubertragene Position gultig ist oder nicht

Zusatzinformation gultig

1 — EnDat-Zusatzinformation wurde empfangenAndernfalls ist keine
Zusatzinformation angewahlt oder wurde nicht empfangen

Fehler Signalamplitude

1 — Signalamplitude der 1 Vgs-Inkrementalsignale ist bzw. war zu niedrig
(einmalig oder mehrmalig seit dem letzten Léschen dieser Fehlermeldung)

Frequenzuiberschreitung

1 — zu hohe Eingangssignalfrequenz wurde detektiert (einmalig oder
mehrmalig seit dem letzten Loschen dieser Fehlermeldung)

CRC-Fehler

1 — CRC-Fehler bei der EnDat-Datentibertragung

Fehler Spannungsver-
sorgung Messgerat

1 — Spannungsversorgung des Messgeréts wurde automatisch abgeschal-
tet (Uberstromabsicherung hat angesprochen)

Fehler Lufter

1 — LUfter der EIB 74x arbeitet fehlerhaft

Lost Trigger

Informationen siehe "Maximale Trigger-Rate", Seite 29

Referenzposition 1
gespeichert

1 — Referenzposition 1 wurde abgespeichert (seit dem letzten entspre-
chenden Software-Kommando)

Referenzposition 2
gespeichert

1 — Referenzposition 2 wurde abgespeichert (seit dem letzten entspre-
chenden Software-Kommando)

Codierter Referenzwert
bei abstandscodier-
ten Referenzmarken ist

glltig

1 — codierter Referenzwert flr abstandscodierte Referenzmarken wurde
erfolgreich berechnet (seit dem letzten entsprechenden Software-Komman-
do)

Fehler bei der Berech-
nung des codierten
Referenzwertes bei
abstandscodierten

1 — Fehler bei Berechnung des codierten Referenzwertes; muss explizit
riickgesetzt werden. Bei der automatischen Uberwachung der Referenz-
marken wurde ein Fehler erkannt. Der Fehler muss explizit geloscht
werden

Referenzmarken
Homing-Signal 1 — Homing-Signal (L1) zum Zeitpunkt der Positionsabfrage aktiv
Limit-Signal 1 — Limit-Signal (L2) zum Zeitpunkt der Positionsabfrage aktiv

EnDat-Fehlermeldung 1

1 — Fehlermeldung 1 aktiv

EnDat Fehlermeldung 2

1 — Fehlermeldung 2 aktiv

EnDat Busy Bit

1 — Busy Bit ist gesetzt

EnDat RM Bit 1 — RM (Referenzmarke) Bit ist gesetzt
EnDat WRN Bit 1 — WRN (Warnung) Bit ist gesetzt
Inhalt 10 ... 14 Diese funf Bit definieren den Inhalt der empfangenen Zusatzinformation.

Diese Information wird bendtigt, damit die Kunden-Softwareapplikation die
Daten interpretieren kann.

Die Fehlerbits werden nicht automatisch riickgesetzt, sondern missen Uber ein
Software-Kommando aktiv durch die Kunden-Softwareapplikation riickgesetzt
werden. Wird ein Fehler nicht rlickgesetzt, wird er mit jedem weiteren
Positionsdatenpaket erneut Ubertragen.

Bei inkrementellen Messgeraten zeigt ein Fehler im Positionsdatenpaket an, dass
die Position nicht mehr gultig ist und jeglichen Bezug zu Referenzmarke oder
anderen Messkanalen verloren hat.
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Das Auftreten eines Fehlers kann das Ansprechen anderer Fehler nach sich
ziehen. Bei einem Fehler in der Versorgungsspannung des Messgeréats werden
auch andere Fehler mit ansprechen. Aus diesem Grund sollte immer zuerst ein
eventueller Fehler der Spannungsversorgung zurlickgesetzt werden. Nachdem die
Spannungsversorgung stabil ist (Wartezeit ca. 1,5 Sekunden), sollten die anderen
Fehler rlickgesetzt werden.

= | ost Trigger
Dieses Bit zeigt an, dass mindestens ein Trigger-Ereignis aufgrund einer
zu kurzen Zeitspanne zwischen zwei Trigger-Ereignissen nicht korrekt
verarbeitet wurde. Das Bit kann ebenfalls auftreten, wenn die TriggerLeitung
mit Stérungen (berlagert ist oder EMV-Einfliisse die Ubertragung negativ
beeinflussen. Ein Bit Lost Tri gger bedeutet nicht, dass die Positionswerte
falsch sind, es wird lediglich angezeigt, dass Trigger-Ereignisse nicht korrekt
verarbeitet werden konnten. Das Ricksetzen muss ebenfalls aktiv Gber ein
Software-Kommando erfolgen.

®  Referenzposition gespeichert
Die beiden Bits Ref erenzposition 1 (2) gespeichert zeigen an,
das eine gliltige Referenzmarke erkannt und abgespeichert wurde. Die
entsprechende Referenzposition im Positionsdatenpaket ist damit gultig.

® Codierter Referenzwert bei abstandscodierten Referenzmarken ist gltig
Dieses Bit wird rlickgesetzt durch Senden des entsprechenden Software-
Kommandos zur Einspeicherung von Referenzpositionen. Nach der
erfolgreichen Berechnung des codierten Referenzwertes wird dieses Bit
aktiv gesetzt. Dies bedeutet, dass der im Positionsdatenpaket Ubertragene
Wert "codierter Referenzwert bei abstandscodierten Referenzmarken" fir die
Berechnung der Absolutposition verwendet werden kann.

®  Fehler bei Referenzposition bei abstandscodierten Referenzmarken
Dieses Bit wird gesetzt, wenn wahrend der Berechnung des codierten Refe-
renzwertes flr abstandscodierte Referenzmarken ein Fehler aufgetreten ist.
Ein Grund dafdr kann z. B. sein, dass wéahrend der Phase der Referenzierung
ein Richtungswechsel stattgefunden hat und dadurch dieselbe Referenzmarke
zweimal detektiert wurde. Der Fehler muss aktiv rickgesetzt werden und
wird nicht automatisch durch ein erneutes Senden des Software-Kommandos
zur Einspeicherung von Referenzpositionen rlickgesetzt. Dariber hinaus wird
dieses Bit gesetzt, wenn die automatische Uberwachung der Referenzmarken
aktiviert wurde und ein Fehler aufgetreten ist. Dies gilt auch fiir nicht abstands-
codierte Messgerate. Auch in diesem Fall muss der Fehler explizit geléscht
werden.

B Homing-/Limit-Signale
Das Homing-/Limit-Signal zeigt an, ob das entsprechende Signal aktiv ist, sofern
dies vom Messgerat unterstltzt wird. Der Zustand des Signals wird nicht
gespeichert und muss daher nicht geldscht werden.

® Fehler Lifter
Dieses Bit zeigt an, ob der Lufter der EIB 74x einwandfrei arbeitet oder nicht.
Das Fehlerbit hat keinen Einfluss auf die Positionsdaten. Das FehlerBit wird
nicht gespeichert und muss daher nicht geldscht werden. Das Bit ist gesetzt, so
lange der Lufter fehlerhaft arbeitet.

Weitere Hinweise siehe "Betriebsanleitung”. Wird die Lifter
Uberwachung nicht unterstitzt, dann ist dieses Bit immer auf "0".
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Ethernet-Interface

Das Ethernet-Interface (LAN) wird fir die Konfiguration der EIB 74x und fir die
Ubertragung der Positionsdatenpakete genutzt. Die Konfiguration erfolgt tber TCP-
Kommandos und die Ubertragung der Daten im Betriebsmodus "Soft Realtime" mit
UDP-Paketen. Die Einstellungen der PC-Firewall sind entsprechend zu wahlen.

Die Netzwerkeinstellungen der EIB 74x lassen sich mit Hilfe der Software-
Kommandos andern. Wahlweise ist die IP-Adresse fest einstellbar oder kann
dynamisch von einem DHCP-Server bezogen werden.

@ Weitere Hinweise siehe "Betriebsanleitung' oder siehe "DHCP", Seite 8.

Betriebsmodi

Von der EIB 74x werden folgende Betriebsmodi unterstitzt:
= "Polling"

B "Soft Realtime"

= "Streaming"

B "Recording"
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2.71

Konfiguration der Datenpakete

Flr die Betriebsmodi "Soft Realtime", "Streaming" und "Recording" ist es
notwendig, ein Datenpaket zu konfigurieren. Abhangig von dieser Konfiguration
werden mit jedem Trigger-Ereignis bestimmte Daten Ubertragen bzw.
aufgezeichnet. Dadurch ist es mdglich, die Datenmenge auf die tatsachlich
bendtigten Elemente zu begrenzen. Dies reduziert die erforderliche
Ubertragungskapazitat sowie den bendtigten Speicherplatz im Betriebsmodus
"Recording".

Ein Datenpaket ist in mehrere Regionen aufgeteilt. Jede Region enthalt die

Daten flr eine bestimmte Achse der EIB 74x bzw. globale Informationen. Die
globalen Informationen missen immer als erste Region im Datenpaket enthalten
sein. AnschlieRend kdnnen eine oder mehrere Regionen flr die Achsen folgen.
Hierbei kdnnen Achsen ausgelassen werden, jedoch missen sie in aufsteigender
Reihenfolge im Datenpaket enthalten sein. Das Beispiel "InfoGlobal-Achse1-
Achse3-Achse4" stellt ein glltiges Datenpaket dar, nicht jedoch "InfoGlobal-Achse1-
Achse4-Achse3". Die Hilfsachse muss, wenn sie verwendet wird, die letzte Region
im Datenpaket sein.

Innerhalb einer jeden Region kénnen verschiedene Datenelemente enthalten sein.
Alle Moglichkeiten sind nachfolgend in einer Tabelle aufgeflihrt. Die Léange gibt
die Anzahl der Bytes flir das Datenelement an. Die Summe aller Elemente aus
allen Regionen ergibt die GréRe des Datenpakets. Die Lange eines Datenpakets
muss allerdings immer ein Vielfaches von 4 Bytes betragen. Wenn dies bei

einer bestimmten Konfiguration nicht erfullt ist, werden automatisch am Ende
entsprechend viele Flllbytes angehangt.

Paketkonfiguration

Region Datenelement Beschreibung Lénge in
Bytes
Global TriggerCounter Zahler fur TriggerEreignisse 2
Achse Statuswort Status und Fehlermeldungen 2
Positionswert Aktueller Positionswert des 6
Messgerats
Timestamp Zeitstempel fir Positionswert 4
Referenzposition Positionswert bei Referenz- 12
marken
Codierte Referenzpo-  Berechnete Referenzposi- 6

sition bei abstandsco-  tion bei abstandscodierten
dierten Referenzmar- Referenzmarken

ken

Amplitudenwert Inkre- Byte 0 ... 1: Signal A 4

mentalsignal Byte 2 ... 3: Signal B

EnDat Zusatzinforma-  Byte O ... 1: Statuswort 4

tion 1 Byte 2 ... 3: Zusatzinformation

EnDat Zusatzinforma-  Byte O ... 1: Statuswort 4

tion 2 Byte 2 ... 3: Zusatzinformation
Hilfsachse  Statuswort Status und Fehlermeldungen

Positionswert Aktueller Positionswert des 4

Messgerats
Timestamp Zeitstempel flr Positionswert
Referenzposition Positionswert bei Referenz-

marken
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Beispiel

In dem folgenden Beispiel ist die Konfiguration eines Datenpakets fir zwei Achsen
dargestellt. Zuséatzlich wird eine Region flr die globalen Informationen eingeflgt.

® Globale Information: Trigger Counter

® Achse 1: Inkrementale Schnittstelle (1 Vsg), eine Referenzmarke

® Achse 2: Inkrementale Schnittstelle (1 Vss), eine Referenzmarke

Paketkonfiguration
Region Datenelement Léange in Bytes
Global TriggerCounter 2
Achse’ Statuswort 2
Positionswert 6
Timestamp 4
Referenzposition 12
Achse2 Statuswort

Positionswert

Timestamp
Referenzposition 12
Fillbytes 2

Daraus ergibt sich eine Gesamtlange des Datenpakets von 52 Bytes.
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Default-Konfiguration

Nach dem Einschalten des Gerats |adt die EIB 74x eine Default-Konfiguration flr
das Datenpaket. Diese Konfiguration umfasst die globalen Informationen und

je eine Region fir alle 4 Achsen. Die nachfolgende Tabelle gibt den Aufbau des
Datenpakets wieder.

Paketkonfiguration

Region Datenelement Lange in Bytes

Global TriggerCounter

Achse1 Statuswort

Positionswert

Timestamp

Referenzposition 1

Referenzposition 2

DO O |~ |OIN|N

Codierter Referenzwert bei abstands-
codierten Referenzmarken

Amplitudenwert Inkrementalsignal

Achse2 Statuswort

Positionswert

Timestamp

Referenzposition 1

Referenzposition 2

o|lolo|r|lo|Nn|A

Codierter Referenzwert bei abstands-
codierten Referenzmarken

Amplitudenwert Inkrementalsignal

Achse3 Statuswort

Positionswert

Timestamp

Referenzposition 1

Referenzposition 2

o|lolo|lr|lo|Nn|~

Codierter Referenzwert bei abstands-
codierten Referenzmarken

Amplitudenwert Inkrementalsignal

Achse4 Statuswort

Positionswert

Timestamp

Referenzposition 1

Referenzposition 2

ololo|/r|lo|Nv|A

Codierter Referenzwert bei abstands-
codierten Referenzmarken

Amplitudenwert Inkrementalsignal 4
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2.7.2 Betriebsmodus "Polling”

Dieser Betriebsmodus ist per Default nach der Initialisierung der EIB 74x
aktiviert. Die Positionsdaten werden in der EIB 74x ermittelt, sobald dort ein
entsprechendes Kommando eintrifft. Die EIB 74x Ubermittelt die Daten innerhalb
des Antwortpakets an die Kundenapplikation.

Das nachfolgende Diagramm verdeutlicht den Ablauf einer Positionsabfrage. Aus

einer Kunden-Softwareapplikation am PC wird ein Kommando an die EIB 74x

gesendet. Die EIB 74x generiert die Positionsdaten und sendet sie in einem TCP-

Paket zurick. Die Daten werden an die Applikation Ubergeben.

Verarbeitung von Trigger-Ereignissen:

® Der Zeitpunkt der Positionswertbildung wird von der Software beeinflusst und
ist damit zeitlich nicht exakt bestimmbar

= Die Triggerung erfolgt ausschlie3lich Gber Software-Trigger

Application
Parameters
¢ TCP R
) Receive data
Function of Execute command
the driver TCP —
R .
‘ 4 Transmit response
Return value
EIB
PC

Abbildung 16: Ablauf Positionsabfrage im Betriebsmodus "Polling"

Datenpakete im Betriebsmodus "Polling" sind abhangig von der gewahlten
Funktion, siehe "Treibersoftware", Seite 45.
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2.73

Betriebsmodus "Soft Realtime"

Die Positionsdaten werden mit UDP-Paketen von der EIB 74x zum PC transportiert.
Dies erfolgt parallel zur TCP-Kommunikation tber die Standard-Ethernet-
Schnittstelle. Die Positionsdaten werden generiert, wenn die EIB 74x ein Trigger-
Signal erhalt. Mit jedem TriggerEreignis wird ein Datenpaket automatisch an den
PC gesendet. Dort konnen die Pakete aus einem FIFO gelesen werden.

Fir den Betriebsmodus "Soft Realtime" muss die EIB 74x mit den nachfolgend
aufgeflihrten Schritten konfiguriert werden:

Initialisierung der EIB 74x

Initialisierung und Konfiguration der Achsen
Konfiguration des Datenpakets

Konfiguration der TriggerLogik

Auswahl des Betriebsmodus ("Soft Realtime")
Aktivierung der TriggerQuelle

In dem nachfolgenden Diagramm ist die Kommunikation schematisch dargestellt.
Die Kunden-Softwareapplikation muss die EIB 74x konfigurieren. Anschliefsend
werden die Daten selbstandig in den FIFO Ubertragen. Von dort kann sie die
Applikation innerhalb einer Programmschleife auslesen.

Parallel zur Positionsabfrage kann der Status der EIB 74x abgerufen oder
Fehlermeldungen geldscht werden.

Application

TCP

Driver function : :X Configuration

Trigger

Create position
data
Read position FIFO [ ubP .
5 Transmit data
values (Driver) [¥

EIB

PC

Abbildung 17: Ablauf Positionsanfrage im Betriebsmodus "Soft Realtime"

Sobald die Positionswerte aus dem FIFO am PC gelesen wurden, wird dies an die
EIB bestatigt. Wenn in der EIB 74x weitere Daten vorhanden sind, werden diese
Ubertragen.

Beim Beenden der Applikation missen die oben genannten Schritte der
Initialisierung in umgekehrter Reihenfolge durchlaufen werden. Zuerst ist die
Trigger-Quelle zu deaktivieren. AnschlieRend kann der Betriebsmodus geéandert
oder die Verbindung zur EIB 74x geschlossen werden.

Verarbeitung von TriggerEreignissen:

® Externe TriggerEingange werden unterstitzt
= |nterne Trigger-Quellen werden unterstitzt

m  Software-Trigger wird unterstitzt

FlUr eine korrekte Interpretation der Daten muss bei deren Auswertung der Aufbau
des Datenpakets berlcksichtigt werden.

Bei den Fehlern "Frequenziberschreitung" und "Lost Trigger" wird eine
Wiederholung der Messung empfohlen. Zum Léschen der Fehler sollte
vorUbergehend der Betriebsmodus "Polling" gewahlt werden.
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2.74 Betriebsmodus "Streaming"

Die Positionsdaten werden von der EIB 74x gepuffert und zum PC transportiert.
Dies erfolgt parallel zur TCP-Kommunikation tber die Standard-Ethernet-
Schnittstelle. Die Positionsdaten werden generiert, wenn die EIB 74x ein Trigger-
Signal erhalt. Mit jedem TriggerEreignis wird ein Datenpaket erzeugt. Je nach
Trigger-Rate und Datenvolumen werden mehrere Datenpakete zusammengefasst
und zum PC gesendet. Dort kdnnen die Pakete aus einem FIFO gelesen werden.

Fir den Betriebsmodus "Streaming" muss die EIB 74x mit den nachfolgend
aufgeflihrten Schritten konfiguriert werden:

Initialisierung der EIB 74x

Initialisierung und Konfiguration der Achsen
Konfiguration des Datenpakets
Konfiguration der TriggerLogik

Auswahl des Betriebsmodus ("Streaming")
Aktivierung der TriggerQuelle

In dem nachfolgenden Diagramm ist die Kommunikation schematisch dargestellt.
Die Kunden-Softwareapplikation muss die EIB 74x konfigurieren. Anschliefsend
werden die Daten selbstandig in den FIFO Ubertragen. Von dort kann sie die
Applikation innerhalb einer Programmschleife auslesen.

Parallel zur Positionsabfrage kann der Status der EIB 74x abgerufen oder
Fehlermeldungen geléscht werden. Insbesondere kann der Status des FIFO in der
EIB 74x abgefragt werden, um einen Uberlauf frihzeitig zu erkennen.

Application

A Monitoring N
Driver function ) Configuration

Trigger
Read position Data
values FIFO g
(Driver) |¥

Create position
data
PC

Transmit data

EIB

Abbildung 18: Ablauf Positionsabfrage im Betriebsmodus "Streaming"

Sobald die Positionswerte aus dem FIFO am PC gelesen wurden, wird dies an die
EIB bestatigt. Wenn in der EIB 74x weitere Daten vorhanden sind, werden diese
Ubertragen.

Beim Beenden der Applikation missen die oben genannten Schritte der
Initialisierung in umgekehrter Reihenfolge durchlaufen werden. Zuerst ist die
Trigger-Quelle zu deaktivieren. AnschlieRend kann der Betriebsmodus geéandert
oder die Verbindung zur EIB 74x geschlossen werden.

Verarbeitung von TriggerEreignissen:

® Externe TriggerEingange werden unterstitzt
= |nterne Trigger-Quellen werden unterstitzt

m Software-Trigger wird unterstitzt

FlUr eine korrekte Interpretation der Daten muss bei deren Auswertung der Aufbau
des Datenpakets berlcksichtigt werden.

Bei den Fehlern "Frequenziberschreitung" und "Lost Trigger" wird eine
Wiederholung der Messung empfohlen. Zum L&schen der Fehler sollte
vorUbergehend der Betriebsmodus "Polling" gewahlt werden.
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2.75

Betriebsmodus "Recording”

Die Positionsdaten werden im Speicher der EIB 74x abgelegt. Mit jedem Trigger-
Ereignis wird ein Datenpaket erzeugt und gespeichert. Nach Abschluss der
Aufzeichnungsphase kdnnen die Daten Ubertragen werden.

