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Induktives Positionsmesssystem

1 Benutzerhinweise

1.1 Giiltigkeit

Diese Anleitung beschreibt Aufbau, Funktion und Einstell-

moglichkeiten des induktiven Positionsmesssystems BIP
mit 10-Link-Schnittstelle. Sie gilt fr die Typen

BIP LD2-T017-01-EP_ _-S4 und

BIP LD2-T017-01-EP _ _.

Die Anleitung richtet sich an qualifizierte Fachkrafte. Lesen

Sie diese Anleitung, bevor Sie das BIP installieren und
betreiben.

1.2 Verwendete Symbole und Konventionen

Einzelne Handlungsanweisungen werden durch ein
vorangestelltes Dreieck angezeigt.

» Handlungsanweisung 1

Handlungsabfolgen werden nummeriert dargestellt:
1. Handlungsanweisung 1
2. Handlungsanweisung 2

n Hinweis, Tipp
Dieses Symbol kennzeichnet allgemeine
Hinweise.

Zahlen ohne weitere Kennzeichnung sind Dezimalzahlen
(z. B. 23). Hexadezimale Zahlen werden mit vorangestell-
tem Ox dargestellt (z. B. 0x17).

1.3 Lieferumfang

- BIP
—  Kurzanleitung

SALLUrFF deutsch

1.4 Zulassungen und Kennzeichnungen

U

®

Mit dem CE-Zeichen bestatigen wir,
dass unsere Produkte den
Anforderungen der aktuellen
EU-Richtlinie entsprechen.

Das BIP erfullt die Anforderungen der folgenden
Produktnorm:

— EN 61326-2-3 (Storfestigkeit und Emission)

Emissionsprufungen:

— Funkstoérstrahlung
EN 55011

Storfestigkeitsprifungen:
— Statische Elektrizitat (ESD)

EN 61000-4-2 Schérfegrad 3
— Elektromagnetische Felder (RFI)

EN 61000-4-3 Schérfegrad 3
— Schnelle transiente Stérimpulse

(Burst)

EN 61000-4-4 Schéarfegrad 3
— StoBspannungen (Surge)

EN 61000-4-5 Schérfegrad 2

— Leitungsgeflihrte StorgroBen,
induziert durch hochfrequente
Felder

EN 61000-4-6 Schérfegrad 3

Nahere Informationen zu Richtlinien, Zulas-
sungen und Normen sind in der Konformitatser-
klarung aufgefthrt.

1.5 Verwendete Abkiirzungen

ISDU  Indexed Service Data Unit

MDC Measurement Data Channel

PD Prozessdaten (process data)

PDV  Prozessdatenvariable (process data variable)
SSC  Switching Signal Channel
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2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

Das induktive Positionsmesssystem BIP mit 10-Link-
Schnittstelle bildet zusammen mit einer Maschinensteue-
rung (z. B. SPS) und einem IO-Link-Master ein System zur
Wegmessung/Positionierung. Es wird zu seiner Verwen-
dung in eine Maschine oder Anlage eingebaut und ist flr
den Einsatz im Industriebereich vorgesehen.

Das Offnen des BIP oder eine nichtbestimmungsgeméBe
Verwendung sind nicht zul&ssig und fUhren zum Verlust
von Gewahrleistungs- und Haftungsansprtichen gegen-
Uber dem Hersteller.

22 Allgemeines zur Sicherheit des induktiven
Postitionsmesssystems

Die Installation und die Inbetriebnahme darf nur durch
geschulte Fachkrafte mit grundlegenden elektrischen
Kenntnissen erfolgen.

Eine geschulte Fachkraft ist, wer aufgrund seiner fachli-
chen Ausbildung, seiner Kenntnisse und Erfahrungen
sowie seiner Kenntnisse der einschlagigen Bestimmungen
die ihm Ubertragenen Arbeiten beurteilen, mdgliche Gefah-
ren erkennen und geeignete SicherheitsmaBnahmen treffen
kann.

Der Betreiber hat die Verantwortung, dass die ortlich
geltenden Sicherheitsvorschriften eingehalten werden.
Insbesondere muss der Betreiber MaBnahmen treffen,
dass bei einem Defekt des BIP keine Gefahren fur Perso-
nen und Sachen entstehen k&nnen.

Bei Defekten und nichtbehebbaren Stérungen des BIP ist
dieses auBer Betrieb zu nehmen und gegen unbefugte
Benutzung zu sichern.

B www.balluff.com

2.3 Bedeutung der Warnhinweise

Beachten Sie unbedingt die Warnhinweise in dieser
Anleitung und die beschriebenen MaBnahmen zur
Vermeidung von Gefahren.

Die verwendeten Warnhinweise enthalten verschiedene

Signalworter und sind nach folgendem Schema aufgebaut:

SIGNALWORT

Art und Quelle der Gefahr
Folgen bei Nichtbeachtung der Gefahr
» MaBnahmen zur Gefahrenabwehr

Die Signalwérter bedeuten im Einzelnen:

ACHTUNG

Kennzeichnet eine Gefahr, die zur Beschadigung oder
Zerstorung des Produkts fihren kann.

/A GEFAHR

Das allgemeine Warnsymbol in Verbindung mit dem
Signalwort GEFAHR kennzeichnet eine Gefahr, die
unmittelbar zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fahrt.

2.4 Entsorgung

» Befolgen Sie die nationalen Vorschriften zur Entsor-
gung.

deutsch SBALLUrF
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3 Aufbau und Funktion

3.1 Aufbau

6

31
20

25

Bild 3-1:  Aufbau

3.2 Funktion

Das induktive Positionsmesssystem BIP erfasst die Posi-
tion des metallischen Positionsgebers und gibt diese als
|O-Link-Ausgangssignal aus.

SALLUrFF deutsch
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4 Einbau und Anschluss

4.1 Einbauhinweise

Um eine Beeinflussung des Messsignals durch das Ein-
pbaumaterial zu verhindern, muss um die aktive Flache des
BIP ein metallfreier Raum von ca. 5 mm eingehalten wer-
den (siehe Bild 4-1 und Bild 4-2).

Wird neben dem Positionsgeber noch ein weiteres Metall-
teil vom BIP erkannt, fuhrt dies zu unguiltigen Messsigna-
len.

Um ein Messsignal mit hoher Aufldsung zu erhalten, auf
eine geeignete KabelfUhrung in der Maschine und auf
FiltermaBnahmen bei der Spannungsversorgung des
Systems achten.

Der Positionsgeber kann im Bereich D = 0,5...1,3 mm vor
der aktiven Flache in Messrichtung bewegt werden (siehe
Bild 4-3). Der resultierende Linearitatsfehler des Ausgangs-
signals wird im Abstandsbereich D = 1,0 £0,25 mm mini-
mal.

Die Messrichtung verlauft entlang des keilférmigen Sym-
bols (Kennzeichnung auf der aktiven Flache).

Montage

» BIP mit 2 Befestigungsschrauben DIN EN ISO 4762
M4 x 10 befestigen (max. Anzugsdrehmoment:
0,5 Nm).

B www.balluff.com

aktive Flache

Bild 4-1:  Abstand metallfreier Raum
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Bild 4-3:  Abstand zur Messflache
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4 Einbau und Anschluss (Fortsetzung)

4.2 Elektrischer Anschluss

&

Bild 4-4:  Pinbelegung Steckverbinder S4
(Draufsicht auf Stecker am BIP)

Stecker/ | Adernfarbe Signal
Pin
1 Braun L+(18...30 V)
2 - nicht belegt”
3 Blau L- (GND)
4 Schwarz C/Q (Kommunikationsleitung)

" Nicht belegte Adern kdnnen steuerungsseitig mit GND verbunden
werden, aber nicht mit dem Schirm.

Tab. 4-1:  Anschlussbelegung

4.3 Kabelverlegung

ﬂ Definierte Erdung!
BIP und Schaltschrank mussen auf dem glei-
chen Erdungspotenzial liegen.

Magnetfelder

Das BIP arbeitet nach dem Wirbelstromprinzip. Auf ausrei-
chenden Abstand des BIP zu starken externen Magnetfel-
dern achten.

Kabelverlegung

Kabel zwischen BIP, Steuerung und Stromversorgung nicht
in der Nahe von Starkstromleitungen verlegen (induktive
Einstreuungen maglich).

Besonders kritisch sind induktive Einstreuungen durch
Netzoberwellen (z. B. von Phasenanschnittsteuerungen),
fUr die der Kabelschirm nur geringen Schutz bietet.

Kabelldnge

Lange des Kabels max. 20 m. Langere Kabel sind einsetz-
bar, wenn durch Aufbau, Schirmung und Verlegung fremde
Storfelder wirkungslos bleiben.

Biegeradius bei ortsfester Verlegung

Der Biegeradius bei fester Kabelverlegung muss mindes-
tens das Dreifache des Kabeldurchmessers betragen.

8 | BALLUFF deutsch
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5 Inbetriebnahme

5.1 System in Betrieb nehmen

A GEFAHR

Unkontrollierte Systembewegungen

Bei der Inbetriebnahme und wenn das induktive Positi-
onsmesssystem BIP Teil eines Regelsystems ist, dessen
Parameter noch nicht eingestellt sind, kann das System
unkontrollierte Bewegungen ausftihren. Dadurch kénnen
Personen gefahrdet und Sachschaden verursacht
werden.
» Personen missen sich von den Gefahrenbereichen
der Anlage fernhalten.

» Inbetriebnahme nur durch geschultes Fachpersonal.

» Sicherheitshinweise des Anlagen- oder Systemher-
stellers beachten.

1. Anschlisse auf festen Sitz und richtige Polung prufen.
Beschéadigte Anschllsse tauschen.

System einschalten.

3. Messwerte und einstellbare Parameter prifen und ggf.
das induktive Positionsmesssystem BIP neu einstellen.

N

n Insbesondere nach dem Austausch des BIP
oder der Reparatur durch den Hersteller die
korrekten Werte im Nullpunkt und Endpunkt
prufen.

5.2 Hinweise zum Betrieb

— Funktion des BIP und aller damit verbundenen Kompo-
nenten regelmaBig prifen.

— Bei Funktionsstorungen das BIP auBer Betrieb neh-
men.

— Anlage gegen unbefugte Benutzung sichern.

B www.balluff.com deutsch BALLUFF |9
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6 I0-Link-Schnittstelle

6.1 Grundwissen I0-Link

Allgemein

|O-Link integriert konventionelle und intelligente Sensoren
und Aktoren in Automatisierungssysteme und ist als
Kommunikationsstandard unterhalb der klassischen Feld-
busse vorgesehen. Die feldbusunabhingige Ubertragung
nutzt bereits vorhandene Kommunikationssysteme (Feld-
busse oder Ethernet-basierte Systeme).

Die 10-Link-Devices, wie Sensoren und Aktoren, werden in

einer Punkt-zu-Punkt-Verbindung Uber ein Gateway, den
|O-Link-Master, an das steuernde System angebunden.
Die IO-Link-Devices werden mit handelstblichen unge-
schirmten Standard-Sensorkabeln angeschlossen.

Die Kommunikation basiert auf einem Standard-UART-
Protokoll mit einer 24-V-Pulsmodulation im Halb-Duplex-
Betrieb. Auf diese Weise ist eine klassische Drei-Leiter-
Physik maglich.

Protokoll

Bei der 10-Link-Kommunikation werden zyklisch fest
definierte Frames zwischen 10-Link-Master und 1O-Link-
Device ausgetauscht. In diesem Protokoll werden sowohl
Prozess- als auch Bedarfsdaten, wie Parameter oder
Diagnosedaten, Ubertragen. Die GréBe und Art des ver-
wendeten Frametyps und der verwendeten Zykluszeit
ergibt sich aus der Kombination von Master- und Device-
Eigenschaften (siehe Kommunikationsparameter auf
Seite 11).

Zykluszeit

Die verwendete Zykluszeit (master cycle time) ergibt sich
aus der minimal maglichen Zykluszeit des |0-Link-Devices
(min cycle time) und der minimal moglichen Zykluszeit des
|O-Link-Masters. Bei der Wahl des 10-Link-Masters ist zu
beachten, dass der gréBere Wert die verwendete Zyklus-
zeit bestimmt.

Protokollversion 1.0/ 1.1

In der Protokollversion 1.0 wurden die Prozessdaten
groBer 2 Byte Uber mehrere Zyklen verteilt Ubertragen.
Ab der Protokollversion 1.1 werden alle verfugbaren
Prozessdaten in einem Frame Ubertragen. Damit ist die
Zykluszeit (master cycle time) identisch zum Prozess-
datenzyklus.

ﬂ Wird das |0-Link-Device an einem 10-Link-
Master mit der Protokollversion 1.0 betrieben,
entstehen langere Ubertragungszeiten
(Prozessdatenzyklus ~ Anzahl Prozessdaten x
master cycle time).

SALLUrFF deutsch

Parameter-Management

In der Protokollversion 1.1 ist ein Parametermanager
definiert, der das Speichern von Device-Parametern auf
dem |O-Link-Master ermdglicht. Bei Austausch eines
|O-Link-Devices kdnnen die Parameterdaten des zuletzt
installierten 10-Link-Devices Ubernommen werden. Die
Bedienung dieses Parametermanagers ist abhangig vom
verwendeten 10-Link-Master und sollte der zugehdrigen
Beschreibung entnommen werden.

ﬂ Im BIP werden folgende Parameter gespeichert
(Parameter-Management):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Schaltpunkte werden nicht gespeichert, da
Sensoren nicht eins zu eins austauschbar sind.

Device-Funktionen und Master-Gateway

Die Funktionen des BIP sind in den Kapiteln 6.3 bis 6.6
detailliert beschrieben. Wie die Umsetzung der Prozess-
und Parameterdaten Uber das Mastergateway implemen-
tiert ist, ist der Anleitung des IO-Link-Masters zu entneh-
men.
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.2 Kommunikationsparameter

Spezifikation 10-Link Bezeichnung Wert
Ubertragungsrate COoM2 38,4 kBaud
Minimale Zykluszeit Device min cycle time Ox1E (83 ms)
Frame Spezifikation M-Sequence Capalbility: 0x19

— Anzahl Bedarfsdaten Preoperate — M-Sequence Type Preoperate 2 Byte

— Anzahl Bedarfsdaten Operate — M-Sequence Type Operate 1 Byte

— Erweiterte Parameter — ISDU supported unterstitzt

|O-Link-Protokollversion

Revision ID

O0x11 (Version 1.1)

|O-Link-Profil

Profile

Smart Sensor Profile 10042_V1.0

Anzahl Prozessdaten
vom Device zum Master

ProcessDataln

0x83 (Bytes)

Anzahl Prozessdaten ProcessDataOut 0x00 (4 Bit)
vom Master zum Device

Herstellerkennung Vendor ID 0x378
Geréatekennung Device ID 0x020309

Tab. 6-1:  Device-Spezifikation

Ubertragungszeiten

Prozessdatenzyklus bei 1.0 Master

Anzahl PD x master cycle time =2 x 3 ms =6 ms

Prozessdatenzyklus bei 1.1 Master

master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2:  Device-Ubertragungszeiten

B www.balluff.com
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6.3 Prozessdaten

10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

Das BIP gibt tUber die 10-Link-Schnittstelle 2-Byte-Prozess-
daten aus. Die Prozessdatenstruktur ist im Smart-Sensor-

Profil Ed.2 beschrieben.

Bit offset 16 8 0
<= — - oo
Trar]sml'sswn Measurement value Scale Vendor specific
direction
Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte 0
7|6|5]|4[3]2|1]|o]|7]6]5]4|3]|2][1]0o]7|6]|5]4[3]2]1|0]|7]6]5]4|3|2]1]0
Sl=
N
5|%|8|3
S| 35| Llx|n|x|=
Description Measurement value Scale 12523181913
S EEREE
A
olE
Type INT16 (signed integer) INT8 BOOL
Nominalwerte sind 0...17000,
Value Out of Range" -32760...+32760 —6 (Um) 0
No measurement = 32764

" Positionsgeber auBer Reichweite (Out of Range)

Tab. 6-3: Prozessdaten

Aufbau Byte 0

Bit | Name

Funktion

Messwert (Measurement Value)

Der Messwert entspricht der Position des Positionsgebers
in um und besteht aus einem vorzeichenbehafteten 16-Bit-

7 | System error

System meldet Ubertemperatur

6 | OoR no data

Der Positionsgeber befindet
sich auBerhalb des Erfassungs-
bereichs

5 | OoR out of range

Der Positionsgeber befindet
sich auBerhalb des eingestellten
Messbereichs

4 | Unsafe value

Nicht unterstitzt

3 | SSC4 Schaltinformation des vierten
Schaltpunkts

2 | SSC3 Schaltinformation des dritten
Schaltpunkts

1 | SSC2 Schaltinformation des zweiten
Schaltpunkts

0 | SSCH Schaltinformation des ersten

Schaltpunkts

Wert.

Bild 6-1:  Messwert und Bereiche

Befindet sich der Positionsgeber auBerhalb des Messbe-

=
- g Erfassungsbereich 5
9] = ) g
= S Messbereich &
@ o @
(0] 5 g-
=25 3
= [}

§ 2

= o

° Position .«

3 -

(o} >

(o}

reichs (measurement range) wird der Prozessdatenvariab-

Tab. 6-4: Prozessdaten — Byte O

12 | BALLUFF  deutsch

len folgende Werte zugewiesen:

— No Measurement data 32764

— Out of Range positive 32760

— Out of Range negative -32760

Der Erfassungsbereich ist im Auslieferzustand 17000 pm
(Erfassungsbereich = Messbereich).
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.4 Identifikationsdaten

Index Parameter Datenformat (Lénge) Zugriff Inhalt
hex (dez)
0x0010 (16) | Vendor Name StringT (7 Byte) Read only | ,BALLUFF*
0x0011 (17) | Vendor Text StringT (21 Byte) Read only | ,innovating automation®
0x0012 (18) | Product Name StringT (25 Byte) Read only | ,BIP LD2-T017-01-EP0O,5-S4*
0x0013 (19) | Product ID StringT (7 Byte) Read only | ,BIPOO1Y*
0x0014 (20) | Product Text StringT (28 Byte) Read only | ,Inductive Positioning System*”
0x0016 (22) | Hardware Revision StringT (3 Byte) Read only | ,02°
0x0017 (23) | Firmware Revision StringT (8 Byte) Read only |,1.00.01¢
0x0018 (24) | Application Specific Tag | StringT (max. 32 Byte) Read/Write |,
0x0019 (25) | Function Tag StringT (max. 32 Byte) Read/Write | ,***“
Ox001A (26) | Location Tag StringT (max. 32 Byte) Read/Write |,
Tab. 6-5: Identifikationsdaten 10-Link

ﬂ Zugriff auf den Subindex O adressiert das
gesamte Objekt eines Index. Der Zugriff Gber
Subindizes > 0 adressiert die Einzelelemente
eines Index.

Device Access Locks

Mit diesem Standardparameter ist es méglich bestimmte
Funktionen des 10-Link-Devices zu aktivieren oder zu
deaktivieren. Beim BIP gibt es die Mdglichkeit die Funktion
des Parametermanagers zu sperren. Dazu muss Bit 1 des
2-Byte-Wertes auf 1 (gesperrt) gesetzt werden. Um den
Parametermanager wieder zu entsperren, wird Bit 1 auf O
gesetzt.

Bit Funktion Sperren
unterstitzt nicht
unterstitzt

0 Parameterzugriff sperren X
Parameter-Management X
sperren

2 Lokale Parametrierung X
sperren

3 Lokale Anwenderschnitt- X
stelle sperren

4...15 | Reserviert

Tab. 6-6: Parameterdaten sperren

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Dieser Parameter gibt an, welches Profil vom 10-Link-
Device unterstiitzt wird.

Das induktive Positionsmesssystem BIP unterstttzt das
Smart-Sensor-Profil mit einer Prozessdatenvariablen:

— Subindex 1: profilelD
0x000A (,Measurement Data Channel (standard resolu-
tion)“)

— Subindex 2: Subindex 2: CommonApplicationProfilelD
0x4000 (,Identification and Diagnosis®)

— Subindex 3: FunctionClassID
0x8001 (,Diagnosis®)

— Subindex 4: FunctionClassID
0x8004 (, TeachChannel)

PD Input Descriptor

Dieser Parameter beschreibt die Zusammensetzung der
verwendeten Prozessdatenvariablen.

Das induktive Positionsmesssystem BIP verarbeitet die
Prozessdatenvariablen (siehe Tab. 6-7 auf Seite 14).

Application Specific Tag

Application Specific Tag, Location Tag und Function tag
bieten die Moglichkeit, dem |O-Link-Device einen beliebi-
gen, 32 Byte groBBen String zuzuweisen. Dieser kann zur
anwendungsspezifischen Identifikation genutzt und in den
Parametermanager (ibernommen werden. Uber Subin-
dex 0 erfolgt der Zugriff auf das gesamte Objekt.

deutsch SBALLUrF
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10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.5 Systemparameter
Index Parameter | Subindex | Parameter Datenformat | Zugriff Werte- Bemerkungen
hex (dez) hex (dez) bereich
0x000D ProfileCha- 0x01 (1) DeviceProfilelD | UINT16 Read only | 0x0001 Smart-Sensor-Profil
(13) racteristic 0x02 (2) 0x000A Measuring Sensor
Profile (16 Bit)
Smart-Sensor-Profil ist
inherent.
0x03 (3) 0x4000 Common Profile
0x04 (4) 0x8001 Binary Data Channel
O0x000E PD Input 0x01 (1) SSCH1, SSC2, OctetStringT3 | Read only | 0x010400 | Schaltkanal
(14) Descriptor SSC3, SSC4
0x02 (2) 0x010404 | Out of Range,
Fehlerstatus
0x03 (3) PDV1 0x030808 | Messwert-
Multiplikationswert
0x04 (4) PDV2 0x031010 | Messwert/
Positionswert
Tab. 6-7: Systemparameter
SALLUFF  deutsch
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10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.6 Sensorspezifische Parameter
Index Subindex | Parameter Datenformat | Zugriff Wertebereich/ | Bemerkungen
hex (dez) | hex (dez) (Lange) (Vorgabewert)
0x0052 0x00 (0) Device Temperature int8 (5 Bytes) Read only Alle Werte
(82) 0x01 (1) Device Temperature int8 (1 Byte) Read only |-128...+127
Actual
0x02 (2) Device Temperature Min | int8 (1 Byte) Read only | -128...+127
0x03 (3) Device Temperature Max | int8 (1 Byte) Read only | -128...+127
0x04 (4) Device Temperature Min | int8 (1 Byte) Read only |-128...+127
Lifetime
0x05 (5) Device Temperature Max | int8 (1 Byte) Read only |-128...+127
Lifetime
0x0053 0x00 (0) Device Temperature int8 (2 Byte) Read/Write | -128...+127
(83) Thresholds
0x01 (1) Device Temperature int8 (1 Byte) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1 Byte) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 0x00 (0) Operating Hours uint32 Read only
@87) (12 Byte)
0x01 (1) Operating Hours total uint32 (4 Byte) | Read only
0x02 (2) Operating Hours since uint32 (4 Byte) | Read only
maintenance
0x03 (3) Operating Hours since uint32 (4 Byte) | Read only
startup
0x0058 0x00 (0) Boot Cycle Counter uint32 (8 Byte) | Read only
8) 0x01 (1) Boot Cycles total uint32 (4 Byte) | Read only
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 (4 Byte) | Read only
maintainance
0x00CH 0x00 (0) PDV Offset int16 Read/Write | -=15000...
(193) +32000
0x00C2 0x00 (0) PDV Preset int16 Read/Write | =32000... Neuer Ausganswert
(194) +32000 beim Preset Teach-In
0x00C3 0x00 (0) PDV Charakteristik uint8 Read/Write | 0x00 — normal
(195) OxFF — invertiert
0x00C4 0x00 (0) PDV Enable Detection uint8 Read only | (Ox00) Funktion nicht
(196) Range implementiert
0x4080 0x00 (0) MDC Descriptor (7 Bytes) Read only
(16512)  Tox01 (1) | MDC Low Limit int16 (2 Bytes) | Read only | (0)
0x02 (2) MDC High Limit int16 (2 Bytes) | Read only | (17000)
0x03 (3) MDC Unit Code uint16 (2 Bytes) | Read only | 1010 Unit Code flr pm
0x04 (4) MDC Scale int8 (1 Byte) Readonly |-6
Tab. 6-8: Sensorspezifische Parameter
B www.balluff.com deutsch BALLUFF
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6.7

Systembefehle

10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

Beim BIP sind verschiedene Befehle implementiert, die
Uber den Parameter System Command auf Index 2,
Subindex 0 erreicht werden kénnen. Wird ein Systembefehl
an das BIP Ubermittelt, 16st der Befehl die gewlinschte
Aktion aus, sofern dies im aktuellen Applikationszustand

zulassig ist.
Befehl Name Beschreibung
0x01 (1) ParamUploadStart Startet Parameter-Upload.
0x02 (2) ParamUploadEnd Beendet Parameter-Upload.
0x03 (3) ParamDownloadStart Startet Parameter-Download.
0x04 (4) ParamDownloadEnd Beendet Parameter-Download.
0x05 (5) ParamDownloadStore Schliet die Parametrierung ab und startet die Datenspeicherung.
0x41 (65) SP1 Single Value Teach | Speichert die aktuell gemessene Position als Setpoint 1.
0x42 (66) SP2 Single Value Teach | Speichert die aktuell gemessene Position als Setpoint 2.
Ox4E (78) Teach Reset Setzt alle Einstellungen (inkl. Hysterese) flr den ausgewahlten Teach-Kanal
zurlck.
0x80 (128) Device Reset Initialisiert alle Geratekomponenten neu (Software-Reset).
0x82 (130) | Restore Factory Settings | Setzt alle Konfigurationen auf Werkseinstellung zurtick.
OxA5 (165) | Reset Maintenance Setzt alle Maintenance-Werte (Condition Monitor) zurck.
OXEQ (224) | Teach Preset Berechnet und speichert den PDV-Offset, setzt den aktuellen Output-Wert auf
den Preset-Wert.
OxE1 (225) | Teach Measurement Lernt die aktuelle Position als unteren Grenzwert des Messbereichs ein.
Range Lower Limit
OxE2 (226) | Teach Measurement Lernt die aktuelle Position als oberen Grenzwert des Messbereichs ein.
Range Upper Limit

Tab. 6-9:  Systembefehle Index 2, Subindex O

SALLUrr
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6.8

10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

Channels, SSC)

Schaltsignalkonfiguration (Switching Signal

Beim BIP-Sensor kénnen vier unabhangige binére Schalt-
zusténde (Switching Signal Channels, SSCs) programmiert

werden.

Jedes Schaltsignal wird durch profilspezifische Parameter
(siehe Tab. 6-10) konfiguriert. Das Konfigurieren des
Schaltkanals beginnt mit der Kanaleinstellung tber den

Basierend auf dem Smart-Sensor-Profil kann mit dem
Parameter Switching Signal configuration das Verhalten
der Schaltpunkte eingestellt werden:

— Einzelpunktmodus (single-point mode, Bild 6-2):

Wert: 1

— Zweipunktmodus (two-points mode, Bild 6-3): Wert: 3
— Fenstermodus (windowed mode, Bild 6-4): Wert: 2

Schaltsignale kénnen nur eingelernt werden,
wahrend der Positionswert guiltig ist.

Index OxO03A.
Index Parameter Subindex | Parameter | Datenformat | Zugriff | Daten
O0x003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W | Ox01: SSCH
Setting 0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC1) 0x02 Setpoint2 INT16 RMW | -32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC1 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | Ox01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
OxO03E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SsC2) 0x02 Setpoint2 INT16 RMW | -32000...+32000
Ox003F | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC2 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC3) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC3 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 um
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC4) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4003 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC4 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x083 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
Tab. 6-10: Profilspezifische Parameter
B www.balluff.com deutsch SBALLUrF
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Einzelpunktmodus

Hysterese

SSC

N O Fostonswer

SP1

Bild 6-2:  Beispiel fur die Prasenzerkennung im Einzelpunkt-Modus

Index | Subindex Zugriff | Daten
1. Schaltkanal auswahlen. O0x003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4

2. Das Target an den gewUlnschten Schaltpunkt SP1 bewegen
(SP1 muss im Betriebsbereich liegen).

3. Systemkommando senden. 0x0002 0x00 W 0x41
4. Hysterese einstellen (im Beispiel fir SSC1). 0x003D 0x03 R/W 50...16900 um
5. Teach-In Status Register prifen (nach Bedarf). 0x3B 0x00 R Ox11

Zweipunktmodus

n Die Reihenfolge der Befehle ist entscheidend,
ansonsten findet eine Einpunktkalibrierung statt!

