Merkmale

e Schnittstelle mit einer siche-
ren Ubertragung und hoher
Aktualisierungsrate der Posi-
tionsdaten

e |dentifikation des Wegmess-
systems

Die Novotechnik-Schnittstelle
DyMoS flr magnetostriktive
Wegaufnehmer ist eine unidi-
rektionale Schnittstelle, welche
die Datensicherheit der Bus-
Kommunikation mit der hohen
Ubertragungsrate der SSI-
Schnittstelle verbindet. Die
Geschwindigkeit der Aufberei-
tung der Positionswerte des
magnetostriktiven Wegmess-
systems ist der Ubertragungs-
rate der Schnittstelle ange-
passt, so dass eine Update-
Rate der Ausgabewerte bis 16
kHz erreicht wird.

Das Datenframe besteht aus 2
x 20 Datenbits. Die Formatier-
ung des Datenframes ist im
Wegmesssystem festgelegt
und kann sowohl aus 2 Posi-
tionswerte oder aus einem
Positionswert und dem Ge-
schwindigkeitswert zusammen
gesetzt sein.

Ein weiterer Vorteil der Novo-
technik-Schnittstelle ist die
zeitliche Zuordnung der Uber-
tragenen Positionswerte zu
dem internen Ablauf der
Messung und der Datenauf-
bereitung bei einem kontinu-
ierlichen Takt der Datenab-
frage. Eine fehlerfreie Berech-
nung der Geschwindigkeit und
der Beschleunigung ist somit
gewahrleistet. Die Treiber ent-
sprechen der RS 422/485-

Schnittstelle. Die Ubertra-
gungsgeschwindigkeit ist 25
kBit/s bis 1 (2) MBit/s.

Die Ruckverfolgbarkeit und
Dokumentation der Wegmess-
systeme in der Anwendung
bietet einen weiteren Vorteil
der Schnittstelle. Dies erfolgt
mit Hilfe der Systemidentifika-
tion, die nach jedem Ein-
schalten vom Wegmesssys-
tem gesendet wird. Die Sys-
temidentifikation besteht aus
der Typenbezeichnung (Type
und Messlange) und einer ein-
deutigen Nummer. Die Sys-
teminformation kann auch als
eindeutige Zuordnung des
Wegmesssystems in der An-
wendung verwendet werden,
um Fehler und Schaden durch
die Ankopplung eines falschen
Wegmesssystems an der Ma-
schine zu vermeiden.

1. Technische Beschreibung
der Schnittstelle

Das Kommunikationsframe
besteht aus dem System-
frame 3 Bit, dem Datenframe
2 x 20 Bit und dem CRC 5
Bit.

1.1 System Frame

Das System Frame besteht
aus dem Funktion-Bit, dem
Error-Bit und dem System-Bit.

e Funktion Bit - ist immer
High und markiert den Beginn
der Ubertragung.

e Error Bit - ist High aktiv. Die
Funktion des magnetostrikti-
ven Wegmesssystems wird
intern Uberwacht, sowohl als
reine Hardwarefunktion als
auch durch die Plausibilitat
der Positionswerte. Tritt ein
Fehler auf, wird das Error-Bit
auf High gesetzt. Auf der
Empfangsseite kann am

Anfang der Ubertragung ent-
schieden werden, ob die em-
pfangenen Daten glltig sind.

e System Bit - Das System
Bit wird zur definierten Erken-
nung der Ubertragenen Daten
verwendet. Das System Bit ist
Low bei der DatenUbertrag-
ung Positionswert und High
bei der Ubertragung der
Identifikationsdaten des Weg-
messsystems

1.2 Daten Frame:

Das Daten Frame besteht aus
2 unabhangigen 20 Bit Fra-
mes. Die Daten innerhalb der
Frames sind von LSB zu MSB
formatiert.

e Positionswert: 20 Bit.

Das Bit Format ist fUr ein
Messsystem mit 5 m Lange
und einer Auflésung von 5 pm
bestimmt.

¢ Geschwindigkeit: 20 Bit.
Die Aufldsung der Geschwin-
digkeit ist 2,5 mm/s.

Wegmesssystem Typen:
Standard = Das Datenframe
besteht aus dem Positions-
wert 1 und Geschwindigkeit 1
Option = 2 Hardware Schnitt-
stellen: Schnittstelle 1: Posi-
tion 1 und Geschwindigkeit 1
Schnittstelle 2: Positionswert
2 und Geschwindigkeit 2.
(Bild 1).
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1.3 CRC: Cyclic Redun-
dancy Check

Das CRC-Frame besteht aus
5 Bit (Bit 44-48).