Der Betriebsmodus "Recording" unterstitzt zwei Betriebsarten. Im "Single Shot"-
Betrieb wird die Aufzeichnung der Daten automatisch beendet, sobald der
gesamte Speicher geflillt ist. Im "Rolling"-Betrieb werden die Daten in einem
Ringspeicher abgelegt. Wenn der gesamte Speicher geflllt ist, wird der alteste
Eintrag Uberschrieben. Nach dem Beenden des Betriebsmodus "Recording” kdnnen
die letzten n Samples aus dem Speicher gelesen werden.

Die Aufzeichnungstiefe ist abhdngig von der GrofRe eines Datenpakets und kann
ausgelesen werden (siehe "Recording - Speichergrofie lesen”, Seite 82).

Fir den Betriebsmodus "Recording" muss die EIB 74x mit den nachfolgend
aufgeflhrten Schritten konfiguriert werden:

Initialisierung der EIB 74x

Initialisierung und Konfiguration der Achsen
Konfiguration des Datenpakets
Konfiguration der TriggerLogik

Auswahl des Betriebsmodus ("Recording’)
Aktivierung der Trigger-Quelle

Nach dem Abschluss der Aufzeichnungsphase muissen folgende Schritte
ausgefihrt werden:

® Deaktivieren der TriggerQuelle

®  Auswahl des Betriebsmodus ("Polling")

® DatenUbertragung starten

In dem nachfolgenden Diagramm ist die Kommunikation schematisch dargestellt.
Die Kunden-Softwareapplikation muss die EIB 74x konfigurieren. In der ersten
Phase (Aufzeichnung) werden die Daten in der EIB 74x gespeichert. In der
zweiten Phase (DatenUbertragung) werden die Daten zum Host Ubertragen und

in einem FIFO gespeichert. Von dort kann sie die Applikation innerhalb einer
Programmschleife auslesen.

Wahrend der Aufzeichnung kann der Status der EIB 74x abgerufen oder
Fehlermeldungen geldscht werden. Insbesondere kann der Status des Speichers in
der EIB 74x abgefragt werden.

Application

A Monitoring
Driver function )| Configuration
Start/stop
Read position a
s FIFO |y Data
(Driver) |¥

data
PC

Transmit data

EIB

Abbildung 19: Ablauf Positionsabfrage im Betriebsmodus "Recording'

Verarbeitung von Trigger-Ereignissen:

® Externe TriggerEingdnge werden unterstltzt
= |nterne Trigger-Quellen werden unterstiitzt

m Software-Trigger wird unterstitzt
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Flr eine korrekte Interpretation der Daten muss bei deren Auswertung der Aufbau
des Datenpakets berlcksichtigt werden.

2.8 Firmware-Update

Ein Update der Firmware der EIB 74x kann durch den Benutzer mit einem TFTP-
Client durchgefuhrt werden. Es dirfen allerdings nur spezielle Update-Files fir die
EIB 74x von HEIDENHAIN aufgespielt werden.

2.8.1 Firmware-Update durchfiihren

Das folgende Beispiel geht flr das Firmware-Update von einem Computer mit
dem Betriebssystem Microsoft Windows aus. Die EIB 74x muss Uber Ethernet
mit dem Computer verbunden sein. Der Dateiname fir das Update ist in diesem
Beispiel update_633281-14.flash. Diese Datei ist gespeichert unter C:\temp\EIB.

» Ausfihren der Windows Kommandozeile
» Speichern des Update-Files unter C:\temp\EIB\update_633281-14.flash

» Start des TFTP File Transfers > tftp -i 192.168.1.2
put C:\temp\EIB\update_633281-14.flash tmp\update.flash

B QOption -i aktiviert den "binary file transfer"

IP-Adresse 192.168.1.2 oder kundenspezifische Einstellung

® Kommando put fir Transfer vom Host zur EIB 74x

Quelldatei in diesem Beispiel C:\temp\EIB\update_633281-14.flash
B Zieldatei immer tmp\update.flash

Wenn die Datei erfolgreich Gbertragen wurde, wird eine entsprechende Meldung
vom TFTP-Client in der Kommandozeile ausgegeben. Die Status-LED der EIB 74x
wird ausgeschaltet. Nach der gerateinternen Datendbertragung in den Flash-
Speicher wird die Status-LED wieder eingeschaltet. Dieser Vorgang kann bis zu
60 Sekunden dauern. Wahrend der Phase in der die Status-LED abgeschaltet ist,
darf die Spannungsversorgung nicht abgeschaltet werden und es dirfen auch
keine Kommandos Uber die Ethernet-Schnittstelle an die EIB 74x gesandt werden.

Nachdem die Status-LED wieder aktiv ist, sollte tber das entsprechende Software-
Kommando abgefragt werden, ob das Update erfolgreich beendet wurde oder
nicht. Der Status des Update-Prozesses kann bis zum ndchsten Booten der EIB 74x
abgefragt werden.

Mit dem nachsten Reset bootet die EIB 74x die neue Version der Firmware. Im
Falle eines Fehlers wahrend des Firmware-Updates werden die entsprechenden
Einstellungen laut den Angaben im Kapitel "Gerate-Resets" der Betriebsanleitung
gebootet.

o Wenn das Update auf einem Linux-System durchgefihrt wird, muss die
unterschiedliche Verwendung von "/* (slash) und "\" (backslash) beachtet

werden. Die EIB 74x benotigt den backslash, wie oben dargestellt.
Andernfalls wird zwar das Update-File zur EIB 74x Ubertragen, aber von
der EIB 74x nicht installiert.
Beispiel fur ein Linux-System:
user@pc> tftp -v 192.168.1.2 -m binary -c
put update_633281-14.flash tmp\\update.flash
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2.8.2 TFTP-Client aktivieren

Die nachfolgende Anleitung beschreibt, wie Sie TFTP-Client unter Microsoft
Windows 10 aktivieren. Gehen Sie gleichermafsen vor, um TFTP-Client unter
Microsoft Windows 7 zu aktivieren.

> In Microsoft Windows nacheinander 6ffnen:
= Start
B Systemsteuerung
® Programme
® Programme und Features
> Der Dialog Programme und Features 6ffnet sich
» Den Dialog Windows-Features aktivieren oder deaktivieren auswahlen
> Der Dialog Windows-Features aktivieren oder deaktivieren ¢ffnet sich
oder
Windows-Taste + "R" drlcken
Der Dialog Ausfiihren 6ffnet sich
Uber die Tastatur "appwiz.cpl” eingeben
Eingabe mit OK bestatigen
Der Dialog Programme und Features 6ffnet sich
Den Dialog Windows-Features aktivieren oder deaktivieren auswéhlen
Der Dialog Windows-Features aktivieren oder deaktivieren 6ffnet sich

VvV vV vV VvV VvV VY

B Windows-Features — O x

Windows-Features aktivieren oder deaktivieren [ 7]

Verwenden Sie die Kontrollkdstchen, um die entsprechenden Features ein- oder auszuschalten. Ein ausgefiilltes
Kontrollkdstchen bedeutet, dass ein Feature nur teilweise aktiviert ist.

[l Simple Metwork Management-Protokell (SNMP) A
[1 | SMB Direct
[/l | Telnet-Client
| TFTP-Client
Unterstitzung fir die Remotedifferenzialkomprimierungs-APR|
[ | Unterstitzung fiar die SMB 1.0/CIF5-Dateifreigabe
| . Windows Identity Foundation 3.3
Windows PowerShell 2.0
] Windows-Prozessaktivierungsdienst
[ | Windows-Subsystem fiir Linux (Beta)
| | Windows-TIFF-IFilter
XP5-Dienste e

[ ok ] Abbrechen

Abbildung 20: Dialog Windows-Features aktivieren oder deaktivieren

> TFTP-Client mit Hakchen aktivieren
> Mit OK bestéatigen

> Der TFTP-Client steht ohne Neustart des Systems als Kommmandozeilenbefehl
zur Verflgung
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Gegebenenfalls konnen zur optimalen Nutzung des TFTP-Clients
Anpassungen der Firewall notwendig sein.

@ Weitere Informationen erhalten Sie vom Microsoft-Support.

2.9 Reset

Siehe "Betriebsanleitung"
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Allgemeine Information

Fir den Zugriff auf die EIB 74x aus einer Softwareapplikation werden Funktionen
zur Verflgung gestellt. Diese Funktionssammlung wird als DLL fir Windows-
Systeme und als SO-Bibliothek fir Linux geliefert. Folgende Betriebssysteme
werden unterstitzt:

5 \Windows

B Linux/Unix

o Wenn nicht anders aufgefiihrt, werden 32- und 64-Bit-Versionen
unterstltzt, wenn diese fir die jeweilige Windows-Version verfligbar
sind.

@ Beachten Sie die Systemanforderungen in der beiliegenden ReadMe-
Datei. Installieren Sie Funktionen-Pakete, die von Dritten benotigt
werden, ggf. nach.

Zusatzlich zu den Bibliotheken wird eine Header-Datei geliefert, die eine Integration
der Funktionen in C/C++ Programme ermdglicht. Um ein Programm zu erstellen,
muss die Bibliothek in das Projekt eingebunden werden.

ne

Fir LabView werden sog. ".vi"" zur Verfigung gestellt, die als Basis die
Windows-DLL haben. Die Benennung als auch die Funktionalitat und die Ein-
bzw. Ausgabeparameter der ".vi" orientieren sich an den entsprechenden
Funktionsaufrufen, die im Anschluss dokumentiert sind. Speziell bei komplexeren
Datentypen kann es erforderlich sein, dass die ".vi" neben dem DLL-Aufruf noch
eine LabView-spezifische Anpassung enthalt. Die entsprechenden Anpassungen
sind durch das Offnen der ".vi" ersichtlich.

0 Unterstltzung fir Visual Basic und C# auf Anfrage.

Installationsanleitung

Die angegebenen Verzeichnisse und Dateien beziehen sich auf die Treiber-CD fir
die EIB 74x.

Installation unter Microsoft Windows

Damit eine Anwendung die DLL laden kann, muss die Datei eib7.dll aus dem
Verzeichnis EIB_74x\windows\bin ins Windows-Systemverzeichnis kopiert werden
(z. B. C:\Windows\system32).

Fur 64-Bit-Betriebssysteme muss die Datei eib7_64.dll aus EIB_74x\windows
\biné4 in das Windows-Systemverzeichnis (z. B. C:\Windows\system32)
kopiert und in eib7.dll umbenannt werden. Fir eine Kompatibilitdt mit 32-
Bit-Applikationen sollte zuséatzlich die Datei eib7.dll in das Systemverzeichnis
SysWOW64 im Windows-Ordner (z. B. C:\Windows) kopiert werden.

Alternativ kann der Pfad fir die DLL im System bekannt gegeben werden. Das
Interface der DLL ist Uber die beiden Dateien eib7.lib in EIB_74x\windows\lib
und eib7.h in EIB_74x\windows\include definiert. Diese Dateien missen in
das Softwareprojekt in der Entwicklungsumgebung eingebunden werden (far
C/C++ Umgebungen). Die Datei eib7.lib muss in das Library-Verzeichnis der
Entwicklungsumgebung kopiert oder deren Pfad eingetragen werden.
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3.2.2

3.3

3.3.1

3.3.2

Installation unter Linux

Damit eine Anwendung die SO-Bibliothek laden kann, sollte fir 32-Bit-
Betriebssysteme die Datei libeib7.so von der CD aus dem Verzeichnis EIB_74x/
linux/lib ins Verzeichnis usr/local/lib kopiert werden.

Flr 64-Bit-Betriebssysteme muss die Datei libeib7_64.so0 im Verzeichnis EIB_74x/
linux/lib64 verwendet und in libeib7.so umbenannt werden. Das Interface der
Bibliothek ist Gber die Datei eib7.h in EIB_74x/linux/include definiert. Diese Datei
sollte nach usr/local/include kopiert werden und ist in das Softwareprojekt in der
Entwicklungsumgebung einzubinden.

Die angegebenen Verzeichnisse orientieren sich an dem "Filesystem Hierarchy
Standard" fur Linux-Betriebssysteme. Die Bibliothek libeib7.so wurde flir i386-
Systeme unter Kernel 2.6 kompiliert.

Uberblick

Kommunikationsaufbau

Das Datenpaket fiir die Betriebsmodi "Soft Realtime", "Streaming" und "Recording"
mussen vor dem Aktivieren der Modi konfiguriert werden.

Die Konfigurationsdaten werden in einem Array vom Typ

El B7_Dat aPacket Sect i on gespeichert. Fir jede Region muss ein
Element des Array konfiguriert werden. Dies kann Uber die Funktion

El B7AddDat aPacket Secti on() erfolgen (siehe "Datenpaket erstellen’,
Seite 56).

AnschlieRend kann diese Konfiguration Gber die Funktion
El B7Conf i gDat aPacket () in die EIB 74x geladen werden (siehe "Datenpaket
konfigurieren", Seite 58)

Betriebsmodus "Polling™

Mit Hilfe der Achsfunktionen kann auf die Messgerate zugegriffen werden. Dazu
muss zuerst Uber EI B71 ni t Axi s() die Achse konfiguriert werden. Anschlie3end
lassen sich Positionswerte auslesen oder Fehlermeldungen quittieren.

Es ist nicht notwendig, eine Trigger-Quelle auszuwahlen. Die Triggerung erfolgt
implizit mit dem Aufruf der Funktion EI B7Get Posi ti on() .
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3.3.3 Betriebsmodus "Soft Realtime"

Zuerst mussen die Achsen mit El B71 ni t Axi s() initialisiert und das Datenpaket
sowie die Trigger-Logik konfiguriert werden. Anschliefsend kann der Betriebsmodus
"Soft Realtime" aktiviert werden. Im Betriebsmodus "Soft Realtime" lassen

sich lediglich die Fehlermeldungen aus dem Statuswort fir die Positionswerte
zurlcksetzen.

Nachdem in den Betriebsmodus "Soft Realtime" gewechselt wurde, kann

die TriggerQuelle aktiviert werden. Die Kunden-Softwareapplikation am

Host muss die Positionsdaten kontinuierlich aus dem Empfangspuffer
auslesen, um einen Uberlauf zu verhindern. Dies kann Gber die Funktionen
El B7ReadFl FODat a() (siehe "Daten aus FIFO lesen", Seite 83) oder

El B7ReadFI FODat aRaw( ) (siehe "Daten aus FIFO lesen und konvertieren’,
Seite 87) erfolgen. Jede dieser Funktionen liest einen oder mehrere Eintrage
aus dem FIFO.

Jeder Eintrag enthélt ein Datenpaket der EIB 74x. Die Grofde eines Eintrags kann
im Vorfeld Uber die Funktionen EI B7Si zeOf FI FOEnt ry() (siehe "GroRe eines
FIFO-Elements lesen”, Seite 84) und EI B7Si zeOf FI FOEnt r yRaw( ) (siehe
"GroRRe eines FIFO-Elements nach Konvertierung lesen”, Seite 88) bestimmt
werden.

Auf die einzelnen Komponenten eines FIFO-Eintrags kann mit Hilfe der Funktion
El B7Get Dat aFi el dPtr () oder El B7Get Dat aFi el dPt r Raw() zugegriffen
werden.

DarUber hinaus ist es mdglich, Uber den Callback-Mechanismus eine Funktion zu
registrieren, die aufgerufen wird, sobald neue Daten im FIFO bereitstehen (siehe
"Callback-Mechanismus aktivieren’, Seite 91).

3.3.4 Betriebsmodus "Streaming”

Zuerst missen die Achsen mit EI B71 ni t Axi s() initialisiert und das Datenpaket
sowie die TriggerLogik konfiguriert werden. AnschlieRend kann der Betriebsmodus
"Streaming" aktiviert werden. Im Betriebsmodus "Streaming" kénnen lediglich die
Fehlermeldungen aus dem Statuswort flr die Positionswerte zurlickgesetzt und
der Status des Puffers ausgelesen werden (siehe "Streaming - Status prtfen’,
Seite 83).

Nachdem in den Betriebsmodus "Streaming" gewechselt wurde, kann

die TriggerQuelle aktiviert werden. Die Kunden-Softwareapplikation am

Host muss die Positionsdaten kontinuierlich aus dem Empfangspuffer
auslesen, um einen Uberlauf zu verhindern. Dies kann Uber die Funktionen
El B7ReadF| FODat a() (siehe "Daten aus FIFO lesen und konvertieren",
Seite 87) oder ElI B7ReadFI FODat aRaw() (siehe "Daten aus FIFO lesen",
Seite 83) erfolgen. Jede dieser Funktionen liest einen oder mehrere Eintrage
aus dem FIFO.

Jeder Eintrag enthélt ein Datenpaket der EIB 74x. Die Grofde eines Eintrags
kann im Vorfeld Uber die Funktionen EI B7Si zeOf FI FOEnt ry() (siehe
"GroRRe eines FIFO-Elements nach Konvertierung lesen”, Seite 88) und

El B7Si zeOf FI FOEnt r yRaw( ) (siehe "Grof3e eines FIFO-Elements lesen’,
Seite 84) bestimmt werden.

Auf die einzelnen Komponenten eines FIFO-Eintrags kann mit Hilfe der Funktion
El B7Get Dat aFi el dPtr () oder EI B7Get Dat aFi el dPt r Raw() zugegriffen
werden.

DarUber hinaus ist es mdglich, Uber den Callback-Mechanismus eine Funktion zu
registrieren, die aufgerufen wird, sobald neue Daten im FIFO bereitstehen (siehe
"Callback-Mechanismus aktivieren”, Seite 91).
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3.35 Betriebsmodus "Recording”

Zuerst mlssen die Achsen mit EI B71 ni t Axi s() initialisiert und das Datenpaket
sowie die TriggerLogik konfiguriert werden. Sobald der Betriebsmodus "Recording"
aktiv ist, werden mit jedem Trigger-Ereignis die Daten in der EIB 74x gespeichert.
Die Trigger-Quelle kann im Betriebsmodus "Recording" ausgewahlt werden. Der
Status des Pufferspeichers ist auslesbar "Recording - Status prifen".

Nach dem Ende der Aufzeichnung kdnnen die Daten zum Host Ubertragen
werden. Dies erfolgt im Betriebsmodus "Polling". Mit der Funktion

EI B7Tr ansf er Recor di ngDat a() wird die Ubertragung gestartet.

Die Kunden-Softwareapplikation am Host kann die Positionsdaten aus dem
Empfangspuffer Gber die Funktionen EI B7ReadFI FODat a() (siehe "Daten aus
FIFO lesen und konvertieren”, Seite 87) oder El B7ReadFI FODat aRaw( )

(siehe "Daten aus FIFO lesen", Seite 83) auslesen. Jede dieser Funktionen liest
einen oder mehrere Eintrage aus dem FIFO.

Jeder Eintrag enthélt ein Datenpaket der EIB 74x. Die GroRRe eines Eintrags

kann im Vorfeld Uber die Funktionen EI B7Si zeOf FI FOEnt ry() (siehe

"Grofie eines FIFO-Elements nach Konvertierung lesen”, Seite 88) und

El B7Si zeOf FI FOEnt r yRaw() (siehe "Grof3e eines FIFO-Elements lesen’,

Seite 84) bestimmt werden.

Auf die einzelnen Komponenten eines FIFO-Eintrags kann mit Hilfe der Funktion
El B7Get Dat aFi el dPtr () oder El B7Get Dat aFi el dPt r Raw( ) zugegriffen
werden.

3.3.6 Datentypen und Datenpaket

Einfache Datentypen

B El B7_HANDLE: Handle fir EIB 74x

B ElI B7_AXI S: Handle fir Achse der EIB 74x

® El B7_1 O Handle fur Eingangs- oder Ausgangsport der EIB 74x
B El B7_ERR: Fehlermeldung

® ENCODER_POSI Tl ON: Positionswert (64 Bit Integer)

o Fir die EIB 74x werden fir Integer folgende Datenformate in C/C++
angenommen:

= short: 16 bit Integer
= |ong: 32 Bit Integer
® |ong long: 64 Bit Integer

Diese Datenformate missen vor allem bei 64-Bit-Betriebssystemen
beachtet werden.

EnDat-Zusatzinformation
struct ENDAT_ADDI NFO

Komponente Beschreibung
st at us Statuswort flr Zusatzinformation
info Daten der Zusatzinformation
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Information fiir TCP-Verbindung
struct ElI B7_CONN_I NFO

Komponente Beschreibung

id Identifikationsnummer fir diese Verbindung
local ip Lokale IP-Adresse fir diese Verbindung

| ocal port Lokale Port-Nummer fiir diese Verbindung
remote ip IP-Adresse der EIB 74x fUr diese Verbindung
renote port Port-Nummer der EIB 74x flr diese Verbindung

Konfiguration fiir Datenpaket
struct EI B7_Dat aPacket Secti on

Komponente Beschreibung
region Globale Information oder Achse der EIB 74x
itens Datenelemente innerhalb der Region

3.3.7 Parameter und Riickgabewerte

Alle Funktionen liefern einen Rickgabewert vom Datentyp EI B7_ERR. Dieser
kennzeichnet einen Funktionsaufruf als erfolgreich oder meldet einen Fehler, der
wahrend der Ausfiihrung auftrat.