Hysterese

SSC

-

T _—

ON Positionswert
SP2 SP1

Bild 6-3:  Beispiel fur die Prasenzerkennung im Zweipunktmodus

Index | Subindex Zugriff | Daten
1. Schaltkanal auswahlen. 0x003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4

2. Das Target an den gewlnschten Schaltpunkt SP2 bewegen
(SP2 muss im Betriebsbereich liegen).

|3. Systemkommando senden. |Ox0002| 0x00 | W |Ox42

4. Das Target an den gewUnschten Schaltpunkt SP1 bewegen
(SP1 muss im Betriebsbereich liegen und groBer als SP2
sein).

|5. Systemkommando senden. |Ox0002| 0x00 | W |Ox41

18 | BALLUFF deutsch
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Fenstermodus

Der Vorgang ist derselbe wie beim Zweipunktmodus, nur
muss der Modus manuell auf windowed gesetzt werden.

Hysterese Hysterese

—_—
I = T Positions-
SP2 SP1 wert
[ WINDOW ]

Bild 6-4:  Beispiel fur den Fenstermodus

Index | Subindex Zugriff | Daten
1. Schaltkanal auswahlen. Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCA
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
2. Das Target an den gewUlnschten Schaltpunkt SP2 bewegen
(SP2 muss im Betriebsbereich liegen).
3. Systemkommando senden. 0x0002 0x00 W 0x42
4. Teach-In-Statusregister prifen (optional). 0x003B 0x00 R 0x12
5. Das Target an den gewiinschten Schaltpunkt SP1 bewegen
(SP1 muss im Betriebsbereich liegen).
6. Systemkommando senden. 0x0002 0x00 W Ox41
7. Fenstermodus setzen (im Beispiel SSC1). 0x003D 0x02 W 0x02
8. Teach-In-Statusregister prifen (optional). 0x003B 0x00 R 0x51

Der Status des Teach-Vorgangs kann mit dem Parameter
Teach-In Status (Index Ox003B) ausgelesen werden.

Teach Flags Teach State
SP2 SP1
TP2 [ TP1 | | |
Bit: 7 0

Bild 6-5:  Struktur der Teach Flags und des Teach States

Der Teach State kann folgende Werte annehmen:

Wert Bedeutung
0 IDLE
1 SP1 SUCCESS
2 SP2 SUCCESS
3 SP12 SUCCESS
4 WAIT FOR COMMAND
5 BUSY
7 ERROR

Tab. 6-11: Teach State

B www.balluff.com
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6.9 Direktes Teach-In der Schaltkanale

Die Positionswerte flr die Schaltschwellen-Programmie-
rung kénnen Uber die Parameter Set Point value direkt in
die entsprechenden Register eingegeben werden.

6.10 Condition Monitor

6.10.1 Temperaturerfassung

Folgende Temperaturwerte werden vom BIP als vorzei-
chenbehaftete 8-Bit-Werte mit der Einheit °C ausgegeben
(Index 0x0052 (82)):

Aktuelle Temperatur (Subindex 1)

Minimale Temperatur seit Betriebsbeginn (Subindex 2)
Maximale Temperatur seit Betriebsbeginn (Subindex 3)
Minimale Temperatur der gesamten Lebenszeit
(Subindex 4)

Maximale Temperatur der gesamten Lebenszeit
(Subindex 5)

Der Temperatursensor erfasst die Temperatur
innerhalb des BIP. Diese ist in jedem Fall hdher
als die Umgebungstemperatur.

6.10.2 Schwellenwerte fiir die Temperaturwarnung

Das BIP bietet die Moglichkeit folgende Temperaturwar-
nungsschwelle zu definieren (Index 0x0053 (83)):
Schwelle fir Temperaturunterschreitung (Subindex 1)
Schwelle flr Temperaturlberschreitung (Subindex 2)

Die Schwellen kénnen im Bereich von —128...+127 °C
gesetzt werden.

Werden diese Schwellenwerte unter- beziehungsweise
Uberschritten gibt das BIP eine Warnung aus (siehe Event-
liste auf Seite 26).

Uberschreitet die interne Temperatur des BIP
95 °C, wird ein Fehler Ubertemperatur ausge-
geben.

6.10.5 Datenhaltung (Data Storage)

6.10.3 Betriebsstundenzahler

Die Betriebsstunden werden innerhalb des BIP erfasst und
im Stundenintervall permanent gespeichert
(Index 0x0057 (87)).

Betriebsstunden Uber die gesamte Lebensdauer
(Subindex 1)

Betriebsstunden seit der letzten Wartung (Subindex 2)
Betriebsstunden seit dem letzten Einschalten (Subin-
dex 3)

Mit dem Systembefehl Reset Maintenance wird der
Betriebsstundenzahler fr die Wartung auf Null zurtickge-
setzt.

6.10.4 Bootzykluszahler

Das BIP erhoht bei jeder Neuinitialisierung den permanent
gespeicherten Bootzykluszéhler. Sowohl ein Systembefehl
Device Reset als auch ein Hardware-Neustart fUhren zu
einer Erhdhung des Zahlers.

Uber den Index 0x0058 (88), Subindex 0 kann der Wert
ausgelesen werden.

Mit dem Systembefehl Reset Maintenance wird der Boot-
zykluszahler fur die Wartung auf Null zurlckgesetzt.

Index Subindex | Name GroBe Zugriff | Werte

Data Storage 1 Command 1 Byte | Read/Write

0x0003 (3) o State Property 1 Byte | Read Only | Der Parameter Data Storage wird vom
ES
4 Parameter Checksum | 4 Byte | Read Only | Anwender keine Einstellmdglichkeit.
5 Index List 47 Byte | Read Only

Tab. 6-12: Parameter Datenhaltung

SALLUrFF deutsch
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6.10.6 Zugriffssperren (Device Access Locks)

Mit diesem Standardparameter ist es moglich, bestimmte
Funktionen des |O-Link-Devices zu aktivieren oder zu
deaktivieren.

Beim BIP gibt es die Mdglichkeit, die Funktion des Para-
metermanagers und des Tasters zu sperren. Dazu muss
das jeweilige Bit des 2-Byte-Werts auf 1 (gesperrt) gesetzt
werden. Um die Funktion wieder zu entsperren, wird das
Bit auf O gesetzt.

Bit 0 Parameterzugriff sperren
(unterstitzt)

Bit 1 Parameter-Management sperren
(unterstutzt)

Bit 2 Sperren des Tasters

(nicht unterstutzt)

Bit 3 Lokale Anwenderschnittstelle sperren
(nicht unterstitzt)

Bit 4...15 | Reserviert

Tab. 6-13: Parameterdaten sperren

6.10.7 Profile und Funktionen (ProfileCharacteristic)

Dieser Parameter gibt an, welches Profil vom I0-Link-
Device unterstiitzt wird.

— Subindex 1 (DeviceProfilelD):
0x000A (Measuring Sensor standard resolution)
— Subindex 2 (DeviceProfilelD):
0x4000 (Identification and Diagnosis according to
Common Profile)
— Subindex 3 (FunctionClassID):
0x8001 (SSC Function Class)
— Subindex 4 (FunctionClassID):
0x8004 (Teach Channel)

B www.balluff.com

6.10.8 Aufbau der Prozessdaten
(PD Input Descriptor)

Dieser Parameter beschreibt die Zusammensetzung der
verwendeten Prozessdaten.

Jeder Teil der Prozessdaten ist mit 3 Bytes beschrieben.

Subindex Werte Beschreibung
0x01 Set von Boolean
1 0x04 4 Bit Lange
0x00 0 Bit Offset
0x01 Set von Boolean
2 0x04 4 Bit Lange
0x04 4 Bit Offset
0x03 Signed Integer
3 0x08 8 Bit Lange
0x08 8 Bit Offset
0x03 Signed Integer
4 0x10 16 Bit Lange
0x10 16 Bit Offset

Tab. 6-14: Aufbau der Prozessdaten

Uber Subindex 0 kann die komplette Prozessdatenbe-
schreibung ausgelesen werden (siehe Kapitel Prozessda-
ten auf Seite 12).

deutsch SBALLUrF
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6.11  Hubzahler

6.11.1 Funktionsbeschreibung

Durch Festlegen eines Positionswerts (PW) sowie einer
symmetrischen Spanne (SP) kénnen bis zu drei Bereiche
innerhalb der Kennlinie definiert werden.

Jeder dieser Bereiche kann separat aktiviert bzw. deakti-
viert werden (Modus).

Nachdem das Target in einem aktiven Bereich zum Stehen
kommt, werden die beiden zum Bereich gehdrenden
Hubzahler erhdht:

— Z&hler Custom Operating: Der Z&hler kann vom
Anwender zurlickgesetzt werden.

— Zahler Total Operating: Zahler ohne Rickstellmoglich-
keit.

Bereich 3
(Kein Werkzeug,
Spannfutter getffnet)

Bereich 2
(Werkzeug geklemmt)

" —\

Positionswert 3

Bereich 1
(Kein Werkzeug,
Spannfutter
geschlossen)

——

Spanne 3

Positionswert 2

—

Spanne 2

Positionswert 1

Spanne 1

Bild 6-6:  Funktionsbeschreibung (Ubersicht)

Da sich die einzelnen Z&hlerbereiche auch Uberlappen
kénnen, kénnen Hubzahler aus mehreren Bereichen
betroffenen sein. In dem Fall werden alle betroffenen
Hubz&hler erhoht.

Es wird empfohlen, die Hubzahler in aufsteigender Reihen-
folge zu setzen, eine aufsteigende Reihenfolge ist aber
nicht zwingend.
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6.11.2 Speicheroptimierung

Nach 32 Zahlereignissen werden alle Z&hlerwerte in den
nichtfllichtigen Speicher Ubernommen (z. B. 32, 64...).
Wird die Versorgung getrennt bevor ein Zahler ein Vielfa-
ches von 32 erreicht hat, kdnnen maximal 31 Werte verlo-

ren gehen.
Beispiel 1 (alle Hubzahler sind aktiviert) Beispiel 2 (alle Hubzahler sind aktiviert)
Zihler Hubzzhler 1 | Hubzzhler 2 | Hubzzhler 3 Wird qie §tromzufuhr bei einem Hubzahler 1 Total Oper{:z—
ting mit Z&hlerstand von < 32 (z. B. 31) unterbrochen, sind
Custom 10 11 2 beim Neustart alle Hubzahler (1...3) bei 0, da noch kein
Operating Speicherzyklus gestartet wurde. Dies betrifft alle Werte seit
OpLor';ailing 32 20 8 Wartung und seit Lebenszeit.
Tab. 6-15: Beispiel 1 (alle Hubzahler sind aktiviert)
Da Hubzahler 1 Total Operating 32 erreicht hat, werden
alle Hubzéhlerwerte im Speicher entsprechend abgelegt.
Wird die Stromzufuhr unterbrochen, sind nach dem Neu-
start des Sensors alle Werte entsprechend Tab. 6-15
vorhanden.
6.12 Sensorspezifische Parameter (Hubzahler)
Index | Subindex Parameter Daten- | Lange Werte- Default | Zugriff
format bereich
0x020D 0 Hubzahlerbereich UIntT8 8 Bit 0...3 0 RW
O0x020E 0 Hubzahler 1 Konfiguration RecordT | 40 Bit - - RW
1 Hubzahler 1 Positionswert (PW) IntT16 | 16 Bit | 150...16850 8500 RW
2 Hubz&hler 1 Spanne (SP) IntT16 16 Bit | 150...2500 500 RW
3 Hubzahler 1 Modus (aktiv/inaktiv) uinTs 8 Bit 0...1 0 (inaktiv) RW
0x020F 0 Hubzé&hler 1 Zahlerwerte RecordT | 64 Bit - - R
1 Hubzahler 1 Wert (Total Operating) UIntT32 | 32 Bit - 0 R
2 Hubzahler 1 Wert (Custom Operating) UIntT32 | 32 Bit - 0 R
0x0210 0 Hubzahler 2 Konfiguration RecordT | 40 Bit RW
1 Hubzahler 2 Positionswert (PW) IntT16 | 16 Bit | 150...16850 8500 RW
2 Hubzahler 2 Spanne (SP) IntT16 | 16 Bit | 150...2500 500 RW
3 Hubzahler 2 Modus (aktiv/inaktiv) uinT8 8 Bit 0...1 O (inaktiv) | RW
0x0211 0 Hubzahler 2 Z&hlerwerte RecordT | 64 Bit - - R
1 Hubzahler 2 Wert (Total Operating) UIntT32 | 32 Bit - 0 R
2 Hubzahler 2 Wert (Custom Operating) UIntT32 | 32 Bit - 0 R
0x0212 0 Hubzahler 3 Konfiguration RecordT | 40 Bit RW
1 Hubz&hler 3 Positionswert (PW) IntT16 16 Bit | 150...16850 8500 RwW
2 Hubzahler 3 Spanne (SP) IntT16 | 16 Bit | 150...2500 500 RwW
3 Hubzéhler 3 Modus (aktiv/inaktiv) UintT8 8 Bit 0...1 0 (inaktiv) RW
0x0213 0 Hubzéhler 3 Zahlerwerte RecordT | 64 Bit - - R
1 Hubzahler 3 Wert (Total Operating) UIntT32 | 32 Bit - 0 R
2 Hubzéhler 3 Wert (Custom Operating) UIntT32 | 32 Bit - 0 R

Tab. 6-16: Sensorspezifische Parameter (Hubzahler)

B www.balluff.com deutsch BALLUFF
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6.12.1 ISDU-Parameter Hubzihlerbereich

Innerhalb des Messbereichs kdnnen 3 Zonen/Bereiche
definiert werden, in denen das Target Z&hlereignisse
auslost.

Uber den Index 0x020D kann der Hubzahlerbereich (1...3)
ausgewahlt werden.

6.12.2 ISDU-Parameter Hubzéahler x Konfiguration

Im Konfigurationsfeld wird mit den Parametern Positions-
wert (PW) und symmetrischer Spanne (SP) der Bereich
festgelegt.

Uber den Modus kann der zugehérige Hubzahler aktiviert
bzw. deaktiviert werden.

Die Werte innerhalb der Konfiguration kdnnen sowohl
gelesen als auch direkt geschrieben werden.

Zulassige Werte:
Positionswert (PW): 150...16850
Spanne (SP): 150...2500

n Liegen die resultierenden Bereiche nicht im
Messbereich, wird ein Fehler zurlickgegeben.

6.12.3 ISDU-Parameter Hubzahler x Zahlerwerte

In jedem Bereich, den der Anwender programmieren kann,
werden Zahlerwerte gesetzt (Custom Operating/Total
Operating).

Der Anwender kann nur den Custom Operating-Zahler
nach einem Wartungszyklus zurlicksetzen (siehe Kapitel
6.13.3).

SALLUrFF deutsch

6.13 Systemkommandos fiir den Hubzahler

Index | Sub- | Wert | Parameter Funktion
index
0x0002 | Ox00 | OxB6 | Hubzahler- | Hubzahler
position Positionswert
einlernen mit Target
(PW) anfahren und
speichern
0x0002 | 0x00 | OxB7 | Hubzéhler- | Setzt Stan-
konfigura- | dardwerte fUr
tion zurtick- | gewahlte
setzen Hubzahlerkonfi-
guration (Positi-
onswert /
Spanne)
0x0002 | Ox00 | OxA5 | Zurlckset- | Zurlcksetzen
zen der aller Wartungs-
Wartungs- | parameter
parameter

Tab. 6-17: Systemkommandos flir den Hubzahler

6.13.1 Systemkommando Hubzéhlerposition
einlernen

Mit dem Systemkommando 0xB6 wird der Positionswert
des Targets als Positionswert fur den gewahlten Hubz&hler
(1...3) gespeichert.

6.13.2 Hubzahlerkonfiguration zuriicksetzen

Mit dem Systemkommando 0xB7 werden die Standard-
werte der Position (8500) sowie der Spanne (500) fur die
gewahlte Hubzahlerkonfiguration (1...3) gesetzt.

In der Standardeinstellung sind alle Hubzahler deaktiviert.
6.13.3 Zuriicksetzen der Wartungsparameter

Zu jedem Hubzahlerbereich gehdrt ein Zahler der Zahler-
eignisse als Wartungsinformationen ablegt.

Die Zahlerwerte konnen nicht individuell sondern nur mit

dem Systemkommando 0xA5 gemeinsam zurlickgesetzt
werden.

Fiir die Hubzahler gelten folgende Werte:

Alle Hubzahler (Custom Operating) werden auf O zurlickge-
setzt.

Alle Hubzahler (Total Operating) werden mit dem aktuellen
Stand im nichtfliichtigen Speicher abgelegt.
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6.14 Beispiele (Hubzéhler)

6.14.1 Parametrieren eines Hubzahlers via ISDU

Folgendes soll einzeln eingestellt werden:

6.14.3 Hubzahlerkonfiguration auf Standardwerte
riicksetzen — Systemkommando

Die Konfiguration von Hubzahler 3 soll auf die Standard-
werte zurlickgesetzt werden:

— Positionswert (PW) fur Hubzahler 1 auf 1000 pm:
0x2710

— Spanne (SP) fir Hubzahler 1 auf 1000 pm setzen:
Ox03E8

— Modus Hubzahler 1 auf aktiv setzen: 0x01

Index | Subindex | Wert Beschreibung
0x020D 0x00 0x03 | Wahlen des Hubzahler-
kanal 3
0x0002 0x00 OxB7 | Hubzahlerkonfiguration
zurlicksetzen

Tab. 6-21: Hubzahler 3 auf die Standardwerte zurlicksetzten

Befehlsfolge:
Index | Subindex | Wert Beschreibung
0x020E 0x01 0x2710 | PW Hubzahler 1 auf
10000 um setzen
0x020E 0x02 OxO03E8 | SP Hubzahler 1 auf
1000 um setzen
0x020E 0x03 0x01 Modus Hubzahler 1
aktiv setzen
Tab. 6-18: Befehlsfolge

Die obige Konfiguration kann auch als Parametersatz
komplett geschrieben werden.

In diesem Fall werden alle Werte an Subindex 0 gesendet.

Index | Subindex | Wert Beschreibung
O0x020E 0x00 0x2710 | PW Hubzéahler 1 auf
Ox03E8 | 10000 um setzen; SP
0x01 Hubzé&hler 1 auf

1000 um setzen;
Modus Hubzéahler 1
aktiv setzen

Tab. 6-19: Werte an Subindex O senden

6.14.2 Hubzahlerpositionswert mit Target anfahren
und speichern - Systemkommando

Der Positionswert von Hubzahlerbereich 2 soll per Target
auf die Position 2000 pm gesetzt werden.

Index | Subindex | Wert Beschreibung
0x020D 0x00 0x02 | Hubzéhlerkanal 2
wahlen
Target auf Position 2000um bewegen
0x0002 0x00 0xB6 | Hubzahlerposition
einlernen

Tab. 6-20: Positionswert von Hubzahler-Bereich 2 per Target auf

Die Spanne (SP) sowie den Modus fiir
Hubzahler 2 zuséatzlich per Parametrierung
via ISDU setzen.

Position 2000 pm setzen

Konfiguration von Hubzahler 2 entsprechend Tab. 6-16
vornehmen.

B www.balluff.com
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6

6.15 Diagnosedaten

10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

Das BIP meldet Diagnosedaten (Events) an das steuernde
System (siehe Tab. 6-22) oder das steuernde System kann
den Status Uber die Diagnose-Parameter auslesen.

6.15.1 Diagnoseparameter

Index Subindex Parameter GroBe | Zugriff Werte
0x0024 (36) | O Device Status 1 Byte | Read Only |0 = Normalzustand
2 = Warnung
4 = Fehler
0x0025 (37) | O Detailed Device 18 Byte | Read Only | Bis zu 3 aktive Ereignisse:
Status 1. Byte Eventtyp (0 = kein Event, OxE4 = War-
nung, OxF4 = Error)
2. und 3. Byte Eventcode (siehe Kap. 6.15.2)
Tab. 6-22: Diagnoseparameter
6.15.2 Eventliste
Eventcode | Auspragung | Bedeutung
0x8D02 Error OUT OF RANGE PLUS - Der Positionsgeber befindet sich auBerhalb des Erfassungsbe-
reichs. Es werden keine gultigen Daten ausgegeben. Der Ubertragene Prozessdatenwert ist
32760.
0x8D03 Error OUT OF RANGE MINUS - Der Positionsgeber befindet sich auBerhalb des Erfassungsbe-
reichs. Es werden keine gultigen Daten ausgegeben. Der Ubertragene Prozessdatenwert ist
-32760.
0x8D04 Error NO MEASUREMENT DATA — Kein Positionsgeber erkannt. Es werden keine guiltigen Daten
ausgegeben. Der Ubertragene Prozessdatenwert ist 32764.
0x4210 Warning DEVICE TEMPERATURE OVERRUN (siehe Kapitel 6.10.2) — Die Eingestellte obere Tempera-
turwarnschwelle ist Uberschritten.
0x4220 Warning DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN (siehe Kapitel 6.10.2) — Die eingestellte untere Tempe-
raturwarnschwelle ist unterschritten.
0x4000 Error TEMPERATURE OVERLOAD - Die Temperatur hat die spezifizierte maximale Temperatur
(+125 °C) Uberschritten. Die Hitzequelle muss entfernt werden.

Tab. 6-23: Eventliste

SALLUrr
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.16 Geréte-Fehlermeldungen

Bei fehlerhaften Zugriffen antwortet das Gerat (Device) mit
einem der aufgeflihrten Fehlercodes.

Fehlercode Fehlermeldung

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8023 Access denied

0x8030 Value out of range

0x8033 Parameter length overrun
0x8034 Parameter length underrun
0x8036 Function temporarily unavailable
0x8040 Invalid parameter set

0x8041 Inconsistent parameter set

Tab. 6-24: Fehlermeldungen 10-Link-Spezifikation

B www.balluff.com deutsch BALLUFF | 27
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7 Technische Daten

Die technischen Daten, insbesondere die Wiederholgenau-

igkeit, gelten nach einer Warmlaufzeit von 15 min.

71 Genauigkeit

Linearitatsbereich S,
Linearitatsfehler

Bemessungsabstand S,
Wiederholgenauigkeit

7.2  Umgebungsbedingungen’

Umgebungstemperatur T,

Lagertemperatur

Temperaturdrift max. vom Endwert

Vibration
nach EN 60068-2-6

Schutzart nach IEC 60529

Schockbelastung

nach EN 60068-2-27
Verschmutzungsgrad

7.3 Spannungsversorgung

Betriebsspannung U, stabilisiert?
Bemessungsbetriebsspannung U,
Leerlaufstrom |, bei U,

Restwelligkeit

Bemessungs-Isolationsspannung U,

Bemessungsfrequenz Netz

Kurzschlussschutz

Vertauschungsmaoglichkeit

geschutzt
Verpolungssicher

SALLUrFF deutsch

0...177 mm
< +250 ym
8,5 mm
+50 pm

-25...+70°C
-40...+85 °C
+3 %

55 Hz, 1 mm Ampli-
tude, 3 x 30 min

P67
30 g/11 ms

3

18...30V DC
24V DC
<20mA

<10 % (von U)
75V DC

DC

ja

ja

ja

7.4 10-Link-Schnittstelle

Spezifikation
Ubertragungsrate
Prozessdaten

Positionswert bei S,
Positionswert bei S,
Datenformat

Zykluszeit

Prozessdaten Master - Device

Prozessdaten Device - Master

7.5 Mechanische Daten

Gehéusematerial
Aktive Flache, Material
Anschlussart

Anzugsdrehmoment
Kabelmantelmaterial
Kabeldurchmesser

Kabel, Anzahl der Leiter
Leiterquerschnitt
Biegeradius, feste Verlegung

|O-Link 1.1

38,4 kBaud (COM2)
4 Byte

0um

17000 pm

16 Bit signed Integer
>3 ms

0 Byte

4 Byte

PA
PA

Kabel ohne/mit
Steckverbinder

0,5 Nm
PUR
<3,5mm
3

0,14 mm?

> 3 x Kabeldurch-
messer

" FUr UL: Gebrauch in geschlossenen Raumen und bis zu einer Hohe von

2000 m Uber Meeresspiegel.

2 Fur UL: Das BIP muss extern Uber einen energiebegrenzten Stromkreis
gemaB UL 61010-1 oder eine Stromquelle begrenzter Leistung geman
UL 60950-1 oder ein Netzteil der Schutzklasse 2 gemaB UL 1310 bzw.

UL 1585 angeschlossen werden.
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8 I

Positionsgeber BAM TG-XE-020

Die vom BIP erfasste Position (A) liegt in der Mitte des
Positionsgebers (Symmetrielinie).

Bestellcode: BAMO2RW

Material: Stahl (EC-80)
6

~ A
|

5 |
|

| N \a o | ©

28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Bild 8-1:  Positionsgeber BAM TG-XE-020
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1 Notes to the user

11 Validity

This guide describes the construction, function, and setup
options for the BIP inductive position measuring system

with 10-Link interface. It applies to models

BIP LD2-T017-01-EP_ _-S4 and

BIP LD2-T017-01-EP _ _.

The guide is intended for qualified technical personnel.
Read this guide before installing and operating the BIP.

1.2 Symbols and conventions

Individual actions are indicated by a preceding triangle.

» Instruction 1

Action sequences are numbered consecutively:
1. Instruction 1
2. Instruction 2

n Note, tip

This symbol indicates general notes.

Numbers unless otherwise indicated are decimals
(e.g. 23). Hexadecimal numbers are represented with a
preceding Ox (e.g. 0x17).

1.3 Scope of delivery

- BIP
— Condensed guide

SALLUFF english

14 Approvals and markings

U

®

The CE symbol confirms that our
products comply with the requirements
of the current EU directive.

The BIP meets the requirements of the following product
standard:

— EN 61326-2-3 (noise immunity and emission)

Emission tests:

— RF emission
EN 55011

Noise immunity tests:
— Static electricity (ESD) EN 61000-4-2  Severity level 3

— Electromagnetic fields (RFI)

EN 61000-4-3 Severity level 3
— Electrical fast transients (burst)
EN 61000-4-4 Severity level 3

— Surge EN 61000-4-5

— Conducted interference
induced by high-frequency
fields
EN 61000-4-6

Severity level 2

Severity level 3

n More detailed information on the guidelines,
approvals, and standards is included in the
declaration of conformity.

1.5 Abbreviations

ISDU  Indexed Service Data Unit
MDC Measurement Data Channel
PD Process Data

PDV  Process Data Variable

SSC  Switching Signal Channel
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2.1 Intended use

The inductive positioning system BIP with 10-Link
interface, together with a machine controller (PLC) and an
|O-Link master, comprises a positioning/displacement
measurement system. It is intended to be installed into a
machine or system and used in the industrial sector.
Opening the BIP or non-approved use are not permitted
and will result in the loss of warranty and liability claims
against the manufacturer.

2.2 General safety notes for the inductive
positioning system

Installation and startup may only be performed by
qualified personnel with basic electrical knowledge.
Qualified personnel are persons whose technical
training, knowledge and experience as well as knowledge
of the relevant regulations allows them to assess the work
assigned to them, recognize possible hazards and take
appropriate safety measures.

The operator is responsible for ensuring that local safety
regulations are observed.

In particular, the operator must take steps to ensure that a
defect in the BIP will not result in hazards to persons or
equipment.

If defects and unresolvable faults occur in the BIP, take it
out of service and secure against unauthorized use.

B www.balluff.com

23 Explanation of the warnings

Always observe the warnings in these instructions and the
measures described to avoid hazards.

The warnings used here contain various signal words and
are structured as follows:

SIGNAL WORD

Type and source of the hazard
Consequences if not complied with
» Measures to avoid hazards

The individual signal words mean:

NOTICE

|dentifies a danger that could damage or destroy the
product.

/\ DANGER

The general warning symbol in conjunction with the
signal word DANGER identifies a hazard which, if not

avoided, will certainly result in death or serious injury.

2.4 Disposal

» Observe the national regulations for disposal.

english BALLUFF
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3 Construction and function

3.1 Construction

31
20

25

Fig. 3-1:  Construction

3.2 Function

The BIP inductive positioning system detects the position
of the metallic magnet and outputs it as an IO-Link output
signal.

6 | BALLUFF english
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4 Installation and connection

4.1 Installation instructions

In order to prevent effects on the measurement signal by T s s
the installation material, a metal-free area around the active
surface of the BIP of approximately 5 mm must be
maintained (see Fig. 4-1 and Fig. 4-2).

