Technische
Informationen
- Schnittstellen

Technical Information
- Interfaces

1. Synchron-Serielle
Schnittstelle (SSI)

Die synchron-serielle Schnitt-
stelle ist eine digitale Schnitt-
stelle fur absolute Weg- und
Winkelmessysteme. Sie er-
moglicht es, digital, absolut
und ohne Bus-Overhead Weg-
oder Winkelinformationen zu
Ubermitteln. Daher eignet sie
sich besonders fur Anwen-
dungen, in denen Zuverlassig-
keit und Signalrobustheit in
industrieller Umgebung erfor-
derlich sind.

Die Ubertragung erfolgt syn-
chron zur Anforderung der
Steuerung, mit jedem Clock-
puls wird jeweils ein Bit des
auszugebenden Positions-wer-
tes Ubertragen. Die Clock/
Daten-Signale werden differen-
tiell Uber eine RS422-
Schnittstelle Ubertragen. Da-
tenformate sind binér oder
Gray-codiert mit 24 oder 25
Bit Positionsauflésung. Auch
ein Parity-Bit zur Erhdhung der
Datensicherheit kann dem
Datenformat angehangt wer-
den (SSI126). Mdgliche Clock-
frequenzen liegen im Bereich
von 60 kHz bis zu 2 MHz, es
kénnen Updateraten von bis
zu 16 kHz erreicht werden.

Die maximal erreichbare
Clockfrequenz hangt von der
Kabellange und den verwende-
ten Treiberbausteinen ab.

Die SSI-Schnittstelle ist somit
eine zuverlassige, dynamische
und kostengunstige Schnitt-
stelle.
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1. Synchronous Serial
Interface (SSI)

The synchronous serial interfa-
ce is a digital interface for ab-
solute position and rotary mea-
suring systems. It enables
position and angular informa-
tion to be transmitted digitally,
absolutely and without bus
overhead. As a result, it is es-
pecially well-suited for applica-
tions in which reliability and
signal robustness are required
in an industrial environment.

Transmission is synchronous to
the request of the controller,
and one bit of the position
value to be output is transfer-
red with each clock pulse. The
clock/data signals are transfer-
red differentially via an RS 422
interface. Data formats are
binary or Gray-encoded with a
24 or 25-bit position resolution.
A parity bit for in-creased data
security can also be attached
to the data format ("SSI26").
Possible clocking frequencies
are in the range from 60 kHz
to 2 MHz, and update rates of
up to 16 kHz can be achieved.
The maximum achievable clok-
king frequency is dependent
on the cable length and the
driver blocks used.

This makes the SSI interface
reliable, dynamic and inexpen-
sive.

2. CANopen Schnittstelle
CANopen ist ein international
genormtes Busprotokoll, ba-
sierend auf dem siebenschich-
tigen ISO/OSI-Referenzmodell.
Es wurde von der CIA (CAN-in-
Automation Nutzer- und
Herstellervereinigung) entwik-
kelt und ist seit Ende 2002 als
europdaische Norm EN 50325-
4 standardisiert.

CANopen verwendet als Uber-
tragungstechnik die Schichten
1 und 2 des urspringlich far
den Einsatz im Automobil ent-
wickelten CAN-Standards (ISO
11898-2). Das Bussystem er-
laubt jedem Teilnehmer das
Senden von Nachrichten
(Multimaster-Fahigkeit). Auf
dem Bus liegende Nachrichten
werden von jedem Busteilneh-
mer empfangen (Broadcast-
Kommunikation). Inwieweit
diese verarbeitet werden, ent-
scheidet jeder Busteilnehmer
aufgrund seiner lokalen Intelli-
genz. Vielfaltige Methoden der
Parametrierung von Busteil-
nehmern sowie Fehlererken-
nung und -behandlung verlei-
hen dem CANopen-Protokoll
herausragende Eigenschaften.
In Bezug auf Positionssen-
soren kénnen alle relevanten
Geréatedaten der Ubergeordne-
ten Steuerung einfach Uber
elektronische Datenblatter
(eds-Dateien) eingespielt wer-
den. Durch die VerfUgbarkeit
von Features wie z.B. Nocken-
schaltern, Grenzwertschaltern,
Geschwindigkeitsdaten etc. ist
hier ein echter Mehrwert flr
angeschlossene Komponen-
ten gegeben.

CANopen eignet sich als
Schnittstelle sowohl in dynami-
schen Anwendungen als auch
zum Einsatz in komplexen
Steuerungsnetzwerken.

2. CANopen Interface
CANopen is an internationally
standardized bus protocol
based on the seven-layer
ISO/OSI reference model. It
was developed by the CIA
(CAN-in-Automation user and
manufacturer association) and
has been standardized as the
European standard EN 50325-
4 since the end of 2002.
CANopen uses layer 1 and 2
of the CAN standard originally
developed for use in cars (ISO
11898-2) as a transmission
technology.

The bus system enables each
device to send messages (mul-
timaster capability). Mess-ages
on the bus are received by
each bus device (broadcast
communication). Each bus
device then decides whether
or not these messages are
processed based on its local
intelligence.