Eingabewerte fir die Funktionen werden als Variable Ubergeben (transfer by value).
Fur Rickgabewerte wird ein Pointer auf eine Variable (bergeben, in der sich nach
einer erfolgreichen Ausfihrung der Funktion das Ergebnis befindet (transfer by
reference).

Die Gerate-, Achs- und I0-Funktionen kénnen als Standard-Rickgabewert die
nachfolgend aufgefihrten Fehlermeldungen liefern:

Standard-Riickgabewerte

El B7_NoErr or Funktionsaufruf erfolgreich

El B7_CNDETr r Funktionsaufruf mit Fehler abgebrochen

ElI B7_l nval i dHandl e Handle auf EIB 74x bzw. auf Achse der EIB 74x
ungultig

El B7_FuncNot Supp Funktion von EIB 74x nicht unterstltzt

El B7_I nval i dResponse Fehler bei Datenlbertragung

El B7_AccNot Al | owed Funktion kann nicht ausgeflihrt werden, da EIB 74x
Zugriff nicht erlaubt

El B7_ConnReset Verbindung von EIB 74x beendet

El B7_ConnTi meout Timeout bei Datentibertragung zur EIB 74x

El B7_Recei veError Fehler beim Empfangen der Daten

El B7_SendErr or Fehler beim Senden der Daten

El B7_Out Of Menory Vom System kann nicht gentigend Speicher allokiert
werden

EI B7_PortDirlnv Signalrichtung des Ports falsch (nur 10-Funktionen)

Zusatzlich kdnnen weitere Rlickgabewerte geliefert werden, die fir jede Funktion
separat aufgefihrt werden.
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3.4

3.4.1

3.4.2

Hilfsfunktionen

IP-Adresse bestimmen

Der Hostname der EIB 74x oder die IP-Adresse (als C-String) wird in eine IP-
Adresse in "Host Byte Order" umgewandelt. Der Name muss als C-String
Ubergeben werden. Dieser kann z. B. "192.168.1.2" oder "EIB74x-SN1234567"
lauten.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Host | P ( const char* host name,
unsi gned | ong* ip
)

Parameter

host name Pointer auf C-String, der die IP-Adresse oder den
Hostnamen der EIB 74x enthalt

ip [Riickgabewert] Pointer auf Variable, in der die IP-
Adresse der EIB 74x gespeichert wird

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Mégliche Werte
sind nachfolgend aufgelistet:

El B7_NoErr or Funktionsaufruf erfolgreich
El B7_Host Not Found IP-Adresse konnte nicht ermittelt werden

Positionsdatenformat andern

Das Datenformat eines Positionswerts wird von 64-Bit Integer in Double

konvertiert. Die Funktion kann nur fir inkrementale Messsysteme benutzt werden.

Der konvertierte Wert hat die Einheit "1 Signalperiode". Der Periodenzahlerwert
entspricht dem Vorkomma-Teil des Ergebnisses, aus dem Interpolationswert
werden die Nachkommastellen gebildet.

Funktion

El B7_ERR EI B71 ncr PosToDoubl e ( ENCODER_POQSI TI ON src,

doubl e* dest
)
Parameter
src Positionswert eines inkrementalen Messsystems
dest [Rlickgabewert] Pointer auf Variable, in der die
konvertierte Position gespeichert wird
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Mégliche Werte
sind nachfolgend aufgelistet:

El B7_NoErr or Funktionsaufruf erfolgreich
El B7_Param nval id Ubergebener Positionswert ungiiltig
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Geratefunktionen

Die Geratefunktionen beziehen sich immer auf die gesamte EIB 74x. Eine
Unterscheidung zwischen den Achsen ist nicht moglich. Bei einigen Funktionen
werden die Parameter aller Achsen beeinflusst.

Alle Geratefunktionen kénnen neben den Standard-Rickgabewerten ("Parameter
und Rickgabewerte") zusatzlich weitere Werte zuriickgeben, die fur jede Funktion
separat aufgefihrt werden.

Verbindung zur EIB 74x 6ffnen

Zur EIB 74x wird eine TCP-Verbindung aufgebaut. Dabei werden keine
Einstellungen in der EIB 74x verandert. Falls die Verbindung nicht hergestellt
werden kann, wird eine Fehlermeldung zurlckgegeben. Fir eine korrekte Funktion
muss der Treiber kompatibel zur Firmware der EIB 74x sein. Dies wird nach dem
Verbindungsaufbau geprift. Gegebenenfalls kann die Firmwareversion der EIB
74x mit dieser Funktion ausgelesen werden. Dazu muss Uber den Parameter

i dent die Adresse eines Speicherbereichs Ubergeben werden, in den die
Versionsnummer als C-String geschrieben wird.

Funktion
El B7_ERR EI B70pen ( unsigned | ong ip,
El B7 _HANDLE* ei b,
| ong ti meout,
char* i dent,
unsi gned | ong I en
)
Parameter
ip IP-Adresse in "Host Byte Order"
eib [Riickgabewert] Handle fir EIB 74x falls Funktion
erfolgreich beendet wurde
ti meout Timeout fir folgende Kommandos in Millisekunden
(nicht gultig fur EI B7Open() )
i dent [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher, in dem die
Firmware-Version der EIB 74x als C-String gespei-
chert wird. Dieser Speicher muss mindestens 9
Bytes grol sein. Ist dieser Parameter ein NULL:
Pointer, wird die Firmware-Version der EIB 74x nicht
ausgelesen
I en Grof3e des Zielspeichers in Bytes (0 wenni dent =
NULL)
Rickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUlckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte",
Seite 50) kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant I ni t WnSock Socket-Layer des Betriebssystems kann nicht initiali-
siert werden (nur flr Windows)

El B7_Cant OpenSocket Systemressourcen fir Verbindung nicht verflgbar

El B7_Out Of Menory Nicht genlgend Speicher vorhanden
El B7_I FVersi onl nv Firmware der EIB 74x inkompatibel zum Treiber
El B7_Cant Connect Verbindung kann nicht hergestellt werden (EIB 74x

ist eventuell ausgeschaltet oder nicht erreichbar)
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3.5.2

3.5.3

Verbindung zur EIB 74x schlieRen

Die Verbindung zur EIB 74x wird geschlossen. Das EIB-Handle darf anschlieRend
nicht weiter verwendet werden. Ebenso sind alle Handles auf die Achsen ungiltig,
welche aus diesem EIB-Handle erzeugt wurden. Falls Gber dieses Handle ein
spezieller Betriebsmodus der EIB 74x aktiviert wurde, wird beim Schlief3en der
Verbindung der Betriebsmodus "Polling" aktiviert. Alle weiteren Einstellungen in der
EIB 74x bleiben erhalten.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ose ( ElI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Status der Verbindung abfragen

Der Status der Verbindung zur EIB 74x wird abgefragt. Dadurch kann bestimmt
werden, ob eine Verbindung bereits geschlossen wurde, oder ob ein
Kommunikationsfehler auftrat. Diese Funktion sendet keine Daten zur EIB 74x. Der
Status bezieht sich auf die vorhergehenden Kommandos.

Funktion
El B7_ERR EIlI B7Get Connecti onSt at us ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_CONN_STATUS* st at us
)
Parameter
eib EIB-Handle
stat us [Rickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir den Status
status Beschreibung
El B7_CS_Connect ed Verbindung zur EIB 74x aufgebaut
El B7_CS_Cl osed Keine Verbindung zur EIB 74x
El B7_CS_Ti neout ZeitUberschreitung bei Datenlbertra-
gung aufgetreten
El B7_CS_Connecti onReset Verbindung wurde von der EIB 74x
geschlossen
El B7_CS_Transm ssi onError Ubertragungsfehler aufgetreten
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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354 Timeout einstellen

Der Timeout fir die TCP-Verbindung zur EIB 74x wird neu gesetzt. Dieser Wert ist
flr alle folgenden Funktionsaufrufe gultig. Der Timeout muss mindestens 100 ms
sein. Kleinere Werte werden automatisch auf 100 vergrofiert.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set Ti meout ( ElI B7_HANDLE ei b,
| ong ti meout
)
Parameter
eib EIB-Handle
ti meout Timeout in Millisekunden (= 100)
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Riickgabewerte",
Seite 50) konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I | | egal Paramet er Timeout kann nicht eingestellt werden

3.5.5 Anzahl der Achsen auslesen
Die Anzahl der Achsen mit Sub-D-Eingang in der EIB 74x wird ausgelesen.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get NunmOf Axes ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* dsub,
unsi gned | ong* resi,
unsi gned | ong* res2,
unsi gned | ong* res3

)

Parameter

eib EIB-Handle

dsub [Rlickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir die

Anzahl der Achsen mit Sub-D-Eingang

resl [Rickgabewert] Reserviert

res2 [Rlickgabewert] Reserviert

res3 [Riickgabewert] Reserviert

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.6

Handle fiir Achse anfordern

Die Handles flr den Zugriff auf die Achsen der EIB 74x werden erzeugt. Sie
werden in einem Array gespeichert, dessen Grofse als Parameter mit Ubergeben
werden muss. Als Rickgabewert wird die Anzahl der gliltigen Handles geliefert.
Die Funktion liefert fUr jede Achse der EIB 74x ein Handle, maximal aber so viele,
wie im Array Platz finden (Parameter si ze). Die Handles werden in aufsteigender
Reihenfolge, beginnend mit Achse 1, im Array abgelegt.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Axi s ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_AXI S* set,
unsi gned | ong si ze,
unsi gned | ong* I en

)

Parameter

eib EIB-Handle

set [Rlickgabewert] Pointer auf erstes Element des

Array

size Maximale Anzahl der Eintrage im Array

Ien [Riickgabewert] Zahl der gultigen Eintrage im Array

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rickgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-Ruckgabewerte", Seite 50).
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10-Port-Handle anfordern

Far den Zugriff auf die 10-Ports der EIB 74x werden Handles erzeugt. Die Handles
flr die Eingdnge und die Ausgédnge werden in je einem Array gespeichert, dessen
Grofie als Parameter mit Ubergeben werden muss. Die Anzahl der glltigen
Handles im Array wird im Parameter i | en bzw. ol en ausgegeben. Die Funktion
liefert flr jeden 10-Port der EIB 74x ein Handle, maximal aber so viele, wie im Array
Platz finden (Parameteri si ze und osi ze).

Funktion
El B7_ERR EI B7Get | O ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_| O* i set,
unsi gned | ong isize,
unsi gned | ong* ilen,
El B7_| O oset,
unsi gned | ong osi ze,
unsi gned | ong* ol en
)
Parameter
eib EIB-Handle
i set [Rlickgabewert] Pointer auf erstes Element des
Arrays mit den Input-Handles
isize Maximale Anzahl der Eintrdge im Array i set
ilen [Rlickgabewert] Zahl der gliltigen Eintrdge im Array
i set
oset [Rlickgabewert] Pointer auf erstes Element des
Arrays mit den Output-Handles
osi ze Maximale Anzahl der Eintrage im Array oset
ol en [Rickgabewert] Zahl der gultigen Eintrage im Array
oset
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Datenpaket erstellen

Mit Hilfe dieser Funktion kann die Konfiguration flir das Datenpaket erstellt
werden. Pro Funktionsaufruf wird ein Element aus dem Array fir die
Konfigurationsdaten initialisiert. Der Index gibt das Element an, wobei das

erste Element den Index 0 besitzt. Jedes Element besteht aus einer Region

und den Datenelementen. Die Region spezifiziert die Achse oder die globalen
Informationen. Fir jede Region kdnnen verschiedene Datenelemente hinzugeflgt
werden. Alle Datenelemente fir eine Region missen ODER-Verknupft

und als Parameter i t ens Ubergeben werden. Die Datenelemente sind als

El B7_Dat aPacket | t emspezifiziert.

Funktion

El B7_ERR ElI B7AddDat aPacket Secti on ( EI B7_Dat aPacket Secti on* packet,

unsi gned | ong i ndex,
El B7_Dat aRegi on region,
unsi gned | ong items
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Parameter

packet
i ndex
region

items

Rickgabewert

Pointer auf Array flr die Konfigurationsdaten

Index des Array-Elements
Region des Datenpakets

regi on

Beschreibung

El B7_DR_Gl obal

Globale Informationen

El B7_DR_Encoder 1

Daten fir Achse 1

El B7_DR_Encoder 2

Daten fir Achse 2

El B7_DR_Encoder 3

Daten fir Achse 3

El B7_DR_Encoder 4

Daten fir Achse 4

El B7_DR_AUX

Daten fir Hilfsachse

Datenelemente innerhalb der Region (ODER-VerknUpfung

mehrere Elemente mdaglich)

items

Beschreibung

El B7_PDF_Tri gger Count er

Trigger Counter (nurin
El B7_DR_Gl obal )

El B7_PDF_St at usWord

Statuswort fur Position

El B7_PDF_Posi ti onDat a

Positionswert

El B7_PDF_Ti mest anp

Zeitstempel fur Position

El B7_PDF_Anal og

ADC-Werte flr Signal A und B

El B7_PDF_Ref er encePos

Referenzposition 1 und 2

El B7_PDF_Di st CodedRef

Codierter Referenzwert

El B7_PDF_EnDat Al 1

EnDat 2.2 Zusatzinformation 1

El B7_PDF_EnDat _Al 2

EnDat 2.2 Zusatzinformation 2

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den

Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)

kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid

Parameter ungultig
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3.5.9 Datenpaket konfigurieren

Das Datenpaket fir die Betriebsmodi "Soft Realtime", "Streaming" und "Recording"
kann konfiguriert werden. Die Konfiguration ist nur im Betriebsmodus "Polling"
maoglich. Die Konfiguration wird Gbernommen, sobald ein anderer Betriebsmodus
(aufder "Polling") aktiviert wird.

Funktion

El B7_ERR EI B7Confi gDat aPacket ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_Dat aPacket Secti on* packet,
unsi gned | ong size

)

Parameter

eib EIB-Handle

packet Pointer auf Array mit den Konfigurationsdaten fur

das Datenpaket
size Anzahl der Eintrage im Array packet
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7 _Param nval id Parameter ungultig

El B7_Packet TooLong Konfigurationsdaten beschreiben ein zu langes
Datenpaket

El B7_I nval i dPacket Konfigurationsdaten beschreiben ein ungultiges
Datenpaket
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3.5.10 Betriebsmodus wahlen

Der Betriebsmodus der EIB 74x kann eingestellt werden. Es werden die
Betriebsmodi "Polling", "Soft Realtime", "Streaming" und "Recording" unterstltzt. Im
Betriebsmodus "Recording" kann noch zwischen "Single Shot"- und "Rolling"-Betrieb

unterschieden werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Sel ect Mode ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_OPERATI NG_MODE nmode
)
Parameter
eib EIB-Handle
mode Betriebsmodus
nmode Beschreibung
El B7_OM Pol | i ng Betriebsmodus "Polling"
El B7_OM _Soft Real ti me Betriebsmodus "Soft Realtime"
El B7_OM_St ream ng Betriebsmodus "Streaming"
El B7_OM_Recor di ngSi ngl e | Betriebsmodus "Recording" -
"Single Shot"
El B7_OM_Recor di ngRol | Betriebsmodus "Recording" -
"Rolling"
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant OpenSocket Interner Fehler (Socket-Fehler)

El B7_Cant St art Thread Interner Fehler (Thread-Fehler)

El B7_I nval i dOpMode Gewdhlter Betriebsmodus nicht unterstitzt
El B7_OpModeActi ve Gewahlter Betriebsmodus bereits aktiv

El B7_OpModeBIl ocked Gewahlter Betriebsmodus kann nicht aktiviert

werden

ElI B7_l nval i dl PAddr Interner Fehler (IP-Adressfehler)

HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch fiir Applikationsentwicklung | 12/2019

59




Treibersoftware | Geratefunktionen

3.5.11 Netzwerkparameter speichern

Die Parameter fUr die Ethernet-Schnittstelle der EIB 74x kdnnen eingestellt
werden. Dadurch ist die EIB 74x an das Netzwerk anpassbar. Die Einstellungen
werden erst nach dem nachsten Bootvorgang wirksam. Falls der DHCP-Client aktiv
ist, versucht die EIB 74x vomn DHCP-Server eine IP-Adresse zu erhalten. Antwortet
der Server innerhalb des eingestellten Timeouts nicht, wird die konfigurierte IP-
Adresse verwendet.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set Net wor k ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong ip,
unsi gned | ong net mask,
unsi gned | ong gat eway,
El B7_MODE dhcp,
unsi gned | ong ti meout
)
Parameter
eib EIB-Handle
ip IP-Adresse der EIB 74x in "Host Byte Order"
net mask Netzwerkmaske ftr Netzwerk in "Host Byte Order”
gat eway IP-Adresse des Standard Gateway in "Host Byte Order"
dhcp Flag fur DHCP-Client in der EIB 74x
dhcp Beschreibung
El B7_NMD_Di sabl e DHCP-Client deaktivieren
El B7_MD_Enabl e DHCP-Client aktivieren
ti meout Timeout fir DHCP-Client in Sekunden
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant SaveCust NW  Netzwerkeinstellungen kdnnen nicht gespeichert

werden
El B7_Cant SaveDHCP DHCP-Timeout kann nicht gespeichert werden
El B7_DHCPTi meout | nv DHCP-Timeout ungiltig
El B7_Param nval id Parameter sind keine glltige Netzwerkkonfiguration
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3.5.12 Netzwerkparameter auslesen

Die Parameter fUr die Ethernet-Schnittstelle kénnen ausgelesen werden. Es
werden immer die benutzerdefinierten Einstellungen ausgegeben, auch wenn mit
den Standardeinstellungen gebootet wurde.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Net wor k ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* ip,
unsi gned | ong* net mask,
unsi gned | ong* gat eway,
El B7_MODE* dhcp
)
Parameter
eib EIB-Handle
ip [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir IP-Adresse in "Host Byte Order"
net mask [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Netzwerkmaske in "Host Byte Order"
gat eway [Rlickgabewert] Pointer auf Variable fir IP-Adresse des Standard Gateway in "Host
Byte Order"
dhcp [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Flag des DHCP-Clients
dhcp Beschreibung
El B7_NMD_Di sabl e DHCP-Client deaktiviert
El B7_MD_Enabl e DHCP-Client aktiviert
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_NoCust Net wor k Keine kundenspezifischen Einstellungen vorhanden

3.5.13 Hostname speichern

Der Hostname der EIB 74x wird gespeichert. Der Name muss als C-String
Ubergeben werden, der einschlieRlich des Null-Bytes maximal 32 Zeichen lang sein
darf. Falls er langer ist, wird der Rest abgeschnitten. Wird ein String mit der Lange
Null oder ein NULL-Pointer Ubergeben, setzt die EIB 74x den Hostname auf den
Standardwert bei der Auslieferung.

Funktion
El B7_ERR El B7Set Host nanme ( EI B7_HANDLE ei b,
const char* host name
)
Parameter
eib EIB-Handle
host name Pointer auf neuen Hostname
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Host nameToolLong Hostname zu lang
El B7_Host namel nval i d Hostname ungiltig

El B7_Cant SaveHost n Hostname kann nicht gespeichert werden
El B7_Cant Rest Def Hn Standard-Hostname kann nicht geladen werden

Hostname auslesen

Der Hostname der EIB 74x wird ausgelesen und als C-String im Zielspeicher
abgelegt. Der String ist maximal 32 Zeichen lang (inkl. Null-Byte). Falls der
Zielspeicher nicht grol3 genug ist, um den ganzen String aufzunehmen, wird nur
der erste Teil kopiert.

Funktion

El B7_ERR El B7Get Host name ( ElI B7_HANDLE ei b,
char* host name,
unsi gned | ong I en

)

Parameter

eib EIB-Handle

host name [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher fir Hostna-

me
I en Grofe des Zielspeichers in Bytes
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant RdHost name Hostname kann nicht gelesen werden

Seriennummer auslesen

Die Seriennummer der EIB 74x wird als C-String ausgegeben. Der String wird in
den Zielspeicher geschrieben. Falls der Ziel-String nicht gentigend Platz fir die
Seriennummer bereitstellt, wird ein Fehler ausgegeben. Die Seriennummer kann
maximal 24 Zeichen lang sein (inkl. Null-Byte).

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Ser i al Nunmber ( ElI B7_HANDLE ei b,
char* seri al,
unsi gned | ong I en

)

Parameter

eib EIB-Handle

serial [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher fur Serien-

nummer
I en GroflRe des Zielspeichers in Bytes
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3.5.16

3.5.17

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Rickgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant RdHost name  Seriennummer kann nicht gelesen werden
El B7_Buf ferTooSnmal | Zielspeicher zu klein

Gerate-ldentnummer auslesen

Die Gerate-ldentnummer der EIB 74x wird als C-String ausgegeben. Der String
wird in den Zielspeicher geschrieben. Falls der Ziel-String nicht genligend Platz fir
die Nummer bereitstellt, wird ein Fehler ausgegeben. Die Nummer kann maximal
16 Zeichen lang sein (inkl. Null-Byte).