If the BIP detects not only the magnet, but also another
metal piece, invalid measurement signals will result.

To obtain a measurement signal with high resolution,
suitable cable routing in the machine and filter measures
for system power supply must be ensured.

The magnet can be moved in the range

D =0.5...1.3 mm in front of the active surface in the
direction of measurement (see Fig. 4-3). The resulting
linearity error of the output signal is minimal in the distance
range D = 1.0 £0.25 mm.

The measuring direction follows the wedge-shaped symbol

Active surface
Fig. 4-1:  Spacing of metal-free area

(marking on the active surface). =5
25.5 8
Installation ©
» Fasten the BIP with 2 mounting screws A
DIN EN ISO 4762 M4 x 10 (max. tightening torque: \ D~ .
0.5 Nm). / 7 ! N =
0 _ | _ _ '
w0 \ [ <
= E

N\
I

|
& V\Z

20

Fig. 4-2:  Installation dimensions

BAM TG-XE-020 magnet

17.5 (2)

Fig. 4-3:  Distance from measuring surface

B www.balluff.com english BALLUFF |7
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4 Installation and connection (continued)

4.2 Electrical connection

&

Fig. 4-4:  Pin assignment of S4 connector
(view from above on connector of BIP)

Connector/ | Wire color Signal
pin
1 Brown L+(18...30 V)
2 - Not used"
3 Blue L- (GND)
4 Black C/Q (communication line)

" Unassigned leads that are not used can be connected to the GND on
the controller side but not to the shield.

Tab. 4-1:  Pin assignments

4.3 Cable routing

ﬂ Defined ground!
The BIP and the control cabinet must be at the
same ground potential.

Magnetic fields

The BIP operates according to the eddy current principle.
It is important to maintain adequate distance between the
BIP and strong, external magnetic fields.

Cable routing

Do not route the cable between the BIP, controller, and
power supply near high voltage cables (inductive stray noise
is possible).

Inductive stray noise from AC harmonics (e.g. from phase
angle controls) are especially critical and the cable shield
offers very little protection against this.

Cable length

Cable length max. 20 m. Longer cables may be used if
their construction, shielding and routing prevent noise
interference.

Bending radius for fixed cable

The bending radius for a fixed cable must be at least three
times the cable diameter.

8 | BALLUFF english



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Inductive Positioning System

S R ——

5.1 Starting up the system

A DANGER

Uncontrolled system movement

When starting up, if the inductive positioning system BIP

is part of a closed loop system whose parameters have

not yet been set, the system may perform uncontrolled

movements. This could result in personal injury and

equipment damage.

» Persons must keep away from the system’s
hazardous zones.

» Startup must be performed only by trained technical
personnel.

» Observe the safety instructions of the equipment or
system manufacturer.

1. Check connections for tightness and correct polarity.

Replace damaged connections.

Turn on the system.

3. Check measured values and adjustable parameters
and readjust the inductive positioning system BIP, if
necessary.

N

n Check for the correct values at the null point
and end point, especially after replacing the BIP
or after repair by the manufacturer.

5.2 Operating notes

— Regularly check function of the BIP and all associated
components.

— Take the BIP out of operation whenever there is a
malfunction.

— Secure the system against unauthorized use.

B www.balluff.com
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6 10-Link interface

6.1 Basic knowledge about 10-Link

General

|O-Link integrates conventional and intelligent sensors and
actuators in automation systems and is intended as a
communication standard below classic field buses. Field-
bus-independent transfer uses communication systems
that are already available (field buses or Ethernet-based
systems).

IO-Link devices, such as sensors and actuators, are
connected to the controlling system using a point-to-point
connection via a gateway, the 10-Link master. The 10-Link
devices are connected using commercially available
unshielded standard sensor cables.

Communication is based on a standard UART protocol
with a 24-V pulse modulation in half-duplex operation. This
allows classic three-conductor physics.

Protocol

With 10-Link communication, permanently defined frames
are cyclically exchanged between the IO-Link master and
the 10-Link device. In this protocol, both process and
required data, such as parameters or diagnostic data, is
transferred. The size and the type of the frame and the
cycle time used result from the combination of master and
device features (see Communication parameters on

page 11).

Cycle time

The cycle time used (master cycle time) results from the
minimum possible cycle time of the 10-Link device

(min cycle time) and the minimum possible cycle time of
the 10-Link master. When selecting the 10-Link master,
please note that the larger value determines the cycle time
used.

Protocol version 1.0/ 1.1

In protocol version 1.0, process data larger than 2 bytes
was transferred spread over multiple cycles.

From protocol version 1.1, all available process data is
transferred in one frame. Thus, the cycle time (master cycle
time) is identical to the process data cycle.

n Operating the I0-Link device on an 10-Link
master with protocol version 1.0 results in
longer transfer times (process data cycle ~
amount of process data x master cycle time).

SALLUFF english

Parameter management

A parameter manager that enables device parameters to
be saved on the IO-Link master is defined in protocol
version 1.1. When exchanging an 10-Link device, the
parameter data of the previously installed I0-Link device
can be taken over. The operation of this parameter
manager is dependent on the IO-Link master and is
explained in the corresponding description.

n The following parameters are stored in the BIP
(parameter management):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Switching points are not stored because
sensors are not 100% interchangeable.

Device functions and master gateway

The functions of the position measuring system are
described in detail in sections 6.3 to 6.6. How process and
parameter data is implemented via the master gateway
can be found in the instructions for the IO-Link master.
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6 10-Link interface (continued)

6.2 Communication parameters

Specification 10-Link Description Value
Transfer rate COM2 38.4 kBaud
Minimum cycle time of device min cycle time Ox1E (83 ms)
Frame specification M-Sequence Capalbility: 0x19

— Amount of preoperate data required | — M-Sequence Type Preoperate 2 bytes

— Amount of operate data required — M-Sequence Type Operate 1 byte

— Enhanced parameters — ISDU supported Supported

|O-Link protocol version

Revision ID

O0x11 (Version 1.1)

|O-Link profile

Profile

Smart Sensor Profile 10042_V1.0

Amount of process data
from the device to the master

ProcessDataln

0x83 (bytes)

Amount of process data ProcessDataOut 0x00 (4 bits)
from the master to the device

Manufacturer ID Vendor ID 0x378
Device identification Device ID 0x020309

Tab. 6-1:  Device specification

Transfer times

Process data cycle with 1.0 master

Amount of PD x master cycle time =2 x3 ms =6 ms

Process data cycle with 1.1 master

Master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2:  Device transfer times

B www.balluff.com
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6 I0-Link interface (continued)

6.3 Process data

The BIP outputs 2-byte process data via the 10-Link
interface. The process data structure is described in the

Smart Sensor Profil Ed.2.

Bit offset 16 8 0
m IntegerT(16) IntegerT(8) 8 bits
Trar]sml'sswn Measurement value Scale Vendor specific
direction
Bytes 3 Bytes 2 Bytes 1 Bytes 0
7|6|5]4[3]2|1]|o]7]6]5]4|3]|2][1]0o]7|6|5]4[3]2]1]0]|7]6]5]4|3|2]1]0
S =
5|8l 8|8
o g Bl S| = |||
Description Measurement value Scale £l 2523181813
2zl 2| B|a|n|a|n
?|8|%|E
O
Type INT16 (signed integer) INT8 BOOL
Nominal values are 0...17000,
Value Out of Range" -32760...+32760 —6 (Um) 0
No measurement = 32764

' Magnet out of range

Tab. 6-3: Process data

Structure of byte 0

Bit | Name Function

7 | System error System reports

overtemperature

6 | OoR no data The magnet lies outside the

detection range

5 | OoR out of range | The magnet lies outside the

measurement range

4 | Unsafe value Not supported

3 | SSC4 Switching information of the
fourth switching point

2 | SSC3 Switching information of the
third switching point

1 | SSC2 Switching information of the
second switching point

0 | SSCH Switching information of the

first switching point

Tab. 6-4: Prozessdaten — Byte O

SALLUFF english

Measurement value

The measurement value represents the position of the
magnet in um and consists of a signed 16-bit value.

Detection range

Measuring range

Measured value

Position

Out|of range (negative)
Out of range (positive)

Fig. 6-1:
If the magnet lies outside the measurement range, the
process data variable is assigned the following values:
— No Measurement data 32764

— Out of Range positive 32760

— Out of Range negative -32760

The detection range is 17000 pm at delivery (detection
range = measuring range).

Measurement value and areas
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6 10-Link interface (continued)

6.4 Identification data

Index Parameters Data format (length) Access Contents
hex (dec)
0x0010 (16) | Vendor Name StringT (7 bytes) Read only | “BALLUFF”
0x0011 (17) | Vendor Text StringT (21 bytes) Read only | “innovating automation”
0x0012 (18) | Product Name StringT (25 bytes) Read only | “BIP LD2-T017-01-EP00,5-S4”
0x0013 (19) | Product ID StringT (7 bytes) Read only | “BIPOO1Y”
0x0014 (20) | Product Text StringT (28 bytes) Read only | “Inductive Positioning System”
0x0016 (22) | Hardware Revision StringT (3 bytes) Read only | “02”
0x0017 (23) | Firmware Revision StringT (8 bytes) Read only | “1.00.01”
0x0018 (24) | Application Specific Tag | StringT (max. 32 bytes) Read/Write | “**”
0x0019 (25) | Function Tag StringT (max. 32 bytes) Read/Write | “***”
Ox001A (26) | Location Tag StringT (max. 32 bytes) Read/Write | “**”
Tab. 6-5:  10-Link identification data

ﬂ Access to subindex 0 addresses the entire Profile Characteristic

object of an index. Access of subindices >0 This parameter indicates which profile is supported by the
addresses the individual elements of an index. 10-Link device.

The inductive positioning system BIP supports the Smart-
Sensor profile with a process data variable:

Device Access Locks — Subindex 1: profilelD

With this standard parameter, it is possible to activate or 0x000A (“Measurement Data Channel (standard
deactivate certain functions of the IO-Link device. With the resolution)”)

BIP, there is the option to lock the function of the —  Subindex 2: Subindex 2: CommonApplicationProfilelD
parameter manager. To do so, bit 1 of the 2-byte value 0x4000 (“Identification and Diagnosis”)

must be set to 1 (locked). In order to unlock the parameter —  Subindex 3: FunctionClassID

manager, bit 1 is set to 0. 0x8001 (“Diagnosis”)

— Subindex 4: FunctionClassID
0x8004 (“TeachChannel”)

Bit Function Lock
Supported| Not sup- PD Input Descriptor
ported This parameter describes the composition of the process

0 Lock parameter access X data variables used.

Lock parameter X The BIP md_uc’uve positioning system processes the

management process variables (see Tab. 6-7 on page 14).
2 Lock local X Application Specific Tag

parameterization Application Specific Tag, Location Tag and Function tag
3 Lock local user interface X make it possible to assign the 10-Link device an arbitrary,

32-byte string. This can only be used for application-
4...15 | Reserved specific identification and applied in the parameter
Tab. 6-6:  Lock parameter data manager. The entire object is accessed via subindex O.

B www.balluff.com english BALLUFF
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6

10-Link interface (continued)

6.5 System parameters
Index Parameters | Subindex | Parameters Data format | Access Value Comments
hex (dec) hex (dec) range
0x000D ProfileCha- 0x01 (1) DeviceProfilelD | UINT16 Read only | 0x0001 Smart Sensor Profile
(19) ractenistic 0x02 (2) Ox000A Measuring Sensor
Profile (16-bit),
inherent Smart Sensor
Profile.
0x03 (3) 0x4000 Common Profile
0x04 (4) 0x8001 Binary Data Channel
O0x000E PD Input 0x01 (1) SSCH1, SSC2, OctetStringT3 | Read only | 0x010400 | Switching channel
(14) Descriptor SSC3, SSC4
0x02 (2) 0x010404 | Out of range, error
status
0x03 (3) PDVA 0x030808 | Measurement value-
multiplication value
0x04 (4) PDV2 0x031010 | Measurement value/
position value
Tab. 6-7: System parameters
SALLUFF english
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6

10-Link interface (continued)

6.6 Sensor-specific parameters
Index Subindex | Parameters Data format | Access Value range/ Comments
hex (dec) | hex (dec) (length) (preset value)
0x0052 0x00 (0) Device Temperature int8 (5 bytes) Read only All values
82) 0x01 (1) Device Temperature int8 (1 byte) Read only | -128...+127
Actual
0x02 (2) Device Temperature Min | int8 (1 byte) Read only | -128...+127
0x03 (3) Device Temperature Max | int8 (1 byte) Read only | -128...+127
0x04 (4) Device Temperature Min | int8 (1 byte) Read only |-128...+127
Lifetime
0x05 (5) Device Temperature Max | int8 (1 byte) Read only |-128...+127
Lifetime
0x0053 0x00 (0) Device Temperature int8 (2 Byte) Read/Write | -128...+127
(83) Thresholds
0x01 (1) Device Temperature int8 (1 Byte) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1 Byte) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 0x00 (0) Operating Hours uint32 Read only
@87) (12 Byte)
0x01 (1) Operating Hours total uint32 (4 Byte) | Read only
0x02 (2) Operating Hours since uint32 (4 Byte) | Read only
maintenance
0x03 (3) Operating Hours since uint32 (4 Byte) | Read only
startup
0x0058 0x00 (0) Boot Cycle Counter uint32 (8 Byte) | Read only
(88) 0x01 (1) Boot Cycles total uint32 (4 Byte) | Read only
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 (4 Byte) | Read only
maintainance
0x00CH 0x00 (0) PDV Offset int16 Read/Write | -=15000...
(193) +32000
0x00C2 0x00 (0) PDV Preset int16 Read/Write | =32000... New initial value after
(194) +32000 Preset Teach-In
0x00C3 0x00 (0) PDV Characteristic uint8 Read/Write | 0x00 — normal
(195) OxFF — inverted
0x00C4 0x00 (0) PDV Enable Detection uint8 Read only | (Ox00) Function not
(196) Range implemented
0x4080 0x00 (0) MDC Descriptor (7 bytes) Read only
(16512)  Tox01 (1) | MDC Low Limit int16 (2 bytes) | Read only | (0)
0x02 (2) MDC High Limit int16 (2 bytes) | Read only | (17000)
0x03 (3) MDC Unit Code uint16 (2 bytes) | Read only | 1010 Unit Code for pm
0x04 (4) MDC Scale int8 (1 byte) Readonly |-6

Tab. 6-8: Sensor-specific parameters
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16

6.7

System commands

Different commands are implemented in the BIP that can
be reached via parameter System Command on index 2,
subindex 0. Once a system command is transmitted to the
BIP, the command triggers the desired action, provided
that this action is permitted in the current application state.

Range Upper Limit

Command | Name Description

0x01 (1) ParamUploadStart Starts parameter upload.

0x02 (2) ParamUploadEnd Ends parameter upload.

0x03 (3) ParamDownloadStart Starts parameter download.

0x04 (4) ParamDownloadEnd Ends parameter download.

0x05 (5) ParamDownloadStore Completes the configuration and starts the data storage.

0x41 (65) SP1 Single Value Teach Saves the currently measured position as Setpoint 1.

0x42 (66) SP2 Single Value Teach Saves the currently measured position as Setpoint 2.

Ox4E (78) Teach Reset Resets all settings (incl. hysteresis) for the selected teach channel.

0x80 (128) | Device Reset Re-initializes all device components (software reset).

0x82 (130) | Restore Factory Settings | Resets all configurations to the factory setting.

OxA5 (165) | Reset Maintenance Resets all maintenance values (condition monitor).

OxEQ (224) | Teach Preset Calculates and saves the PDV offset, sets the current output value to the preset

value.

OxE1 (225) | Teach Measurement Teaches in the current position as a lower limit value of the measuring range.
Range Lower Limit

OxE2 (226) | Teach Measurement Teaches in the current position as an upper limit value of the measuring range.

Tab. 6-9:  System commands of index 2, subindex 0

SALLUrr
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6 10-Link interface (continued)

o . Based on the Smart Sensor profile the Parameter
6.8 Switching Signal Channels, SSC Switching Signal Configuratiopr)l can be used to set the
With the BIP sensor you can program four independent behavior of the switching points:
switching states (Switching Signal Channels, SSCs). — Single-point mode, (Fig. 6-2): Value: 1
Each switching signal is configured using profile-specific - Two-point mode, (Fig. 6-3): Value: 3
parameters (see Tab. 6-10). Configuring the switching - Windowed mode, (Fig. 6-4): Value: 2

channel begins by setting the channel using Index Ox003A.
9 y 9 9 ﬂ Switching signals can only be taught as long as

the position value is valid.

Index Parameters Subindex | Parame- | Data format Access | Data
ters
0x003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W 0x01: SSCA
Setting 0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC1) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC1 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | OxO1: Single point

0x02: Window mode
0x03 Two Point mode

0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
Ox003E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | -32000...+32000
(SsC2) 0x02 Setpoint2 INT16 RMW | =32000...+32000
Ox003F | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC2 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | OxO1: Single point

0x02: Window mode
0x03 Two Point mode

0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC3) 0x02 Setpoint2 INT16 RMW | =32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC3 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | OxO1: Single point

0x02: Window mode
0x03 Two Point mode

0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1i INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC4) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4008 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC4 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | Ox01: Single point

0x02: Window mode
0x03 Two Point mode

0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pum

Tab. 6-10: Profile-specific parameters

B www.balluff.com english BALLUFF

17



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Inductive Positioning System

6 I0-Link interface (continued)

Single-point mode

Hysteresis

SSC

CONT i BN  Fosiion value

SP1

Fig. 6-2:  Example for presence detection in single-point mode

Index | Subindex | Access | Data

1. Select switching channel. Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4

2. Move the target to the desired switching point SP1 (SP1 must
lie within the operating range).

3. Send system command. 0x0002 0x00 W Ox41
4. Set hysteresis (in example for SSC1). 0x003D 0x03 R/W 50...16900 pm
5. Check teach-in status (as needed). 0x3B 0x00 R 0x11

Two-point mode

ﬂ The sequence of commands is critical,
otherwise you will only accomplish single-point
calibration!

Hysteresis

SSC

[ON " i BNORM  Fosiion value

SP2 SP1

Fig. 6-3:  Example for presence detection in two-point mode

Index | Subindex | Access | Data
1. Select switching channel. Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCH1
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4

2. Move the target to the desired switching point SP2 (SP2 must
lie within the operating range).

|3. Send system command. |Ox0002 | 0x00 | W |Ox42 |

4. Move the target to the desired switching point (SP1 must lie
within the operating range and be greater than SP2).

|5. Send system command. |Ox0002 | 0x00 | W |Ox41 |
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10-Link interface (continued)

Windowed mode

The
that

procedure is the same as for two-point mode, except
the mode must be set to windowed.

Hysteresis Hysteresis

—_—
I = T Position
SP2 SP1 value
[ WINDOW ]

Fig. 6-4:  Example for windowed mode

Index | Subindex | Access |Data
1. Select switching channel. O0x003A 0x00 R/W 0x01: SSCH1
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
2. Move the target to the desired switching point SP2 (SP2 must
lie within the operating range).
3. Send system command. 0x0002 0x00 W 0x42
4. \ferify teach-in status register (optional). 0x003B 0x00 R 0x12
5. Move the target to the desired switching point SP1 (SP1 must
lie within the operating range).
6. Send system command. 0x0002 0x00 W Ox41
7. Set windowed mode (SSC1 in the example). 0x003D 0x02 W 0x02
8. \Verify teach-in status register (optional). 0x003B 0x00 R 0x51
The status of the teach procedure can be read using the

parameter Teach-In Status (Index 0x003B).

Bit:

Teach Flags Teach State
SP2 SP1
TP2 [ TP1 | | |
7 0

Fig. 6-5:  Structure of the Teach Flags and the Teach State

The Teach State can assume the following values:
Value Meaning
0 IDLE
1 SP1 SUCCESS
2 SP2 SUCCESS
3 SP12 SUCCESS
4 WAIT FOR COMMAND
5 BUSY
7 ERROR

Tab. 6-11: Teach State

B www.balluff.com
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6.9 Direct teach-in of the switching channels

The position values for the switching threshold
programming can be directly entered into the
corresponding registers using the Set Point value
parameter.

6.10 Condition Monitor

6.10.1 Temperature detection

The following temperature values are output by the BIP as
S|gned 8-bit values with the unit °C (Index 0x0052 (82)):

Current temperature (subindex 1)

Minimum temperature since starting operation
(subindex 2)

Maximum temperature since starting operation
(subindex 3)

Minimum temperature over the entire lifetime
(subindex 4)

Maximum temperature over the entire lifetime
(subindex 5)

The temperature sensor detects the
temperature within the BIP. This is always higher
than the ambient temperature.

6.10.2 Threshold values for the temperature warning

The BIP offers the ability to define the following
temperature warning threshold (index 0x0053 (83)):
Threshold for not meeting temperature (subindex 1)
Threshold for exceeding temperature (subindex 2)

The threshold can be set in the range from —128...+127°C.

If these threshold values are exceeded or not met, the BIP
outputs a warning (see Event list on page 26).

If the internal temperature of the BIP exceeds
95 °C, error Excess temperature is output.

6.10.5 Data storage

10-Link interface (continued)

6.10.3 Operating hours counter

The operating hours are recorded within the BIP and saved
permanently in hour intervals (index 0x0057 (87)).
Operating hours over the entire service life (subindex 1)
Operating hours since the last maintenance

(subindex 2)

Operating hours since the last activation (subindex 3)

Using system command Reset Maintenance, the operating
hours sensor for maintenance are reset to zero.

6.10.4 Boot cycle counter

In case of any re-initialization, the BIP increases the
permanently saved boot cylinder counter. Both system
command Device Reset as well as a hardware restart lead
to an increase of the counter.

Using index 0x0058 (88), subindex 0, the value can be
read out.

Using system command Reset Maintenance, the boot
cylinder counter for maintenance is reset to zero.

Index Subindex | Name Size Access | Values

Data Storage 1 Command 1 byte | Read/Write

0x0008 (3) o State Property 1 byte |Read Only | The Data Storage parameter is required

. by the IO-Link master for the data
3 Size 4 bytes | Read Only : .
management function. This parameter

4 Parameter Checksum 4 bytes | Read Only | does not offer the user a setup option.
5 Index List 47 bytes | Read Only

Tab. 6-12: Data storage parameter
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6 10-Link interface (continued)

6.10.6 Access locks (Device Access Locks)

Using this standard parameter, it is possible to activate or
deactivate certain functions of the 10-Link device.

In BIP, there is the option to lock the function of the
parameter manager and the button. To do so, the
respective bit of the 2-byte value must be set to 1 (locked).
In order to unlock the function again, the bit is set to 0.

Bit 0 Lock parameter access
(supported)

Bit 1 Lock parameter management
(supported)

Bit 2 Locking the button
(not supported)

Bit 3 Lock local user interface
(not supported)

Bit4...15 | Reserved

Tab. 6-13: Locking parameter data

6.10.7 Profiles and functions (ProfileCharacteristic)

This parameter indicates which profile of the IO-Link device
is supported.

— Subindex 1 (DeviceProfilelD):
0x000A (Measuring Sensor standard resolution)
— Subindex 2 (DeviceProfilelD):
0x4000 (identification and diagnosis according to
common profile)
— Subindex 3 (FunctionClassID):
0x8001 (SSC function class)
— Subindex 4 (FunctionClassID):
0x8004 (teach channel)

B www.balluff.com

6.10.8 Process data structure (PD Input Descriptor)

This parameter describes the composition of the process
data used.

Every part of the process data is described by 3 bytes.

Subindex Values Description
0x01 Set of Boolean
1 0x04 4-bit length
0x00 0-bit offset
0x01 Set of Boolean
2 0x04 4-bit length
0x04 4-bit offset
0x03 Signed integer
3 0x08 8-bit length
0x08 8-bit offset
0x03 Signed integer
4 0x10 16-bit length
0x10 16-bit offset

Tab. 6-14: Process data structure

Using subindex O, the complete process data description
can be read out (see section Process data on page 12).

english BALLUFF
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6.11  Stroke counter

6.11.1 Functional description

By specifying a position value (PW) and a symmetrical

span (SP) you can define up to three ranges within the

characteristic curve.

Each of these ranges can be enabled or disabled

separately (Mode).

Once the target has come to a stop in an active range, the

two stroke counters associated with the range are

incremented:

— Counter Custom Operating: The counter can be reset
by the user.

— Counter Total Operating: Non-resettable counter.

Range 3
(no tool, chuck open)

——

Range 2
(tool clamped)

"

Position value 3

Range 1
(no tool, chuck
closed)

—

Span 3

Position value 2

——

Span 2

Position value 1

Span 1

Fig. 6-6:  Function description (overview))

Since the individual counter ranges can also overlap,
stroke counters from more than one range may be
affected. In this case all the affected stroke counters are
incremented.

We recommend setting the stroke counters in increasing
order, but this is not absolutely necessary.
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6.11.2 Memory optimization

After 32 counter events all the counter values are saved in
non-volatile memory (e.g. 32, 64...). If power is lost before
a counter has reached a multiple of 32, a maximum of 31
values will be lost.

Example 1 (all stroke counters enabled)

Counter Stroke Stroke Stroke
counter 1 counter 2 counter 3
Custom
Operating 10 11 2
Total
Operating 32 20 8

Tab. 6-15: Example 1 (all stroke counters enabled)

Since stroke counter 1 has reached Total Operating 32, all
stroke counter values are saved to memory.

If power is interrupted, all the values corresponding to
Tab. 6-15 are available after the sensor is restarted.

6.12 Sensor-specific parameters (stroke counters)

10-Link interface (continued)

Example 2 (all stroke counters enabled)

If power is interrupted when stroke counter 1 has a Total
Operating count of < 32 (e.g. 31), at restart all stroke
counters (1...3) are 0, since no storage cycle was yet
started. This affects all values Since maintenance and
Lifetime.

Index | Subindex Parameter Data | Length | Value range | Default | Access
format
0x020D 0 Stroke counter range UIntT8 8 bits 0...3 0 RW
0x020E 0 Stroke counter 1 configuration RecordT | 40 bits - - RW
1 Stroke counter 1 position value (PW) IntT16 | 16 bits | 150...16850 8500 RW
2 Stroke counter 1 Span (SP) IntT16 16 bits | 150...2500 500 RwW
3 Stroke counter 1 mode (enabled/disabled) | UinT8 8 bits 0...1 0 RwW
(disabled)
0x020F 0 Stroke counter 1 counter values RecordT | 64 bits - - R
1 Stroke counter 1 value (Total Operating) UIntT32 | 32 bits - 0 R
2 Stroke counter 1 value (Custom Operating) | UIntT32 | 32 bits - 0 R
0x0210 0 Stroke counter 2 configuration RecordT | 40 bits RwW
1 Stroke counter 2 position value (PW) IntT16 | 16 bits | 150...16850 8500 RW
2 Stroke counter 2 Span (SP) IntT16 | 16 bits | 150...2500 500 RW
3 Stroke counter 2 mode (enabled/disabled) | UinT8 8 bits 0...1 0 RwW
(disabled)
0x0211 0 Stroke counter 2 counter values RecordT | 64 bits - - R
1 Stroke counter 2 value (Total Operating) UIntT32 | 32 bits - 0 R
2 Stroke counter 2 value (Custom Operating) | UIntT32 | 32 bits - 0 R
0x0212 0 Stroke counter 3 configuration RecordT | 40 bits RW
1 Stroke counter 3 position value (PW) IntT16 | 16 bits | 150...16850 8500 RW
2 Stroke counter 3 Span (SP) IntT16 | 16 bits | 150...2500 500 RW
3 Stroke counter 3 mode (enabled/disabled) | UintT8 8 bits 0...1 0 RwW
(disabled)
0x0213 0 Stroke counter 3 counter values RecordT | 64 bits - - R
1 Stroke counter 3 value (Total Operating) UIntT32 | 32 bits - 0 R
2 Stroke counter 3 value (Custom Operating) | UIntT32 | 32 bits - 0 R
Tab. 6-16: Sensor-specific parameters (stroke counters)
B www.balluff.com english BALLUFF
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6.12.1 ISDU parameter stroke counter range

3 zones/ranges can be defined within the measuring
range, within which the target triggers counter events.

Use Index 0x020D to select the counter range (1...3).

6.12.2 ISDU parameter Stroke counter x
Configuration

In the configuration field you can use the parameters
Position value (PW) and Symmetrical span (SP) to specify
the range.

Using the mode you can enable or disable the associated
stroke counter.

The values within the configuration can be both read and
directly written.