A broad range of methods for
setting the parameters of bus
devices and for error detection
and treatment equip the
CANopen protocol with out-
standing properties. With refe-
rence to positions sensors, all
relevant device data of the hig-
her-level controller can easily
be imported via electronic data
sheets (eds files). Thanks to
the availability of features like
cam switches, limit value swit-
ches, speed data etc., a true
measured value for connected
components is provided here.

CANopen is suitable for use as
an interface in both dynamic
applications and in complex
control networks.



3. Quadrature Interface

Das Quadrature Interface hat
seinen Ursprung von inkre-
mentellen Messsystemen.
Hier ist die MaBverkorperung
auf einer Glasscheibe bzw.
Streifen aufgetragen. Diese
wird mit optischen Systemen
abgetastet. Zwei Signale wer-
den erzeugt: A- und B-Puls,
welche je nach Bewegungs-
richtung einen positiven oder
einen negativen Phasenversatz
von 90° aufweisen. Die Anzahl
der A- oder B-Pulse ist ein
MaB flr den zurlickgelegten
Weg; die Pulsbreite der A/B-
Pulse hangt somit von der
Verfahrgeschwindigkeit ab.
Zusatzlich haben optische
Systeme meist eine Referenz-
spur, welche nur einmal ent-
lang der gesamten Mess-
strecke ein Signal ausgibt, um
die inkrementell ermittelte Po-
sition zu referenzieren. Dies ist
notwendig, um aus den nach-
her folgenden A/B-Pulsen eine
absolute Position abzuleiten.

Bei absolut messenden Weg-
und Winkelsensoren ist keine
Referenzfahrt notwendig, wie
z.B. bei magnetostriktiven
Wegmesssystemen. Ein mag-
netostriktives Wegmesssystem
mit Quadrature Interface Uber-
tragt auf Anforderung die kor-
rekte Anzahl an A/B-Pulsen
entsprechend der aktuellen
absoluten Position.

3. Quadrature Interface

The quadrature interface was
originally developed for incre-
mental measuring systems.
Here the material measure is
applied to a glass pane or
strip. This is then scanned with
optical systems. Two signals
are generated, i.e. an A and a
B pulse with a positive or
negative phase offset of 90°
respectively, depending on the
direction of movement. The
number of A or B pulses is a
measure of the distance cove-
red, and the pulse width of the
A/B pulses is therefore depen-
dent on the speed of move-
ment.

In addition, optical systems
usually have a reference track,
which only outputs a signal
once along the entire measu-
ring distance in order to refe-
rence the incrementally deter-
mined position. This is neces-
sary to derive an absolute po-
sition from the A/B pulses
which follow.

No reference traverse is neces-
sary for absolute-measuring
position and rotary sensors as,
for example, is the case with
magnetostrictive position mea-
suring systems.

A magnetostrictive position
measuring system with a qua-
drature interface transfers the
correct number of A/B pulses
in accordance with the current
absolute position on request.

4. DyMoS-Schnittstelle

Die DyMoS-Schnittstelle ba-
siert wie die SSI-Schnittstelle
auf dem RS422-Standard.
Durch verschiedene Zusétze
vereinigt sie die Einfachheit der
synchron-seriellen Ubertragung
mit den DatenUbertragungs-
und Diagnosefunktionen von
Busschnittstellen.

Das Datenformat betragt hier
48 Bit. Diese sind wie folgt
unterteilt: die ersten drei Bit
sind Systemdaten, danach fol-
gen 40 Daten-Bits und funf
CRC-Bits.

Die 40 Daten-Bits kénnen so-
wohl als Position und Ge-
schwindigkeit (fur einen Posit-
ionsgeber) als auch zwei Po-
sitionsdaten (bei 2 Positions-
gebern) mit jeweils 20 Bit Auf-
|6sung formatiert sein. Die
Systemdaten kénnen zur
Uberwachung des Zustandes
des Messwertaufnehmers und
die CRC-Bits zur Uberwa-
chung der Ubertragung heran-
gezogen werden.

Zusétzlich zu den Positions-
daten werden Uber die DyMoS
-Schnittstelle nach ,Power On“
Informationen zum Sensor
ausgegeben (Type und Serien-
nummer), so dass der Mess-
wertaufnehmer in der Anwen-
dung eindeutig zugeordnet
werden kann.

Die maximale Ubertragungsra-
te betragt wie bei der SSI-
Schnittstelle 16 kHz.

4. DyMoS Interface

Like the SSl interface, the
DyMoS interface is based on
the RS422 standard. With
various additions, it combines
the simplicity of synchronous
serial transmission with the
data transmission and diagno-
stic functions of bus interfaces.
Here the data format is 48-bit,
which is divided up as follows:
the first three bits are system
data, followed by 40 data bits
and 5 CRC bits.

The 40 data bits can be for-
matted both as position and
speed (for a position transdu-
cer) and as two position data
(with 2 position transducers)
with a resolution of 20 bits
each. The system data can be
used to monitor the state of
the measuring sensor and the
CRC bits for monitoring trans-
mission.

In addition to the position data,
information on the sensor
(model and serial number) is
output via the DyMoS interface
following "Power On" so that
the measuring sensor can be
clearly assigned in the applica-
tion. As with the SSI interface,
the maximum transfer rate is
16 kHz.
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