Funktion
El B7_ERR EI B7Get | dent Nunmber ( EI B7_HANDLE ei b,
char * i dent,
unsi gned | ong I en
)
Parameter
eib EIB-Handle
i dent [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher fir Gerate-
l[dentnummer
I en Grofl3e des Zielspeichers in Bytes
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Rdl dent Gerate-ldentnummer kann nicht gelesen werden
El B7_Buffer TooSnal | Zielspeicher zu klein

MAC-Adresse auslesen

Die MAC-Adresse der EIB 74x wird ausgegeben. Die Adresse wird im Binarformat
ausgegeben. Der Zielspeicher muss mindestens 6 Bytes grol3 sein. Es werden
immer die ersten 6 Bytes verwendet. Das niederwertigste Byte der MAC-Adresse
wird in das erste Byte des Zielspeichers kopiert.

Beispiel flir 00: A0: CD: 85: 00: 01

Offset Speicherinhalt
0 0x01
1 0x00
1 0x85
1 0xCD
1 0xAO0
1 0x00
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Funktion
El B7_ERR El B7Get MAC ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned char* mac
)
Parameter
eib EIB-Handle
mac [Rlickgabewert] Pointer auf Zielspeicher fir MAC-
Adresse
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Firmware-Versionsnummer auslesen

Die Versionsnummer der EIB 74x-Firmware wird ausgelesen. Der Parameter

sel ect bestimmt, von welcher Firmware die Versionsnummer als C-String
ausgegeben wird. Fir den String inklusive dem Null-Byte sollte der Zielspeicher
mindestens 9 Bytes grof$ sein. Ist der Zielspeicher zu klein, um den ganzen String
aufzunehmen, wird nur der erste Teil kopiert.

Funktion
El B7_ERR EIl B7Get Ver si on ( EI B7_HANDLE ei b,
char* i dent,
unsi gned | ong I en,
El B7_FI RMMNARE sel ect
)
Parameter
eib EIB-Handle
i dent [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher fur Versionsnummer der Firmware
Ien GrolRe des Zielspeichers in Bytes
sel ect Auswahl der Firmware, deren Versionsnummer ausgelesen wird
sel ect Beschreibung
El B7_FW Current| yBoot ed Aktuell geladene Firmware
El B7_FW Factory Firmware des Auslieferzustands
El B7_FW User Firmware des letzten Updates
Rickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Bootmodus auslesen

Der Bootmodus, in dem die EIB 74x beim letzten Bootvorgang gestartet wurde,
wird ausgelesen.

HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch fir Applikationsentwicklung | 12/2019



Treibersoftware | Geratefunktionen

3.5.20

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Boot Mode ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_BOOT_MODE* mode
)
Parameter
eib EIB-Handle
mode [Rlickgabewert] Pointer auf Variable fir den Bootmodus
mode Beschreibung
El B7_BM User Firmware des letzten Updates mit
Netzwerk-Benutzereinstellungen
El B7_BM Fact oryUser Firmware des Auslieferzustands
(Werkseinstellung) mit Netzwerk-
Benutzereinstellungen
El B7_BM Fact or yDef aul t Firmware des Auslieferzustands
(Werkseinstellung) mit Standard-
Netzwerkeinstellungen
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Update-Status auslesen

Um zu prifen, ob ein Update erfolgreich durchgefiihrt wurde, kann der Status
ausgelesen werden. Der Funktionsaufruf setzt den Status nach dem Lesevorgang
automatisch zurlick in den Grundzustand (EI B7_US_NoUpdat e). Bei jedem
Bootvorgang wird die Statusinformation geldscht.

Funktion
El B7_ERR EIl B7Updat eSt at e ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_UPDATE_STATUS* status
)
Parameter
eib EIB-Handle
status [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Update-Status

sel ect Beschreibung

El B7_US_NoUpdat e

Kein Update eingespielt

El B7_US_Updat eFai | ed

Update konnte nicht durchgeflhrt
werden

El B7_US_Updat eSuccessf ul

Update erfolgreich durchgefihrt

El B7_US_Ver si onl nconpati bl e

Firmware nicht kompatibel mit
Hardware der EIB 74x
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.21 Anazahl der offenen Verbindungen auslesen

Die Anzahl der aktuell gedffneten Verbindungen zur EIB 74x wird ausgegeben.
Hierzu zahlen auch halboffene Verbindungen, welche die Gegenstelle bereits
geschlossen hat, aber auf der EIB 74x noch ged&ffnet sind.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Number Of OpenConnecti ons ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* cnt

)

Parameter

eib EIB-Handle

cnt [Rlickgabewert] Pointer auf Variable flr Anzahl der offenen

Verbindungen
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle maglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-Ruckgabewerte", Seite 50).

3.5.22 Verbindungsdaten auslesen

Die Verbindungsdaten aller derzeit gedffneten Verbindungen zur EIB 74x kdnnen
ausgelesen werden. Fur jede Verbindung wird ein Eintrag im Array belegt,
maximal aber nur so viele wie durch den Parameter si ze vorgegeben. Die Zahl
der glltigen Elemente im Array wird Uber den Parameter cnt zurlickgegeben.
Weitere Informationen zum Inhalt der Verbindungsdaten siehe "Datentypen und
Datenpaket’, Seite 49.

Funktion
El B7_ERR EI B7Connecti onl nfo ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_CONN_I NFO* info,
unsi gned | ong si ze,
unsi gned | ong* cnt
)
Parameter
eib EIB-Handle
info [Riickgabewert] Pointer auf erstes Element im Array
flr die Verbindungsdaten
si ze GrofRRe des Array i nf o
cnt [Rickgabewert] Pointer auf Variable flr Anzahl der
glltigen Elemente im Array
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle mdglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.23 Verbindung abbrechen

Eine offene Verbindung zur EIB 74x kann beendet werden. Es ist nicht moglich,
die Verbindung zu schlieRen, welche fir den Aufruf der Funktion verwendet wird.
Diese Funktion sollte hauptsachlich benutzt werden, um halboffene Verbindungen
zu schlieRRen, die z. B. aufgrund eines Fehlers am Host nicht ordnungsgeman
beendet wurden. Die ID kann aus den Verbindungsdaten EI B7_CONN_I NFO
entnommen werden (siehe "Verbindungsdaten auslesen’, Seite 66).

Funktion
El B7_ERR EI B7Ter m nat eConnection ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong id
)
Parameter
eib EIB-Handle
id ID der Verbindung, die abgebrochen wird
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Ter mConn Verbindung kann nicht beendet werden

El B7_Cant Ter nSel f Verbindung kann sich nicht selbst beenden

El B7_Param nvalid Parameter ist kein gultiger Index fir eine Verbin-
dung

3.5.24 Timestamp-Zeiteinheit lesen

Der Timestamp-Zahler wird von einer Taktquelle gespeist. Die Timestamp Ticks
geben an, wie viele Takte pro Mikrosekunde von der Taktquelle ausgegeben

werden.
Funktion
El B7_ERR El B7Get Ti mest anpTi cks ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* ticks
)
Parameter
eib EIB-Handle
ticks [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir die Takte pro
Mikrosekunde
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.25 Timestamp-Periodendauer einstellen

Die Periodendauer des frei laufenden Timestamp-Zahlers kann eingestellt werden.
Dazu muss die Lange der Timestamp-Periode in Timestamp Ticks angegeben
werden. Dieser Wert muss eine natlrliche Zahl groRer Null sein.

o Um den Wert flr eine Zeitdauer (z. B. fir den Parameter peri od des
Funktionsaufrufs ElI B7Set Ti mest ampPer i od) richtig zu berechnen,
muss an die Funktion Ubergeben werden:
peri od = Zeitintervall in us * clock ticks per us
Der Wert flr "clock ticks per us" kann z. B. mit den Funktionen
El B7Get Ti mer Tri gger Ti cks oder El B7Get Ti mest anpTi cks
ausgelesen werden.

Funktion
El B7_ERR El B7Set Ti mest anpPeri od ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong peri od
)
Parameter
eib EIB-Handle
peri od Ticks pro Timestamp-Periode (> 0), weitere Informa-
tionen siehe "Timestamp”, Seite 30
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Timestamp-Periode ungliltig
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3.5.26

3.5.27

3.5.28

Timestamp-Zahler zuriicksetzen
Der Timestamp-Zahler wird auf Null gesetzt und zahlt von diesem Wert weiter.

Funktion

El B7_ERR El B7Reset Ti mest anp ( ElI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Timer Trigger - Zeiteinheit lesen

Der Timer Trigger wird von einer Taktquelle gespeist. Die Timer Trigger Ticks geben
an, wie viele Takte pro Mikrosekunde von der Taktquelle ausgegeben werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Ti mer Tri gger Ti cks ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* ticks
)
Parameter
eib EIB-Handle
ticks [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir die Takte pro
Mikrosekunde
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Timer Trigger - Periodendauer einstellen

Die Periodendauer des Timer Triggers kann eingestellt werden. Dazu muss
angegeben werden, wie viele Timer Trigger Ticks eine Periode lang ist. Dieser Wert
muss eine natlrliche Zahl groRer Null sein. Falls der Timer Trigger aktiviert ist, 16st
er nach jeder Periode ein Trigger-Ereignis aus.

Weitere Informationen: "Maximale TriggerRate", Seite 29

o Um den Wert flr eine Zeitdauer (z. B. fir den Parameter peri od des
Funktionsaufrufs ElI B7Set Ti mest ampPer i od) richtig zu berechnen,
muss an die Funktion Ubergeben werden:
peri od = Zeitintervall in us * clock ticks per us
Der Wert flr "clock ticks per us" kann z. B. mit den Funktionen
El B7Get Ti mer Tri gger Ti cks oder El B7Get Ti mest anpTi cks
ausgelesen werden.
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Funktion
El B7_ERR EI B7Set Ti mer Tri gger Peri od ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong peri od
)
Parameter
eib EIB-Handle
peri od Ticks pro TimerTriggerPeriode (> 0), weitere Infor-
mationen siehe "Timestamp", Seite 30
Ruckgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval i d TimerTrigger-Periode ungultig

Zeiteinheit fir Verzogerung an Trigger-Eingangen lesen

Die Trigger Input Delay Ticks geben an, wie viele Takte pro Mikrosekunde von
der Taktquelle fUr die Verzogerung der Signale am TriggerEingang ausgegeben
werden. Die Verzogerung der Trigger-Signale kann als Vielfaches der internen
Taktperiode eingestellt werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Tri gger Del ayTi cks ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* ticks
)

Parameter
eib EIB-Handle
ticks [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir die Takte

pro Mikrosekunde
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rickgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Trigger Counter l6schen

Der Trigger Counter wird auf Null gesetzt.

Funktion

El B7_ERR El B7Reset Tri gger Count er ( EI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-Ruckgabewerte", Seite 50).
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3.5.31 Software Trigger

Der Software Trigger erzeugt ein Trigger-Ereignis und veranlasst die EIB 74x,
die Daten an die Gegenstelle zu senden. Uber den Parameter sour ce lasst
sich einer der Software-Trigger-Kanale auswahlen. Diese Funktion kann nicht im
Betriebsmodus "Polling" ausgeflhrt werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Sof t wareTri gger ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong source
)
Parameter
eib EIB-Handle
source Software-TriggerKanal
source Beschreibung
EI B7_ST_SWrigger1 Software-Trigger Kanal 1
El B7_ST_SWrigger2 Software-Trigger Kanal 2
El B7_ST_SWri gger3 Software-Trigger Kanal 3
El B7_ST_SWrigger4 Software-Trigger Kanal 4
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig

3.5.32 Master-Trigger-Quelle wahlen

Das Master-Trigger-Signal kann aus verschiedenen Quellen gewéhlt werden. Diese
Funktion muss nach der Konfiguration der Trigger~Matrix fir die Achsen ausgefihrt
werden und ist nur im Betriebsmodus "Polling" zulassig.

Funktion

El B7_ERR ElI B7Mast er Tri gger Source ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_Axi sTri gger Src src
)
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Parameter
eib EIB-Handle
src Trigger-Quelle
src Beschreibung
El B7_AT_Trgl nputl Trigger-Eingang Kanal 1
El B7_AT_Trgl nput 2 TriggerEingang Kanal 2
El B7_AT_Trgl nput 3 Trigger-Eingang Kanal 3
El B7_AT_Trgl nput 4 TriggerEingang Kanal 4
El B7_AT_TrgSwi Software-Trigger Kanal 1
El B7_AT_TrgSw Software-Trigger Kanal 2
El B7_AT_Tr gSW8 Software-Trigger Kanal 3
El B7_AT_TrgSw Software-Trigger Kanal 4
El B7_AT_TrgRI Referenzimpuls der entsprechenden
Achse
El B7_AT_Tr gRI maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse
1 (AKB&RI)
El B7_AT_Trgl C Interval Counter
El B7_AT_TrgPul s TriggerPulszahler
El B7_AT_TrgTi mer Timer Trigger
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig

Trigger-Quellen aktivieren

Die Trigger-Quellen der EIB 74x lassen sich einzeln oder gemeinsam aktivieren bzw.
deaktivieren. Uber den Parameter sr ¢ kdnnen mehrere Trigger-Quellen durch eine
ODER-Verknipfung der entsprechenden Konstanten ausgewahlt werden. Flr den
Timer Trigger sollte vor der Aktivierung die Periodendauer konfiguriert werden.
Wenn mehrere TriggerQuellen mit einem Funktionsaufruf aktiviert werden, so
erfolgt dies zeitgleich.

Funktion

El B7_ERR EI B7Gl obal Tri gger - Enabl e ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_MODE node,
unsi gned | ong src

)
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Parameter
eib EIB-Handle
mode Trigger-Quellen aktivieren oder deaktivieren
mode Beschreibung
El B7_MD_Enabl e Trigger-Quelle aktivieren
El B7_NMD_Di sabl e TriggerQuelle deaktivieren
src Trigger-Quelle
src Beschreibung
EI B7_TS Trglnput1 TriggerEingang Kanal 1
EI B7_TS_Trgl nput 2 TriggerEingang Kanal 2
El B7_TS_Trgl nput 3 TriggerEingang Kanal 3
EI B7_TS Trgl nput 4 Trigger-Eingang Kanal 4
EI B7_TS_TrgRI 1 Referenzimpuls Achse 1
EI B7_TS_TrgRI 2 Referenzimpuls Achse 2
EI B7_TS TrgRI 3 Referenzimpuls Achse 3
EIB7_TS TrgRI 4 Referenzimpuls Achse 4
El B7_TS_Tr gRl maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse
1 (A&B&RI)
EIB7_TS TrglC Interval Counter
El B7_TS_TrgPul s Trigger-Pulszahler
EI B7_TS_TrgTi mer Timer Trigger
EI B7_TS_All Alle Trigger-Quellen
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiltig
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3.5.34 Pulszahler konfigurieren

Flr den Pulszahler kénnen ein Trigger-Signal und ein Startsignal gewahlt werden.
Das Startsignal gibt den Pulszéhler frei. Dieser wird fortan mit jedem Impuls am
Trigger-Signal dekrementiert, bis der Wert Null erreicht ist. Anschlieldend werden
alle weiteren Triggerimpulse gesperrt. Wenn die Funktion erneut ausgefihrt wird,
bevor der Zahler den Wert Null erreicht hat, wird dieser auf den Ausgangswert

zurlickgesetzt.
Funktion
El B7_ERR EI B7Conf i gPul sCount er ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_Pul sCounter St art start,
El B7_Pul sCounter Tri gger trigger,
unsi gned | ong count
)
Parameter
eib EIB-Handle
start Startsignal fur Pulszahler
start Beschreibung
El B7_PS_Trglnputl Trigger-Eingang Kanal 1
El B7_PS_Trgl nput 2 TriggerEingang Kanal 2
El B7_PS_Trgl nput 3 TriggerEingang Kanal 3
El B7_PS_Tr gl nput 4 TriggerEingang Kanal 4
EI B7_PS_TrgRI 1 Referenzimpuls Achse 1
El B7_PS_TrgRI 2 Referenzimpuls Achse 2
El B7_PS_TrgRI 3 Referenzimpuls Achse 3
El B7_PS _TrgRIl 4 Referenzimpuls Achse 4
El B7_PS_Tr gSW. Software-Trigger Kanal 1
El B7_PS_Tr gSW Software-Trigger Kanal 2
El B7_PS_Tr gSW8 Software-Trigger Kanal 3
El B7_PS_Tr gSW Software-Trigger Kanal 4
El B7_PS_Tr gRI maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse
1 (A&B&RI)
EI B7_PS_Trgl C Interval Counter
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trigger Trigger-Signal fir den Pulszéhler
trigger Beschreibung
El B7_PT_Trglnputl Trigger-Eingang Kanal 1
El B7_PT_Trgl nput 2 Trigger-Eingang Kanal 2
El B7_PT_Trgl nput 3 TriggerEingang Kanal 3
El B7_PT_Trgl nput 4 TriggerEingang Kanal 4
EIB7 _PT _TrgRI1 Referenzimpuls Achse 1
El B7_PT_TrgRI 2 Referenzimpuls Achse 2
El B7_PT_TrgRI 3 Referenzimpuls Achse 3
El B7_PT_TrgRIl 4 Referenzimpuls Achse 4
El B7_PT_Tr gRl maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse

1 (A&B&RI)

EI B7_PT _TrglC Interval Counter
El B7_PT_TrgTi mer Timer Trigger

count Startwert flr den Pulszdhler (0x00000 ... OXFFFFF)

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7 _Param nval id Parameter ungultig
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3.5.35 Interpolationsfakor fiir Interval Counter einstellen

Der Interpolationsfaktor flr den Interval Counter ist einstellbar und bestimmt
die Anzahl der Zahlschritte pro Signalperiode. Diese Einstellung wirkt sich
gleichermalen auf den Interval Counter und die Hilfsachse aus. Die Anzahl der
Zahlschritte pro Signalperiode des angeschlossenen Messgeréts ergibt sich aus
dem Interpolationsfaktor multipliziert mit der Flankenauswertung.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set | nt erval Counterlnterpol ation ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_I nterval Counterl PF i pf,
El B7_I nt erval Count er Edge edge
)
Parameter
eib EIB-Handle
i pf Interpolationsfaktor
i pf Beschreibung
El B7_I CF_1x Interpolation 1x
El B7_I CF_2x Interpolation 2x
El B7_I CF_4x Interpolation 4x
El B7_I CF_5x Interpolation bx
El B7_I CF_10x Interpolation 10x
El B7_I CF_20x Interpolation 20x
El B7_I CF_25x Interpolation 25x
El B7 | CF_50x Interpolation 50x
El B7_I CF_100x Interpolation 100x
edge Flankenauswertung
edge Beschreibung
El B7_I CE_1x Flankenauswertung 1x
El B7_I CE_2x Flankenauswertung 2x
El B7_I CE_4x Flankenauswertung 4x
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiiltig
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3.5.36

Interval Counter konfigurieren

Die Triggerung durch den Interval Counter kann mit dieser Funktion konfiguriert
werden. Der Interval Counter bietet zwei Modi. Im ersten Modus wird nur an einer
festen Position ein TriggerImpuls ausgegeben. Diese Position ist einstellbar. Der
zweite Modus ermoglicht eine Triggerung in festen Abstanden. Der erste Trigger
Impuls wird an der Startposition ausgegeben. AnschlieRend wird in festen, Gber
den Parameter i nt er val einstellbaren Abstanden ein Triggerimpuls erzeugt.
Alternativ lasst sich auch die aktuelle Position als Startposition verwenden. Bevor
der Interval Counter Trigger neu konfiguriert werden kann, muss die Trigger-
Funktion mit dem Modus EI B7_I CM_Di sabl e deaktiviert werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set | nt erval Counter Tri gger ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_I nt erval Count er Mode mode,
El B7_I nterval CounterStart start,
unsi gned | ong startpos,
unsi gned | ong interval
)
Parameter
eib EIB-Handle
mode TriggerModus
mode Beschreibung
El B7_I CM _Di sabl e Keine Triggerung
EI B7_I CM_Si ngl e Triggerung nur an einer festen Position
El B7_I CM_Peri odi c Periodische Triggerung in festen
Absténden
start Start der Triggerung
start Beschreibung
El B7_I CS_Curr ent Triggerung startet bei aktueller Position
EI B7_I CS_St art Pos Triggerung startet bei Startposition
startpos Positionswert fur ersten TriggerImpuls
interval Abstand zwischen zwei Triggerimpulsen in Zahlschritten (6)
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungliltig
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3.5.37 Abschlusswiderstande einstellen

Die Abschlusswiderstdnde fir die Inkrementalsignale der Messgerateeingange
konnen deaktiviert werden. Diese Einstellung gilt immer flr alle 1Vss-Eingadnge der
EIB 74x. Nach jedem Bootvorgang der EIB 74x sind die Widerstande aktiviert.