Permissible values:
Position value (PW): 150...16850
Span (SP): 150...2500

n If the resulting ranges do not lie within the
measuring range, an error is returned.

6.12.3 IISDU parameter Stroke counter x Counter
values

Counter values are set by the user in each range which the
user can program (Custom Operating/Total Operating).
The user can only reset the Custom Operating counter
after a maintenance cycle (see Section 6.13.3).

SALLUFF english

6.13 System commands for the stroke counter

Index | Sub- | Value| Parameter Function
index
0x0002 | Ox00 | OxB6 | Teach stroke | Move target to
counter stroke counter
position position value
(PW) and save
0x0002 | Ox00 | OxB7 | Reset stroke | Sets standard
counter values for
configuration | selected stroke
counter
configuration
(position value /
span)
0x0002 | Ox00 | OxA5 | Resetting Resetting all
the maintenance
maintenance | parameters
parameters

Tab. 6-17: System commands for the stroke counter

6.13.1 System command Teach stroke counter
position

Using system command OxB6 you can save the position
value of the target as a position value for the selected
stroke counter (1...3).

6.13.2 Reset stroke counter configuration

Using system command 0xB7 you can set the standard
values for the position (8500) and the span (500) for the
selected stroke counter configuration (1...3).

In the default setting all stroke counters are disabled.
6.13.3 Resetting the maintenance parameters

Each stroke counter range has an associated counter for
the counter events as maintenance information.

The counter values cannot be individually reset but rather
only together using system command OxA5.

The following values apply to the stroke counters:
All stroke counters (Custom Operating) are reset to 0.

All stroke counters (Total Operating) are stored in non-
volatile memory using the current state.
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6.14 Examples (stroke counters)

6.14.1 Parameterizing a stroke counter via ISDU

The following must be set individually:

— Position value (PW) for stroke counter 1 to 1000 um:
0x2710

— Set span (SP) for stroke counter 1 to 1000 pm: OxO3E8

— Set stroke counter 1 mode to active: 0x01

Command sequence:

Index | Subindex | Value Description
0x020E 0x01 0x2710 | Set PW stroke counter
1 to 10000 um
0x020E 0x02 Ox03E8 | Set SP stroke counter
1to 1000 um
0x020E 0x03 0x01 Set stroke counter 1
mode to enabled

Tab. 6-18: Command sequence

The above configuration can also be written completely as
a parameter set.

In this case all values are sent to Subindex O.

Index | Subindex | Value Description
0x020E 0x00 0x2710 | Set PW stroke counter
Ox03E8 | 1 to 10000 um; set SP

0x01 | stroke counter 1 to

1000 pm; set stroke
counter 1 mode to

disabled

Tab. 6-19: Send values to Subindex 0

6.14.2 Move target to stroke counter position value
and save - system command

The position value of stroke counter range 2 should be set
per target to position 2000 pm.

Index | Subindex | Value Description
0x020D 0x00 0x02 | Select stroke counter
channel 2
Move target to 2000um
0x0002 0x00 0xB6 | Teach stroke counter
position

Tab. 6-20: Set position value of stroke counter range 2 per target to
2000 pm

ﬂ Set the span (SP) and mode for stroke
counter 2 also using parameterization via
ISDU.

Configure stroke counter 2 corresponding to Tab. 6-16.

B www.balluff.com

6.14.3 Reset stroke counter configuration to default
values - system command

Reset the configuration of stroke counter 3 to the default
values:

Index | Subindex | Value Description
0x020D 0x00 0x03 | Select stroke counter
channel 3
0x0002 0x00 0xB7 | Reset stroke counter
configuration

Tab. 6-21: Reset stroke counter 3 to the default values

english BALLUFF
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6.15 Diagnostic data

10-Link interface (continued)

The BIP reports diagnostic data (events) to the controlling
system (see Tab. 6-22), or the controlling system can read
out the status using the diagnostic parameters.

6.15.1 Diagnostic parameters

Index Subindex Parameter Size Access Values
0x0024 (36) | O Device Status 1 Byte | Read Only | O =Normal state
2 = Warning
4 = Error
0x0025 (37) | O Detailed Device 18 Byte | Read Only | Up to 3 active events:
Status 1st byte event type (0 = No event,
OxE4 = Warning, OxF4 = Error)
2nd and 3rd byte event code (see Sec. 6.15.2)
Tab. 6-22: Diagnostic parameters
6.15.2 Event list
Event code | Expression | Meaning
0x8D02 Error OUT OF RANGE PLUS - The magnet is located outside of the detection range. No valid data
is output. The transmitted process data value is 32760.
0x8D03 Error OUT OF RANGE MINUS - The magnet is located outside of the detection range. No valid
data is output. The transmitted process data value is —32760.
0x8D04 Error NO MEASUREMENT DATA — No magnet detected. No valid data is output. The transferred
process data value is 32764.
0x4210 Warning DEVICE TEMPERATURE OVERRUN (see section 6.10.2) — The configured upper temperature
threshold is exceeded.
0x4220 Warning DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN (see section 6.10.2) — The configured lower
temperature threshold is not met.
0x4000 Error TEMPERATURE OVERLOAD - The temperature has exceeded the specified maximum
temperature (+125°C). The heat source must be removed.

Tab. 6-23: Event list
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6.16 Device error messages

If access is faulty, the device responds with one of the
listed error codes.

Error code Error message

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8023 Access denied

0x8030 Value out of range

0x8033 Parameter length overrun
0x8034 Parameter length underrun
0x8036 Function temporarily unavailable
0x8040 Invalid parameter set

0x8041 Inconsistent parameter set

Tab. 6-24: Error messages of |0-Link specification
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7 Technical data

The technical data, in particular the repeat accuracy,

applies after a warm-up period of 15 min.

71 Accuracy

Linearity range S,
Linearity error
Effective distance S,
Repeat accuracy

7.2  Ambient conditions"

Ambient temperature T,
Storage temperature

Temperature drift max. of full scale

Vibration
per EN 60068-2-6

Degree of protection per IEC 60529

Shock rating
per EN 60068-2-27

Contamination scale

7.3 Power supply

Operating voltage U, stabilized?

Rated operating voltage U,
No-load current |, at U,
Residual ripple

Rated insulation voltage U,
Mains rated frequency

Short-circuit protection

Protection against device mix-ups

Reverse polarity protection

SALLUFF english

0...177 mm
< +250 ym
8.5 mm
+50 um

-25...+470 °C
-40...+85 °C
+3 %

55 Hz, 1 mm
amplitude,
3 x 30 min

P67
30 g/11 ms

3

18..30V DC
24V DC
<20mA
=10 % (of U)
75V DC

DC

yes

yes

yes

7.4 10-Link interface

Specification
Transfer rate
Process data
Position value at S,
Position value at S,

Data format

Cycle time

Master-device process data

Device-master process data

7.5 Mechanical data

Housing material
Active surface material
Connection type

Tightening torque

Cable coating material
Cable diameter

Cable, number of wires

Wire cross-section

Bending radius, fixed routing

|O-Link 1.1

38.4 kBaud (COM2)
4 bytes

0um

17000 pm

16 bit signed integer
>3 ms

0 bytes

4 bytes

PA
PA

Cable without/with
connector

0.5 Nm
PUR
<3.5mm
3

0.14 mm?

> 3 x cable diameter

" For UL: Use in enclosed spaces and up to a height of 2000 m above sea

level.

2 For UL: The BIP must be connected externally to a power-limited circuit
according to UL 61010-1 or a power source of limited output according
to UL 60950-1 or a power supply with Protection Class 2 according to UL

1310 and UL 1585.
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8 Accessories

BAM TG-XE-020 actuator

The position detected by the BIP A lies in the center of the
actuator (line of symmetry).

Order code: BAMO2RW

Material: Steel (EC-80)
6

~ A

|

5 |
|

| N \a o | ©

28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Fig. 8-1:  BAM TG-XE-020 actuator
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Systéme de mesure de position inductif

1 Guide d'utilisation

1.1 Validité

Le présent manuel décrit la structure, le fonctionnement et
les possibilités de réglage du systeme de mesure de
position inductif BIP avec interface |O-Link. Il est valable
pour les types BIP LD2-T017-01-EP_ _-S4 et

BIP LD2-T017-01-EP _ _.

Le présent manuel s’adresse a un personnel qualifié. Le lire

attentivement avant I'installation et la mise en service du
systeme BIP.

1.2 Symboles et conventions utilisés

Les instructions spécifiques sont précédées d’un
triangle.
» Instruction 1

Les instructions sont numérotées et décrites selon leur
ordre :

1. Instruction 1

2. Instruction 2

Conseils d’utilisation
Ce symbole caractérise des remarques
générales.

Les nombres sans autre marquage sont des nombres
décimaux (p. ex. 23). Les nombres hexadécimaux sont
représentés avec le préfixe Ox (p. ex. 0x17).

1.3 Fourniture

- BIP
— Notice résumée

SALLUFF francais

1.4 Homologations et certifications

U

®

Avec le symbole CE, nous certifions
que nos produits répondent aux
exigences de la directive UE actuelle.

Le BIP satisfait aux exigences de la norme produit
suivante :

— EN 61326-2-3 (résistance au brouillage et émission)

Contréles de I'émission :

— Rayonnement parasite
EN 55011

Controles de la résistance au brouillage :

— Electricité statique (ESD)

EN 61000-4-2 Degré de sévérité 3
— Champs électromagnétiques (RF)
EN 61000-4-3 Degré de sévérité 3

— Impulsions parasites rapides et
transitoires (Burst)

EN 61000-4-4 Degré de sévérité 3
— Surtensions transitoires (Surge)
EN 61000-4-5 Degré de sévérité 2

— Grandeurs perturbatrices
véhiculées par cable, induites par
des champs de haute fréquence

EN 61000-4-6 Degré de sévérité 3

ﬂ Pour plus d’informations sur les directives,
homologations et certifications, se reporter a la
déclaration de conformité.

1.5 Abréviations utilisées

ISDU
MDC
DP Process Data (Données de processus)

VDP  Process Data Variable (Variable de données de
processus)

SSC  Switching Signal Channel

Indexed Service Data Unit
Measurement Data Channel
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Systéme de mesure de position inductif

2 R —

21 Utilisation conforme aux prescriptions

Le systeme de mesure de position inductif BIP avec
interface 10-Link constitue, conjointement avec une
commande machine (p. ex. API) et un module 10-Link
Master, un systeme destiné a la mesure de déplacement /
au positionnement. Il est monté dans une machine ou une
installation et est destiné aux applications dans le domaine
industriel.

Tout démontage du BIP ainsi que toute utilisation non
conforme aux prescriptions sont interdits et entrainent
I'annulation de la garantie et de la responsabilité du
fabricant.

2.2 Généralités concernant la sécurité du
systéme de mesure de position inductif

Linstallation et la mise en service ne doivent étre
effectuées que par un personnel qualifié et ayant des
connaissances de base en électricité.

Est considéré comme qualifié le personnel qui, par sa
formation technique, ses connaissances et son
expérience, ainsi que par ses connaissances des
dispositions spécifiques régissant son travail, peut
reconnaitre les dangers potentiels et prendre les mesures
de sécurité adéquates.

Il est de la responsabilité de I'exploitant de veiller a ce
que les dispositions locales concernant la sécurité soient
respectées.

’exploitant doit en particulier prendre les mesures
nécessaires pour éviter tout danger pour les personnes et
le matériel en cas de dysfonctionnement du BIP.

En cas de dysfonctionnement et de pannes du BIP, celui-cCi
doit étre mis hors service et protégé contre toute utilisation
non autorisée.

B www.balluff.com

2.3 Signification des avertissements

Respecter impérativement les avertissements de cette
notice et les mesures décrites pour éviter tout danger.

Les avertissements utilisés comportent différents mots-clés
et sont organisés de la maniere suivante :

MOT-CLE

Type et source de danger
Conséquences en cas de non-respect du danger
» Mesures a prendre pour éviter le danger

Signification des mots-clés en détail :

ATTENTION

Décrit un danger pouvant entrainer des dommages ou
une destruction du produit.

/\ DANGER
Le symbole « Attention » accompagné du mot DANGER
caractérise un danger pouvant entrainer directement la
mort ou des blessures graves.

2.4  Elimination

» Pour I'élimination des déchets, se conformer aux
dispositions nationales.

francais BALLUFF
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Systéme de mesure de position inductif

3 Structure et fonction

3.1 Structure

6

31
20

Démarrage 4.1 15.1

25

Fig. 3-1: Structure

3.2 Fonction

Le systeme de mesure de position inductif BIP mesure la
position du capteur de position métallique et délivre celle-ci
sous la forme d’un signal de sortie IO-Link.

SALLUFF francais
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Systéme de mesure de position inductif

4 Montage et raccordement

4.1 Consignes de montage

Pour empécher une influence du signal de mesure par le T s "
matériel de montage, un espace exempt de métal d’env.

5 mm doit étre respecté autour de la face sensible du
systeme (voir Fig. 4-1 et Fig. 4-2).

Si, outre le capteur de position, le BIP détecte encore une
autre piece métallique, les signaux de mesure en résultant
sont erronés.

Pour obtenir un signal de mesure de résolution élevée,
veiller a une pose adéquate des cables dans la machine et
a installer des filtres sur I'alimentation électrique du
systeme.

Le capteur de position peut étre déplacé dans la plage

D =0,5...1,3 mm devant la face sensible, dans la direction
de mesure (voir Fig. 4-3). L'erreur de linéarité résultant du
signal de sortie est minimale a une distance

D=1,0+0,25 mm.

La direction de mesure s’étend le long du symbole
cunéiforme (marquage sur la face sensible). 25.5 8

Face sensible
Fig. 4-1: Espace exempt de métal

Montage

» Fixer le systeme BIP avec 2 vis de fixation
DIN EN ISO 4762 M4 x 10 (couple de serrage max. :
0,5 Nm).

M4 (2x)

16.5
——
N\
Ni
I

=5
{}V\Z

20

Fig. 4-2: Dimensions de montage

Capteur de position
BAM TG-XE-020

17.5 (2)

Fig. 4-3 : Distance par rapport a la surface de mesure

B www.balluff.com francais BALLUFF
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Systéme de mesure de position inductif

4 Montage et raccordement (suite)

4.2 Raccordement électrique

&

Fig. 4-4 :  Affectation des broches du connecteur S4
(vue de dessus sur le connecteur du BIP)

Broche | Couleur du Signal
conducteur
1 Marron L+(18...30 V)
2 - non utilisé"”
3 Bleu L- (GND)
4 Noir C/Q (cable de communication)

' Les conducteurs non utilisés peuvent étre reliés c6té commande a la
masse GND, mais pas au blindage.

Tab. 4-1 . Affectation des broches

4.3 Pose des cables

Mise a la terre définie !
Le BIP et I'armoire électrique doivent étre reliés
au méme potentiel de terre.

Champs magnétiques

Le BIP fonctionne d’apres le principe des courants de
Foucault. Veiller a ce que le BIP se trouve a une distance
suffisante de champs magnétiques externes de forte
intensité.

Pose des cables

Ne pas poser le cable reliant le BIP, la commande et
I'alimentation a proximité de cables de puissance (risques
de perturbations inductives).

Les perturbations inductives créées par des ondes
harmoniques (par exemple provenant de commandes de
déphasage), pour lesquelles le cable blindé n’offre qu’une
faible protection, sont particulierement nuisibles.

Longueur de céable

Longueur max. du céble 20 m. Il est possible d’utiliser des
cébles plus longs si la structure, le blindage et le cablage
empéchent toute nuisance venant de champs
perturbateurs externes.

Rayon de courbure en cas de céablage fixe

En cas de céblage fixe, le rayon de courbure doit étre au
moins trois fois supérieur au diamétre du cable.

SALLUFF francais
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5 Mise en service

5.1 Mise en service du systéme

A DANGER

Mouvements incontrélés du systéme

Lors de la mise en service et lorsque le systeme de

mesure de position inductif BIP fait partie intégrante d’un

systeme de régulation dont les parametres n’ont pas

encore été réglés, des mouvements incontrolés peuvent

survenir. De tels mouvements sont susceptibles de

causer des dommages corporels et matériels.

» Les personnes doivent se tenir a I'écart de la zone
de danger de l'installation.

» La mise en service ne doit étre effectuée que par un
personnel qualifié.

» Les consignes de sécurité de I'installation ou du
fabricant doivent étre respectées.

1. \érifier la fixation et la polarité des raccordements.
Remplacer les raccordements endommageés.

Mettre le systéme en marche.

3. \krifier les valeurs mesurées et les parameétres
réglables et, le cas échéant, procéder a un nouveau
réglage du systeme de mesure de position inductif BIP.

N

n \érifier I'exactitude des valeurs au point zéro et
en fin de plage, en particulier apres un
remplacement du BIP ou une réparation par le
fabricant.

5.2 Conseils d’utilisation

— Controler régulierement le fonctionnement du BIP et de
tous les composants associés.

— En cas de dysfonctionnement, mettre le BIP hors
service.

— Protéger I'installation de toute utilisation non autorisée.

B www.balluff.com francais BALLUrF |9
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6 Interface 10-Link

6.1 Connaissances de base concernant 10-Link

Généralités

|O-Link integre des capteurs et actionneurs conventionnels
et intelligents dans des systéemes d’automatisation et est
congu en tant que standard de communication sous les
bus de terrain classiques. La transmission indépendante
du bus de terrain utilise des systemes de communication
déja existants (bus de terrain ou systemes sur base
Ethernet).

Les appareils |0-Link, tels que les capteurs et actionneurs,
sont reliés au systeme de commande dans une liaison
point a point par une passerelle, le maitre IO-Link. Les
appareils O-Link sont raccordés a I'aide de cables de
capteur standard non blindés du commerce.

La communication se base sur un protocole UART
standard a I'aide d’une modulation par impulsions de 24 V
en fonctionnement semi-duplex. Ce principe permet une
physique classique a trois conducteurs.

Protocole

Pour la communication I0-Link, des trames a définition fixe
sont échangées de maniere cyclique entre le maitre
|O-Link et I'appareil IO-Link. Dans ce protocole, des
données de processus de méme que des données utiles,
telles que des parametres ou des données de diagnostic,
sont transmises. La taille et le type de trames ainsi que le
temps de cycle utilisés résultent de la combinaison des
propriétés du maitre et de I'appareil (voir Parameétres de
communication a la page 11).

Temps de cycle

LLe temps de cycle utilisé (master cycle time) résulte du
temps de cycle minimal possible de I'appareil IO-Link et du
temps de cycle minimal possible du maitre 10-Link. Lors
du choix du maitre IO-Link, il faut noter que la valeur
supérieure détermine le temps de cycle utilisé.

Versions de protocole 1.0/ 1.1

Dans la version de protocole 1.0, les données de
processus supérieures a 2 octets étaient transmises par
répartition sur plusieurs cycles.

A partir de la version de protocole 1.1, toutes les
données de processus disponibles sont transmises dans
une trame. Le temps de cycle (master cycle time) est ainsi
identique au cycle de données de processus.

ﬂ Le fonctionnement de I'appareil I0-Link sur un
maitre IO-Link avec une version de
protocole 1.0 entraine des temps de
transmission plus longs (cycle de données de
processus ~ nombre de données de
processus x master cycle time).

SALLUFF francais

Gestion des parameétres

Dans la version de protocole 1.1, un gestionnaire de
parametres permettant I'enregistrement des parametres de
I'appareil sur le maitre 10-Link est défini. En cas de
remplacement d’un appareil |O-Link, il est possible de
reprendre les données de parametre du dernier appareil
|O-Link installé. La commande de ce gestionnaire de
paramétres dépend du maitre |O-Link utilisé et est
disponible dans la description respective.

ﬂ Les parametres suivants sont enregistrés dans
le BIP (gestion des parametres) :
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Les points d’action ne sont pas enregistrés,
étant donné que les capteurs ne sont pas
interchangeables a 100 %.

Fonctions de ’appareil et passerelle maitre

Les fonctions du systeme BIP sont décrites en détail dans
les chapitres 6.3 a 6.6. Pour connaitre le mode
d’implémentation des données de processus et de
parameétre par la passerelle maitre, se reporter au manuel
du maitre |O-Link.
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6 Interface 10-Link (suite)

6.2 Parameétres de communication

Spécification Désignation 10-Link Valeur

Vitesse de transmission COM2 38,4 kBauds
Temps de cycle minimal de I'appareil min cycle time Ox1E (3 ms)
Spécification de la trame M-Sequence Capability : 0x19

— Nombre de données utiles Preoperate | — Séquence M, type Preoperate 2 Octet

— Nombre de données utiles Operate — Séquence M, type Operate 1 Octet

— Parameétres avancés — ISDU supported Reconnu

Version de protocole 10-Link Revision ID 0x11 (version 1.1)
Profil 10-Link Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0
Nombre de données de ProcessDataln 0x83 (octets)
processus de 'appareil au maitre

Nombre de données de ProcessDataOut 0x00 (4 bit)
processus du maitre a I'appareil

Code fabricant Vendor ID 0x378

|dentifiant de I'appareil Device ID 0x020309

Tab. 6-1: Spécification de I'appareil

Temps de transmission

Cycle de données de processus pour maitre 1.0

Nombre de DP x master cycle time =2 x 3 ms =6 ms

Cycle de données de processus pour maitre 1.1

master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2 : Temps de transmission de I'appareil

B www.balluff.com
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6

6.3

Interface 10-Link (suite)

Données de processus

Le BIP délivre les données de processus sur 2 octets par

I'intermédiaire de I'interface |0-Link. La structure des
données de processus est décrite dans le profil Smart
Sensor Ed.2.

Bit offset 16 8 0
IntegerT(16) IntegerT(8) 8 bit
Trr:ljr-\sml:«sswn Measurement value Scale Vendor specific
irection
Octet 3 Octet 2 Octet 1 Octet 0
7|6|5]4]3]2|1]|o|7]e|5]4]|3]2]1] o |7|e|5]4]3]2|1]0]7]|6]5]4]|3]2]1]0
5
o|%| &2
S| 2l5|5||R|a|=
Description Measurement value Scale el c|=l3 8 8 8 8
2zl ol || |D|D
5|8|x| &
@)
Type INT16 (signed integer) INT8 BOOL
Les valeurs nominales sont comprises entre 0 et 17000,
Valeur Out of Range" -32760...+32760 —6 (um) 0
No measurement = 32764

" Capteur de position hors plage (Out of Range)

Tab. 6-3 : Données de processus

Structure octet 0

Bit | Nom Fonction

7 | System error Le systeme signale une
surtempérature

6 | OoR no data Le capteur de position est en
dehors de la zone de détection

5 | OoR out of range | Le capteur de position est en
dehors de la plage de mesure
réglée

4 | Unsafe value Non reconnu

3 | SSC4 Information du quatrieme point
d’action

2 | SSC3 Information du troisieme point
d’action

1 | SSC2 Information du deuxieme point
d’action

0 | SSCH Information du premier point
d’action

Tab. 6-4 : Données de processus — octet O

SALLUFF francais

Valeur mesurée (Measurement Value)

La valeur mesurée correspond a la position du capteur de

position en um et se compose d’une valeur de 16 bits
avec signe.

Zone de détection

Plage de mesure

Valeur de mesure

Position

Out|of range (negative)
Out of range (positive)

Fig. 6-1: Valeur mesurée et plages

Si le capteur de position est en dehors de la plage de
mesure (« measurement range »), les valeurs suivantes
sont attribuées aux variables de données de processus :
No Measurement data 32764

Out of Range positive 32760

Out of Range negative —-32760

Lors de la livraison du systeme, la zone de détection est
de 17000 pm (zone de détection = plage de mesure).
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6

Interface 10-Link (suite)

6.4 Données d’identification
Index Paramétre Format de données Acces Contenu
hex (déc.) (longueur)
0x0010 (16) | Vendor Name StringT (7 octets) Read only | « BALLUFF »
0x0011 (17) | Vendor Text StringT (21 octets) Read only | « innovating automation »
0x0012 (18) | Product Name StringT (25 octets) Read only | « BIP LD2-T017-01-EP00,5-S4 »
0x0013 (19) | Product ID StringT (7 octets) Read only | « BIPOO1Y »
0x0014 (20) | Product Text StringT (28 octets) Read only | « Inductive Positioning System »
0x0016 (22) | Hardware Revision StringT (3 octets) Read only | «02»
0x0017 (23) | Firmware Revision StringT (8 octets) Read only |« 1.00.01 »
0x0018 (24) | Application Specific Tag | StringT (32 octets max.) Read/Write | « *** »
0x0019 (25) | Function Tag StringT (32 octets max.) Read/Write | « *** »
Ox001A (26) | Location Tag StringT (32 octets max.) Read/Write | « *** »
Tab. 6-5: Données d’identification 10-Link

[“acces au subindex O adresse I'objet entier
d’un index. Lacces par subindex > 0 adresse
les éléments séparés d’un index.

Device Access Locks

Ce parametre standard permet d’activer ou de désactiver
certaines fonctions de I'appareil I0-Link. Le BIP offre la
possibilité de bloquer le fonctionnement du gestionnaire de
parametres. Pour cela, le bit 1 de la valeur 2 octets doit
étre positionné sur 1 (bloqué). Afin de débloquer le
gestionnaire de parametres, le bit 1 est positionné sur O.

Bit Fonction Blocage
Reconnu Non
reconnu

0 Bloquer 'accés au X
parametre

1 Bloquer le gestionnaire X
de parametres

2 Bloquer le paramétrage X
local

3 Bloquer l'interface X
utilisateur locale

4...15 | Réservés

Tab. 6-6: Blocage des données de parameétre

Profile Characteristic

Ce parametre indique le profil de I'appareil 10-Link

reconnu.

Le systéeme de mesure de position inductif BIP prend en
charge le profil Smart Sensor avec une variable de

données de processus :
— Subindex 1: profilelD

Ox000A (« Measurement Data Channel (standard

resolution) »)

— Subindex 2: Subindex 2: CommonApplicationProfilelD

0x4000 (« Identification and Diagnosis »)

— Subindex 3: FunctionClassID
0x8001 (« Diagnosis »)

— Subindex 4: FunctionClassID
0x8004 (« TeachChannel »)

PD Input Descriptor

Ce paramétre décrit la composition des variables de

données de processus utilisées.

Le systéeme de mesure de position inductif BIP traite les
variables de données de processus (voir Tab. 6-7 a la

page 14).

Application Specific Tag

Application Specific Tag, Location Tag et Function tag
offrent la possibilité d’attribuer a I'appareil I0-Link une
chaine quelconque d’une taille maximale de 32 octets.
Cette séquence peut étre utilisée pour une identification

B www.balluff.com

spécifique a I'application et reprise dans le gestionnaire de
parametres. L'acces a I'objet entier a lieu via le subindex O.

francais BALLUFF
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6 Interface 10-Link (suite)

6.5 Parameétres systéme

Index Paramétre Subindex | Paramétre Format de Acceés Plage de | Remarques
hex (déc.) hex données valeurs
(déc.)
0x000D ProfileCharacteristic | 0x01 (1) DeviceProfilelD | UINT16 Read only | 0x0001 Profil Smart
(13) Sensor
0x02 (2) 0x000A Measuring
Sensor Profile
(16 bits)
Le profil Smart
Sensor est
inhérent.
0x03 (3) 0x4000 Common Profile
0x04 (4) 0x8001 Binary Data
Channel
O0x000E PD Input Descriptor | 0x01 (1) SSC1, SSC2, | OctetStringT3 | Read only | 0x010400 | Canal de
(14) SSC3, SSC4 commutation
0x02 (2) 0x010404 | Out of Range,
état d’erreur
0x03 (3) PDV1 0x030808 | Valeur de
multiplication de
la valeur
mesurée
0x04 (4) PDV2 0x031010 | Valeur mesurée /
valeur de
position

Tab. 6-7 : Paramétres systeme

14 | BALLUFF francais
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6

Interface 10-Link (suite)

6.6 Parameétres spécifiques au capteur
Index Subindex | Paramétre Format de Acces Plage de Remarques
hex (déc.)| hex (déc.) données valeurs /
(longueur) (Valeur par
défaut)
0x0052 0x00 (0) Device Temperature int8 (5 octets) | Read only Toutes les valeurs
82) 0x01 (1) | Device Temperature int8 (1 octet) | Read only | —128...+127
Actual
0x02 (2) Device Temperature Min | int8 (1 octet) Read only |-128...+127
0x03 (3) Device Temperature Max | int8 (1 octet) Read only |-128...+127
0x04 (4) Device Temperature Min | int8 (1 octet) Read only |-128...+127
Lifetime
0x05 (5) Device Temperature Max | int8 (1 octet) Read only |-128...+127
Lifetime
0x0053 0x00 (0) Device Temperature int8 (2 octets) | Read/Write | -128...+127
(83) Thresholds
0x01 (1) Device Temperature int8 (1 octet) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1 octet) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 0x00 (0) Operating Hours uint32 Read only
(87) (12 octets)
0x01 (1) Operating Hours total uint32 Read only
(4 octets)
0x02 (2) Operating Hours since uint32 Read only
maintenance (4 octets)
0x03 (3) Operating Hours since uint32 Read only
startup (4 octets)
0x0058 0x00 (0) Boot Cycle Counter uint32 Read only
(88) (8 octets)
0x01 (1) Boot Cycles total uint32 Read only
(4 octets)
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 Read only
maintainance (4 octets)
0x00C1 0x00 (0) PDV Offset int16 Read/Write | —15000...
(193) +32000
0x00C2 | Ox00 (0) PDV Preset int16 Read/Write | —=32000... Nouvelle valeur de
(194) +32000 sortie lors du Preset
Teach-In
0x00C3 | Ox00 (0) PDV Charakteristik uint8 Read/Write | 0x00 — normal
(195) OxFF — inversé
0x00C4 | Ox00 (0) PDV Enable Detection uint8 Read only | (Ox00) Fonction non
(196) Range implémentée
0x4080 0x00 (0) MDC Descriptor (7 octets) Read only
(16512)  Tox01 (1) | MDC Low Limit int16 (2 octets) | Read only | (0)
0x02 (2) MDC High Limit int16 (2 octets) | Read only | (17000)
0x03 (3) MDC Unit Code uint16 Read only | 1010 Unit Code pour um
(2 octets)
0x04 (4) MDC Scale int8 (1 octet) Readonly | -6

Tab. 6-8: Parameétres spécifiques au capteur
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6.7

Interface 10-Link (suite)

Ordres systéeme

Pour le BIP, différentes commandes sont implémentées et
sont accessibles via le parameétre System Command sur
Index 2, Subindex 0. Lorsqu’une commande systeme est
transmise au BIP, la commande déclenche I'action
souhaitée, dans la mesure ou celle-ci est autorisée dans
I'état actuel de I'application.