Bei einem 5 Bit CRC ist das
Generatorpolynom 6-stellig.
Das Generatorpolynom ist wie
folgt definiert:
XO+x4x2+x0  (110101)
2. Systemidentifikation

Mit der unidirektionalen Novo-
technik-Schnittstelle ist zu-
satzlich eine Ubertragung der
Geratebezeichnung realisiert.
Die Ubertragung der Identi-
fikationsdaten erfolgt automa-
tisch nach jedem Einschalten.
Die Identifikationsdaten wer-
den in den ersten vier Uber-
tragungsframes gesendet.
Das Wegmesssystem schaltet
nach der Ubertragung der
Systemidentifikation von
selbst in den Daten-Betriebs-
modus. Die Differenzierung
der beiden Ubertragungsmodi
erfolgt mit dem System Bit.
Bei der Ubertragung der
Identifikation ist das System-
Bit High (= 1), bei der Daten-
Ubertragung ist das System-
Bit Low (= 0). Die eindeutige
|dentifikation des Messsys-
tems erfolgt durch die Angabe
der:

e Messlange 0500 fur Mess-
lange 500 mm

e Serien-Nr. JUKWKW1234.



3. Kommunikation

3.1 Die Novotechnik-Schnitt-
stelle bietet die Mdglichkeit
mit einem 48 Takt Modus
oder einem kontinuierlichen
Takt betrieben zu werden. Der
48 Takt Modus entspricht der
SSI Schnittstelle. Die Daten-
abfrage erfolgt mit dem Takt
des Empfangers und die
Datenausgabe erfolgt syn-
chron zu der positiven Flanke
des Taktes. Nach Ablauf der
Ubertragung der 48 Daten-
Bits folgt eine tm Zeit von 10
us, in welcher der Ausgang im
Zustand Low ist. Nach dem
Ablauf der tm Zeit geht der
Ausgang des magnetostrikti-
ven Wegmesssystems auf
High. Mit dem Takt werden
die aktuellen Daten, entspre-
chend der letzten Aktualisier-
ung mit 16 kHz im Weg-
messsystem Ubertragen. Der
Ablauf der internen Daten-
aktualisierung und DatenUber-
tragung ist in Bild 2 darge-
stellt.

3.2 Kontinuierlicher Takt-
Modus

Eine einfache und sichere Lo-
sung bietet der kontinuierliche
Abfrage-Modus (Bild 3). Die
Vorteile der DatenUbertragung
in diesem Modus sind:

¢ Genaue zeitliche Zuordnung
der Daten

e Einfache Handhabung der
Taktgenerierung

e Die Aktualisierung der
Daten in der Steuerung er-
folgt kontinuierlich mit max. 16
kHz

e Optimaler Zugriff der
Steuerung auf die Daten.

In dem kontinuierlichen Abfra-
ge-Modus steht der Takt im-
mer am Wegmesssystem an.
Das Wegmesssystem startet
die Datentbertragung nach
der internen Aktualisierung.
Nach der Ubertragung der 48
Bit folgt eine tm Zeit - in die-
ser Zeit ist der Ausgang Low.

Die Daten kénnen in der
Steuerung in einem Dual Port
RAM abgelegt werden, so
dass die CPU der Steuerung
zu jeder Zeit einen Zugriff auf
die aktuellsten Daten in einer
einfachen Art und Weise hat.
Auch wenn der Zugriff der
CPU nicht mit einer absoluten
zeitlichen Genauigkeit erfolgt,
ist gewahrleistet, dass die
Daten einem sehr genauen
zeitlichen Ablauf zugeordnet
werden konnen. Die Berech-
nung der Geschwindigkeit
kann mit hoher Genauigkeit
durchgefihrt werden.

Der Ablauf der internen
Datenaktualisierung und
DatenUbertragung ist in Bild 3
dargestellt.

4. Beispiele

e Fehlerfreie Ubertragung der
Daten
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e Ubertragung der Identifi-
kation nach power on

B T i TEINC| =l
e Unglltige Daten
b Fll T AK Hd

T 1 @) FuAE

Novotechnik

Messwertaufnehmer OHG

Postfach 4220
73745 Ostfildern (Ruit
HorbstraBe 12
73760 Ostfildern (Ruit

)
)

Telefon +49 711 4489-0
Telefax +49 711 4489-118

info@novotechnik.de
www.novotechnik.de

© 08/2004
Art.-Nr.: 062 516
Printed in Germany

5. Struktur der DyMoS-
Systemdaten

7 SYSDAT4 07 SYSDATZ 0 7 SYSDAT2 07 SYSDAT1 0 7

SYSDATO 0

X 5 O 2 A 0 0 0

L = Messlange Wegaufnehmer
K = Kalenderwoche

J = Jahr

N = laufende Numer

6. Pinbelegung

Die Pinbelegung entspricht
einem 8-poligen Miniatur-
Rundsteckverbinder

Serie 423 der Firma Binder.

Pin-Nummer Signal Pin Nummer Signal

1 Clock 5 n-Datat
2 Datail 6 GND

3 n-Clock 7 24 VDC
4 n-Data2 8 Data2

(optional) (optional)
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