Funktion
El B7_ERR ElI B7Enabl el ncrement al Ter m nati on ( EIB7_HANDLE eib,
El B7_MODE mode
)

Parameter
eib EIB-Handle
nmode Abschlusswiderstande aktivieren oder deaktivieren

nmode Beschreibung

El B7_MD_Di sabl e Abschlusswiderstéande deaktivieren

El B7_MD_Enabl e Abschlusswiderstande aktivieren
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Chl ncl npTrm Modus kann nicht verdndert werden

3.5.38 Reset

Die EIB 74x fihrt einen Reset durch und bootet neu. Die Funktion hat dieselbe
Wirkung wie das Betétigen des Reset-Tasters. Es wird der Standard-Bootmodus
verwendet (Firmware des letzten Updates mit Netzwerk-Benutzereinstellungen).
Die Verbindung zur EIB 74x wird automatisch geschlossen wie bei ElI B7Cl ose() .

Funktion

El B7_ERR EIlI B7Reset ( ElI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.39

EIB 74x identifizieren

Die LAN-LED auf der Frontplatte der EIB 74x kann in einen Blink-Modus versetzt
werden. Wenn mehrere Gerate nebeneinander stehen, ist so eine EIB 74x mit
einer bestimmten IP-Adresse leicht auffindbar. Die LED blinkt, bis mit Hilfe der
Funktion der Modus beendet wird.

Funktion
El B7_ERR EI B71 dentify ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_MODE mode
)

Parameter
eib EIB-Handle
node Blinken der LED aktivieren oder deaktivieren

nmode Beschreibung

El B7_MD_Di sabl e Blink-Modus deaktivieren

El B7_MD_Enabl e Blink-Modus aktivieren
Rickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I 11 egal Paramet er |LED-Status kann nicht verandert werden (Parameter
ungiltig)
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3.5.40 Recording - Daten ubertragen

Die Ubertragung der Daten aus dem internen Recording-Puffer der EIB 74x kann
aktiviert oder deaktiviert werden. Beim Aktivieren der Datenubertragung ist

es moglich, nur einen Bereich der aufgezeichneten Daten fir die Ubertragung
auszuwahlen. Uber den Offset wird das erste zu Ubertragende Byte angegeben
und die Lange spezifiziert die Anzahl der Bytes.

Um alle Daten zu Ubertragen, sollten die Parameter of f set =0 und | ength =
0x FFFFFFFF gesetzt werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Tr ansf er Recor di ngDat a ( ElI B7_HANDLE ei b,
El B7_MODE mode,
unsi gned | ong of f set,
unsi gned | ong I ength
)
Parameter
eib EIB-Handle
mode Abschlusswidersténde aktivieren oder deaktivieren
mode Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Datenubertragung stoppen
El B7_MD_Enabl e Datenubertragung starten
of fset Offset fUr erstes Byte, das Ubertragen wird
I ength Anzahl der Bytes, die Ubertragen werden (0x FFFFFFFF = bis Ende der Aufzeich-
nung)
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant OpenSocket Interner Fehler (Socket-Fehler)
El B7_Cant Start Thread Interner Fehler (Thread-Fehler)
El B7_OpModeBIl ocked EIB 74x befindet sich nicht im Betriebsmodus

"Polling"
El B7_RecDat aReadEr r Daten konnen nicht aus der EIB 74x gelesen werden
El B7_Param nval id Parameter ungultig
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3.5.41 Recording - Status prifen

Der Status im Betriebsmodus "Recording" kann ausgelesen werden. Ferner

kann der aktuelle Inhalt im Pufferspeicher bestimmt werden. Dies ist auch
wahrend der Aufzeichnung im Betriebsmodus "Recording” moglich. Der Fortschritt
der Datenibertragung aus dem Puffer der EIB 74x zum Host kann ebenfalls

ausgelesen werden.

Funktion
El B7_ERR EIl B7Get Recor di ngSt at us ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* | engt h,
unsi gned | ong* status,
unsi gned | ong* progress
)
Parameter
eib EIB-Handle
I'ength [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Anzahl der Datenpakete im Puffer
status [Rickgabewert] Pointer auf Zielvariable fur Status
status Beschreibung
0 Betriebsmodus "Recording" deaktiviert
1 Betriebsmodus "Recording" aktiviert
2 Daten werden Ubertragen
3 Warten auf Verbindungsaufbau fir DatenUbertragung
progress [Rickgabewert] Pointer auf Zielvariable fur Fortschritt der DatenlUbertragung,
Fortschritt in Prozent (0 ... 100)
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rickgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-Ruckgabewerte", Seite 50).
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3.5.42 Recording - Speichergrol3e lesen

Die Grolse des Speichers fir die Recording-Daten in der EIB 74x kann ausgelesen
werden. Die GroRe wird als Anzahl der Datenpakete geliefert, die im Speicher Platz
finden. Diese Anzahl ist abhangig von der Grofie eines Datenpakets. Aus diesem
Grund muss zuerst das Datenpaket konfiguriert werden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Recor di ngMenSi ze ( ElI B7_HANDLE ei b,

unsi gned | ong* size

)
Parameter
eib EIB-Handle
size [Rlickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Grof3e des Speichers (als Anzahl von
Datenpaketen)

Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

ElI B7_l nval i dPacket Aktuelle Konfiguration flr Datenpaket ungiltig
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3.5.43 Streaming - Status priifen

Wahrend der Betriebsmodus "Streaming" aktiv ist, kann der Zustand des Puffers
in der EIB 74x ausgelesen werden. Neben der Grofie des Puffers in Bytes

wird die aktuell gespeicherte Datenmenge in Bytes angegeben. AuRerdem
wird die maximal im Puffer gespeicherte Datenmenge seit dem Aktivieren des
Betriebsmodus "Streaming" in Bytes angegeben.

Funktion
El B7_ERR El B7Get St r eam ngSt at us ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* | engt h,
unsi gned | ong* max,
unsi gned | ong* si ze
)
Parameter
eib EIB-Handle
I'ength [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Anzahl der Bytes im Puffer
max [Rickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir maximale Anzahl der Bytes im Puffer
seit dem Start des Betriebsmodus "Streaming"
size [Rlickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Grofse des Puffers in Bytes
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle mdglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.44 Daten aus FIFO lesen

Datenpakete werden aus dem FIFO in den Zielspeicher kopiert (im
Rohdatenformat). Der Parameter cnt gibt die Zahl der zu kopierenden Eintrdge aus
dem FIFO an. Wenn der FIFO weniger Datenséatze enthalt, wird der gesamte Inhalt
des FIFOs kopiert. Uber den Parameter ent r i es wird die Zahl der tatséchlich
kopierten Eintrage zurlickgegeben. Die Funktion wartet, bis mindestens ein
Datensatz aus dem FIFO kopiert wurde, aber maximal bis der Timeout abgelaufen
ist. In diesem Fall wird in ent ri es Null zurlickgegeben. Aus dem FIFO werden
immer ganze Datenpakete kopiert. Der Zielspeicher muss mindestens so grof3
sein, dass er die angegebene Anzahl an FIFO-Eintragen aufnehmen kann. Der
Inhalt eines Eintrags im FIFO entspricht dem aktuell konfigurierten Datenpaket
ohne angehangte Flllbytes. Alle Datenworte werden im Format "Little Endian"
gespeichert.

Funktion

El B7_ERR EI B7ReadFI| FODat aRaw ( ElI B7_HANDLE ei b,
voi d* dat a,
unsi gned | ong cnt,
unsi gned | ong* entries,
| ong ti meout
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Parameter
eib EIB-Handle
data [Rickgabewert] Pointer auf Zielspeicher
cnt Anzahl der zu lesenden Eintrage (= 0)
entries [Riickgabewert] Anzahl der kopierten Eintrage
ti meout Timeout in Millisekunden
ti meout Beschreibung
0 Funktion kehrt sofort zuriick, wenn keine Daten vorhanden
sind
>0 Funktion wartet fir x Millisekunden auf Daten
-1 Funktion wartet unendlich
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_FI FOEnpty Keine Daten im FIFO
El B7_El ement Si zel nv Interner Fehler
El B7_FI FOOverfl ow FIFO-Uberlauf seit dem letzten Aufruf der Funktion

(Daten gingen verloren)

3.5.45 GroRe eines FIFO-Elements lesen

Die Grofse eines FIFO-Elements im Rohdatenformat wird ausgegeben.

Dieser Wert entspricht der Grofde eines FIFO-Eintrags, der mit der Funktion

El B7ReadFl FODat aRaw( ) ausgelesen wird. Ein FIFO-Element enthélt ein
Datenpaket, dessen GrolRe abhangig von der aktuellen Konfiguration ist. Die GroRRe
wird ohne Fullbytes angegeben.

Funktion
El B7_ERR EI B7Si zeOf FI FOEnt r yRaw ( ElI B7_HANDLE ei b,

unsi gned | ong* size

)

Parameter
eib EIB-Handle
size [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Grofie eines FIFO-Elements in Bytes
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.46

Zugriff auf Inhalt eines FIFO-Elements

Mit dieser Funktion kann auf einzelne Felder eines FIFO-Elements (in Rohdaten)
zugegriffen werden. Ein Eintrag des FIFO kann zum Beispiel den Trigger Counter,
Positionsdaten, das Statuswort und weitere Daten enthalten. Abhangig von der
Konfiguration des Datenpakets kann dessen Inhalt variieren. Dies muss beim
Zugriff auf die Elemente beachtet werden, um die Daten richtig zu interpretieren.
Diese Funktion liefert einen Pointer auf das jeweilige Feld innerhalb der
Datenstruktur und zusétzlich die GrolRe des Feldes in Bytes. Uber den Parameter
r egi on wird eine Grobauswahl getroffen. Hiermit lasst sich die Achse auswahlen,
von der das Feld bezogen wird. Die Feinauswahl kann Uber den Parameter t ype
erfolgen. Er gibt an, auf welches Datenfeld einer Achse zugegriffen werden soll.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Dat aFi el dPt r Raw ( ElI B7_HANDLE
voi d*
El B7_Dat aRegi on
El B7_Posi ti onDat aFi el d
voi d**
unsi gned | ong*
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Parameter
eib EIB-Handle
dat a Pointer auf Datenstruktur (FIFO-Element)
region Achse der EIB 74x
region Beschreibung
El B7_DR_d obal Globales Datenfeld fur Trigger Counter
El B7_DR_Encoder 1 Daten fur Achse 1
El B7_DR_Encoder 2 Daten fur Achse 2
El B7_DR_Encoder 3 Daten fiir Achse 3
El B7_DR_Encoder 4 Daten fUr Achse 4
El B7_DR_AUX Daten fur Hilfsachse
type Datenelement flr eine Achse
type Beschreibung
El B7_PDF_Tri gger Count er Trigger Counter
(nurin EI B7_DR_Gl obal )
El B7_PDF_St at usWord Statuswort fiir Position
El B7_PDF_Positi onDat a Positionswert
El B7_PDF_AUXPosi ti on Positionswert flr Hilfsachse
El B7_PDF_Ti mest anp Zeitstempel fiir Position
El B7_PDF_Anal og ADC-Wert fr Signal A und B
El B7_PDF_Ref erencePos Referenzposition 1 und 2
El B7_PDF_Di st CodedRef Codierter Referenzwert
El B7_PDF_EnDat _Al 1 EnDat 2.2 Zusatzinformation 1
El B7_PDF_EnDat _Al 2 EnDat 2.2 Zusatzinformation 2
field [Riickgabewert] Pointer auf Speicheradresse des Elements aus der Datenstruktur
si ze [Riickgabewert] GroRRe des Elements in Bytes
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Fi el dNot Avai | Angegebenes Feld kann nicht gefunden werden
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3.5.47 Daten aus FIFO lesen und konvertieren

Datenpakete werden aus dem FIFO in den Zielspeicher kopiert und konvertiert.
Der Parameter cnt gibt die Zahl der zu kopierenden Eintrage aus dem FIFO an.
Falls der FIFO weniger Datenséatze enthalt, wird der gesamte Inhalt des FIFOs
kopiert. Uber den Parameter ent ri es wird die Zahl der tatséachlich kopierten
Eintrage zurickgegeben. Die Funktion wartet, bis mindestens ein Datensatz aus
dem FIFO kopiert wurde, aber maximal bis der Timeout abgelaufen ist. In diesem
Fall wird in ent ri es Null zurickgegeben. Aus dem FIFO werden immer ganze
Datenpakete kopiert. Der Zielspeicher muss mindestens so grof3 sein, dass er die
angegebene Anzahl an FIFO-Eintragen aufnehmen kann. Der Inhalt eines Eintrags
entspricht dem aktuell konfigurierten Datenpaket ohne angehangte Fillbytes. Alle
Datenworte werden im Standard-Format flr 16 Bit oder 32 Bit Integer gespeichert,
und die Positionswerte werden in das Format ENCODER_POSITION konvertiert.

Funktion
El B7_ERR EI B7ReadFI| FODat a ( EI B7_HANDLE eib,
voi d* dat a,
unsi gned | ong cnt,
unsi gned | ong* entries,
| ong ti meout
)
Parameter
eib EIB-Handle
data [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher
cnt Anzahl der zu lesenden Eintrage (2 0)
entries [Rickgabewert] Anzahl der kopierten Eintrage
ti meout Timeout in Millisekunden
ti meout Beschreibung
0 Funktion kehrt sofort zurlick, wenn keine Daten vorhanden
sind
>0 Funktion wartet fir x Millisekunden auf Daten
-1 Funktion wartet unendlich
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_FI FOEnpt y Keine Daten im FIFO
El B7_El ement Si zel nv Interner Fehler
El B7_FI FOOver f | ow FIFO-Uberlauf seit dem letzten Aufruf der Funktion

(Daten gingen verloren)
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3.5.48 GroRe eines FIFO-Elements nach Konvertierung lesen

Die GroRe eines FIFO-Elements nach der Konvertierung wird ausgegeben.

Dieser Wert entspricht der GroRRe eines FIFO-Eintrags, der mit der Funktion

El B7ReadF| FODat a() ausgelesen wird. Ein FIFO-Element enthélt ein
Datenpaket, dessen Grofde abhangig von der aktuellen Konfiguration ist. Die Grofie
wird ohne Fillbytes angegeben.

Funktion
El B7_ERR El B7Si zeOf Fl FOEntry ( EI B7_HANDLE ei b,

unsi gned | ong* size

)

Parameter
eib EIB-Handle
si ze [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir GroRe eines FIFO-Elements in Bytes
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.49 Zugriff auf Inhalt eines FIFO-Elements mit konvertierten Daten

Mit dieser Funktion kann auf einzelne Felder eines FIFO-Elements mit
konvertierten Positionsdaten (Positionsformat ENCODER_POSITION) zugegriffen
werden. Ein Eintrag des FIFO kann zum Beispiel den Trigger Counter,
Positionsdaten, das Statuswort und weitere Daten enthalten. Abhangig von der
Konfiguration des Datenpakets kann dessen Inhalt variieren. Dies muss beim
Zugriff auf die Elemente beachtet werden, um die Daten richtig zu interpretieren.
Die Funktion liefert einen Pointer auf das jeweilige Feld innerhalb der Datenstruktur
und zusatzlich die GroRRe des Feldes in Bytes. Uber den Parameter r egi on wird
eine Grobauswahl getroffen. Hiermit lasst sich die Achse auswahlen, von der das
Feld bezogen wird. Die Feinauswahl kann Uber den Parameter t ype erfolgen. Er
gibt an, auf welches Datenfeld einer Achse zugegriffen werden soll.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Dat aFi el dPt r ( EI B7_HANDLE ei b,
voi d* dat a,
El B7_Dat aRegi on region,
El B7_Posi ti onDat aFi el d type,
voi d** field
unsi gned | ong* size

)

Parameter

eib EIB-Handle

dat a Pointer auf Datenstruktur (FIFO-Element)
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region Achse der EIB 74x
region Beschreibung
El B7_DR_G obal Globales Datenfeld fur Trigger Counter
El B7_DR_Encoder 1 Daten flr Achse 1
El B7_DR_Encoder 2 Daten fir Achse 2
El B7_DR_Encoder 3 Daten fiir Achse 3
El B7_DR_Encoder 4 Daten fur Achse 4
El B7_DR_AUX Daten fur Hilfsachse
type Datenelement flr eine Achse
type Beschreibung
El B7_PDF_Tri gger Count er Trigger Counter
(nurin EI B7_DR_Gl obal )
El B7_PDF_St at usWor d Statuswort fur Position
El B7_PDF_Posi ti onDat a Positionswert
El B7_PDF_AUXPosi ti on Positionswert flr Hilfsachse
El B7_PDF_Ti mest anp Zeitstempel fir Position
El B7_PDF_Anal og ADC-Wert fir Signal A und B
El B7_PDF_Ref er encePos Referenzposition 1 und 2
El B7_PDF_Di st CodedRef Codierter Referenzwert
El B7_PDF_EnDat _Al 1 EnDat 2.2 Zusatzinformation 1
El B7_PDF_EnDat _Al 2 EnDat 2.2 Zusatzinformation 2
field [Rickgabewert] Pointer auf Speicheradresse des Elements aus der Datenstruktur
size [Rickgabewert] GroRe des Elements in Bytes
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Fi el dNot Avai | Angegebenes Feld kann nicht gefunden werden
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3.5.50 Anzahl der Elemente im FIFO lesen
Die Anzahl der aktuell im FIFO gespeicherten Elemente wird ausgegeben.

Funktion
El B7_ERR EI B7FI FOEnt r yCount ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong* cnt

)
Parameter
eib EIB-Handle
cnt [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Anzahl der FIFO-Elemente
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.561 FIFO léschen

Der Inhalt des FIFOs wird geldscht. Dieses Kommando hat keine Auswirkung,
wenn der Betriebsmodus "Polling" aktiv ist.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear FI FO ( EI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.52 FIFO-GrofRRe einstellen

Die Grof3e des FIFOs wird neu festgelegt. Alle Daten im FIFO werden geldscht.
Die Grof3e kann nur im Betriebsmodus "Polling” eingestellt werden. Der FIFO muss
mindestens 2000 Bytes grol sein. Falls der Wert kleiner ist, wird intern der Wert
2000 Bytes verwendet.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set FI FOSi ze ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong size
)
Parameter
eib EIB-Handle
size FIFO-Grofe in Bytes
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3.5.53

3.5.54

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Rickgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Sof t RTEn Betriebsmodus "Soft Realtime" ist aktiviert

FIFO-GrofRe auslesen
Die Grofe des FIFOs in Bytes wird ausgegeben.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get FI FOSi ze ( ElI B7_HANDLE ei b,

unsi gned | ong* size

)

Parameter
eib EIB-Handle
si ze [Riickgabewert] Pointer auf Variable fur FIFO-GréRRe in Bytes
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Callback-Mechanismus aktivieren

Der Callback-Mechanismus wird aktiviert bzw. deaktiviert und gegebenenfalls
der Funktions-Pointer gespeichert. Die Callback-Funktion wird aufgerufen, wenn
mindestens so viele Elemente im FIFO gespeichert sind, wie im Parameter

t hr eshol d angegeben. AnschlieRend wird die Funktion erst wieder aufgerufen,
wenn neue Daten in den FIFO geschrieben wurden, und danach mindestens

t hr eshol d Elemente im FIFO gespeichert sind.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set Dat aCal | back ( EI B7_HANDLE ei b,
voi d* dat a,
El B7_MODE activat e,
unsi gned | ong threshol d,
El B7OnDat aAvai | abl e handl er
)
Parameter
eib EIB-Handle
dat a Pointer auf Benutzerdaten; dieser Pointer wird als Parameter an die Callback-
Funktion Gbergeben
activate Callback aktivieren oder deaktivieren
activate Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Callback-Mechanismus deaktivieren
El B7_MD_Enabl e Callback-Mechanismus aktivieren
threshol d Anzahl der Elemente im FIFO, ab dem der Callback-Mechanismus auslost (> 0)
handl er Pointer auf Callback-Funktion (NULL ist erlaubt, falls acti vat e = 0)
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Callback-Funktion

Die Callback-Funktion wird vom Treiber ausgefihrt und lauft in einem

separaten Thread. Der Benutzer muss sich selbst um die eventuell notwendige
Synchronisation mit dem Hauptprogramm kiimmern. Der Parameter ei b enthalt
das Handle auf die EIB 74x, welche den Callback ausgel6st hat. In cnt steht die
Anzahl der aktuell im FIFO gespeicherten Elemente. Der Parameter dat a enthalt
den Pointer, welcher bei der Registrierung der Callback-Funktion angegeben wurde.