Range Upper Limit

Commande | Nom Description

0x01 (1) ParamUploadStart Démarre le téléchargement des parametres.

0x02 (2) ParamUploadEnd Termine le téléchargement des parametres.

0x03 (3) ParamDownloadStart Démarre le téléchargement des parametres.

0x04 (4) ParamDownloadEnd Termine le téléchargement des parametres.

0x05 (5) ParamDownloadStore Acheve le paramétrage et démarre le stockage des données.

0x41 (65) SP1 Single Value Teach | Enregistre la position actuellement mesurée en tant que Setpoint 1.

0x42 (66) SP2 Single Value Teach | Enregistre la position actuellement mesurée en tant que Setpoint 2.

Ox4E (78) Teach Reset Réinitialise tous les réglages (hystérésis incluse) pour le canal d’apprentissage
sélectionné.

0x80 (128) Device Reset Réinitialise tous les composants d’appareil (Reset logiciel).

0x82 (130) Restore Factory Settings | Réinitialise toutes les configurations au réglage usine.

OxA5 (165) Reset Maintenance Réinitialise toutes les valeurs de maintenance (Condition Monitor).

OXEO (224) | Teach Preset Calcule et enregistre I'offset PDV, définit la valeur Output actuelle a la valeur
Preset.

OxE1 (225) Teach Measurement Apprentissage de la position actuelle en tant que valeur limite inférieure de la

Range Lower Limit plage de mesure.
OXE2 (226) | Teach Measurement Apprentissage de la position actuelle en tant que valeur limite supérieure de la

plage de mesure.

Tab. 6-9 : Commandes systeme Index 2, Subindex O
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Sur la base du profil Smart Sensor, il est possible de régler

. nfiguration ignal mm ion
6.8 Configuration du signal de co utatio le comportement des points d’action a I'aide du parametre

(Switching Signal Channels, SSC)

Switching Signal :
Dans le cas du capteur BIP, il est possible de programmer — Mode un point (single-point mode, Fig. 6-2) : valeur : 1
quatre états de commutation binaires indépendants — Mode deux points (two-points mode, Fig. 6-3) :
(Switching Signal Channels, SSC). valeur : 3
Chaque signal de commutation est configuré par des - Mode fenétre (windowed mode, Fig. 6-4) : valeur : 2

parameétres spécifiques au profil (voir Tab. 6-10). La
configuration du canal de commutation commence avec le
réglage du canal via I'index OxXO03A.

n Les signaux de commutation ne peuvent étre
appris que tant que la valeur de position est

valable.
Index Parameétre Subindex | Paramétre Format de Acces | Données
données
O0x003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W 0x01 : SSC1
Setting 0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC1) 0x02 Setpoint2 INT16 RMW | -32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC1 0x01 : inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | Ox01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 : Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
OxO03E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SsC2) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
Ox003F | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC2 0x01 : inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | Ox01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 : Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC3) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC3 0x01 : inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01 : Single point
0x02 : Window mode
0x083 : Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC4) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4003 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | 0x00 : normal mode
configuration SSC4 0x01 : inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 : Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm

Tab. 6-10 : Parameétres spécifiques au profil
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Mode un point

Hystérésis

SSC

T —_—

SP1

Fig. 6-2 :  Exemple pour la détection de présence en mode un point

Index | Subindex Acceés Données
1. Sélectionner le canal de commutation. 0x003A 0x00 R/W 0x01 : SSCH
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4

2. Déplacer la cible sur le point d’action SP1 souhaité (SP1 doit
étre dans la plage de fonctionnement).

3. Envoyer une commande systeme. 0x0002 0x00 W 0x41
4. Régler I'hystérésis (dans I'exemple pour SSC1). 0x003D 0x03 R/W 50...16900 um
5. Controler le registre d’état d’apprentissage (le cas échéant). | 0x3B 0x00 R Ox11

Mode deux points

n "ordre des commandes est déterminant, sinon
aucun étalonnage en 1 point n’a lieu !

Hystérésis
SSC
ON ' Valeur de position
SP2 SP1
Fig. 6-3: Exemple pour la détection de présence en mode deux
points
Index | Subindex Acces Données
1. Sélectionner le canal de commutation. Ox003A 0x00 R/W 0x01 : SSCH
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
2. Déplacer la cible sur le point d’action SP2 souhaité (SP2 doit
étre dans la plage de fonctionnement).
| 3. Envoyer une commande systéme. | 0x0002 | 0x00 | W | 0x42 |
4. Déplacer la cible sur le point d’action souhaité SP1 (SP1 doit
étre dans la plage de fonctionnement et étre supérieur a
SP2).
| 5. Envoyer une commande systeme. | 0x0002 | 0x00 | W | 0x41 |
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Mode fenétre

La procédure est la méme que pour le mode deux points,
sauf que le mode doit étre réglé manuellement sur
windowed.

Hystérésis Hystérésis

S§sC

ON
g - Valeur de
sP2 SP1 position
[ WINDOW ]
Fig. 6-4 :  Exemple pour le mode fenétre
Index | Subindex Accés | Données
1. Sélectionner le canal de commutation. Ox003A 0x00 R/W 0x01 : SSCH
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
2. Déplacer la cible sur le point d’action SP2 souhaité (SP2 doit
étre dans la plage de fonctionnement).
3. Envoyer une commande systeme. 0x0002 0x00 W 0x42
4. Controler le registre d’état d’apprentissage (optionnel). 0x003B 0x00 R 0x12
5. Déplacer la cible sur le point d’action SP1 souhaité (SP1 doit
étre dans la plage de fonctionnement).
6. Envoyer une commande systeme. 0x0002 0x00 wW Ox41
7. Activer le mode fenétre (dans I'exemple SSC1). 0x003D 0x02 wW 0x02
8. Controler le registre d’état d’apprentissage (optionnel). 0x003B 0x00 R 0x51

[’état du processus d’apprentissage peut étre lu avec le
parameétre Teach-In Status (Index 0x003B).

Teach Flags Teach State
SP2 SP1
P2 | TP1 | | |
Bit: 7 0

Fig. 6-5: Structure de Teach Flag et de Teach State

Teach State peut prendre les valeurs suivantes :

Valeur Signification
0 IDLE
1 SP1 SUCCESS
2 SP2 SUCCESS
3 SP12 SUCCESS
4 WAIT FOR COMMAND
5 BUSY
7 ERROR

Tab. 6-11 : Teach State

B www.balluff.com francais BALLUFF
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6.9 Apprentissage direct des canaux de
commutation

Les valeurs de position pour la programmation des seuils
de commutation peuvent étre entrées directement dans les
registres correspondants via le paramétre Set Point value.

6.10 Condition Monitor
6.10.1 Mesure de la température

Les valeurs de température suivantes sont émises par le
BIP en tant que valeurs 8 bits signées, avec I'unité °C
(Index 0x0052 (82)) :

— Température actuelle (Subindex 1)

— Température minimale depuis le début du
fonctionnement (Subindex 2)

— Température maximale depuis le début du
fonctionnement (Subindex 3)

— Température minimale sur la durée de vie compléte
(Subindex 4)

— Température maximale sur la durée de vie complete
(Subindex 5)

ﬂ Le capteur de température mesure la température
au sein du BIP. Celle-ci est dans tous les cas plus
élevée que la température ambiante.

6.10.2 Seuils pour I'avertissement de température

Le BIP offre la possibilité de définir les seuils

d’avertissement de température suivants (Index 0x0053

(83)) :

—  Seuil pour dépassement de température par défaut
(Subindex 1)

—  Seuil pour dépassement de température par exces
(Subindex 2)

Les seuils peuvent étre définis dans la plage de -128 a
+127 °C.

Si ces seuils sont dépassés par défaut ou par exces, le
BIP émet un avertissement (voir Liste d’événements,
page 26).

n Si la température interne du BIP dépasse 95 °C,
une erreur de surtempérature est émise.

6.10.5 Stockage des données (Data Storage)

6.10.3 Compteur d’heures de service

Les heures de service sont saisies au sein du BIP et
enregistrées en permanence toutes les heures
(Index 0x0057 (87)).

— Heures de service sur la durée de vie compléete
(Subindex 1)

— Heures de service depuis la derniere maintenance
(Subindex 2)

— Heures de service depuis la derniere mise en marche
(Subindex 3)

LLa commande systéeme Reset Maintenance permet de
remettre a zéro le compteur d’heures de service pour la
maintenance.

6.10.4 Compteur de cycles de démarrage

Le BIP incrémente a chaque réinitialisation le compteur de
cycles de démarrage enregistré en permanence. Aussi
bien une commande systeme Device Reset qu’un
redémarrage matériel entrainent I'incrémentation du
compteur.

Via I'Index 0x0058 (88), Subindex O, la valeur peut étre lue.

La commande systeme Reset Maintenance permet de
remettre a zéro le compteur de cycles de démarrage pour
la maintenance.

Index Subindex | Nom Taille Accés | Valeurs

Data Storage 1 Command 1 Octet | Read/Write L sire Data St ; )

0x0003 (3 e parametre Data Storage est requis par

© 2 State Property 1 Octet| Read Only | & module 10-Link Master pour la fonction
3 Size 4 Octet | Read Only | de stockage des données. Ce parametre
4 Parameter Checksum | 4 Octet | Read Only | N'offre pas de possibilité de réglage pour
I'utilisateur.

5 Index List 47 Octet | Read Only

Tab. 6-12 : Paramétre stockage des données
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6.10.6 Blocages d’accés (Device Access Locks) 6.10.8 Structure des données de processus

N . . . PD I D i
Ce paramétre standard permet d’activer ou de désactiver ( nput Descriptor)

certaines fonctions de I'appareil |1O-Link. Ce paramétre décrit la composition des données de
Dans le cas du BIP, il existe la possibilité de bloquer la processus utilisées.
fonction du gestionnaire de parametres et du bouton- Chaqgue partie des données de processus est écrite avec
poussoir. A cette fin, le bit respectif de la valeur sur 3 octets.
2 octets doit étre mis a 1 (bloqué). Pour débloquer de . -
nouveau la fonction, le bit(estqrenlis ao0. ° Subindex Ll LI
0x01 Jeu de booléens
1 0x04 Longueur 4 bits
Bit 0 Bloguer 'acces au parameétre 0x00 Offset 0 bit
(reconnu) 0x01 Jeu de booléens
Bit 1 Bloguer le gestionnaire de parametres 2 0x04 Longueur 4 bits
(reconnu) 0x04 Offset 4 bit
Bit 2 Blocage du bouton-poussoir 0x03 Signed Integer
(non reconnu) 3 0x08 Longueur 8 bits
Bit 3 Bloquer I'interface utilisateur locale 0x08 Offset 8 bits
(non reconnu) 0x03 Signed Integer
Bits 4...15 | Réservés 4 0x10 Longueur 16 bits
0x10 Offset 16 bits

Tab. 6-13 : Blocage des données de parametre
Tab. 6-14 : Structure des données de processus

6.10.7 Profils et fonctions (ProfileCharacteristic) Via Subindex 0, il est possible de lire la description
Ce paramétre indique le profil de I'appareil 10-Link compléte des données de processus (voir
reconnU. chapitre Données de processus page 12).

— Subindex 1 (DeviceProfilelD):
0x000A (Measuring Sensor standard resolution)
— Subindex 2 (DeviceProfilelD):
0x4000 (Identification and Diagnosis according to
Common Profile)
— Subindex 3 (FunctionClassID):
0x8001 (SSC Function Class)
— Subindex 4 (FunctionClassID):
0x8004 (Teach Channel)

B www.balluff.com francais BALLUFF
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6.11 Compteur de courses

6.11.1 Description fonctionnelle

En déterminant une valeur de position (PW) ainsi qu’une

étendue (SP) symétrique, il est possible de définir jusqu’a

trois plages au sein de la courbe.

Chacune de ces plages peut étre activée ou désactivée

séparément (mode).

Lorsque la cible s'immobilise dans une plage active, les

deux compteurs de courses associés a la plage sont

incrémentés :

— Compteur Custom Operating : le compteur peut étre
réinitialisé par Iutilisateur.

— Compteur Total Operating : compteur sans possibilité
de remise a zéro.

Plage 3
(Pas d’outil, mandrin
de serrage ouvert)

——

Plage 2
(Outil serré)

" —\

Valeur de position 3

Plage 1
(Pas d’outil,
mandrin de

serrage fermé)

—

Etendue 3

Valeur de position 2

—

Etendue 2

Valeur de position 1

Etendue 1

Fig. 6-6 :  Description fonctionnelle (vue d’ensemble)

Etant donné que les différentes plages de compteur
peuvent se chevaucher, les compteurs de courses de
plusieurs plages peuvent étre concernés. Dans ce cas,
tous les compteurs de courses concernés sont
incrémentés.

Il est recommandé de définir les compteurs de courses
dans I'ordre croissant, mais I'ordre croissant n’est pas
obligatoire.
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6.11.2 Optimisation de la mémoire

Apres 32 événements de comptage, toutes les valeurs de
compteur sont enregistrées dans la mémoire morte (p. ex.
32, 64...). Si I'alimentation électrique est déconnectée
avant qu’un compteur n’atteigne un multiple de 32, un
maximum de 31 valeurs peuvent étre perdues.

Exemple 1 (tous les compteurs de courses sont
activés)

Compteur | Compteur | Compteur | Compteur
de de de
courses 1 courses 2 | courses 3
Custom
Operating 10 1 2
Total
Operating 32 20 8

Tab. 6-15 : Exemple 1 (tous les compteurs de courses sont activés)

Etant donné que le compteur de courses 1 Total Operating
a atteint 32, toutes les valeurs de compteurs de courses
sont enregistrées dans la mémoire.

Si I'alimentation électrique est interrompue, toutes les
valeurs selon le tableau Tab. 6-15 sont présentes apres le
redémarrage du capteur.

6.12 Parameétres spécifiques au capteur (compteur
de courses)

Interface 10-Link (suite)

Exemple 2 (tous les compteurs de courses sont
activés)

Si I'alimentation électrique est interrompue dans le cas
d’un compteur de courses 1 Total Operating dont la valeur
est inférieure a 32 (p. ex. 31), au redémarrage, tous les
compteurs de courses (1...3) sont a 0, étant donné
qu’aucun cycle mémoire n’a encore été démarré. Ceci
concerne toutes les valeurs depuis la maintenance et
depuis la durée de vie.

Index |Subindex Parameétre Format |Longueur| Plage de | Valeur |Acceés
de valeurs par
données défaut
0x020D 0 Plage de compteur de courses UIntT8 8 bits 0...3 0 RW
0x020E 0 Compteur de courses 1 - configuration RecordT | 40 bits — — RW
1 Compteur de courses 1 - valeur de position (PW)| IntT16 16 bits  |150...16850| 8500 RW
2 Compteur de courses 1 - étendue (SP) INtT16 16 bits | 150...2500 500 RW
3 Compteur de courses 1 - mode (actif/inactif) UinT8 8 bits 0...1 0 (inactif)| RW
0x020F 0 Compteur de courses 1 - valeurs compteur RecordT | 64 bits — — R
1 Compteur de courses 1 - valeur (Total Operating)| UINtT32 32 bits — 0 R
2 Compteur de courses 1 - valeur (Custom UIntT32 | 32 bits - 0 R
Operating)
0x0210 0 Compteur de courses 2 - configuration RecordT | 40 bits RW
1 Compteur de courses 2 - valeur de position (PW)| IntT16 16 bits  |150...16850| 8500 RW
2 Compteur de courses 2 - étendue (SP) INntT16 16 bits | 150...2500 500 RW
3 Compteur de courses 2 - mode (actif/inactif) UinT8 8 bits 0...1 0 (inactif)| RW
0x0211 0 Compteur de courses 2 - valeurs compteur RecordT | 64 bits — — R
1 Compteur de courses 2 - valeur (Total Operating)| UIntT32 32 bits — 0 R
2 Compteur de courses 2 - valeur (Custom UIntT32 | 32 bits - 0 R
Operating)
0x0212 0 Compteur de courses 3 - configuration RecordT | 40 bits RW
1 Compteur de courses 3 - valeur de position (PW)| IntT16 16 bits  |{150...16850| 8500 RW
2 Compteur de courses 3 - étendue (SP) INtT16 16 bits | 150...2500 500 RW
3 Compteur de courses 3 - mode (actif/inactif) UIntT8 8 bits 0...1 0 (inactif)| RW
0x0213 0 Compteur de courses 3 - valeurs compteur RecordT | 64 bits — — R
1 Compteur de courses 3 - valeur (Total Operating)| UIntT32 32 bits — 0 R
2 Compteur de courses 3 - valeur (Custom UIntT32 | 32 bits - 0 R
Operating)
Tab. 6-16 : Paramétres spécifiques au capteur (compteur de courses)
B www.balluff.com francais BALLUFF

23



24

BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Systéme de mesure de position inductif

6 Interface 10-Link (suite)

6.12.1 Paramétres ISDU - plage de compteur de
courses

Au sein de la plage de mesure, il est possible de définir 3
zones/plages, dans lesquelles la cible déclenche des
événements de comptage.

La plage de compteur de courses (1...3) peut étre
sélectionnée via I'lndex 0x020D.

6.12.2 Paramétres ISDU - compteur de courses x
- configuration

Dans la zone de configuration, les parametres Valeur de
position (PW) et Etendue symétrique (SP) permettent de
définir la plage.

LLe compteur de courses correspondant peut étre activé ou
désactivé par le biais du mode.

Les valeurs au sein de la configuration peuvent étre lues et
également écrites directement.

Valeurs admissibles :
Valeur de position (PW) : 150...16850
Etendue (SP) : 150...2500

n Si les plages résultantes ne se situent pas dans
la plage de mesure, une erreur est restituée.

6.12.3 Parameétres ISDU - compteur de courses x -
valeurs compteur

Des valeurs de compteur (Custom Operating/Total
Operating) sont définies dans chaque plage que I’ utilisateur
peut programmer.

utilisateur peut uniquement réinitialiser le compteur
Custom Operating apres un cycle de maintenance (voir
chapitre 6.13.3).

SALLUFF francais

6.13 Commandes systéme pour le compteur de

courses
Index | Sub- |Valeur| Paramétre Fonction
index
0x0002| 0x00 | OxB6 |Apprentissage [Approche de la
de la position  |valeur de
du compteur  |position du
de courses compteur de
(PW) courses avec la
cible, et
enregistrement
0x0002| 0x00 | OxB7 |Reéinitialisation |Rétablissement
de la des valeurs par
configuration  [défaut pour la
du compteur  |configuration
de courses de compteur
de courses
sélectionnée
(valeur de
position /
étendue)
0x0002| 0x00 | OxA5 |Réinitialisation |Réinitialisation
des parametres |de tous les
de maintenance|parametres de
maintenance

Tab. 6-17 : Commandes systeme pour le compteur de courses

6.13.1 Apprentissage de la commande systéme
position du compteur de courses

La commande systeme 0xB6 permet d’enregistrer la
valeur de position de la cible en tant que valeur de position
pour le compteur de courses sélectionné (1...3).

6.13.2 Réinitialisation de la configuration du
compteur de courses

La commande systeme 0xB7 permet de rétablir les valeurs
par défaut de la position (8500) et de I'étendue (500) pour
la configuration de compteur de courses sélectionnée
(1...3).

Dans le réglage par défaut, tous les compteurs de courses
sont désactivés.

6.13.3 Réinitialisation des paramétres de
maintenance

A chaque plage de compteur de courses est associé un
compteur, qui enregistre les événements de comptage en
tant qu’informations de maintenance.

Les valeurs de comptage ne peuvent pas étre réinitialisées
individuellement, mais uniguement globalement avec la
commande systeme OxA5.

Les valeurs suivantes sont valables pour les
compteurs de courses :

Tous les compteurs de courses (Custom Operating) sont
remis a 0.

Tous les compteurs de courses (Total Operating) sont
enregistrés avec I'état actuel dans la mémoire morte.
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6.14 Exemples (compteur de courses)

6.14.1 Paramétrage d’un compteur de courses via
ISDU

Les parametres suivants doivent étre réglés individuellement :

— Valeur de position (PW) pour compteur de courses 1
sur 1000 pm : 0x2710

- Etendue (SP) pour compteur de courses 1 sur
1000 pm : OXO3E8

— Mode compteur de courses 1 sur actif : 0x01

Séquence de commandes :

Index | Subindex | Valeur Description

0x020E 0x01 0x2710 | Définir PW compteur de

courses 1 sur 10000 um

0x020E 0x02 Ox03ES8 | Définir SP compteur de

courses 1 sur 1000 um

0x020E 0x03 0x01 Définir le mode
compteur de courses 1

sur actif

Tab. 6-18 : Séquence de commandes

La configuration ci-dessus peut également étre écrite
globalement sous la forme d’un jeu de parametres.

Dans ce cas, toutes les valeurs sont envoyées au
Subindex O.

Index | Subindex | Valeur Description

0x020E 0x00 0x2710 | Définir PW compteur de
OxO3ES8 | courses 1 sur

0x01 | 10000 pm ; définir SP
compteur de courses 1
sur 1000 um ; définir
mode compteur de

courses 1 sur actif

Tab. 6-19 : Envoi des valeurs au Subindex 0

6.14.2 Approche de la valeur de position du
compteur de courses avec la cible, et
enregistrement - commande systéeme

La valeur de position de la plage de compteur de courses 2
doit étre définie via la cible sur la position 2000 pm.

Index | Subindex | Valeur Description

0x020D 0x00 0x02 | Sélection du canal de

compteur de courses 2

Déplacer la cible sur la position 2000 um

0x0002 0x00 0xB6 | Apprendre la position du

compteur de courses

Tab. 6-20 : Définir la valeur de position de la plage de compteur de
courses 2 par la cible sur la position 2000 ym

ﬂ Définir également I’étendue (SP) ainsi que
le mode pour le compteur de courses 2 par
le paramétrage via ISDU.

Procéder a la configuration du compteur de courses 2
conformément au Tab. 6-16.

B www.balluff.com

6.14.3 Réinitialiser la configuration du compteur de
courses aux valeurs par défaut - commande
systéme

La configuration du compteur de courses 3 doit étre
réinitialisée aux valeurs par défaut :

Index | Subindex | Valeur Description

0x020D 0x00 0x03 | Sélection du canal de

compteur de courses 3

0x0002 0x00 0xB7 | Réinitialisation de la
configuration du

compteur de courses

Tab. 6-21 : Réinitialisation du compteur de courses 3 aux valeurs par
défaut

francais BALLUFF
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6 Interface 10-Link (suite)

6.15 Données de diagnostic

Le BIP signale les données de diagnostic (événements) au
systeme pilote (voir Tab. 6-22) ou le systeme pilote peut lire
I'état via les paramétres de diagnostic.

6.15.1 Paramétre de diagnostic

Index Subindex | Parameétre Taille Acces Valeurs
0x0024 (36) 0 Device Status 1 Octet Read Only | O = état normal
2 = avertissement
4 = erreur
0x0025 (37) 0 Detailed Device 18 Octet | Read Only | Jusqu’a 3 événements actifs :
Status 1er octet type d’événement (O = pas

d’événement, OxE4 = avertissement,
OxF4 = erreur)

2eme et 3éme octets code
d’événement (voir chap. 6.15.2)

Tab. 6-22 : Parametre de diagnostic

6.15.2 Liste d’événements

Code d’événement | Catégorie | Signification

0x8D02 Error OUT OF RANGE PLUS - Le capteur de position est en dehors de la zone de
détection. Aucune donnée valide n’est émise. La valeur de données de processus
transmise est 32760.

0x8D03 Error OUT OF RANGE MINUS - Le capteur de position est en dehors de la zone de
détection. Aucune donnée valide n’est émise. La valeur de données de processus
transmise est —-32760.

0x8D04 Error NO MEASUREMENT DATA - Pas de capteur de position reconnu. Aucune donnée
valide n’est émise. La valeur de données de processus transmise est 32764.

0x4210 Warning DEVICE TEMPERATURE OVERRUN (voir chapitre 6.10.2) — Le seuil d’avertissement
de température supérieur réglé est dépasse.

0x4220 Warning DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN (voir chapitre 6.10.2) — Le seuil d’avertissement
de température inférieur réglé est dépasse.

0x4000 Error TEMPERATURE OVERLOAD - La température a dépassé la température maximale

spécifiée (+125 °C). La source de chaleur doit étre supprimée.

Tab. 6-23 : Liste d’événements

26 | BALLUFF francais
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6.16 Messages d’erreur de Pappareil

En cas d’acces incorrects, I'appareil (Device) répond avec

I'un des codes d’erreur répertoriés.

Code d’erreur | Message d’erreur

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8023 Access denied

0x8030 Value out of range

0x8033 Parameter length overrun
0x8034 Parameter length underrun
0x8036 Function temporarily unavailable
0x8040 Invalid parameter set

0x8041 Inconsistent parameter set

Tab. 6-24 : Messages d’erreur relatifs a la spécification 10-Link

B www.balluff.com
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7 Caractéristiques techniques

Les caractéristiques techniques, notamment la fidélité de 7.4

Interf 10-Link
répétition, sont valables apres un temps de préchauffage nterface 0-Lin

de 15 minutes.

71 Précision

Spécification
Vitesse de transmission
Données de processus

|O-Link 1.1
38,4 kbauds (COM2)
4 Octet

Plage de linéarité S, 0...17 mm Valeur de positona s, Opm
Erreur de linéarité < #250 ym Valeur de positon a s, __ 17000 pm
Distance de mesure S, 8,5mm Format de données 16 Bit signed Integer
Fidélité de répétition +50 pm Temps de cycle >3ms
Données de processus maitre / 0 octet
7.2 Conditions ambiantes” apparei
Données de processus appareil / 4 Octet
Température ambiante T, -25...470 °C maitre
Température de stockage -40...485 °C
Dérive thermique max. de la valeur  +3 %

finale

7.5 Caractéristiques mécaniques

Vibration 55 Hz, amplitude Matériau du boftier PA
selon EN 60068-2-6 1 mm, 3 x 30 min Face sensible, matériau PA
l(élésggsdzegprotecnon selon IP67 Type de raccordement Cable sans/avec
connecteur
Résistance aux chocs 30 g/11 ms
Couple de serrage 0,5Nm
selon EN 60068-2-27 o 9 )
L Matériau de la gaine de céable PUR
Degré d’encrassement 3 o A
Diametre de cable <3,5mm
Cable, nombre de conducteurs 3
7.3  Alimentation électrique Section de conducteur 0,14 mm?2
H bl H e 7 s 1 2 . A
Tension d’emploi U, stabilisée? 18...30V DC Rayon de courbure, pose fixe Cé?kglz diametre de
Tension d’emploi nominale U, 24V CC
Courantavidel aU <20 mA " Pour UL : utilisation a I'intérieur et jusqu’a une altitude max. de 2000 m
) . 0 © au-dessus du niveau de la mer.
Ondulation résiduelle <10 % (de U) 2 Pour UL : le BIP doit étre raccordé en externe par un circuit a énergie
. 5 : limitée, ainsi que défini dans la norme UL 61010-1 ou par une source de
Tension d'isolement nominale Uw 75V CC courant de puissance limitée selon UL 60950-1 ou encore par une
Fréquence nominale réseau DC alimentation électrique de classe 2 comme défini dans la norme UL 1310
ou UL 1585.
Protection contre les courts-circuits  Oui
Possibilité d’interversion protégée  Oui
Protection contre I'inversion de Oui

polarité

SALLUFF francais
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8 Accessoires

Capteur de position BAM TG-XE-020

LLa position détectée par le BIP (A) se situe au centre du
capteur de position (bissectrice).