Prototyp

typedef void (*EIB70nDat aAvai |l abl e) ( ElI B7_HANDLE ei b,
unsi gned | ong cnt,
voi d* dat a

)

Parameter

eib EIB-Handle

cnt Anzahl der Elemente im FIFO

dat a Pointer auf Benutzerdaten

3.5.55 Trigger-Quelle fiir Hilfsachse wahlen

Das Trigger-Signal fur die Hilfsachse kann aus verschiedenen Quellen gewahlt
werden. Diese Einstellung ist nur im Betriebsmodus "Polling" moglich.

Funktion

El B7_ERR El B7AuxAxi sTri gger Source ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_Axi sTri gger Src src

)
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Parameter
eib EIB-Handle
src Trigger-Quelle
src Beschreibung
El B7_AT_Trgl nputl Trigger-Eingang Kanal 1
El B7_AT_Trgl nput 2 TriggerEingang Kanal 2
El B7_AT_Trgl nput 3 Trigger-Eingang Kanal 3
El B7_AT_Trgl nput 4 TriggerEingang Kanal 4
El B7_AT_TrgSwi Software-Trigger Kanal 1
El B7_AT_TrgSw Software-Trigger Kanal 2
El B7_AT_Tr gSW8 Software-Trigger Kanal 3
El B7_AT_TrgSw Software-Trigger Kanal 4
El B7_AT_TrgRI Referenzimpuls der entsprechenden
Achse
El B7_AT_Tr gRI maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse
1 (AKB&RI)
El B7_AT_Trgl C Interval Counter
El B7_AT_TrgPul s TriggerPulszahler
El B7_AT_TrgTi mer Timer Trigger
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig

3.5.56 Position der Hilfsachse abfragen

Der aktuelle Positionswert wird ausgelesen. Zusétzlich wird ein Statuswort
Ubertragen, aus dem maogliche Positionsfehler hervorgehen. Die Positionsabfrage
kann nur im Betriebsmodus "Polling" erfolgen. Die Einstellung des
Interpolationsfaktors und der Flankenauswertung flr den Interval Counter
bestimmen das Verhéltnis eines LSB im Positionswert zur Signalperiode des

Messgerats.

Funktion

El B7_ERR EIl B7AuxGet Posi ti on ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned short* st at us,
ENCODER_POSI T1 ON* pos

)
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Parameter

eib EIB-Handle

status [Rickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Statuswort
pos [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Position
Ruckgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Lat chPos Position kann nicht bestimmt werden
El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
EIB7_NotInitialized Hifsachse nicht konfiguriert

3.5.57 Daten der Hilfsachse auslesen

Die aktuelle Position und einige zusatzliche Parameter werden bestimmt und
ausgelesen. Die Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden.
Das Statuswort gibt an, ob die Position und die Referenzposition gultig sind. Der
Positionswert und der Timestamp werden zeitgleich gespeichert. Um dies zu
erreichen, wird intern der Software-Trigger Kanal 1 verwendet. Die TriggerQuelle
flr die Hilfsachse wird entsprechend konfiguriert und dabei die aktuelle Einstellung
Uberschrieben.

Funktion

El B7_ERR El B7AuxGet Encoder Data ( EI B7_HANDLE ei b,
unsi gned short* st at us,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENCODER_POSI Tl ON* ref,
unsi gned | ong* timestanp,
unsi gned short* counter

)

Parameter

eib EIB-Handle

status [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Statuswort

pos [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Position

ref [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Referenzposition

timestanp [Rickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Timestamp-Wert

counter [Rlickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Trigger Counter

Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Lat chPos Position kann nicht bestimmt werden
El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
EI B7_NotInitialized Hilfsachse nicht konfiguriert

94 HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch fir Applikationsentwicklung | 12/2019



Treibersoftware | Geratefunktionen

3.5.58 Zahler der Hilfsachse loschen
Der Positionszéhler der Hilfsachse wird geldscht.

Funktion

El B7_ERR EI B7AuxCl ear Count er ( ElI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.59 Signalfehler der Hilfsachse quittieren

Die Fehlermeldungen fir die Hilfsachse werden geldscht. Dies betrifft den Fehler
flr die Signalamplitude und fir die Frequenziiberschreitung.

Funktion

El B7_ERR ElI B7AuxCl ear Si gnal Errors ( EIB7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.60 Trigger-Fehler der Hilfsachse quittieren

Die Fehlermeldungen fiir nicht erkannte Trigger-Ereignisse in der TriggerLogik fir
die Hilfsachse werden geldscht.

Funktion

El B7_ERR EI B7AuxCl ear Lost Tri ggerError ( EIB7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.61 Statusbit fiir Referenzmarke der Hilfsachse l6schen

Das Flag "Referenzposition gespeichert" im Statuswort fiir die Hilfsachse wird
zurlickgesetzt.

Funktion

El B7_ERR EI B7AuxCl ear Ref St at us ( EIB7_HANDLE eib
)

Parameter
eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.62 Status der Referenzfahrt fiir Hilfsachse priifen

Der Status der Referenzfahrt wird ausgegeben. Er gibt an, ob die Referenzfahrt
noch aktiv ist, oder ob die Referenzpositionen bereits gespeichert wurden.

Funktion
El B7_ERR EI B7AuxGet Ref Acti ve ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_MODE* active
)
Parameter
eib EIB-Handle
active [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Status der Referenzfahrt
active Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Referenzfahrt inaktiv
El B7_MD_Enabl e Referenzfahrt aktiv
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.5.63

3.5.64

3.5.65

Referenzfahrt fiir Hilfsachse starten

Nach Aufruf dieses Kommandos wird die Referenzposition beim Uberfahren der
nachsten Referenzmarke gespeichert. Der gespeicherte Wert entspricht dem
Stand des Periodenzahlers bei der Referenzmarke. Sobald die Referenzfahrt
gestartet wurde, wird der Status flr eine zuvor gespeicherte Referenzposition auf
"unglltig" gesetzt.

Funktion

El B7_ERR EI B7AuxSt art Ref ( ElI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Referenzfahrt fiir Hilfsachse stoppen

Die Referenzfahrt (Modus zur automatischen Speicherung der Referenzposition)
wird beendet. Bereits gespeicherte Referenzpositionen werden dadurch nicht
geloscht.

Funktion

El B7_ERR El B7Aux St opRef ( EI B7_HANDLE eib
)

Parameter

eib EIB-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

Timestamp fir Hilfsachse konfigurieren

Der Timestamp kann fir die Hilfsachse aktiviert oder deaktiviert werden. Als
Periodendauer kommt die globale Einstellung der EIB 74x zur Anwendung. Der
Timestamp-Wert wird bei einer Positionsabfrage fir die Hilfsachse kopiert, wenn
diese Funktion zuvor aktiviert wurde.

Funktion

El B7_ERR EI B7AuxSet Ti mest anp ( EI B7_HANDLE ei b,
El B7_MODE nmode

)

HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch flr Applikationsentwicklung | 12/2019

97




Treibersoftware | Geratefunktionen

Parameter
eib EIB-Handle
mode Timestamp aktivieren oder deaktivieren
mode Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Timestamp deaktivieren
El B7_MD_Enabl e Timestamp aktivieren
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.5.66 Trigger-Flanke fiir Referenzimpuls der Hilfsachse einstellen

Der Zeitpunkt fir die Triggerung mit einem Referenzimpuls fir die Hilfsachse
kann auf die steigende, fallende oder auf beide Flanke des RI-Signals eingestellt
werden. Falls beide Flanken als Trigger-Ereignis dienen, muss beachtet werden,
dass die maximale TriggerRate nicht Uberschritten wird.

Funktion
El B7_ERR El B7AuxSet Rl Tri gger Edge ( EI B7_HANDLE ei b,
EI B7_RI Tri gger Edge edge
)
Parameter
eib EIB-Handle
edge Aktive Trigger-Flanke fir Referenzimpuls
edge Beschreibung
El B7_RI _Ri si ng Steigende Flanke des Referenzimpuls
EI B7_RI _Fal ling Fallende Flanke des Referenzimpuls
El B7_Rl _Both Beide Flanken des Referenzimpuls
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiltig
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3.6

3.6.1

Achsfunktionen

Die Achsfunktionen beziehen sich immer nur auf eine Achse der EIB 74x. Alle
anderen Achsen werden nicht beeinflusst.

Alle Achsfunktionen kdnnen neben den Standard-Rickgabewerten ("Parameter
und Rickgabewerte") zusatzlich weitere Werte zuriickgeben, die fur jede Funktion
separat aufgefihrt werden.

Achse initialisieren

Eine Achse der EIB 74x wird flr das angeschlossene Messgerat konfiguriert.

Die Nummer der Achse einer EIB 74x wird (ber das AXIS-Handle bestimmt. Als
grundlegende Option muss die Art der Schnittstelle des Messgerats ausgewahlt
werden. Einige Parameter werden nur fir inkrementale und andere nur fr EnDat-
Schnittstellen bendtigt. Fir ein EnDat 2.2 Interface kann lber den Parameter

i f ace zusatzlich noch die Laufzeitkompensation aktiviert werden. Dazu missen
die Konstanten EI B7_| T_EnDat 22 und ElI B7_I T_EnDat Del ayMeasur ement mit
ODER verknUpft werden.

Die Parameter EnDat cl ock, recovery und cal cul ati on werden nur fur
Messgerate mit EnDat-Schnittstelle verwendet. Der Takt der EnDat-Schnittstelle
kann eingestellt werden. Hierflr sollten die vordefinierten Konstanten verwendet
werden. Bei der Initialisierung einer Achse flir EnDat-Betrieb wird an das
angeschlossene Messgerét ein EnDat-Reset-Befehl gesendet. Zuséatzlich kann fir
EnDat 2.2-Messgeréate (Bestellbezeichnung EnDat02 bzw. EnDat22) die "Recovery
time I" Gber den Parameter r ecover y eingestellt werden. Die "EnDat Calculation
time" muss Uber den Parameter cal cul at i on flr das Messgerat eingestellt
werden.

Die Parameter bandwi dt h und conp wirken sich nur fir inkrementale Messgerate
aus. Die Bandbreite kann auf die zwei Zustande hoch und niedrig konfiguriert
werden. Die Online-Kompensation kann aktiviert und deaktiviert werden. Die
Angaben fir | i necount s undi ncr ement werden nur im Zusammenhang mit
abstandscodierten Referenzmarken benotigt.

Nach Aufruf dieser Funktion sind folgende Flags geldscht:

®  Fehler Signalamplitude

= Frequenziberschreitung

® Referenzposition 1 gespeichert

m  Referenzposition 2 gespeichert

m codierter Referenzwert bei abstandscodierten Referenzmarken giltig

m Fehler bei Berechnung des codierten Referenzwerts bei abstandscodierten
Referenzmarken

m CRC-Fehler

Die Einstellungen fir die Abschlusswiderstande der Inkrementalsignale sowie der
Wert des Periodenzéhlers werden durch die Funktion nicht beeinflusst.
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Funktion

El B7_ERR EI B71 ni t AXi s

Parameter

axi s
iface

type

ref mar ks

( EIB7_AXIS
unsi gned | ong
El B7_Encoder Type
El B7_Ref Mar ks
unsi gned | ong
unsi gned | ong
El B7_Hom ng
EIB7 Limt
El B7_Conpensati on
El B7_Bandwi dt h
unsi gned | ong

El B7_EnDat RecoveryTi me

El B7_EnDat Cal cTi me

AXIS-Handle
Art der Schnittstelle des Messgerats

Treibersoftware | Achsfunktionen

axi s,

i face,
type,
ref mar ks,
li necounts,
increment,
hom ng,
limt,
conp,
bandwi dt h,
EnDat cl ock,
recovery,
cal cul ati on

i face

Beschreibung

ElI B7_1 T_Di sabl ed

Achse deaktiviert

EI B7_I T_I ncr ement al

Messgerat mit Inkrementalsignalen
(1 Vsg)

EIB7_I T_Increnmental _11u

Messgerat mit Inkrementalsignalen
(11 pA)

EI B7_| T_EnDat 21

Messgerat mit EnDat 2.1-Interface

EI B7_I T_EnDat 01

Messgerat mit EnDat 2.1-Interface und
Inkrementalsignalen (1 Vgg)

El B7_I T_EnDat 22

Messgerat mit EnDat 2.2-Interface

El B7_| T_EnDat Del ayMeasur ement

Laufzeitkompensation fir EnDat 2.2

Typ des Messgerats

type

Beschreibung

El B7_EC_Li near

Langenmessgerat

El B7_EC_Rot ary

Winkelmessgerat/Drehgeber

Art der Referenzmarken

ref mar ks

Beschreibung

El B7_RM None

Keine Referenzmarke

El B7_RM One

Eine Referenzmarke (EIB 74x berech-
net keinen codierten Referenzwert)

El B7_RM Di st anceCoded

Abstandscodierte Referenzmarken
(EIB 74x berechnet codierten Referenz-
wert automatisch)
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| inecounts
i ncrement

hom ng

limt

conpensation

bandwi dt h

EnDat cl ock
recovery

cal cul ati on

Anzahl der Signalperioden pro Umdrehung (nur fir rotative Messgerate)
Nominaler Abstand in Signalperioden zwischen zwei festen Referenzmarken (nur

flr abstandscodierte Referenzmarken)

Homing-Signalauswertung aktivieren oder deaktivieren

hom ng

Beschreibung

El B7_HS_None

Homing-Signal nicht ausgewertet

El B7_HS_Avai | abl e

Homing-Signal ausgewertet

Limitsignalauswertung aktivieren oder deaktivieren

limt

Beschreibung

El B7_LS None

Limitsignal nicht ausgewertet

ElI B7_LS_Avail abl e

Limitsignal ausgewertet

Online-Kompensation aktivieren oder deaktivieren

conpensati on

Beschreibung

El B7_CS _None

Signalkompensation deaktiviert

El B7_CS_ConpActi ve

Signalkompensation aktiviert

Eingangsbandbreite flir Inkrementalsignale (high/low)

bandwi dt h

Beschreibung

El B7_BW Hi gh

Hohe Eingangsbandbreite flr
1 Vss—SignaIe

El B7_BW Low

Niedrige Eingangsbandbreite fir
1 Vss—SignaIe

EnDat-Taktrate
"Recovery Time I" fir EnDat 2.2

recovery

Beschreibung

El B7_RT_Long

Lange "Recovery Time I" nach EnDat-
Spezifikation

El B7_RT_Short

Kurze "Recovery Time I" nach EnDat-
Spezifikation

"Calculation Time" fur EnDat

cal cul ati on

Beschreibung

El B7_CT_Long

Lange "Calculation Time"

El B7_CT_Short

Kurze "Calculation Time"
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiltig
EI B7_Invinterface Schnittstellentyp unglltig
El B7_I nvRef Mar kOpt Referenzmarke ungiltig

El B7_I nvDi st CodeRef Parameter fir abstandscodierte Referenzmarken
ungdltig (I i necount, i ncrement)

El B7_Conf Opt I ncons Parameter in dieser Form nicht kombinierbar
El B7_AccNot Al | owed Zugriff verweigert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

6 Wenn die Achse fiir EnDat konfiguriert wird (EnDat01, EnDat21,
EnDat22), dann wurden bis zur Firmware-Version 9 mit Ausfihrung von
El B71 ni t Axi s automatisch die EnDat-Fehler und Warnmeldungen
zurlickgesetzt. Ab Firmware-Version 10 werden die Fehler und
Warnmeldungen nicht mehr zurlickgesetzt. Hintergrund ist die
Fehlerbehandlung fir batteriegepufferte Messgerate (siehe auch "EnDat
Application Notes").
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3.6.2  Trigger-Quelle fiir Achse wahlen

Das Trigger-Signal fir die Achse kann aus verschiedenen Quellen gewahlt werden.
Diese Einstellung ist nur im Betriebsmodus "Polling" méglich.

Funktion
El B7_ERR EI B7Axi sTri gger Source ( EIB7_AXI'S axi s,
El B7_Axi sTri gger Src src
)

Parameter

axis AXIS-Handle

src Trigger-Quelle
src Beschreibung
El B7_AT_Trglnputl Trigger-Eingang Kanal 1
El B7_AT_Trgl nput 2 TriggerEingang Kanal 2
El B7_AT_Trgl nput 3 TriggerEingang Kanal 3
El B7_AT_Trgl nput 4 Trigger-Eingang Kanal 4
El B7_AT_TrgSW Software-Trigger Kanal 1
El B7_AT_Tr gSW Software-Trigger Kanal 2
El B7_AT_Tr gSwWs Software-Trigger Kanal 3
El B7_AT_TrgSwi Software-Trigger Kanal 4
El B7_AT_TrgRI Referenzimpuls der entsprechenden

Achse
El B7_AT_Tr gRI maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse
1 (ARB&RI)

EI B7_AT TrglC Interval Counter
El B7_AT_TrgPul s TriggerPulszahler
El B7_AT_TrgTi mer Timer Trigger

Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiiltig

3.6.3  Trigger-Flanke fiir Referenzimpuls einstellen

Der Zeitpunkt fur die Triggerung mit einem Referenzimpuls fir die Hilfsachse
kann auf die steigende, fallende oder auf beide Flanke des RI-Signals eingestellt
werden. Falls beide Flanken als Trigger-Ereignis dienen, muss beachtet werden,
dass die maximale TriggerRate nicht Uberschritten wird.
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Funktion
El B7_ERR EI B7Set RI Tri gger Edge ( EIB7_AXIS axi s,
ElI B7_RI Tri gger Edge edge
)
Parameter
axis AXIS-Handle
edge Aktive Trigger-Flanke fir Referenzimpuls
edge Beschreibung
EI B7_RI _Rising Steigende Flanke des Referenzimpuls
EI B7_RI _Fal l'i ng Fallende Flanke des Referenzimpuls
El B7_Rl _Both Beide Flanken des Referenzimpuls
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig

3.6.4 Zahler l6schen

Der Periodenzahler einer Achse wird geldscht. Diese Funktion ist nur zuldssig,
wenn die Achse fir inkrementale Messgeréate konfiguriert ist. Andernfalls wird
eine Fehlermeldung generiert. Es wird nur der Periodenzahler zurlickgesetzt. Der
Interpolationswert wird nicht verandert.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear Count er ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Schnittstellentyp unglltig

3.6.5 Position abfragen

Der aktuelle Positionswert des Messgerats wird ermittelt und ausgelesen.
Zusétzlich wird ein Statuswort Ubertragen, aus dem maogliche Positionsfehler
hervorgehen. Die Positionsabfrage kann nur im Betriebsmodus "Polling" erfolgen.
Abhéngig davon, ob die Achse flr inkrementale oder fiir EnDat-Messgeréate
konfiguriert ist, wird der interpolierte Wert der Inkrementalsignale geliefert oder
eine EnDat-Abfrage an das Messgerat gesendet. Bei EnDat 01-Konfiguration wird
der interpolierte Wert der Inkrementalsignale gelesen.
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Funktion

El B7_ERR EI B7Get Position ( EIB7_AXIS axi s,
unsi gned short* st at us,
ENCODER_POSI Tl ON* pos

)

Parameter

axi s AXIS-Handle

status [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Statuswort

pos [Riickgabewert] Pointer auf Zielvariable fir Position

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Lat chPos Position kann nicht bestimmt werden

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(nur EnDat-Messgeréte)

EIB7_NotlInitialized  Achse nicht konfiguriert

3.6.6 Daten fiir einen Kanal auslesen

Die aktuelle Position und einige zusatzliche Parameter werden bestimmt und
ausgelesen. Der Parameter r ef ¢ ist nur gUltig, wenn die Achse entsprechend fir
Messgerate mit abstandscodierten Referenzmarken konfiguriert ist. Die Funktion
darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgeftihrt werden. Die Achse muss flr
inkrementale Messgerate konfiguriert sein. Der Positionswert und der Timestamp
werden zeitgleich gespeichert. Um dies zu erreichen, wird intern der Software-
Trigger Kanal 1 verwendet. Die Trigger-Quelle fir die Hilfsachse wird entsprechend
konfiguriert und dabei die aktuelle Einstellung Uberschrieben.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Encoder Dat a ( EIB7_AXIS axi s,
unsi gned short* st at us,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENCODER_POSI Tl ON* refl,
ENCODER_POSI Tl ON* ref 2,
ENCODER_POSI Tl ON* refc,
unsi gned | ong* timestanp,
unsi gned short* counter,
unsi gned short* adc00,
unsi gned short* adc90
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Parameter

axi s AXIS-Handle

status [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort

pos [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Position

refi [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Referenzposition 1
ref2 [Rlickgabewert] Pointer auf Variable fiir Referenzposition 2
refc [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir codierten Referenzwert
timestanp [Rickgabewert] Pointer auf Variable fur Timestamp-Wert
counter [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Trigger Counter
adc00 [Rickgabewert] Pointer auf Variable fur ADC-Wert fir Signal A
adc90 [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir ADC-Wert fur Signal B
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungultig (evtl. Achse nicht fur inkremen-
tale Messgerate konfiguriert)
El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgeréats

(nur fur EnDat-Messgerate)
EI B7_NotInitialized  Achse nicht konfiguriert

Spannungsversorgungsfehler quittieren

Die Fehlermeldung fir die Spannungsversorgung des Messgeréats wird quittiert.
Falls fUr diese Achse kein Fehler aufgetreten ist, wird die Funktion mit einer
Fehlermeldung beendet. Die Spannungsversorgung fir das Messgeréat wird nach
der Quittierung des Fehlers wieder eingeschaltet.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear Power Suppl yErr or ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axis AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Cant Cl ear Enc Fehler kann nicht geldscht werden

HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch fir Applikationsentwicklung | 12/2019



Treibersoftware | Achsfunktionen

3.6.8  Trigger-Fehler quittieren

Die Fehlermeldung fir das TriggerInterface wird quittiert. Der TriggerFehler wird
fur alle Achsen einer EIB 74x gleichzeitig geldscht, unabhangig davon welches
AXIS-Handle Gbergeben wird.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear Lost Tri gger Err or ( EIB7_AXI'S axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.6.9  Signalfehler quittieren

Die Fehlermeldungen fir die Signale des Messgerats werden geldscht. Bei
inkrementalen Messgeraten wird der Fehler fur die Signalamplitude und fir
die Frequenziberschreitung quittiert. Bei EnDat-Messgeraten wird der CRC-
Fehler fUr die DatenUbertragung und die EnDat-Fehlermeldungen geldscht.
Der Fehlerspeicher im Messgeréat wird nicht beeinflusst. Es wird kein EnDat-
Kommando gesendet.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear Encoder Errors ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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EnDat-Fehlerbits I0schen

Die EnDat-Fehlerflags werden geldscht. Diese Funktion ist nur fir Achsen zuldssig,
die fur EnDat-Messgeréate konfiguriert sind. An das EnDat-Messgeréat wird ein
EnDat-Reset-Befehl gesendet, um den Fehlerspeicher zu I16schen. Die Funktion
wartet nach dem Reset-Befehl die laut EnDat-Spezifikation erforderliche Zeit von
50 ms. Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear EnDat Err or Msg ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fiir EnDat konfiguriert
El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
EI B7_NotInitialized Achse nicht konfiguriert

Statusbits fiir Referenzmarken loschen

Die Flags fur die Referenzposition im Statuswort werden zurlickgesetzt. Folgende
Flags werden zurlickgesetzt:

® "Referenzposition 1 gespeichert"

m "Referenzposition 2 gespeichert"

Dieses Kommando ist nur fur Achsen zulassig, die fur inkrementale Messgerate
mit Referenzmarken konfiguriert sind.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear Ref Lat ched ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Rickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fir inkrementale Messgerate konfigu-
riert

EIB7_NotInitialized Achse nicht konfiguriert
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3.6.12

Statusbits fiir abstandscodierte Referenzmarken loschen

Die Flags fir die Referenzposition im Statuswort werden zurlickgesetzt. Folgende
Flags werden zurlickgesetzt:

m "Referenzposition 1 gespeichert"

® "Referenzposition 2 gespeichert"

m "Codierter Referenzwert giltig"

m "Fehler bei Berechnung des codierten Referenzwerts"

Dieses Kommando ist nur flr Achsen zulassig, die fir Messgerate mit
abstandscodierten Referenzmarken konfiguriert sind.

Funktion

El B7_ERR EI B7Cl ear Ref St at us ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EIB7_lnvinterface Achse nicht fir inkrementale Messgerate konfigu-
riert

EIB7_NotlInitialized Achse nicht konfiguriert
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3.6.13 Referenzfahrt starten

Nach Aufruf dieses Kommandos wird die Referenzposition beim Uberfahren der
nachsten Referenzmarke gespeichert. Uber den Parameter r ef kann festgelegt
werden, ob nur eine oder zwei Referenzpositionen gespeichert werden. Falls
zwei Referenzpositionen aktiviert sind, wird mit jedem der zwei folgenden
Referenzimpulse ein Positionswert gespeichert. Die gespeicherten Werte
entsprechen dem Stand des Periodenzahlers bei der jeweiligen Referenzmarke.
Dieses Kommando ist nur flr Achsen zulassig, die fir inkrementale Messgerate
konfiguriert sind.

Wird diese Funktion erneut aufgerufen, bevor alle Referenzpositionen aus dem
ersten Aufruf gespeichert wurden, werden die alten Referenzpositionswerte
ungliltig, was durch die Flags im Statuswort gekennzeichnet wird. Die
Referenzfahrt wird neu gestartet.

Funktion
El B7_ERR EI B7St art Ref ( EIB7_AXI'S axi s,
El B7_Ref erencePosi tion ref
)

Parameter
axis AXIS-Handle
ref Option fUr die zu speichernde Referenzposition

ref Beschreibung

El B7_RP_Ref Pos1 Eine Referenzposition speichern

El B7_RP_Ref Pos2 Zwei Referenzpositionen speichern
Rickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EIB7_Invinterface Achse nicht fir inkrementale Messgerate konfigu-
riert

EIB7_NotInitialized Achse nicht konfiguriert

El B7_Param nvalid Parameter ist keine gltige Option fir Referenzmar-
ken
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3.6.14

3.6.15

Referenzfahrt stoppen

Die Referenzfahrt (Modus zur automatischen Speicherung der Referenzposition)
wird beendet. Wurden bereits Referenzimpulse Uberfahren, so bleiben die
zugehorigen Positionswerte erhalten. Dieses Kommando ist nur fir Achsen
zulassig, die flr inkrementale Messgerate konfiguriert sind.

Funktion

El B7_ERR El B7St opRef ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fir inkrementale Messgerate konfigu-
riert

EI B7_NotInitialized  Achse nicht konfiguriert

El B7_Param nvalid Ungultiger Parameter fur Achse

Referenzfahrt Status prifen

Der Status der Referenzfahrt wird ausgegeben. Hiermit lasst sich prifen, ob die
Referenzfahrt noch aktiv ist, oder ob bereits alle Referenzpositionen gespeichert
wurden.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Ref Acti ve ( EIB7_AXIS axi s,
El B7_MODE* active
)

Parameter
axis AXIS-Handle
active [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir den Status

active Beschreibung

El B7_MD_Enabl e Referenzfahrt aktiv

El B7_MD_Di sabl e Referenzfahrt abgeschlossen
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.6.16 Uberwachung der Referenzmarken einstellen

Die Uberwachung der Referenzmarke kann fiir inkrementale Messgeréte aktiviert
werden. Zuséatzlich ist es mdglich, einen Toleranzwert anzugeben. Dieser Wert
spezifiziert die maximal zuldssige Abweichung vom Sollwert der Referenzposition.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set Ref er enceCheck ( EIB7_AXI'S axi s,
El B7_MODE mode,
unsi gned | ong limt
)
Parameter
axi s AXIS-Handle
mode Prifung der Referenzmarken aktivieren oder deaktivieren
nmode Beschreibung
El B7_MD_Enabl e Prifung aktivieren
El B7_MD _Di sabl e Prifung deaktivieren
limt Maximale Abweichung zwischen zwei Referenzpositionen in Signalperioden
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUuckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht flr inkrementale Messgerate konfigu-
riert
El B7_Param nval id Parameter ungultig

3.6.17 EnDat 2.1 - Position lesen

Die Position eines EnDat-Messgerats wird gelesen. Dies erfolgt ber ein
EnDat 2.1-Kommando.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse flr EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion

El B7_ERR ElI B7EnDat 21Get Posi ti on ( EIB7_AXIS axi s,
unsi gned short* st at us,
ENCODER_POSI Tl ON* pos

)

Parameter

axi s AXIS-Handle

status [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort

pos [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert

112 HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch fir Applikationsentwicklung | 12/2019



Treibersoftware | Achsfunktionen

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Rickgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotInitialized Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

3.6.18 EnDat 2.1 - Speicherbereich wahlen

Der Speicherbereich im EnDat-Messgerat wird ausgewahlt. Dazu wird ein
EnDat 2.1-Kommando gesendet.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefiihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse fir EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion
El B7_ERR ElI B7EnDat 21Sel ect MenRange ( EIB7_AXIS axi s,
unsi gned char nrs
)
Parameter
axis AXIS-Handle
nrs MRS-Code flr Speicherbereich
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_Notlnitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)
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EnDat 2.1 - Daten senden

Ein Datenwort wird in den Speicher des EnDat-Messgerats geschrieben. Es
werden immer 16-Bit-Worter gespeichert. Die Adresse gibt die Speicherzelle
innerhalb des aktiven Speicherblocks an.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefiihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse fir EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion

El B7_ERR ElI B7EnDat 21W it eMem ( EIB7_AXI'S axi s,
unsi gned char addr ,
unsi gned short dat a

)

Parameter

axis AXIS-Handle

addr Speicheradresse innerhalb des aktiven Speicherblocks

dat a Datenwort, das in den Speicher geschrieben wird

Rickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUuckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_Notlnitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgeréats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err|l | EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

EnDat 2.1 - Daten empfangen

Ein Datenwort wird aus dem Speicher des EnDat-Messgerats gelesen. Es wird
immer ein 16-Bit-Wort gelesen. Der Parameter addr gibt die Speicherzelle
innerhalb des aktiven Speicherblocks an, von der die Daten gelesen werden.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefiihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse fir EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion

El B7_ERR El B7EnDat 21ReadMem ( EIB7_AXI'S axi s,
unsi gned char addr,
unsi gned short* dat a

)
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Parameter

axi s AXIS-Handle

addr Speicheradresse innerhalb des aktiven Speicherblocks

dat a [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir empfangenes Datenwort
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EIB7_Invinterface Achse nicht fir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_Notlnitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgeréats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Errl | EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Er r Fehler bei Datenlbertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

3.6.21 EnDat 2.1 - Messgerat Reset

Das EnDat-Reset-Kommando wird zum Messgerat gesendet. Das Messgerat
fihrt einen Reset durch und ist flr eine bestimmte Zeit nicht ansprechbar. Weitere
Angaben dazu kdnnen dem Datenblatt des Messgerats entnommen werden.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefiihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse flr EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion

El B7_ERR EI B7EnDat 21Reset Encoder ( EIB7_AXIS axi s
)

Parameter

axi s AXIS-Handle

Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fir EnDat-Messgerate konfiguriert

EI B7_Notlnitialized Achse nicht initialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgeréats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err | EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Er r Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)
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EnDat 2.1 - Testwert lesen

Ein Testwert wird vom EnDat-Messgerat gelesen. Der Testwert ist 40 Bits lang
und wird Uber zwei Parameter zurlickgegeben. Der Inhalt der Parameter ist in
nachfolgender Tabelle aufgeflhrt.

Parameter Parameter-Datenbits Testwert-Datenbits
hi gh Do ... D7 D32 ... D39

D8 ... D31 reserviert
| ow DO ... D31 DO ... D31

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse flr EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion
El B7_ERR El B7EnDat 21ReadTest Val ue ( EI B7_AXI S axi s,

unsi gned | ong* hi gh,

unsi gned | ong* | ow

)

Parameter
axis AXIS-Handle
hi gh [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Testwert (hdchstwertiger Teil)
I ow [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Testwert (niederwertiger Teil)
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht fir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_Notlnitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenilbertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

EnDat 2.1 - Testbefehl zum Messgerat senden

Ein Testkommando wird zum EnDat-Messgerat gesendet. Uber den Parameter
port kann die Port-Adresse fir das Testkommando angegeben werden. Die Achse
muss fur EnDat01-, EnDat21- oder EnDat22-Messgerate konfiguriert sein. Es wird
immer ein EnDat 2.1-Kommando gesendet, auch wenn die Achse flr EnDat 2.2
konfiguriert ist.

Funktion

El B7_ERR El B7EnDat 21WiteTest Command ( EIB7_AXIS axi s,
unsi gned char port

)
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Parameter

axis AXIS-Handle

port Port-Adresse flr Testkommando
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rickgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht flr EnDat-Messgerate konfiguriert

EI B7_Notlnitialized Achse nicht initialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgeréats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err|l | EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Er r Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

3.6.24 EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen

Die Position eines EnDat22-Messgerats wird gelesen. Zusatzlich werden

die EnDat-Zusatzinformationen Ubertragen, falls diese aktiviert sind. Jede
Zusatzinformation besteht aus einem Statuswort und dem Datenwort. Das
Statuswort kennzeichnet die Daten als glltig oder ungiltig und spezifiziert den
Inhalt der Zusatzinformation.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat22-Messgerate konfiguriert sein.

Funktion

El B7_ERR EIl B7EnDat 22Get Posi ti on ( EIB7_AXI'S axi s,
unsi gned short* status,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENDAT__ADDI NFO* ail,
ENDAT__ADDI NFO* ai 2

)

Parameter

axi s AXIS-Handle

status [Rlickgabewert] Pointer auf Variable flr Statuswort

pos [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert

ail [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 1

ai 2 [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 2
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotlInitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

El B7_EnDat 22Not Supp  Messgerét unterstitzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht flr EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen und
Speicherbereich wahlen

Die Position eines EnDat22-Messgerats wird gelesen. Zusatzlich werden

die EnDat-Zusatzinformationen Ubertragen, falls diese aktiviert sind. Jede
Zusatzinformation besteht aus einem Statuswort und dem Datenwort. Das
Statuswort kennzeichnet die Daten als glltig oder ungiltig und spezifiziert den
Inhalt der Zusatzinformation.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat22-Messgerate konfiguriert sein.

Funktion
El B7_ERR ElI B7EnDat 22Sel ect MemRange ( ElI B7_AXI S axi s,
unsi gned short* st atus,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENDAT__ADDI NFO* ai 1,
ENDAT_ADDI NFO* ai 2,
unsi gned char nrs,
unsi gned char bl ock
)
Parameter
axi s AXIS-Handle
status [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort
pos [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert
ail [Rickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 1
ai 2 [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 2
nrs MRS-Code flr Speicherbereich
bl ock Block-Adresse flr Speicherbereiche der "Sektion 2"
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Rickgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotlInitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err 1| EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

El B7_EnDat 22Not Supp  Messgerét unterstitzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht flr EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

3.6.26 EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen und Daten
senden

Die Position und Zusatzinformation eines EnDat22-Messgerats wird Ubertragen
(siehe "EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen", Seite 117). Das 16-Bit-
Datenwort wird in den Speicher des Messgerats geschrieben. Die Adresse (8 Bit)
gibt die Speicherzelle innerhalb des ausgewahlten Speicherbereichs an.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat22-Messgerate konfiguriert sein.

Funktion
El B7_ERR EIlI B7EnDat 22W i t eMem ( EIB7_AXI'S axi s,
unsi gned short* st atus,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENDAT_ADDI NFO* ai 1,
ENDAT_ADDI NFO* ai 2,
unsi gned char addr,
unsi gned short dat a
)
Parameter
axi s AXIS-Handle
status [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort
pos [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert
ail [Rickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 1
ai 2 [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 2
addr Speicheradresse innerhalb des aktiven Speicherblocks
dat a Datenwort, das in den Speicher geschrieben wird
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotlInitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err 1| EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

El B7_EnDat 22Not Supp  Messgerét unterstitzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht fir EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen und Daten
senden

Die Position und Zusatzinformation eines EnDat22-Messgerats wird Ubertragen
(siehe "EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen", Seite 117). Das
Messgerat liest ein Datenwort aus dessen Speicher, wobei die Adresse der
Speicherzelle innerhalb des ausgewahlten Speicherbereichs (iber den Parameter
addr vorgegeben wird. Die Daten werden Uber die Zusatzinformation Ubertragen
und kénnen erst mit dem nachsten EnDat-Kommando ausgelesen werden.

Dazu muss die passende Zusatzinformation ausgewahlt werden (siehe EnDat-
Spezifikation).

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat22-Messgerate konfiguriert sein.

Funktion
El B7_ERR ElI B7EnDat 22ReadMem ( EIB7_AXI'S axi s,
unsi gned short* st atus,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENDAT_ADDI NFO* ai 1,
ENDAT_ADDI NFO* ai 2,
unsi gned char addr
)
Parameter
axi s AXIS-Handle
status [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort
pos [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert
ail [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 1
ai 2 [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 2
addr Speicheradresse innerhalb des aktiven Speicherblocks
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Rickgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotInitialized Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

El B7_EnDat 22Not Supp  Messgerét unterstitzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht flr EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

3.6.28 EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen und
Testkommando senden
Die Position und Zusatzinformation eines EnDat22-Messgerats wird Ubertragen

(siehe "EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen", Seite 117). Der
Parameter por t beinhaltet die Port-Adresse flir das Testkommando.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat22-Messgerate konfiguriert sein.

Funktion

El B7_ERR ElI B7EnDat 22W it eTest Command ( EIB7_AXI S axi s,
unsi gned short* status,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENDAT_ADDI NFO* ail,
ENDAT_ADDI NFO* ai 2,
unsi gned char port

)

Parameter

axi s AXIS-Handle

status [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort

pos [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert

ail [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 1

ai 2 [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 2

port Port-Adresse fur Testkommando
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotlInitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

El B7_EnDat 22Not Supp  Messgerét unterstitzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht flr EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen und Fehler-
Reset senden
Die Position und Zusatzinformation eines EnDat22-Messgerats wird Ubertragen

(siehe "EnDat 2.2 - Position und Zusatzinformation lesen”, Seite 117). Auf3erdem
wird der Fehlerspeicher des EnDat22-Messgerats geldscht.

Diese Funktion darf nur im Betriebsmodus "Polling" ausgefihrt werden. Die Achse
muss fur EnDat22-Messgerate konfiguriert sein.

Funktion

El B7_ERR ElI B7EnDat 22Err or Reset ( EIB7_AXIS axi s,
unsi gned short* st atus,
ENCODER_POSI Tl ON* pos,
ENDAT_ADDI NFO* ai 1,
ENDAT_ADDI NFO* ai 2

)

Parameter

axi s AXIS-Handle

status [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort

pos [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Positionswert

ail [Rickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 1

ai 2 [Riickgabewert] Pointer auf Struktur fir EnDat-Zusatzinformation 2
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Rickgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_NotlInitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err 1| EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei Datenibertragung (Messgerat evtl. nicht

angeschlossen)

El B7_EnDat 22Not Supp  Messgerét unterstitzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht flr EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

3.6.30 EnDat 2.2 - Zusatzinformation wahlen

Die Zusatzinformationen fir ein EnDat 2.2-Messgerat konnen konfiguriert
werden. Die Konfiguration muss im Betriebsmodus "Polling" erfolgen. Die
Zusatzinformationen werden in den Betriebsmodi "Soft Realtime", "Streaming" und
"Recording" Ubertragen.

Die entsprechenden Zusatzinformationen werden im Messgerat ausgewahlt,
wenn aus dem Betriebsmodus "Polling" in einen anderen Betriebsmodus
gewechselt wird. Es ist weiterhin maglich, nur die Zusatzinformation 1 oder die
Zusatzinformation 2 zu Ubertragen. Um eine Zusatzinformation zu deaktivieren,
muss als Parameter EI B7_Al 1_St op oder El B7_Al 2_St op Ubergeben werden.

Funktion
El B7_ERR EIlI B7EnDat 22Set Addl nf o ( EIB7_AXI'S axi s,
unsi gned | ong addi nf o1,
unsi gned | ong addi nf 02
)
Parameter
axi s AXIS-Handle
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addi nf ol Zusatzinformation 1 fir EnDat 2.2
addi nf ol Wert
El B7_Al 1_NOP 0x00
El B7_Al 1_Di agnosti c 0x01
EI B7_All Position2_wordl 0x02
El B7_Al 1_Position2_word2 0x03
EI B7_Al 1_Position2_word3 0x04
El B7_Al 1_Menor yLSB 0x05
El B7_Al 1_Menor yMSB 0x06
El B7_Al 1_MRS 0x07
ElI B7_Al 1_Test Command 0x08
El B7_Al 1_Test Val ue_wor d1l 0x09
El B7_Al 1_Test Val ue_wor d2 Ox0A
ElI B7_Al 1_Test Val ue_wor d3 0x0B
ElI B7_Al 1_Tenperaturel 0x0C
ElI B7_Al 1_Tenperature2 0x0D
El B7_Al 1_AddSensor O0xO0E
EIB7_Al1_Stop OxOF
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addi nf 02 Zusatzinformation 2 fir EnDat 2.2
addi nf 02 Wert
El B7_Al 2_NOP 0x10
El B7_Al 2_Conmut ati on 0x11
El B7_Al 2_Accel eration 0x12
El B7_Al 2_ConmmAndAccel 0x13
EIB7_Al 2_LinitSignal 0x14
EI B7_Al 2_Li m t AndAccel 0x15
El B7_Al 2_AsyncPos_wor dl 0x16
El B7_Al 2_AsyncPos_wor d2 0x17
El B7_Al 2_AsyncPos_wor d3 0x18
El B7_Al 2_OPSErr or Sour ce 0x19
El B7_Al 2_ReservedA Ox1A
El B7_Al 2_ReservedB 0x1B
El B7_Al 2_ReservedC 0x1C
El B7_Al 2_ReservedD 0x1D
El B7_Al 2_ReservedE Ox1E
El B7_Al 2_Stop Ox1F

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig
EIB7_I nvinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert
EIB7_NotInitialized Achse nichtinitialisiert

El B7_EnDat 22Not Supp Messgerat unterstltzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht fir EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert
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3.6.31 EnDat 2.2 - Sequenz fiir Zusatzinformation wahlen

Die Zusatzinformationen flr ein EnDat 2.2-Messgerat konnen konfiguriert
werden. Die Konfiguration muss im Betriebsmodus "Polling" erfolgen. Die
Zusatzinformationen werden in den Betriebsmodi "Soft Realtime", "Streaming" und
"Recording" Ubertragen.