Symbolisation BAMO2RW

commerciale :

Matériau : Acier (EC-80)
6

~ A

|

5 |

(V)
|

| N ‘ \a o | ©

N
2/
N
2/

D D)
18 |

Fig. 8-1:  Capteur de position BAM TG-XE-020
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1 Avvertenze per 'utente

1.1 Validita

Queste istruzioni descrivono la struttura, il funzionamento e
le possibilita di regolazione del sistema di misura posizione
induttivo BIP con interfaccia 10-Link. Vale per i tipi

BIP LD2-T017-01-EP_ _-S4 ¢ BIP LD2-T017-01-EP _ _.

Le istruzioni sono rivolte a personale qualificato. Leggere le
istruzioni prima di installare e mettere in funzione il BIP.

1.2 Simboli e segni utilizzati

Le singole istruzioni operative sono precedute da un
triangolo.

» |Istruzione operativa 1

Le sequenze operative vengono indicate con numeri:
1. Istruzione operativa 1
2. Istruzione operativa 2

n Avvertenza, suggerimento
Questo simbolo identifica le avvertenze generali.

| numeri senza ulteriore contrassegnatura sono numeri
decimali (ad esempio 23). | numeri esadecimali sono
rappresentati preceduti da Ox (ad esempio 0x17).

1.3 Fornitura

- BIP
— lIstruzioni in breve

SALLUFF italiano

1.4 Autorizzazioni e contrassegni

U

®

Il marchio CE & la conferma che i nostri
prodotti sono conformi ai requisiti
dell’attuale Direttiva UE.

Il BIP &€ conforme ai requisiti della seguente norma di
prodotto:

—  EN 61326-2-3 (immunita da disturbi ed emissioni)

Controlli emissioni:

— Irradiazione di disturbi radio
EN 55011

Controlli di immunita da disturbi radio:

— Elettricita statica (ESD)

EN 61000-4-2 Grado di definizione 3
— Campi elettromagnetici (RFI)
EN 61000-4-3 Grado di definizione 3

— Impulsi di disturbo transienti
rapidi (burst)

EN 61000-4-4 Grado di definizione 3
— Tensioni ad impulso (surge)
EN 61000-4-5 Grado di definizione 2

— Grandezze dei disturbi dalla linea
indotte da campi
ad alta frequenza

EN 61000-4-6 Grado di definizione 3

Ulteriori informazioni in merito a direttive,
autorizzazioni e norme sono indicate nella
dichiarazione di conformita.

1.5 Abbreviazioni utilizzate

ISDU
MDC
PD Dati di processo (process data)
PDV
SSC

Indexed Service Data Unit
Measurement Data Channel

Variabile dati di processo (process data variable)
Switching Signal Channel
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2 R ——

21 Uso conforme

Il sistema di misura posizione induttivo BIP con interfaccia
|O-Link, assieme a un controllo macchina (ad esempio
PLC) e un IO-Link Master, costituisce un sistema di
misurazione della corsa/posizionamento. Per poter essere
utilizzato, deve essere montato su una macchina o su un
impianto ed e destinato all'impiego in ambiente industriale.
"apertura o I'uso improprio del BIP non sono consentiti e
determinano la decadenza di qualsiasi garanzia o
responsabilita da parte della casa produttrice.

2.2 Informazioni di sicurezza sul sistema di
misura posizione induttivo

Linstallazione ¢ la messa in funzione devono avvenire
soltanto da parte di personale specializzato, in possesso di
nozioni fondamentali di elettrotecnica.

Per personale specializzato e addestrato si intendono
persone che, grazie alla propria formazione specialistica,
alle proprie conoscenze ed esperienze e alla propria
conoscenza delle disposizioni in materia, sono in grado di
giudicare i lavori a loro affidati, di riconoscere eventuali
pericoli e di adottare misure di sicurezza adeguate.

Il gestore ha la responsabilita di far rispettare le norme di
sicurezza vigenti localmente.

In particolare il gestore deve adottare provvedimenti tali da
poter escludere qualsiasi rischio per persone e cose in
caso di difetti del BIP.

In caso di difetti e guasti non eliminabili del BIP, questo
deve essere disattivato e protetto contro un eventuale uso
non autorizzato.

B www.balluff.com

2.3 Significato delle avvertenze

Seguire scrupolosamente le avvertenze di sicurezza delle
presenti istruzioni e le misure descritte per evitare pericoli.
Le avvertenze di sicurezza utilizzate contengono diverse
parole di segnalazione e sono realizzate secondo lo
schema seguente:

PAROLA DI SEGNALAZIONE

Natura e fonte del pericolo

Conseguenze in caso di mancato rispetto dell’avvertenza
di pericolo

» Provvedimenti per la difesa dal pericolo

Le singole parole di segnalazione significano:

ATTENZIONE

Indica un rischio che pud causare danneggiamento o
distruzione del prodotto.

/A PERICOLO
Il simbolo di pericolo generico in abbinamento alla parola
di segnalazione PERICOLO contraddistingue un pericolo
che provoca immediatamente la morte o lesioni gravi.

2.4 Smaltimento

» Seguire le disposizioni nazionali per lo smaltimento.

italiano BALLUFF
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3 Struttura e funzionamento

3.1 Struttura

6

31
20

Awio 4.1 15.1

25

Fig. 3-1:  Struttura

3.2 Funzionamento

Il sistema di misura posizione induttivo BIP rileva la
posizione del datore di posizione metallico € la trasmette
come segnale di uscita |O-Link.

SALLUFF italiano
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4 Montaggio e collegamento

4.1 Istruzioni di montaggio

Per minimizzare I'influsso del segnale di misura attraverso il
materiale d’installazione, € necessario mantenere attorno
alla superficie attiva del BIP uno spazio privo di metallo di
circa 5 mm (vedere Fig. 4-1 e Fig. 4-2).

Se, oltre al datore di posizione, dal BIP viene riconosciuto
un ulteriore elemento metallico, si creano segnali di misura
non validi.

Per ottenere un segnale di misurazione con elevata
risoluzione, garantire un passaggio appropriato dei cavi
nella macchina e misure di filtraggio nell’alimentazione di
tensione del sistema.

Il datore di posizione pud essere spostato in direzione di
misurazione nell’'intervallo D = 0,5...1,3 mm davanti alla
superficie attiva (vedere Fig. 4-3). Il risultante errore di
linearita del segnale di uscita diventa minimo nell’intervallo
di distanza D = 1,0 £0,25 mm.

La direzione di misurazione corre lungo il simbolo
cuneiforme (contrassegno sulla superficie attiva).

Montaggio

» Fissare il BIP con 2 viti di fissaggio DIN EN ISO 4762
M4 x 10 (max. coppia di serraggio: 0,5 Nm).

B www.balluff.com

superficie attiva

Fig. 4-1:  Distanza spazio privo di metallo

>5
25.5 8
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\ ' Y =
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&
20
Fig. 4-2:  Dimensioni di montaggio
\
|
|
|
o |
Datore di posizione
BAM TG-XE-020
175 (2)
Fig. 4-3:  Distanza dalla superficie di misurazione
italiano BALLUFF
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4 Montaggio e collegamento (continua)

4.2 Collegamento elettrico

&

Fig. 4-4:  Piedinatura del connettore a spina S4
(vista in pianta del connettore sul BIP)

Connettore/pin | Colore fili Segnale
1 marrone L+(18...30 V)
2 - non utilizzato"
3 blu L- (GND)
4 nero C/Q (linea di
comunicazione)

"1 ili non utilizzati possono essere collegati con GND lato unita di
comando, ma non con la schermatura.

Tab. 4-1:  Piedinatura

4.3 Posa dei cavi

Messa a terra definita.
BIP e armadio elettrico devono trovarsi sullo
stesso potenziale di terra.

Campi magnetici

Il BIP lavora secondo il principio delle correnti parassite.
Mantenere una distanza sufficiente del BIP dai campi
magnetici esterni intensi.

Posa dei cavi

Non posare i cavi fra BIP, unita di controllo e alimentazione
elettrica in prossimita di linee ad alta tensione (sono possibili
interferenze induttive).

Particolarmente critiche sono le interferenze induttive
dovute ad armoniche di rete (per es. comandi a ritardo di
fase), alle quali la schermatura del cavo offre una
protezione ridotta.

Lunghezza cavo

Lunghezza del cavo max. 20 m. Possono essere utilizzati
cavi piu lunghi qualora, data la costruzione, la schermatura
e la posa in opera, i campi elettrici esterni non producono
alcun effetto.

Raggio di curvatura con posa fissa

Il raggio di curvatura con posa fissa del cavo deve essere
almeno tre volte il diametro del cavo.

8 | BALLUFF italiano
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5

5.1 Messa in funzione del sistema

A PERICOLO

Movimenti incontrollati del sistema

Durante la messa in funzione e se il sistema di misura
posizione induttivo BIP fa parte di un sistema di
regolazione i cui parametri non sono ancora stati
impostati, il sistema puo eseguire movimenti incontrollati.
Cio potrebbe causare pericolo per le persone e danni
materiali.

» Le persone devono stare lontane dalle aree

pericolose dell'impianto.

» La messa in funzione deve essere effettuata soltanto

da personale specializzato e addestrato.

» Rispettare le indicazioni di sicurezza del produttore

dell’'impianto o del sistema.

1.

2.
3.

Controllare che i collegamenti siano fissati saldamente
e che la loro polarita sia corretta. Sostituire i
collegamenti danneggiati.

Attivare il sistema.

Controllare i valori misurati e i parametri regolabili e, se
necessario, reimpostare il sistema di misura posizione
induttivo BIP.

n In particolare dopo la sostituzione del BIP o la
riparazione da parte della casa produttrice
verificare i valori corretti nel punto zero € nel
punto finale.

5.2 Avvertenze per il funzionamento

Controllare periodicamente il funzionamento del BIP e
di tutti i componenti ad esso collegati.

In caso di anomalie di funzionamento disattivare il BIP.
Proteggere I'impianto dagli utilizzi non autorizzati.

B www.balluff.com
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6 Interfaccia 10-Link

6.1 Nozioni di base 10-Link

Aspetti generali

|O-Link integra sensori e attuatori convenzionali e
intelligenti in sistemi di automazione ed & previsto come
standard di comunicazione tra i classici bus di campo. La
trasmissione indipendente da bus di campo sfrutta gia i
sistemi di comunicazione presenti (bus di campo o sistemi
basati su Ethernet).

Gli IO-Link Device, quali sensori e attuatori, vengono
collegati in una connessione punto-punto tramite un
gateway, I'lO-Link Master, al sistema di controllo. Gili
|O-Link Device sono collegati con cavi sensore standard
non schermati normalmente reperibili in commercio.

La comunicazione si basa su un protocollo UART standard
con una modulazione di impulso a 24 V in modalita semi-
duplex. In questo modo & possibile una classica fisica a tre
conduttori.

Protocollo

Nella comunicazione 10-Link, 10-Link Master e |O-Link
Device si scambiano ciclicamente frame definiti in modo
fisso. In questo protocollo vengono trasmessi sia dati di
processo sia dati necessari, quali parametri o dati di
diagnosi. Dimensioni e tipologia del tipo di frame e del
tempo ciclo utilizzati risultano dalla combinazione di
proprieta Master e Device (vedere Parametri di
comunicazione a pag. 11).

Tempo ciclo

Il tempo ciclo utilizzato (master cycle time) risulta dal
tempo ciclo minimo possibile dell’lO-Link Device

(min cycle time) e dal tempo ciclo minimo possibile dell'lO-
Link Master. Nella scelta dell'lO-Link Master, tenere
presente che ¢ il valore piu grande a determinare il tempo
ciclo utilizzato.

Versione protocollo 1.0/ 1.1

Nella versione protocollo 1.0 sono stati trasmessi dati di
processo superiori a 2 byte distribuiti su piu cicli.

Dalla versione protocollo 1.1 vengono trasmessi tutti i dati
di processo disponibili in un frame. Pertanto il tempo ciclo
(master cycle time) & identico al ciclo dati di processo.

Gestione dei parametri

Nella versione protocollo 1.1 € definita una gestione
parametri che consente la memorizzazione di parametri
Device sul IO-Link Master. In caso di sostituzione di un
|O-Link Device & possibile acquisire i dati parametrici
dell’'lO-Link Device installato per ultimo. L'utilizzo di questa
gestione parametri dipende dal |O-Link Master utilizzato e
dovrebbe essere dedotto dalla relativa descrizione.

n Nel BIP vengono memorizzati i seguenti
parametri (gestione parametri):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
| punti di commutazione non vengono
memorizzati, poiché i sensori non sono
interscambiabili tra loro.

n Se I'lO-Link Device viene utilizzato su un 10-Link
Master con la versione protocollo 1.0, risultano
tempi di trasmissione piu lunghi (ciclo dati di
processo ~ numero dati di processo x master
cycle time).

SALLUFF italiano

Funzioni Device e Master Gateway

Le funzioni del BIP sono descritte dettagliatamente nei
capitoli da 6.3 a 6.6. Per I'implementazione dei dati di
processo e parametrici sul Master Gateway, consultare le
istruzioni dell’lO-Link Master.
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.2 Parametri di comunicazione

Specifica Identificazione 10-Link Valore
Velocita di trasmissione COM2 38,4 kBaud
Tempo ciclo minimo Device min cycle time Ox1E (83 ms)
Specifica frame M-Sequence Capalbility: 0x19

— Numero dati necessari Preoperate — M-Sequence Type Preoperate 2 byte

— Numero dati necessari Operate — M-Sequence Type Operate 1 byte

— Parametri avanzati — ISDU supported Supportato

Versione protocollo |0-Link

Revision ID

O0x11 (versione 1.1)

Profilo 10-Link

Profili

Smart Sensor Profile 10042_V1.0

Numero dati di processo
da Device a Master

ProcessDataln

0x83 (Bytes)

Numero dati di processo ProcessDataOut 0x00 (4 bit)
da Master a Device

Dati di identificazione del fabbricante Vendor ID 0x378
Riferimento apparecchio Device ID 0x020309

Tab. 6-1:  Specifica Device

Tempi trasmissione

Ciclo dati processo per Master 1.0

Numero PD x master cycle time =2 x 3 ms =6 ms

Ciclo dati processo per Master 1.1

master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2:  Tempi trasmissione Device

B www.balluff.com

italiano BALLUFF
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.3 Dati di processo

Il BIP trasmette i dati di processo a 2 byte tramite
Pinterfaccia |O-Link. La struttura dei dati di processo &
descritta nel profilo Smart-Sensor Ed.2.

Offset Bit 16 8 0
IntegerT(16) IntegerT(8) 8 bit
Trar]sml'sswn Measurement value Scale Vendor specific
direction
Byte 3 Byte 2 Byte 1 byte 0
7|6|5]4[3]2|1]|o|7]6]5]4|3]2][1]0|7]|6]5]4]3]2|1]0]7]6|5]4]3]2]1]0
5l
5|&| 5|8
5|O|=|5|<|e| ol
. ool alo|lalolo
Description Measurement value Scale ElCis|alalnla|d
% T 2| 3|o|a|a|o
o5 €
DO % g
Type INT16 (signed integer) INT8 BOOL
| valori nominali sono 0...17000,
Value Out of Range" -32760...+32760 —6 (Um) 0
No measurement = 32764

" Datore di posizione fuori portata (out of range)

Tab. 6-3: Dati di processo

Struttura Byte 0

Bit | Nome
7 | System error

Funzionamento

Il sistema segnala una
sovratemperatura

6 | OoR no data Il datore di posizione si trova al
di fuori dell'intervallo di

rilevamento

5 | OoR out of range | Il datore di posizione si trova al
di fuori dell'intervallo di

rilevamento impostato

4 | Unsafe value
3 | SSC4

Non supportato

Informazione di commutazione
del quarto punto di
commutazione

2 | SSC3 Informazione di commutazione
del terzo punto di

commutazione

1 | SSC2 Informazione di commutazione
del secondo punto di

commutazione

0 | SSC1 Informazione di commutazione
del primo punto di

commutazione
Tab. 6-4: Dati di processo — Byte O

SALLUFF italiano

Valore misurato (Measurement Value)

Il valore misurato corrisponde alla posizione del datore di
posizione in um e consiste in un valore di 16-Bit, con o
senza segno.

Intervallo di rilevamento

Campo di misura

Valore misurato

Posizione

Out|of range (negative)
Out of range (positive)

Fig. 6-1:
Se il datore di posizione si trova al di fuori del campo di
misura (measurement range) verranno assegnati i seguenti
valori alle variabili dati di processo:

— No Measurement data 32764

— Out of Range positive 32760

— Out of Range negative -32760

L'intervallo di rilevamento al momento della fornitura €
impostato su 17000 pm (intervallo di rilevamento = campo
di misura).

Valore misurato e intervalli
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.4 Dati identificazione

Indice Parametro Formato dati Accesso Contenuto
hex (dec) (lunghezza)
0x0010 (16) | Vendor Name StringT (7 byte) Read only | “BALLUFF”
0x0011 (17) | Vendor Text StringT (21 byte) Read only | “innovating automation”
0x0012 (18) | Product Name StringT (25 byte) Read only | “BIP LD2-T017-01-EP00,5-S4”
0x0013 (19) | Product ID StringT (7 byte) Read only | “BIPOO1Y”
0x0014 (20) | Product Text StringT (28 byte) Read only | “Inductive Positioning System”
0x0016 (22) | Hardware Revision StringT (3 byte) Read only | “02”
0x0017 (23) | Firmware Revision StringT (8 byte) Read only | “1.00.01”
0x0018 (24) | Application Specific Tag | StringT (max. 32 byte) Read/Write | “**”
0x0019 (25) | Function Tag StringT (max. 32 byte) Read/Write | “***”
Ox001A (26) | Location Tag StringT (max. 32 byte) Read/Write | “**”
Tab. 6-5:  Dati identificativi |O-Link

ﬂ "accesso al subindice O interessa I'intero
oggetto di un indice. L'accesso tramite
subindice > 0 interessa i singoli elementi di un
indice.

Device Access Locks

Con questo parametro standard & possibile attivare o
disattivare determinate funzioni dell’lO-Link Device. Con il
BIP & possibile bloccare la funzione di gestione parametri.
Allo scopo & necessario impostare il bit 1 del valore byte
2 su 1 (bloccato). Per sbloccare nuovamente la gestione
parametri, il bit 1 viene impostato su 0.

Bit Funzionamento Blocco
Supportato]  Non
supportato

0 Blocca 'accesso X
parametri

1 Blocca la gestione X
parametri

2 Blocca la X
parametrizzazione locale

3 Blocca l'interfaccia X
utente locale

4...15 | Riservato

Tab. 6-6: Blocca dati parametrici

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Questo parametro indica quale profilo dell’lO-Link-Device &
supportato.

I sisterna di misura posizione induttivo BIP supporta il
profilo Smart Sensor con una variabile dati di processo:

— Subindice 1: profilelD
0x000A (Measurement Data Channel (standard
resolution)”)

— Subindice 2: Subindice 2: CommonApplicationProfilelD
0x4000 (“Identification and Diagnosis”)

— Subindice 3: FunctionClassID
0x8001 (“Diagnosis”)

— Subindice 4: FunctionClassID
0x8004 (“TeachChannel”)

PD Input Descriptor

Questo parametro descrive la composizione delle variabili
dati di processo utilizzate.

Il sistema di misura posizione induttivo BIP elabora le
variabili dati di processo (vedereTab. 6-7 a pagina 14).

Application Specific Tag

| tag Application Specific Tag, Location Tag e Function tag
offrono la possibilita di assegnare all’'lO-Link-Device una
qualsivoglia stringa della lunghezza max. di 32 Byte.
Questa puo essere utilizzata per I'identificazione specifica
dell’applicazione ed essere applicata nella gestione
parametri. Per accedere all'intero oggetto si utilizza il
subindice O.

italiano BALLUFF
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

14

6.5 Parametri di sistema
Indice Parametro | Subindice | Parametro Formato dati | Accesso | Intervallo | Commenti
hex (dec) hex (dec) di valori
0x000D ProfileCha- 0x01 (1) DeviceProfilelD | UINT16 Read only | 0x0001 Profilo Smart Sensor
(13) racteristic 0x02 (2) 0x000A Measuring Sensor
Profile (16 Bit)
Il profilo Smart Sensor
€ inerente.
0x03 (3) 0x4000 Common Profile
0x04 (4) 0x8001 Binary data channel
0x000E PD Input 0x01 (1) SSC1, SSC2, | OctetStringT3 | Read only | 0x010400 | Canale di attivazione
(14) Descriptor SSC3, SSC4
0x02 (2) 0x010404 | Out of Range, errore
di stato
0x03 (3) PDV1 0x030808 | Valore di
moltiplicazione valore
misurato
0x04 (4) PDV2 0x031010 | Valore misurato/Valore
di posizione
Tab. 6-7: Parametri di sistema

SALLUrr
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Interfaccia 10-Link (continua)

6.6 Parametri specifici del sensore
Indice Subindice | Parametro Formato dati | Accesso Intervallo di Commenti
hex (dec) | hex (dec) (lunghezza) valori/ (valore
standard)
0x0052 0x00 (0) Device Temperature int8 (5 Bytes) Read only Tutti i valori
82) 0x01 (1) Device Temperature int8 (1 Byte) Read only |-128...+127
Actual
0x02 (2) Device Temperature Min | int8 (1 Byte) Read only |-128...+127
0x03 (3) Device Temperature Max | int8 (1 Byte) Read only | -128...+127
0x04 (4) Device Temperature Min | int8 (1 Byte) Read only |-128...+127
Lifetime
0x05 (5) Device Temperature Max | int8 (1 Byte) Read only | -128...+127
Lifetime
0x0053 0x00 (0) Device Temperature int8 (2 Byte) Read/Write | -128...+127
(83) Thresholds
0x01 (1) Device Temperature int8 (1 Byte) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1 Byte) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 0x00 (0) Operating Hours uint32 (12 byte) | Read only
(87) 0x01 (1) Operating Hours total uint32 (4 byte) | Read only
0x02 (2) Operating Hours since uint32 (4 byte) | Read only
maintenance
0x03 (3) Operating Hours since uint32 (4 byte) | Read only
startup
0x0058 0x00 (0) Boot Cycle Counter uint32 (8 byte) | Read only
(88) 0x01 (1) Boot Cycles total uint32 (4 byte) | Read only
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 (4 byte) | Read only
maintainance
0x00CAH 0x00 (0) PDV Offset int16 Read/Write | —15000...
(193) +32000
0x00C2 0x00 (0) PDV Preset int16 Read/Write | —=32000... Nuovo valore di
(194) +32000 uscita con Preset
Teach-In
0x00C3 0x00 (0) PDV Charakteristik uint8 Read/Write | 0x00 — normale
(1995) OXFF — invertito
0x00C4 0x00 (0) PDV Enable Detection uint8 Read only | (0x00) Funzione non
(196) Range implementata
0x4080 0x00 (0) MDC Descriptor (7 Bytes) Read only
(16512)  Toxo1 (1) | MDC Low Limit int16 (2 Bytes) | Read only | (0)
0x02 (2) MDC High Limit int16 (2 Bytes) | Read only | (17000)
0x03 (3) MDC Unit Code uint16 (2 Bytes) | Read only | 1010 Unit Code per um
0x04 (4) MDC Scale int8 (1 Byte) Readonly |-6

Tab. 6-8: Parametri specifici del sensore

B www.balluff.com

italiano

SALLUrr

15



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Sistema di misura posizione induttivo

6

6.7

Interfaccia 10-Link (continua)

Comandi di sistema

16

Con il BIP sono implementati diversi comandi che possono
essere raggiunti tramite il parametro System Command su
indice 2, subindice 0. Se un comando di sistema viene
trasmesso al BIP, il comando in questione attiva I'azione
desiderata se questa € consentita nell’attuale stato
dell’applicazione.

Comando | Nome Descrizione

0x01 (1) ParamUploadStart Awia upload parametri.

0x02 (2) ParamUploadEnd Termina upload parametri.

0x03 (3) ParamDownloadStart Awia download parametri.

0x04 (4) ParamDownloadEnd Termina download parametri.

0x05 (5) ParamDownloadStore Conclude la parametrizzazione ed avvia la memorizzazione dati.

Ox41 (65) SP1 Single Value Teach | Memorizza la posizione attualmente misurata come Setpoint 1.

0x42 (66) SP2 Single Value Teach | Memorizza la posizione attualmente misurata come Setpoint 2.

Ox4E (78) Teach Reset Resetta tutte le regolazioni (incl. isteresi) per il canale Teach selezionato.

0x80 (128) | Device Reset Re-inizializza tutti i componenti degli apparecchi (software reset).

0x82 (130) Restore Factory Settings | Resetta tutte le configurazioni alle impostazioni di fabbrica.

OxA5 (165) | Reset Maintenance Resetta tutti i valori di Maintenance (Condition Monitor).

OXEO (224) | Teach Preset Calcola e memorizza I'offset PDV, imposta I'attuale valore di output sul valore

Preset.

OxE1 (225) | Teach Measurement Apprende I'attuale posizione in qualita di valore limite inferiore del campo di
Range Lower Limit misura.

OXE2 (226) | Teach Measurement Apprende I'attuale posizione in qualita di valore limite superiore del campo di
Range Upper Limit misura.

Tab. 6-9:  Comandi di sistema indice 2, subindice O

SALLUrr
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6.8

(Switching Signal Channels, SSC)

Configurazione del segnale di commutazione

Con il sensore BIP & possibile programmare quattro stati di
commutazione binari indipendenti (Switching Signal

Channels, SSCs).

Ciascun segnale di commutazione viene configurato
mediante parametri specifici per il profilo (vedere

Tab. 6-10). La configurazione del canale di commutazione
ha inizio con I'impostazione del canale mediante I'indice

Interfaccia 10-Link (continua)

In base al profilo Smart-Sensor & possibile impostare,
mediante la Parameter Switching Signal configuration, il
comportamento dei punti di commutazione:

modalita a punto singolo (single-point mode, Fig. 6-2):

valore: 1

— modalita a due punti (two-points mode, Fig. 6-3):

valore: 3

— modalita Finestra (windowed mode, Fig. 6-4): valore: 2

| segnali di commutazione possono essere

Ox003A. appresi solamente fintanto che il valore della
posizione ¢ valido.
Indice Parametro Subindice | Parametro | Formato dati | Accesso | Dati
Ox003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W 0x01: SSCA
Setting 0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(SSCH) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC1 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 isteresi INT16 R/W 50...16900 um
Ox003E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(SSC2) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x003F | Switching Signal O0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC2 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 isteresi INT16 R/W 50...16900 um
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W —-32000...+32000
(SSC3) 0X02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC3 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 isteresi INT16 R/W 50...16900 pm
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(SSC4) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4003 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration SSC4 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 isteresi INT16 R/W 50...16900 pm
Tab. 6-10: Parametri specifici del profilo
B www.balluff.com italiano BALLUFF
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

Modalita punto singolo

Isteresi

SSC

o O aocd

S|51 posizione
Fig. 6-2:  Esempio per riconoscimento presenza in modalita punto
singolo
Indice | Subindice | Accesso | Dati
1. Selezionare il canale di attivazione. Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
2. Spostare il target nel punto di commutazione desiderato SP1
(SP1 deve trovarsi all'interno dell’intervallo di funzionamento).
3. Inviare comando di sistema. 0x0002 0x00 W Ox41
4. |mpostazione isteresi (nell’esempio per SSC1). 0x003D 0x03 R/W 50...16900 pm
5. Controllare il registro di stato Teach-In Status (al’occorrenza). | 0x3B 0x00 R Ox11

Modalita due punti

ﬂ La sequenza dei comandi € determinante, in
caso contrario non ha luogo la calibrazione a
punto singolo!