Die Sequenz der Zusatzinformationen wird mit jedem Trigger weiter geschaltet
und beginnt nach dem letzen Eintrag wieder mit dem ersten. Die Sequenz
darf maximal 10 Eintrdge umfassen. Es konnen Zusatzinformationen 1 und 2
ausgewahlt werden.

Funktion
El B7_ERR EIl B7EnDat 22Set Addl nf oCycl e ( EIB7_AXIS axi s,
El B7_MODE mode,
unsi gned char* dat a,
unsi gned | ong I en
)
Parameter
axis AXIS-Handle
mode FIFO aktivieren oder deaktivieren
nmode Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e FIFO far Zusatzinformation deaktivie-
ren
El B7_MD_Enabl e FIFO far Zusatzinformation aktivieren
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dat a

Pointer auf Array mit den Konfigurationsdaten. Jedes Byte enthalt eine Zusatzin-

formation 1 oder 2

Array-Element Wert
El B7_Al 1_NOP 0x00
El B7_Al 1_Di agnosti c 0x01
EI B7_All Position2_wordl 0x02
El B7_Al 1_Position2_word2 0x03
EI B7_Al 1_Position2_word3 0x04
El B7_Al 1_MenoryLSB 0x05
El B7_Al 1_Menor y MSB 0x06
El B7_Al 1_MRS 0x07
EI B7_Al 1_Test Command 0x08
El B7_Al 1_Test Val ue_wor d1l 0x09
El B7_Al 1_Test Val ue_wor d2 Ox0A
ElI B7_Al 1_Test Val ue_wor d3 0x0B
ElI B7_Al 1_Tenperaturel 0x0C
ElI B7_Al 1_Tenperature2 0x0D
El B7_Al 1_AddSensor O0xO0E
EIB7_Al1_Stop OxOF
El B7_Al 2_NOP 0x10
El B7_Al 2_Conmut ati on 0Ox11
El B7_Al 2_Accel eration 0x12
El B7_Al 2_CommAndAccel 0x13
EIB7_Al 2_LinitSignal 0x14
EI B7_Al 2_Li m t AndAccel 0x15
El B7_Al 2_AsyncPos_wordl 0x16
El B7_Al 2_AsyncPos_wor d2 0x17
El B7_Al 2_AsyncPos_wor d3 0x18
El B7_Al 2_OPSErr or Sour ce 0x19
El B7_Al 2_ReservedA Ox1A
El B7_Al 2_ReservedB 0x1B
El B7_Al 2_ReservedC 0x1C
El B7_Al 2_ReservedD 0x1D
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El B7_Al 2_ReservedE Ox1E
El B7_Al 2_St op Ox1F
len GroRe des Array in Bytes (< 9)

Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiltig
EI B7_Invinterface Achse nicht fiir EnDat-Messgerate konfiguriert
EI B7_Notlnitialized Achse nicht initialisiert

El B7_EnDat 22Not Supp Messgerat unterstltzt keine EnDat 2.2-Befehle oder
Achse nicht flr EnDat 2.2-Betrieb konfiguriert

Absolute und inkrementale Positionswerte simultan auslesen

Die Position eines EnDat-Messgerats wird gelesen. Daflr wird ein EnDat-
Kommando an das Messgerat gesendet. Gleichzeitig wird der Positionswert aus
den Inkrementalsignalen gebildet. Beide Positionswerte werden zusammen mit
den Statuswortern zurlickgegeben. Diese Funktion kann nur im Betriebsmodus
"Polling" ausgefihrt werden. Die Achse muss flr EnDat 01-Messgeréate konfiguriert
sein.

Funktion
El B7_ERR El B7ReadEnDat | ncr Pos ( EIB7_AXI S axi s,
unsi gned short* st at usEnDat ,
ENCODER_POSI Tl ON* posEnDat ,
unsi gned short* statuslncr,
ENCODER_POSI TI ON* posl ncr
)
Parameter
axi s AXIS-Handle
st at usEnDat [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Statuswort der EnDat-Position
posEnDat [Rickgabewert] Pointer auf Variable fur EnDat-Positionswert
statuslncr [Rlickgabewert] Pointer auf Variable flr Statuswort der Inkrementalposition
poslncr [Rlickgabewert] Pointer auf Variable fir inkrementalen Positionswert
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

EI B7_Invinterface Achse nicht flir EnDat-Messgerate konfiguriert

EIB7_Notlnitialized  Achse nichtinitialisiert

El B7_EncPwr SuppErr Fehler in Spannungsversorgung des Messgerats
(Messgerat nicht betriebsbereit)

El B7_EnDat Err || EnDat-Fehler Typ Il aufgetreten

El B7_EnDat | f Busy EnDat-Master nicht betriebsbereit

El B7_EnDat Xmi t Err Fehler bei DatenlUbertragung (Messgerat evtl. nicht
angeschlossen)

El B7_Cant Lat chPos Position kann nicht bestimmt werden
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3.6.33

3.6.34

Spannungsversorgung fiir Messgerite einstellen

Die Spannungsversorgung fur das Messgerat kann aktiviert oder deaktiviert
werden. Uber den Parameter node wird bestimmt, ob die Spannung ein- oder
ausgeschaltet wird.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set Power Suppl y ( EIB7_AXIS axi s,
El B7_MODE mode
)

Parameter
axi s AXIS-Handle
mode Spannungsversorgung aktivieren oder deaktivieren

nmode Beschreibung

El B7_MD_Di sabl e Spannungsversorgung ausschalten

El B7_NMD_Enabl e Spannungsversorgung einschalten
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rickgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-Ruckgabewerte", Seite 50).

Status der Spannungsversorgung fiir Messgerate lesen

Der Status der Spannungsversorgung fir das Messgerét kann ausgelesen werden.
Uber den Parameter power kann bestimmt werden, ob die Spannungsversorgung
fir diese Achse ein- oder abgeschaltet ist. Der Parameter er r gibt an, ob ein
Fehler aufgetreten ist, und die Spannungsversorgung aufgrund einer zu hohen
Strombelastung abgeschaltet wurde.

Funktion

El B7_ERR EI B7Get Power Suppl yStatus ( EIB7_AXI'S axi s,
El B7_MODE* power,
El B7_POWER_FAI LURE* err

)
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Parameter
axi s AXIS-Handle
power [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Status der Spannungsversorgung
power Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Spannungsversorgung ausgeschaltet
El B7_MD_Enabl e Spannungsversorgung eingeschaltet
err [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Uberstromfehler
err Beschreibung
El B7_PF_None Kein Fehler
El B7_PF_Overcurrent §pannungsversorgung wegen
Uberstrom deaktiviert
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fir den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-Rlckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).

3.6.35 Timestamp konfigurieren

Der Timestamp kann fir jede Achse aktiviert oder deaktiviert werden. Die
Periodendauer wird global fur alle Achsen einer EIB 74x eingestellt. Der
Timestamp-Wert wird bei einer Positionsabfrage fir eine Achse kopiert, wenn
diese Funktion zuvor aktiviert wurde.

Funktion
El B7_ERR EI B7Set Ti mest anp ( EIB7_AXIS axi s,
El B7_MODE mode
)

Parameter
axi s AXIS-Handle
mode Timestamp aktivieren oder deaktivieren

nmode Beschreibung

El B7_MD _Di sabl e Timestamp deaktivieren

El B7_MD_Enabl e Timestamp aktivieren
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Alle moglichen
Werte sind bei den Standard-RUckgabewerten aufgelistet (siehe "Tabelle 15:
Standard-RUckgabewerte", Seite 50).
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3.7 10-Funktionen

Die 10-Funktionen beziehen sich immer nur auf einen einzelnen Ausgangs- oder
Eingangsport der EIB 74x. Alle anderen Ports werden nicht beeinflusst.

Alle |O-Funktionen kénnen neben den Standard-Rickgabewerten ("Parameter
und Rickgabewerte") zusatzlich weitere Werte zuriickgeben, die fur jede Funktion
separat aufgefihrt werden.

3.71 Eingangsport konfigurieren

Mit dieser Funktion kann der Modus eines Eingangsports konfiguriert werden.
Der Port kann als Trigger-Eingang oder als logischer Eingang verwendet werden.
Aufderdem lasst sich der Abschlusswiderstand des differenziellen Eingangs zu-
oder abschalten. Die Funktion ist nur in Verbindung mit Handles auf Eingangsports

zulassig.
Funktion
El B7_ERR EI B7I ni t | nput ( EIB7_10 io,
El B7_| OMODE mode,
El B7_MODE term nation
)
Parameter
io IO-Handle
mode Trigger-Eingang oder logischer Eingangsport
mode Beschreibung
EI B7_1 OM Tri gger Trigger-Eingang
El B7_1 OM Logi cal Logik-Eingang
term nation Abschlusswiderstand aktivieren oder deaktivieren
term nation Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Abschlusswiderstand deaktivieren
El B7_MD_Enabl e Abschlusswiderstand aktivieren
Riickgabewert

Der Rlckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig
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3.7.2 Ausgangsport konfigurieren

Mit dieser Funktion kann der Modus eines Ausgangsports konfiguriert werden.
Der Port kann als TriggerAusgang oder als logischer Ausgang verwendet werden.
AuRRerdem lasst sich der Ausgangstreiber deaktivieren. In diesem Fall befindet sich
der Ausgang in einem hochohmigen Zustand. Die Funktion ist nur in Verbindung
mit Handles auf Ausgangsports zulassig.

Funktion
El B7_ERR El B7I ni t Out put ( EIB7_10O io,
El B7_1 OMODE nmode,
El B7_MODE enabl e
)
Parameter
io |O-Handle
mode TriggerAusgang oder logischer Ausgangsport
mode Beschreibung
El B7_I OM_Tri gger TriggerAusgang
El B7_I OM_Logi cal Logik-Ausgang
enabl e Ausgangstreiber aktivieren oder deaktivieren
enabl e Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Ausgangstreiber deaktivieren
El B7_NMD_Enabl e Ausgangstreiber aktivieren
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nval id Parameter ungultig

3.7.3 Trigger-Quelle fiir Trigger-Ausgang wahlen

Das TriggerSignal fur den TriggerrAusgang kann aus verschiedenen Quellen
gewahlt werden. Diese Einstellung ist nur im Betriebsmodus "Polling" und fir
Trigger-Ausgange maglich.

Funktion

El B7_ERR EI B70ut put Tri gger Source ( EIB7_IO io,
El B7_CQut put Tri ggerSrc src

)
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Parameter
io |O-Handle
src Trigger-Quelle
src Beschreibung
El B7_OT_Trgl nSync Trigger-Eingang synchronisiert
El B7_OT_Tr gl nAsync Trigger-Eingang nicht synchronisiert
El B7_OT_Tr gSW Software-Trigger Kanal 1
El B7_OT_TrgSwe Software-Trigger Kanal 2
El B7_OT_Tr gSwWs Software-Trigger Kanal 3
El B7_OT_Tr gSw Software-Trigger Kanal 4
El B7_OT_Tr gRI maskedCH1 VerknUpfter Referenzimpuls von Achse
1 (A&B&RI)
EIB7_OT_TrglC Interval Counter
El B7_OT_TrgPul s TriggerPulszahler
El B7_OT_TrgTi mer Timer Trigger
Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiiltig

3.74 Verzogerungszeit fir Trigger-Eingang einstellen

FiUr jeden TriggerEingang kann separat eine Zeit eingestellt werden, um die

ein Triggerlmpuls verzogert wird. Die Verzdégerungszeit muss als ganzzahliges
Vielfaches der Taktperiode angegeben werden, wobei die Anzahl der Taktperioden
pro Mikrosekunde auslesbar ist (EI B7Get Tri gger Del ayTi cks() ). Mit dem
Parameterwert Null kann die Verzdgerung deaktiviert werden. Diese Funktion ist
nur fUr Trigger-Eingange glltig.

o Um den Wert flr eine Zeitdauer (z. B. fir den Parameter peri od des
Funktionsaufrufs ElI B7Set Ti mest ampPer i od) richtig zu berechnen,
muss an die Funktion Ubergeben werden:
peri od = Zeitintervall in us * clock ticks per us
Der Wert flr "clock ticks per us" kann z. B. mit den Funktionen
El B7Get Ti mer Tri gger Ti cks oder El B7Get Ti mest anpTi cks
ausgelesen werden.

Funktion

El B7_ERR EI B7Set Tri gger |l nputDelay ( EIB7_IO io,
unsi gned | ong dly

)

HEIDENHAIN | EIB 74x | Benutzerhandbuch fir Applikationsentwicklung | 12/2019 133



Treibersoftware | |0-Funktionen

Parameter

io |O-Handle (nur far Eingange), weitere Informationen siehe "Timestamp", Seite 30
dly Verzégerungszeit in Taktzyklen (< 256)

Riickgabewert

Der Rickgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
kénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungliltig

3.75 Logischen Port auslesen

Der Pegel an einem logischen Eingang oder Ausgang wird ausgelesen (Parameter
| evel ). Zusatzlich wird der Betriebsmodus des Ports bestimmt. Falls der Port

als TriggerEingang oder TriggerAusgang betrieben wird, ist der Wert von | evel
ungiltig. Bei einem Logik-Ausgang wird der eingestellte Pegel zuriickgelesen.

Funktion
El B7_ERR ElI B7Readl O ( EIB7_10O io,
El B7_1 OMODE* mode,
unsi gned | ong* I evel
)
Parameter
io |O-Handle
mode [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir Betriebsmodus
mode Beschreibung
El B7_I OM_Tri gger Trigger-Port
El B7_1 OM Logi cal Logik-Port
| evel [Riickgabewert] Pointer auf Variable fir logischen Pegel des Ports
| evel Beschreibung
El B7_NMD_Di sabl e Ausgangstreiber deaktivieren
El B7_NMD_Enabl e Ausgangstreiber aktivieren
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungliltig

3.7.6 Logischen Ausgangsport setzen

Der Pegel eines logischen Ausgangsports wird eingestellt. Der Parameter | evel
gibt an, ob der Ausgang auf high oder low gesetzt wird. Diese Funktion kann
nur auf Ausgange angewendet werden, die fir den Logik-Modus konfiguriert
wurden. Wird der Port als TriggerAusgang eingesetzt, erzeugt die Funktion eine
Fehlermeldung.
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Funktion
El B7_ERR EIB7Witel O ( EIB7_10 io,
unsi gned | ong I evel
)
Parameter
io |O-Handle
I evel Logischer Pegel des Ausgangs
| evel Beschreibung
0 Low-Pegel
1 High-Pegel
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungliltig
El B7_Tr gNot Conf Ausgang ist kein Logik-Port

3.7.7 Konfigurationsdaten fiir Eingang lesen

Die Konfigurationsdaten fir einen Eingangsport werden ausgelesen. Der
Parameter node liefert den Betriebsmodus des Eingangs. Int er mi nati on wird
der Zustand des Abschlusswiderstands zurlickgegeben. Die Funktion darf nur fur
Eingangsports verwendet werden.

Funktion
El B7_ERR El B7Get | nput Confi g ( EIB7_10O io,
El B7_1 OMODE* mode,
El B7_MODE* term nation
)
Parameter
io |O-Handle
mode [Rlickgabewert] Pointer auf Variable flr Betriebsmodus
nmode Beschreibung
EI B7_1 OM Tri gger Trigger-Eingang
El B7_1 OM Logi cal Logik-Eingang
term nation [Rickgabewert] Pointer auf Variable fir Abschlusswiderstand
term nation Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Abschlusswiderstand deaktiviert
El B7_MD_Enabl e Abschlusswiderstand aktiviert
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Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-RUckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
koénnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungiltig

3.7.8 Konfigurationsdaten fiir Ausgang lesen

Die Konfigurationsdaten fur einen Ausgangsport werden ausgelesen. Der
Parameter node liefert den Betriebsmodus des Ausgangs. In enabl e wird
der Zustand des Ausgangstreibers zurlickgegeben. Die Funktion darf nur fir
Ausgangsports verwendet werden.

Funktion
El B7_ERR El B7Get Out put Config ( EIB7_10 io,
El B7_1 OMODE* nmode,
El B7_MODE* enabl e
)
Parameter
io |O-Handle
mode [Rlickgabewert] Pointer auf Variable flr Betriebsmodus
mode Beschreibung
EI B7_1 OM Tri gger Trigger-Ausgang
El B7_1 OM _Logi cal Logik-Ausgang
enabl e [Rickgabewert] Pointer auf Variable fur Status des Ausgangstreibers
enabl e Beschreibung
El B7_MD_Di sabl e Ausgangstreiber deaktiviert
El B7_MD_Enabl e Ausgangstreiber aktiviert
Rickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Neben den
Standard-Ruckgabewerten (siehe "Tabelle 15: Standard-Rlckgabewerte", Seite 50)
konnen die nachfolgend aufgelisteten Fehlermeldungen auftreten:

El B7_Param nvalid Parameter ungliltig
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3.8 Allgemeine Funktionen

Alle allgemeinen Funktionen kénnen neben den Standard-Rickgabewerten
("Parameter und Rlckgabewerte") zusatzlich weitere Werte zurlickgeben, die fir
jede Funktion separat aufgefihrt werden.

3.8.1 Treiber ID-Nummer lesen

Die Produktnummer (ID) des Treibers wird als C-String ausgegeben. Der String
wird auf den Pointer i dent gespeichert. Uber den Parameter | en muss die

GroRe des Speichers flr den String in Bytes angegeben werden. Falls der String
inklusive dem abschlieRenden Nullbyte langer als der Speicherbereich ist, wird eine
Fehlermeldung generiert. Der Zielspeicher sollte mindestens 9 Bytes grol sein.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get DriverlI D ( char* i dent,
unsi gned | ong I en
)
Parameter
i dent [Rlickgabewert] Zielspeicher flir C-String
I en Grofe des Zielspeichers in Bytes
Rickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status flr den Funktionsaufruf. Mégliche Werte
sind nachfolgend aufgelistet:

El B7_NoErr or Funktionsaufruf erfolgreich

El B7_Out Of Menmory Vom System kann nicht gentigend Speicher allokiert
werden

El B7_Buf f er TooSnal | Zielspeicher zu klein
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3.8.2 Fehlermeldung in Text umwandeln

Ein Fehlercode wird in eine Textmeldung umgewandelt und als C-String
zurlickgegeben. Im System sind fir alle bekannten Fehlercodes eine
Kurzbezeichnung und ein beschreibender Text definiert.

Uber den Parameter menoni ¢ wird eine Kurzbeschreibung der Fehlermeldung in
Textform zurlickgegeben (ca. 30 bis 40 Zeichen). Der Parameter message enthalt
eine ausfihrlichere Beschreibung (ca. 100 bis 150 Zeichen). Wird flr einen der
Parameter menmoni ¢ oder message ein NULL-Pointer Gbergeben, so kopiert die
Funktion den betreffenden Text nicht. Falls der Zielspeicher zu klein ist, um den
gesamten Text aufzunehmen, wird nur der erste Teil kopiert. Der String wird immer
mit einem Null-Byte abgeschlossen.

Funktion
El B7_ERR EI B7Get Error | nfo ( EIB7_ERR code,
char * menoni c,
unsi gned | ong menl en,
char* message,
unsi gned | ong msgl en
)
Parameter
code Fehlercode, der in Text umgewandelt wird
rmenoni ¢ [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher fur Kurzbe-
schreibung
mem en Grofe des Zielspeichers menoni ¢ in Bytes
message [Riickgabewert] Pointer auf Zielspeicher flr Fehler-
text
msgl en GroRe des Zielspeichers message in Bytes
Riickgabewert

Der Ruckgabewert liefert einen Status fur den Funktionsaufruf. Mégliche Werte
sind nachfolgend aufgelistet:

El B7_NoErr or Funktionsaufruf erfolgreich

El B7_Cut Of Menory Vom System kann nicht gentigend Speicher allokiert
werden

EI B7_I I | egal Par amet er Unglltiger Fehlercode
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