Isteresi

SSC

O O V200

. . posizione
SP2 SP1
Fig. 6-3:  Esempio per riconoscimento presenza in modalita due
punti
Indice | Subindice | Accesso | Dati
1. Selezionare il canale di attivazione. Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
2. Spostare il target nel punto di commutazione desiderato SP2
(SP2 deve trovarsi all'interno dell’intervallo di funzionamento).
| 3. Inviare comando di sistema. | 0x0002 | 0x00 | wW | 0x42 |
4. Spostare il target nel punto di commutazione desiderato SP1
(SP1 deve trovarsi all'interno dell’intervallo di funzionamento
ed essere maggiore di SP2).
| 5. Inviare comando di sistema. | 0x0002 | 0x00 | W | Ox41 |

18 ‘ SALLUFF italiano
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Interfaccia 10-Link (continua)

Modalita Finestra

Il processo ¢ lo stesso descritto per la modalita a due
punti, solo la modalita dev’essere impostata manualmente
su windowed.

S§sC

Isteresi Isteresi

—_—
Valore di
posizione

[ WINDOW ]

Fig. 6-4:  Esempio per la modalita Finestra

Indice | Subindice | Accesso | Dati
1. Selezionare il canale di attivazione. OxO003A 0x00 R/W 0x01: SSCA
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
2. Spostare il target nel punto di commutazione desiderato SP2
(SP2 deve trovarsi all’interno dell'intervallo di funzionamento).
3. Inviare comando di sistema. 0x0002 0x00 w 0x42
4. Controllare il registro di stato Teach-In (opzionale). 0x003B 0x00 R 0x12
5. Spostare il target nel punto di commutazione desiderato SP1
(SP1 deve trovarsi all’interno dell'intervallo di funzionamento).
6. Inviare comando di sistema. 0x0002 0x00 w Ox41
7. Impostare la modalita Finestra (nel’esempio SSC1). 0x003D 0x02 W 0x02
8. Controllare il registro di stato Teach-In (opzionale). 0x003B 0x00 R 0x51
Lo stato del processo Teach pud essere letto con il
parametro Stato Teach-In (indice 0x003B).
Teach Flags Teach State
SP2 SPA
P2 | TP1 | | |
Bit: 7 0
Fig. 6-5:  Struttura dei Teach Flag e dello Teach State
Il Teach State pud accettare i seguenti valori:
Valore Significato
0 IDLE
1 SP1 SUCCESS
2 SP2 SUCCESS
3 SP12 SUCCESS
4 WAIT FOR COMMAND
5 BUSY
7 ERRORE
Tab. 6-11: Teach State
B www.balluff.com italiano BALLUFF

19



BIP LD2-TO17-01-EP_ _/EP_ _-S4
Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.9 Teach-In diretto dei canali di attivazione

| valori di posizione per la programmazione della soglia di
commutazione possono essere inseriti mediante il
parametro Set Point value direttamente nel registro
corrispondente.

6.10 Condition Monitor

6.10.1 Rilevazione temperatura

| seguenti valori della temperatura vengono emessi dal BIP
come valori a 8 Bit, con o senza segno, con l'unita °C
(indice 0x0052 (82)):

— Temperatura attuale (subindice 1)

— Temperatura minima dall’inizio dell’esercizio
(subindice 2)

— Temperatura massima dall’inizio dell’esercizio
(subindice 3)

— Temperatura minima dell’intero ciclo di vita
(subindice 4)

— Temperatura massima dell’intero ciclo di vita
(subindice 5)

ﬂ Il sensore di temperatura registra la temperatura
all'interno del BIP. In ogni caso € superiore
rispetto alla temperatura ambiente.

6.10.2 Valori soglia per avvisi relativi alla
temperatura

Il BIP offre la possibilita di definire le seguenti soglie di

awiso per la temperatura (indice 0x0053 (83)):

— Soglia per mancato raggiungimento temperatura
(subindice 1)

— Soglia per superamento temperatura (subindice 2)

e soglie possono essere impostate nell’intervallo —128...
+127 °C.

Se questi valori soglia vengono superati oppure non
vengono raggiunti, il BIP invia un avviso (vedere Lista
eventia pagina 26).

n Se la temperatura interna del BIP supera i
95 °C, viene trasmesso un errore di
sovratemperatura.

6.10.5 Archiviazione dati (Data Storage)

6.10.3 Contaore d’esercizio

Le ore d’esercizio vengono rilevate all'interno del BIP e
sono memorizzate in modo permanente nell’intervallo delle
ore (indice 0x0057 (87)).

— Ore d’esercizio lungo l'intero ciclo di vita (subindice 1)
— Ore d’esercizio dall’ultima manutenzione (subindice 2)
— Ore d’esercizio dall’ultima attivazione (subindice 3)

Con il comando di sistema Reset Maintenance viene
azzerato il contaore d’esercizio per la manutenzione.

6.10.4 Contatore cicli di boot

Ad ogni nuova inizializzazione il BIP incrementa il contatore
dei cicli di boot permanente. Sia un comando di sistema
Device Reset, sia un riavio hardware comportano un
incremento del contatore.

Mediante I'indice 0x0058 (88), subindice O & possibile
leggere il valore.

Con il comando di sistema Reset Maintenance viene
azzerato il contatore cicli di boot per la manutenzione.

indice Subindice | Nome Dimensioni | Accesso | Valori
Data Storage 1 Command 1 byte | Read/Write o
0x0003 (3) Il parametro Data Storage & richiesto
2 State Property 1byte |Read Only | 4a10-Link-Master per Ia funzione di
3 Size 4 byte | Read Only | archiviazione dati. Questo parametro
4 Parameter Checksum 4byte | Read Only | non offre all utilizzatore alcuna
- possibilita di impostazione.
5 Index List 47 byte | Read Only

Tab. 6-12: Parametro Archiviazione dati
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.10.6 Blocco accessi (Device Access Locks)

Con questo parametro standard € possibile attivare o
disattivare determinate funzioni dell’lO-Link-Device.

Con il BIP € possibile bloccare la funzione di gestione
parametri e della tastiera. A tal scopo & necessario
impostare il rispettivo bit del valore 2 Byte su 1 (bloccato).
Per sbloccare nuovamente la funzione, impostare il bit

su 0.

Bit 0 Blocca 'accesso parametri
(supportato)

Bit 1 Blocca la gestione parametri
(supportato)

Bit 2 Blocco della tastiera
(non supportato)

Bit 3 Blocca l'interfaccia utente locale
(non supportato)

Bit4...15 | Riservato

Tab. 6-13: Blocca dati parametrici

6.10.7 Profili e funzioni (ProfileCharacteristic)

Questo parametro indica quale profilo dell’lO-Link-Device e
supportato.
— Subindice 1 (DeviceProfilelD):
0x000A (Measuring Sensor standard resolution)
— Subindice 2 (DeviceProfilelD):
0x4000 (Identification and Diagnosis according to
Common Profile)
— Subindice 3 (FunctionClassID):
0x8001 (SSC Function Class)
— Subindice 4 (FunctionClassID):
0x8004 (Teach Channel)

B www.balluff.com

6.10.8 Struttura dei dati di processo
(PD Input Descriptor)

Questo parametro descrive la composizione dei dati di
processo utilizzati.

Ogni parte dei dati di processo viene descritta con 3 Byte.

Subindice Valori Descrizione
0x01 Set di Boolean
1 0x04 Lunghezza 4 Bit
0x00 Offset O Bit
0x01 Set di Boolean
2 0x04 Lunghezza 4 Bit
0x04 Offset 4 Bit
0x03 Signed Integer
3 0x08 Lunghezza 8 Bit
0x08 Offset 8 Bit
0x03 Signed Integer
4 0x10 Lunghezza 16 Bit
0x10 Offset 16 Bit

Tab. 6-14: Struttura dei dati di processo

Mediante il subindice 0 & possibile leggere la completa
descrizione dei dati di processo (vedere capitolo Dati di
processo a pagina 12).

italiano BALLUFF
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.11 Contatore corse

6.11.1 Descrizione del funzionamento

Determinando un valore di posizione (PW) nonché un
intervallo di misura (SP) simmetrico & possibile definire
fino a tre intervalli all'interno della linea caratteristica.

Ciascuno di questi intervalli pud essere attivato e/o
disattivato separatamente (Modalita).

Dopo che il target si & arrestato in un intervallo attivo,

vengono incrementati entrambi i contatori di corse

appartenenti all’intervallo:

— Contatore Custom Operating: il contatore pud essere
resettato dall’ utilizzatore.

— Contatore Total Operating: contatore senza possibilita
direset.

Intervallo 3
(nessun utensile,
mandrino aperto)

——

Intervallo 2
(utensile bloccato)

" —\

Valore di posizione 3

Intervallo 1
(nessun utensile,
mandrino chiuso)

——

Intervallo di misura 3

Valore di posizione 2

—

Intervallo di misura 2

Valore di posizione 1

Intervallo di misura 1

Fig. 6-6:  Descrizione del funzionamento (panoramica)

Dato che puo anche verificarsi una sovrapposizione dei
singoli intervalli dei contatori, possono essere coinvolti
contatori di corse di piu intervalli. In questo caso vengono
incrementati tutti i contatori coinvolti.

Si raccomanda di impostare i contatori di corse secondo
una sequenza crescente, tuttavia una sequenza crescente
non & obbligatoria.

22 | BALLUFF italiano
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6.11.2 Ottimizzazione della memoria

Dopo 32 eventi del contatore tutti i valori del contatore
vengono acquisiti nella memoria non volatile (ad esempio
32, 64...). Se I'alimentazione viene interrotta prima che un
contatore abbia raggiunto un multiplo di 32, possono
andare perduti al massimo 31 valori.

Esempio 1 (tutti i contatori di corse sono attivi)

Contatore | Contatore | Contatore | Contatore
corse 1 corse 2 corse 3
Custom
Operating 10 h 2
Total
Operating 32 20 8

Tab. 6-15: Esempio 1 (tutti i contatori di corse sono attivi)

Poiché il contatore di corsa 1 Total Operating ha raggiunto
il valore di 32, tutti i valori del contatore di corse vengono
salvati in memoria di conseguenza.

Se I'alimentazione di corrente viene interrotta, al riavvio del
sensore tutti i valori saranno disponibili di conseguenza

Interfaccia 10-Link (continua)

Esempio 2 (tutti i contatori di corse sono attivi)

Se I'alimentazione di corrente viene interrotta con un
contatore corse 1 Total Operating con posizione numerica
< 32 (ad esempio 31), al riavvio tutti i contatori corse (1...3)
avranno un valore 0, poiché non ¢ stato ancora avviato
alcun ciclo di memorizzazione. Questo riguarda tutti i valori

dalla manutenzione e dal ciclo di vita.

Tab. 6-15.
6.12 Parametri specifici del sensore (contatore
corse)
Indice [Subindice Parametro Formato|Lunghezza| Intervallo di | Default | Accesso
dati valori
0x020D 0 Intervallo contatore corse UIntT8 8 Bit 0...3 0 RW
0x020E 0 Contatore corse 1 Configurazione RecordT 40 Bit - — RW
1 Contatore corse 1 Valore di posizione (PW)| IntT16 16 Bit 150...16850 | 8500 RW
2 Contatore corse 1 Intervallo di misura (SP) | IntT16 16 Bit 150...2500 500 RW
3 Contatore corse 1 Modalita (attivo/inattivo) |  UinT8 8 Bit 0...1 0 RW
(inattivo)
0x020F 0 Contatore corse 1 Valori contatore RecordT 64 Bit - - R
1 Contatore corse 1 Valore (Total Operating) | UIntT32 32 Bit - 0 R
2 Contatore corse 1 Valore (Custom UIntT32 32 Bit - 0 R
Operating)
0x0210 0 Contatore corse 2 Configurazione RecordT 40 Bit RW
1 Contatore corse 2 Valore di posizione (PW)| IntT16 16 Bit 150...16850 | 8500 RW
2 Contatore corse 2 Intervallo di misura (SP) | IntT16 16 Bit 150...2500 500 RW
3 Contatore corse 2 Modalita (attivo/inattivo) | UinT8 8 Bit 0...1 0 RW
(inattivo)
0x0211 0 Contatore corse 2 Valori contatore RecordT 64 Bit - - R
1 Contatore corse 2 Valore (Total Operating) | UIntT32 32 Bit - 0 R
2 Contatore corse 2 Valore (Custom UIntT32 32 Bit - 0 R
Operating)
0x0212 0 Contatore corse 3 Configurazione RecordT 40 Bit RW
1 Contatore corse 3 Valore di posizione (PW)| IntT16 16 Bit 150...16850 | 8500 RW
2 Contatore corse 3 Intervallo di misura (SP) | IntT16 16 Bit 150...2500 500 RW
3 Contatore corse 3 Modalita (attivo/inattivo) | UintT8 8 Bit 0...1 0 RW
(inattivo)
0x0213 0 Contatore corse 3 Valori contatore RecordT 64 Bit - - R
1 Contatore corse 3 Valore (Total Operating) | UIntT32 32 Bit - 0 R
2 Contatore corse 3 Valore (Custom UIntT32 32 Bit - 0 R
Operating)
Tab. 6-16: Parametri specifici del sensore (contatore corse)
B www.balluff.com italiano BALLUFF
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6.12.1 Parametro ISDU intervallo contatore corse

All'interno del campo di misura possono essere definiti 3
zone/intervalli in cui il target pud generare eventi del
contatore.

Mediante I'indice 0x020D & possibile selezionare I'intervallo
del contatore corse (1...3).

6.12.2 Parametro ISDU contatore corse x
configurazione

Nel campo di configurazione viene stabilito I'intervallo
mediante i parametri Valore di posizione (PW) e Intervallo di
misura simmetrico (SP).

Con la modalita € possibile attivare o disattivare il contatore
corse corrispondente.

| valori all'interno della configurazione possono essere sia
letti che scritti direttamente.

Valori consentiti:
Valore di posizione (PW): 150...16850
Intervallo di misura (SP): 150...2500

Se gli intervalli risultanti non si trovano all’interno
del campo di misura, viene restituito un errore.

6.12.3 Parametro ISDU contatore corse x valori
contatore

In ciascun intervallo che pud essere programmato
dall’utilizzatore vengono impostati i valori contatore
(Custom Operating/Total Operating).

L utilizzatore pu0 resettare solamente il contatore Custom
Operating in seguito ad un ciclo di manutenzione (vedere
capitolo 6.13.3).

SALLUFF italiano
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6.13 Comandi di sistema per il contatore corse

Indice |Subindice|Valore | Parametro | Funziona-
mento
0x0002| 0Ox00 0xB6 |Acquisizione |Raggiungere
posizione con il target il
contatore valore di
corse (PW) posizione
contatore
corse e
memorizzare
0x0002| 0Ox00 0xB7 |Reset Imposta i
configurazione|valori
contatore standard per
corse la
configurazione
contatore
corse
selezionata
(valore di
posizione /
intervallo di
misura)
0x0002| 0Ox00 OxA5 |Reset dei Reset di tutti i
parametri di  |parametri di
manutenzione |manutenzione

Tab. 6-17: Comandi di sistema per il contatore corse

6.13.1 Acquisizione comando di sistema posizione
contatore corse

Con il sistema di sistema 0xB6 viene memorizzato il valore
di posizione del target in qualita di valore di posizione per |l
contatore corse selezionato (1...3).

6.13.2 Reset configurazione contatore corse

Con il comando di sistema 0xB7 vengono impostati i valori
standard della posizione (8500) nonché I'intervallo di
misura (500) per la configurazione contatore corse
selezionata (1...3).
Nellimpostazione standard tutti i contatori corse sono
disattivati.

6.13.3 Reset dei parametri di manutenzione

Per ogni intervallo dei contatori corse &€ necessario un
contatore che memorizzi gli eventi contatore in qualita di
informazioni di manutenzione.
| valori contatore non possono essere resettati
individualmente bensi solo collettivamente con il comando
di sistema OxAb.
Per il contatore corse sono validi i seguenti valori:
(Custom Operating) vengono reimpostati a 0.

Tutti i contatori corse (Total Operating) vengono
memorizzati con lo stato attuale nella memoria non volatile.
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.14 Esempi (contatori corse)

6.14.1 Parametrizzazione di un contatore corse via
ISDU
| seguenti valori devono essere impostati singolarmente:

— Valore di posizione (PW) per contatore corse 1 su
1000 pm: 0x2710

— Intervallo di misura (SP) per contatore corse 1 su
1000 pm: OxO3E8

— Impostare modalita contatore corse 1 su attivo: 0x01

Sequenza comandi:

Indice |Subindice | Valore Descrizione

0x020E 0x01 0x2710 | Impostare PW Contatore
corse 1 su 10000 pm

0x020E 0x02 OxO3E8 | Impostare SP contatore
corse 1 su 1000 pm

0x020E 0x03 0x01 | Impostare modalita
contatore corse 1 su
attivo

Tab. 6-18: Sequenza comandi

La suddetta configurazione pud essere completamente
scritta anche come set di parametri.

In questo caso vengono inviati tutti i valori al subindice 0.

Indice |Subindice| Valore Descrizione
0x020E 0x00 0x2710 | Impostare PW contatore
Ox0BES8 | corse 1 su 10000 pm;
0x01 impostare SP contatore

corse 1 su 1000 pm;
impostare modalita
contatore corse 1 su

attivo

Tab. 6-19: Inviare valori a subindice O

6.14.2 Raggiungere con il target il valore di posizione
contatore corse e memorizzare - comando
sistema

Il valore di posizione dell’'intervallo contatore corse 2
dev’essere impostato per target sulla posizione 2000 pm.

Indice | Subindice | Valore Descrizione
0x020D 0x00 0x02 | Selezionare canale
contatore corse 2
Sposare il target su posizione 2000um
0x0002 0x00 0xB6 | Acquisizione posizione
contatore corse

Tab. 6-20: Impostare il valore di posizione dell'intervallo contatore
corse 2 per target sulla posizione 2000 pm

ﬂ Impostare inoltre I'intervallo di misura (SP)
nonché la modalita per il contatore corse 2
per parametrizzazione via ISDU.

Eseguire la configurazione del contatore corse 2 in
conformita alla Tab. 6-16.

B www.balluff.com

6.14.3 Resettare la configurazione contatore corse
ai valori standard - Comando sistema

La configurazione del contatore corse 3 dev’essere
riportata ai valori standard:

Indice | Subindice | Valore Descrizione

0x020D 0x00 0x03 | Selezione canale
contatore corse 3

0x0002 0x00 OxB7 | Reset configurazione
contatore corse

Tab. 6-21: Reset contatore corse 3 ai valori standard

italiano BALLUFF
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6.15 Dati di diagnosi

I BIP trasmette dati di diagnosi (Event) al sistema di
controllo (vedere Tab. 6-22) oppure il sistema di controllo
puo rilevare lo stato tramite i parametri di diagnosi.

6.15.1 Parametri di diagnosi

Indice Subindice Parametro Dimensioni | Accesso | Valori
0x0024 0 Device Status 1 byte Read Only | O = stato normale
(36) 2 = awiso
4 = errore
0x0025 0 Detailed Device 18 Byte Read Only | Fino a 3 eventi attivi:
(87) Status Tipo evento 1. Byte (O = nessun evento,
OxE4 = awviso, OxF4 = errore)
Codice evento 2. e 3. Byte (vedere
cap. 6.15.2)
Tab. 6-22: Parametri di diagnosi
6.15.2 Lista eventi
Eventcode | Caratteristica | Significato
0x8D02 Errore OUT OF RANGE PLUS - Il datore di posizione si trova al di fuori del campo di rilevamento.
Non vengono emessi dati validi. Il valore dei dati di processo trasmesso & 32760.
0x8D03 Errore OUT OF RANGE MINUS - Il datore di posizione si trova al di fuori del campo di rilevamento.
Non vengono emessi dati validi. Il valore dei dati di processo trasmesso e —32760.
0x8D04 Errore NO MEASUREMENT DATA — Nessun datore di posizione riconosciuto. Non vengono
emessi dati validi. Il valore dei dati di processo trasmesso e 32764.
0x4210 Warning DEVICE TEMPERATURE OVERRUN (vedere capitolo 6.10.2) — La soglia di awviso
temperatura superiore impostata e stata superata.
0x4220 Warning DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN (vedere capitolo 6.10.2) — La soglia di avviso
temperatura inferiore impostata non ¢ stata raggiunta.
0x4000 Errore TEMPERATURE OVERLOAD - La temperatura ha superato il valore massimo specificato
(+125 °C). La fonte di calore dev’essere rimossa.

Tab. 6-23: Lista eventi

SALLUFF italiano
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6.16 Segnali di errore apparecchi

In caso di accessi errati il dispositivo (Device) risponde con

uno dei codici di errore elencati.

Codice errore Messaggio di errore

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8023 Access denied

0x8030 Value out of Range

0x8033 Parameter Length overrun
0x8034 Parameter Length underrun
0x8036 Function temporarily unavailable
0x8040 Invalid parameter set

0x8041 Inconsistent parameter set

Tab. 6-24: Messaggi di errore specifica 10-Link

B www.balluff.com
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| dati tecnici, in particolare la precisione di ripetibilita,

vigono dopo una fase di riscaldamento di 15 min.

7.4 Interfaccia 10-Link

Specifica |O-Link 1.1
7.1 Precisione Velocita di trasmissione 38,4 kBaud (COM?2)
Campo di linearita S, 0...17 mm Dati di processo 4 byte
Errore di linearita < £250 pm Valore di posizione con S, Opm
Distanza di misurazione S, 8,5 mm Valore di posizione con S, 17000 pm
Ripetibilita +50 um Formato dati 16 Bit signed Integer

Tempo ciclo >3ms
7.2 Condizioni ambientali” Dati di processo Master - Device 0 byte

Dati di processo Device - Master 4 byte
Temperatura ambiente T, -25...+70°C
Temperatura di magazzinaggio -40...485 °C i L.

75 Dati meccanici
Scostamento temperatura max. dal  £3 %
valore finale Materiale corpo PA
Vibrazione 55 Hz, 1 mm di - . '

- Superficie attiva, materiale PA
secondo EN 60068-2-6 ampiezza, Hpert
3 x 30 min Tipo di collegamento Cavo senza/con
connettore
Grado di protezione IEC 60529 P67 Cobpia di ) 05N
oppia di serraggio ,5 Nm

Carico da urti 30 g/11 ms pp. . gg. )
secondo EN 60068-2-27 Materiale guaina di protezione cavo PUR
Grado di contaminazione 3 Diametro del cavo <3,5mm

Cavo, numero di conduttori 3

Sezione dei conduttori 0,14 mm?
7.3 Alimentazione elettrica L ' .

Raggio di curvatura, posa fissa > 3 x diametro del
Tensione di esercizio U, 18...30VDC cavo
stabilizzata?

. o . " Per UL: uso in spazi chiusi e fino a un’altezza di 2000 m sul livello del

Tensione d’esercizio nominale U, 24V DC mare.

2 Per UL: il BIP deve essere collegato esternamente mediante un circuito
Corrente a vuoto IO con Ue <20 mA elettrico ad energia limitata in conformita alla norma UL 61010-1 oppure
Ondulazione residua <10 % (diU) mediante una fonte di energia a potenza limitata in conformita alla norma

© UL 60950-1 oppure un alimentatore della classe di protezione 2 in

Tensione d'isolamento nominale U, 75V DC conformita alla norma UL 1310 e/o. UL 1585.
Frequenza nominale rete DC
Protezione dai cortocircuiti si
Protezione dalla possibilita di si
scambio
Protezione inversione di polarita si

SALLUFF italiano
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Datore di posizione BAM TG-XE-020

LLa posizione (A) rilevata dal BIP & al centro del datore di
posizione (linea di simmetria).

Codice d’ordine:  BAMO2RW

Materiale: Acciaio (EC-80)
6
~ A
|
g |
|
[+ ] o
28

N
2/
N
2/

Fig. 8-1:  Datore di posizione BAM TG-XE-020
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1 Indicaciones para el usuario

1.1 Validez

El presente manual describe la estructura, el
funcionamiento y las posibilidades de ajuste del sistema
inductivo BIP de medicion de posicion con interfaz 10-Link.
Es aplicable a los tipos BIP LD2-T017-01-EP_ _-S4 y
BIP LD2-T017-01-EP _ _.

El manual esta dirigido a personal técnico cualificado. Lea
este manual antes de instalar y utilizar el BIP.

1.2 Simbolos y convenciones utilizados

Cada una de las instrucciones va precedida de un
triangulo.
» Instruccion 1

Las secuencias de instrucciones se representan
numeradas:

1. Instruccion 1
2. Instruccion 2

Indicacidon, consejo
Este simbolo se utiliza para indicaciones
generales.

Numeros sin ninguna otra identificacion son numeros
decimales (p. gj. 23). Numeros hexadecimales se
presentan con Ox por delante (p. gj. 0x17).

1.3 Volumen de suministro

- BIP
— Instrucciones breves

SALLUFF espaiiol

1.4 Homologaciones e identificaciones

U

®

g

El BIP cumple con los requerimientos de la siguiente

norma de producto:

— EN 61326-2-3 (inmunidad a las interferencias y
emisiones)

Con el marcado CE confirmamos que
nuestros productos cumplen con los
requerimientos de la directiva UE
actual.

Pruebas de emisiones:

— Radiacion con interferencias radiofénicas
EN 55011

Pruebas de inmunidad a las interferencias:

— Electricidad estatica (ESD)
EN 61000-4-2

— Campos electromagnéticos
(RFI) EN 61000-4-3

— Transitorios eléctricos rapidos
en rafagas (Burst)

Grado de severidad 3

Grado de severidad 3

EN 61000-4-4 Grado de severidad 3
— Ondas de choque (Surge)
EN 61000-4-5 Grado de severidad 2

— Magnitudes perturbadoras
conducidas por cable, inducidas
por campos de alta frecuencia

EN 61000-4-6 Grado de severidad 3

En la declaraciéon de conformidad figura mas
informacion sobre las directivas, autorizaciones
y normas.

1.5 Abreviaturas utilizadas

ISDU Indexed Service Data Unit

MDC Measurement Data Channel

PD Datos de proceso (process data)

PDV  Variable de datos de proceso (process data
variable)

SSC  Switching Signal Channel
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2 Seguridad

21 Uso debido

El Sistema inductivo BIP de medicion de posicion con
interfaz 10-Link, en combinacion con un control de la
maquina (p. ej. CNC) y un maestro 10-Link, forma un
sistema para medicion de desplazamiento/
posicionamiento. Para utilizarlo, se monta en una maquina
o instalacion y esté previsto para el uso en la industria.

No se permite la apertura del BIP o un uso indebido.
Ambas infracciones provocan la pérdida de los derechos
de garantia y de exigencia de responsabilidades ante el
fabricante.

22 Informacion general sobre la seguridad del
sistema inductivo de medicion de posicion

La instalacion y la puesta en servicio solo las debe
llevar a cabo personal técnico cualificado con
conocimientos basicos de electricidad.

Un técnico cualificado es todo aquel que, debido a su
formacion profesional, sus conocimientos y experiencia,
asi como a sus conocimientos de las disposiciones
pertinentes, puede valorar los trabajos que se le encargan,
detectar posibles peligros y adoptar medidas de seguridad
adecuadas.

El explotador es responsable de respetar las normas de
seguridad locales vigentes.

En particular, el explotador debe adoptar medidas
destinadas a evitar peligros para las personas y danos
materiales si se produce algun defecto en el BIP.

En caso de defectos y fallos no reparables en el BIP, este
se debe poner fuera de servicio y se debe impedir
cualquier uso no autorizado.

B www.balluff.com

2.3 Significado de las advertencias

Es indispensable que tenga en cuenta las advertencias
que figuran en este manual y las medidas que se
describen para evitar peligros.

Las advertencias utilizadas contienen diferentes palabras
de sefializacion y se estructuran segun el siguiente
esquema:

PALABRA DE SENALIZACION

Tipo y fuente de peligro
Consecuencias de ignorar el peligro
» Medidas para prevenir el peligro

Las palabras de sefalizacion significan en concreto:

ATENCION

Indica un peligro que puede dahar o destruir el
producto.

/A PELIGRO

El simbolo de advertencia general, en combinacion con
la palabra de sefalizacion PELIGRO, indica un peligro
que provoca directamente la muerte o lesiones
graves.

2.4 Eliminacion de desechos

» Respete las normas nacionales sobre eliminacion de
desechos.

espaiol BALLUFF
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3 Estructura y funcionamiento

3.1 Estructura

31
20

Arranque 4.1

25

Fig. 3-1:  Estructura

3.2 Funcionamiento

El sistema inductivo BIP de medicidn de posicion capta la
posicion del sensor de posicion metalico y la emite en
forma de una sefal de salida de |O-Link.

6 | BALLUFF espaiiol
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4 Montaje y conexién

4.1 Indicaciones para el montaje

A fin de evitar que se produzcan influencias sobre la sefal
de medicién debido al material de montaje, es necesario
mantener alrededor de la superficie activa del BIP un
espacio sin metal de aprox. 5 mm (véase Fig. 4-1y

Fig. 4-2).

Si, ademas del sensor de posicion, el BIP detecta otra
pieza metalica, se producen sefiales de medicion no
validas.

Con el fin de obtener una sefial de medicion de alta
resolucion, se debe garantizar un correcto guiado de cable
en la maquina asi como medidas de filtro en la
alimentacion de tension del sistema.

El sensor de posicion se puede mover dentro de un rango
D =0,5...1,3 mm delante de la superficie activa en el
sentido de medicion (véase Fig. 4-3). El error de linealidad
resultante de la sefial de salida se minimiza en la zona de
distancia D = 1,0 £0,25 mm.

El sentido de medicion transcurre a lo largo del simbolo
cuneiforme (identificacion en la superficie activa).

Montaje

» Fijar el BIP con 2 tornillos de fijacion DIN EN ISO 4762
M4 x 10 (max. par de apriete: 0,5 Nm).

B www.balluff.com

Superficie activa

Fig. 4-1:  Distancia al espacio sin metal
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Sistema inductivo de medicion de posicion

Montaje y conexion (continuacion)

4.2 Conexion eléctrica
9,
Fig. 4-4:  Asignacion de pines del conector S4
(vista desde arriba del conector en el BIP)
Conector/ | Color del Senal
pin conductor
1 Marrén L+(18...30 V)
2 - no utilizado"
3 Azul L- (GND)
4 Negro C/Q (linea de comunicacion)

' Los conductores no utilizados se pueden conectar en el lado del
dispositivo de control con GND, pero no con el blindaje.

Tab. 4-1:  Ocupacion de conexiones

4.3

Tendido de cables

iPuesta a tierra definida!
El BIP y el armario eléctrico deben estar a
idéntico potencial de puesta a tierra.

Campos magnéticos

El BIP funciona segun el principio de la corriente de
Foucault. Se debe mantener suficiente distancia entre el
BIP y los campos magnéticos externos de alta intensidad.

Tendido de cables

No tender cables entre el BIP, el control y la alimentacion de
corriente cerca de lineas de alta tension (posibilidad de
perturbaciones inductivas).

Son particularmente criticas las perturbaciones inductivas
provocadas por los armaénicos de la red (p. €j., debido al
efecto de controles de angulo de fase), para las cuales la
pantalla del cable ofrece una proteccion reducida.

Longitud de cable

Longitud del cable méax. 20 m. Pueden utilizarse cables de
mayor longitud si, debido a la estructura, al blindaje y al
tendido, no producen ningun efecto los campos
perturbadores externos.

Radio de flexiéon con tendido fijo

El radio de flexion con tendido de cable fijo debe ser como
minimo tres veces el diametro del cable.

8 | BALLUFF espaiiol
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Sistema inductivo de medicion de posicion

5

5.1

A PELIGRO

Movimientos incontrolados del sistema

El sistema puede realizar movimientos incontrolados
durante la puesta en servicio y si el sistema inductivo de
medicion de posicion BIP forma parte de un sistema de
regulacion cuyos parametros todavia no se han
configurado. Con ello se puede poner en peligro a las
personas y causar danos materiales.

Puesta en servicio

Puesta en servicio del sistema

» Las personas se deben mantener alejadas de las
zonas de peligro de la instalacion.

» Puesta en servicio solo por personal técnico
cualificado.

» Tenga en cuenta las indicaciones de seguridad del
fabricante de la instalacion o sistema.

1. Compruebe que las conexiones estén asentadas
firmemente y tengan la polaridad correcta. Sustituya
las conexiones danadas.

2. Conecte el sistema.

3. Compruebe los valores de medicion y los parametros

ajustables y, en caso necesario, reajustar el sistema
inductivo de medicidn de posicion BIP.

n Sobre todo después de sustituir el BIP o de su

reparacion por parte del fabricante, compruebe
los valores correctos en el punto cero y en el
punto final.

5.2

Indicaciones sobre el servicio

Compruebe periddicamente el funcionamiento del BIP
y de todos los componentes relacionados.

Si se producen fallos de funcionamiento, ponga fuera
de servicio el BIP.

Asegure la instalacion contra cualquier uso no
autorizado.

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4

Sistema inductivo de medicion de posicion

6 Interfaz 10-Link

6.1 Aspectos basicos sobre 10-Link

Generalidades

El sistema |O-Link integra sensores y actuadores
convencionales e inteligentes en sistemas de
automatizacion y funciona como estandar de
comunicacion para uso por debajo de los buses de campo
clasicos. La transferencia independiente del bus de campo
utiliza los sistemas de comunicacion ya existentes (buses
de campo o sistemas basados en Ethernet).

Los dispositivos 10-Link como sensores y actuadores, se
conectan al sistema de control en conexién punto a punto
mediante una puerta de enlace, el maestro 10-Link. Los
dispositivos I0-Link se conectan con cables estandar de
sensor convencionales no blindados.

LLa comunicacion se basa en un protocolo UART estandar
con una modulacién de impulsos de 24 V en modo
semiduplex. De esta manera es posible disponer del
sistema clasico de tres conductores.

Protocolo

En la comunicacion IO-Link se intercambian de forma
ciclica tramas fijas entre el maestro 10-Link y el dispositivo
IO-Link. En este protocolo se transfieren tanto datos de
proceso y de requerimiento, como parametros o datos de
diagnéstico. El tamafio y el tipo de la trama y del tiempo
de ciclo utilizados se obtienen a partir de la combinacion
de las caracteristicas del maestro y el dispositivo (véase
Parametros de comunicacion en la pagina 11).

Tiempo de ciclo

El tiempo de ciclo utilizado (master cycle time) se calcula a
partir del tiempo de ciclo minimo posible del dispositivo
IO-Link (min cycle time) y del tiempo de ciclo minimo
posible del maestro 10-Link. Al seleccionar el maestro
IO-Link, debe tenerse en cuenta que el valor superior es el
que determina el tiempo de ciclo utilizado.

Version de protocolo 1.0/ 1.1

En la version de protocolo 1.0, los datos de proceso
mayores de 2 bytes se transferian repartidos en varios
ciclos.

A partir de la versién de protocolo 1.1, todos los

datos de proceso disponibles se transfieren en una trama.
De este modo, el tiempo de ciclo (“master cycle time”) es
idéntico al ciclo de datos de proceso.

ﬂ Si el dispositivo 10-Link funciona en un maestro
|O-Link con la version de protocolo 1.0, se
generan tiempos de transferencia mayores
(ciclo de datos de proceso ~ numero de datos
de proceso x master cycle time).

SALLUFF espaiiol

Gestion de parametros

En la version de protocolo 1.1 esta definido un gestor de
parametros que permite memorizar los parametros del
dispositivo en el maestro IO-Link. Si se sustituye un
dispositivo |O-Link, los datos de parametros del ultimo
dispositivo IO-Link instalado se pueden transferir al
dispositivo nuevo. El manejo de este gestor de parametros
depende del maestro IO-Link utilizado (se puede consultar
en la descripcion correspondiente).

ﬂ En el BIP se guardan los siguientes parametros
(gestion de parametros):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Los puntos de actuacion no se guardan ya que
no es posible intercambiar los sensores de uno
en uno.

Funciones del dispositivo y gateway maestro

Las funciones del BIP estan descritas detalladamente en
los capitulos del 6.3 al 6.6. En las instrucciones del
maestro |O-Link se puede consultar de qué modo esta
implementada la conversion de los datos de proceso y de
parametros por medio de la puerta de enlace maestra.



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Sistema inductivo de medicion de posicion

6 Interfaz 10-Link (continuacion)

6.2 Parametros de comunicacion

Especificacion Denominacidon de 10-Link Valor
Tasa de transferencia COM2 38,4 kbaudios
Tiempo de ciclo minimo del dispositivo | min cycle time Ox1E (83 ms)
Especificacion de la trama M-sequence capability: 0x19
— Numero de datos de requerimiento — M-Sequence Type Preoperate 2 bytes

previos al funcionamiento — M-Sequence Type Operate 1 bytes
— Numero de datos de requerimiento — ISDU supported Compatible

para funcionamiento
— Parametros ampliados
Versién de protocolo de 10-Link Revision ID Ox11 (version 1.1)
Perfil IO-Link Perfiles Perfiles Smart Sensor 10042_V1.0

Numero de datos de proceso del
dispositivo al maestro

ProcessDataln

0x83 (bytes)

Numero de datos de proceso del ProcessDataOut 0x00 (4 bits)
maestro al dispositivo

Identificacion de fabricante Vendor ID 0x378
Identificacion del aparato Device ID 0x020309

Tab. 6-1:  Especificacion de dispositivo

Tiempos de transferencia

Ciclo de datos de proceso con
maestro 1.0

Numero datos proceso x master cycle time =2 x 3ms =6 ms

Ciclo de datos de proceso con
maestro 1.1

master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2: Tiempos de transferencia del dispositivo

B www.balluff.com
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Sistema inductivo de medicion de posicion

6

6.3

El BIP emite datos de proceso de 2 bytes a través de la

Interfaz 10-Link (continuacion)

Datos de proceso

interfaz 10-Link. La estructura de datos de proceso se
describe en el perfil del Smart Sensor Ed.2.

Bit Offset 16 8 0
IntegerT(16) IntegerT(8) 8 bit
Trar]sml'sswn Measurement value Scale Vendor specific
direction
Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte O
7|6|5]|4[3]2|1]|o]|7]6]5]4|3]|2][1]0o]7|6]|5]4[3]2]1]0]|7]6]5]4[3]|2]1]0
5
5|%|&|3
® Toj S12 x| o] =
Description Measurement value Scale el 2518191819
glz|o|c|o|a|n|k
| o= e
Do|G|E
O
Type INT16 (signed integer) INT8 BOOL
Los valores nominales son 0...17000,
Valor Out of Range" -32760...+32760 —6 (Um) 0
No measurement = 32764

" Sensor de posicion fuera del alcance (Out of Range)

Tab. 6-3: Datos de proceso

Estructura byte 0

Bit | Nombre

Funcionamiento

7 | System error

El sistema transfiere
sobretemperatura

6 | OoR no data

El sensor de posicion se

encuentra fuera de la zona de

captacion

5 | OoR out of range

El sensor de posicion se
encuentra fuera de la zona
medible ajustada

4 | Unsafe value

No compatible

3 | SSC4

Informacién de conmutacion
del cuarto punto de
conmutacion

2 | SSC3

Informacién de conmutacion
del tercer punto de
conmutacion

1 | SSC2

Informacién de conmutacion
del segundo punto de
conmutacion

0 | SSC1

Informacién de conmutacion
del primer punto de
conmutacion

Tab. 6-4: Datos de proceso —

12 | BALLUFF
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Byte O

Valor de medicion (Measurement Value)

El valor de medicién corresponde a la posicién del sensor
de posicion en umy se compone de un valor de 16 bits
con signo.

Zona de captacion

Zona medible

Valor de medicion

Posicion

Out|of range (negative)
Out of range (positive)

Fig. 6-1:  Valor de medicién y zonas

Si el sensor de posicion se encuentra fuera de la zona
medible (measurement range), se asignan los siguientes
valores a la variable de datos de proceso:

— No Measurement data 32764

— Out of Range positive 32760

— Out of Range negative -32760

La zona de captacion en el estado de entrega es de
17000 pm (zona de captacion = zona medible).
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6

Interfaz 10-Link (continuacion)

6.4 Datos de identificacion
indice Parametro Formato de datos Acceso indice
hex (dec) (longitud)
0x0010 (16) | Vendor Name StringT (7 bytes) Read only | “BALLUFF”
0x0011 (17) | Vendor Text StringT (21 bytes) Read only | “innovating automation”
0x0012 (18) | Product Name StringT (25 bytes) Read only | “BIP LD2-T017-01-EP00,5-S4”
0x0013 (19) | Product ID StringT (7 bytes) Read only | “BIPOO1Y”
0x0014 (20) | Product Text StringT (28 bytes) Read only | “Inductive Positioning System”
0x0016 (22) | Hardware Revision StringT (3 bytes) Read only | “02”
0x0017 (23) | Firmware Revision StringT (8 bytes) Read only | “1.00.01”
0x0018 (24) | Application Specific Tag | StringT (max. 32 bytes) Read/Write | “**”
0x0019 (25) | Function Tag StringT (max. 32 bytes) Read/Write | “***”
Ox001A (26) | Location Tag StringT (max. 32 bytes) Read/Write | “***”

Tab. 6-5: Datos de identificacion 10-Link

El acceso al subindice 0 va dirigido al objeto
completo de un indice. El acceso mediante el

subindice > 0 va dirigido a los elementos

individuales de un indice.

Device Access Locks

Con este parametro estandar es posible activar o
desactivar determinadas funciones del dispositivo 10-Link.

En el BIP existe la posibilidad de bloquear

la funcién de

gestor de parametros. Para ello se debe asignar el valor 1
(bloqueado) al bit 1 del valor de 2 bytes. Para volver a
desbloquear el gestor de parametros se debe asignar el

valor O al bit 1.

Bit Funcionamiento Bloqueo
Compatible, No
compatible

0 Bloquear el acceso a los X
parametros

1 Bloguear la gestion de X
parametros

2 Bloguear la X
parametrizacion local

3 Bloguear la interfaz local X
de usuario

4...15 | Reservado

Tab. 6-6: Bloguear los datos de pardmetros

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Este parametro indica qué perfil del dispositivo 10-Link se

admite.

El sistema inductivo BIP de medicion de posicion es
compatible con el perfil del sensor inteligente con una

variable de datos de proceso:
— Subindice 1: profilelD

Ox000A (“Measurement Data Channel (standard

resolution)”)

— Subindice 2: subindice 2: CommonApplicationProfilelD

0x4000 (“Identification and Diagnosis”)
— Subindice 3: FunctionClassID

0x8001 (“Diagnosis”)
— Subindice 4: FunctionClassID

0x8004 (“TeachChannel”)

PD Input Descriptor

Este pardmetro describe la composicion de las variables

de datos de proceso utilizadas.

El sistema inductivo BIP de medicién de posicién procesa

las variables de datos de proceso (véase Tab. 6-7 en la

pagina 14).

Application Specific Tag

Los parametros Application Specific Tag, Loation Tag y
Function tag permiten asignar al dispositivo 10-Link una
cadena discrecional de 32 bytes de tamano. Esta se
puede utilizar para una identificacion especifica de la

aplicacion y se puede adoptar en el gestor de parametros.

Mediante el subindice O se accede al objeto completo.

espaiiol
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6 Interfaz 10-Link (continuacion)

6.5 Parametros del sistema

indice Parametro | Subindice | Parametro Formato de | Acceso Rango de | Observaciones
hex (dec) hex (dec) datos valores
0x000D ProfileCha- | 0x01 (1) DeviceProfilelD | UINT16 Read only | 0x0001 Perfil Smart Sensor
(13) racteristic 0x02 (2) Ox000A Measuring Sensor Profile
(16 bit)
Perfil Smart Sensor es
inherente.
0x03 (3) 0x4000 Common Profile
0x04 (4) 0x8001 Binary Data Channel
O0x000E PD Input 0x01 (1) SSC1, SSC2, | OctetStringT3 | Read only | 0x010400 | Canal de conmutacion
(14) Descriptor SSC3, SSC4
0x02 (2) 0x010404 | Out of Range, estado de
error
0x03 (3) PDV1 0x030808 | Valor de multiplicacion
del valor de medicion
0x04 (4) PDV2 0x031010 | Valor de medicion/valor
de posicion

Tab. 6-7: Parametros del sistema

14 | BALLUFF espaiiol
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6

Interfaz 10-Link (continuacion)

6.6 Parametros especificos del sensor
indice Subindice |Parametro Formato de Acceso Rango de Observaciones
hex (dec) |hex (dec) datos valores/ (valor
(longitud) especificado)
0x0052 0x00 (0) Device Temperature int8 (5 bytes) Read only Todos los valores
82) 0x01 (1) Device Temperature int8 (1 byte) Read only | -128...+127
Actual
0x02 (2) Device Temperature Min | int8 (1 byte) Read only |-128...+127
0x03 (3) Device Temperature Max | int8 (1 byte) Read only | -128...+127
0x04 (4) Device Temperature Min | int8 (1 byte) Read only |-128...+127
Lifetime
0x05 (5) Device Temperature Max | int8 (1 byte) Read only | -128...+127
Lifetime
0x0053 0x00 (0) Device Temperature int8 (2 bytes) Read/Write | -128...+127
(83) Thresholds
0x01 (1) Device Temperature int8 (1 byte) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1 byte) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 0x00 (0) Operating Hours uint32 Read only
(87) (12 bytes)
0x01 (1) Operating Hours total uint32 (4 bytes) | Read only
0x02 (2) Operating Hours since uint32 (4 bytes) | Read only
maintenance
0x03 (3) Operating Hours since uint32 (4 bytes) | Read only
startup
0x0058 0x00 (0) Boot Cycle Counter uint32 (8 bytes) | Read only
(88) 0x01 (1) Boot Cycles total uint32 (4 bytes) | Read only
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 (4 bytes) | Read only
maintainance
0x00CH 0x00 (0) PDV Offset int16 Read/Write | —=15000...
(193) +32000
0x00C2 0x00 (0) PDV Preset int16 Read/Write | -32000... Nuevo valor de
(194) +32000 salida con Preset
Teach-In
0x00C3 0x00 (0) PDV Charakteristik uint8 Read/Write | 0xO0 — normal
(195) OxFF — invertido
0x00C4 0x00 (0) PDV Enable Detection uint8 Read only | (Ox00) Funcién no
(196) Range implementada
0x4080 0x00 (0) MDC Descriptor (7 bytes) Read only
(18512)  Tox01 (1) | MDC Low Limit int16 (2 bytes) | Read only | (0)
0x02 (2) MDC High Limit int16 (2 bytes) | Read only | (17000)
0x03 (3) MDC Unit Code uint16 (2 bytes) | Read only | 1010 Unit Code para um
0x04 (4) MDC Scale int8 (1 byte) Readonly |-6

Tab. 6-8: Parametros especificos del sensor

B www.balluff.com
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6.7

Interfaz 10-Link (continuacion)

Comandos del sistema

En el BIP se han implementado distintos comandos a los
que puede accederse a través del parametro System
Command en indice 2, subindice 0. Si se transfiere un
comando del sistema al BIP, el comando activa la accion
deseada siempre que esté permitida en el estado actual
de la aplicacion.

Range Upper Limit

Comando | Nombre Descripcion

0x01 (1) ParamUploadStart Iniciar la carga de parametros.

0x02 (2) ParamUploadEnd Finalizar la carga de parametros.

0x03 (3) ParamDownloadStart Iniciar la descarga de parametros.

0x04 (4) ParamDownloadEnd Finalizar la descarga de parametros.

0x05 (5) ParamDownloadStore Finalizar la parametrizacion e iniciar el almacenamiento de datos.

0x41 (65) SP1 Single Value Teach | Guardar la actual posicion medida como Setpoint 1.

0x42 (66) SP2 Single Value Teach | Guardar la actual posicion medida como Setpoint 2.

Ox4E (78) Teach Reset Restablecer todos los ajustes (incl. histéresis) para el canal de aprendizaje
seleccionado.

0x80 (128) Device Reset Volver a inicializar todos los componentes del aparato (reset de software).

0x82 (130) | Restore Factory Settings | Restablecer todas las configuraciones a los ajustes de fabrica.

OxA5 (165) | Reset Maintenance Restablecer todos los valores de mantenimiento (Condition Monitor).

OXEQ (224) | Teach Preset Calcular y guardar el Offset PDV vy fijar el actual valor Output al valor Preset.

OxE1 (225) | Teach Measurement Aprender la posicion actual como valor limite inferior de la zona medible.

Range Lower Limit
OXE2 (226) | Teach Measurement Aprender la posicion actual como valor limite superior de la zona medible.

Tab. 6-9: Comandos del sistema indice 2, subindice 0

SALLUrr
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6.8

Interfaz 10-Link (continuacion)

Basandose en el perfil del Smart Sensor, es posible ajustar

Configuracion de senal de conmutacion

(Switching Signal Channels, SSC)

El sensor BIP permite programar cuatro estados de
conmutacion binarios (Switching Signal Channels, SSC).
Cada senal de conmutacion se configura mediante
parametros especificos del perfil (véase la Tab. 6-10). La
configuracion del canal de conmutaciéon comienza con el
ajuste del canal a través del indice Ox003A.

el comportamiento de los puntos de conmutacion con el
parametro Switching Signal configuration:

— Modo de punto individual (single-point mode, Fig. 6-2):

valor:

1

— Modo de dos puntos (two-points mode, Fig. 6-3):

valor:

3

— Modo de ventana (windowed mode, Fig. 6-4): valor: 2

Las sefales de conmutacion solo se pueden
programar mientras el valor de posicion sea

valido.
indice Parametro Subindice | Parametro Formato de | Acceso | Datos
datos
O0x003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W | Ox01: SSC1
Setting 0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC1) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | =32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC1 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | Ox01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
Ox003E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(55C2) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
Ox003F | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC2 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W | Ox01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | -32000...+32000
(SSC3) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC3 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(SSC4) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4003 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | Ox00 : normal mode
configuration SSC4 0x01: inverted mode
0x02 mode UINT8 R/W 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm

Tab. 6-10: Parametros especificos del perfil

B www.balluff.com
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6 Interfaz 10-Link (continuacion)

Modo de punto individual
Histéresis

SSC

T —_—

SP1

Fig. 6-2:  Ejemplo para la deteccion de presencia en el modo de
punto individual

indice | Subindice | Acceso | Datos

1. Seleccionar el canal de conmutacion. 0x003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4

2. Mover el objeto hasta el punto de conmutacion deseado SP1
(SP1 debe estar en el margen de funcionamiento).

3. Enviar un comando del sistema. 0x0002 0x00 W Ox41

4. Ajustar la histéresis (en el ejemplo para SSC1). 0x003D 0x03 R/W 50...16900 pm

5. Comprobar el registro de estado de aprendizaje (segun 0x3B 0x00 R Ox11
necesidad).

Modo de dos puntos

n iEl orden de los comandos es decisivo ya que
de lo contrario se realiza una calibracion de un

punto!
Histéresis
SSC
ON Valor de posicion
SP2 SP1
Fig. 6-3:  Ejemplo para la deteccion de presencia en el modo de dos
puntos
indice | Subindice | Acceso | Datos
1. Seleccionar el canal de conmutacion. 0Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCH
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4

2. Mover el objeto hasta el punto de conmutacion deseado SP2
(SP2 debe estar en el margen de funcionamiento).

|3. Enviar un comando del sistema. |Ox0002 | 0x00 | W |Ox42 |

4. Mover el objeto al punto de conmutacion deseado SP1 (SP1
debe estar en el margen de funcionamiento y ser superior a
SP2).

|5. Enviar un comando del sistema. |Ox0002 | 0x00 | W |Ox41 |
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Modo de ventana

El proceso es el mismo que en caso del modo de dos
puntos, solo que debe establecerse el modo manualmente
en windowed.

Histéresis Histéresis

S§sC

—

. . Valor de
sP2 SP1 posicién
[ WINDOW ]
Fig. 6-4:  Ejemplo para el modo de ventana
indice | Subindice | Acceso | Datos
1. Seleccionar el canal de conmutacion. Ox003A 0x00 R/W 0x01: SSCA
0x02: SSC2
0x03: SSC3
0x04: SSC4
2. Mover el objeto hasta el punto de conmutacion deseado SP2
(SP2 debe estar en el margen de funcionamiento).
3. Enviar un comando del sistema. 0x0002 0x00 w 0x42
4. Comprobar el registro de estado de aprendizaje (opcional). | 0x003B 0x00 R 0x12
5. Mover el objeto hasta el punto de conmutacion deseado SP1
(SP1 debe estar en el margen de funcionamiento).
6. Enviar un comando del sistema. 0x0002 0x00 w Ox41
7. Establecer el modo de ventana (en el ejemplo SSCH1). 0x003D 0x02 W 0x02
8. Comprobar el registro de estado de aprendizaje (opcional). | 0x003B 0x00 R 0x51

Es posible leer el estado del proceso de programacion con
el parametro Teach-In Status (indice Ox003B).

Teach Flags Teach State
SP2 SP1
P2 | TP1 | | |
Bit: 7 0

Fig. 6-5:  Estructura de la Teach Flag y del Teach State

El Teach State puede adoptar los siguientes valores:

Valor Significado
0 IDLE
1 SP1 SUCCESS
2 SP2 SUCCESS
3 SP12 SUCCESS
4 WAIT FOR COMMAND
5 BUSY
7 ERROR

Tab. 6-11: Teach State

B www.balluff.com espanol BALLUFF
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6.9 Aprendizaje directo de los canales de 6.10.3 Contador de horas de servicio

conmutacion - . L
Las horas de servicio se registran en el interior del BIP y se

Los valores de posicién para la programacién de umbrales guardan permanentemente en un intervalo de una hora
de conmutacion pueden introducirse a través de los (indice Ox0057 (87)).
parametros Set Point value directamente en los — Horas de servicio durante toda la vida Util (subindice 1)
correspondientes registros. — Horas de servicio desde el ultimo mantenimiento

. . (subindice 2)
6.10 Condition Monitor —  Horas de servicio desde la tiltima conexion
6.10.1 Captacion de temperatura (subindice 3)

El comando del sistema Reset Maintenance permite
restablecer a cero el contador de horas de servicio para el
mantenimiento.

Los siguientes valores de temperatura son emitidos por el
BIP como valores de 8 bits con signo con la unidad °C
(indice 0x0052 (82)):

— Temperatura actual (subindice 1) 6.10.4 Contador de ciclos de arranque

— Temperatura minima desde el comienzo de
funcionamiento (subindice 2)

— Temperatura maxima desde el comienzo de
funcionamiento (subindice 3)

— Temperatura minima durante toda la vida util
(subindice 4)

—  Temperatura maxima durante toda la vida il A través del indice 0x0058 (88), subindice O es posible leer
(subindice 5) el valor.

El comando del sistema Reset Maintenance permite

restablecer a cero el contador de ciclos de arranque para

el mantenimiento.

El BIP incrementa con cada nueva inicializacion el
contador de ciclos de arranque que se guarda de forma
permanente. Tanto un comando del sistema Device Reset
como también un rearranque de hardware conllevan un
aumento del contador.

n El sensor de temperatura registra la
temperatura interior del BIP. Esta siempre es
mas alta que la temperatura ambiente.

6.10.2 Valores limite para el aviso de temperatura

El BIP permite definir el siguiente limite de aviso de

temperatura (indice 0x0053 (83)):

— Limite para exceso de temperatura hacia abajo
(subindice 1)

— Limite para exceso de temperatura hacia arriba
(subindice 2)

Los limites se pueden establecer en un rango de —128...
+127 °C.

Si estos valores limite se exceden hacia abajo o hacia
arriba, el BIP emite un aviso (véase Lista de eventos en la
pagina 26).

n Si la temperatura interior del BIP excede los
95 °C, se emite un error Sobretemperatura.

6.10.5 Mantenimiento de datos (Data Storage)

indice Subindice | Nombre Tamaino | Acceso | Valores
Data Storage 1 Command 1 bytes | Read/Write
0x0008 (3) o State Property 1 bytes | Read Only | El maestro I0-Link necesita el pardmetro
. Data Storage para la funcion de
S Size 4 bytes | Read Only mantenimiento de datos. Este parametro
4 Parameter 4 bytes | Read Only | no le ofrece ninguna posibilidad de ajuste al
Checksum usuario.
5 Index List 47 bytes | Read Only

Tab. 6-12: Parametro de mantenimiento de datos
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6.10.6 Bloqueos de acceso (Device Access Locks)

Con este parametro estandar es posible activar o

desactivar determinadas funciones del dispositivo 10-Link.

En el BIP existe la posibilidad de bloquear la funcién del
gestor de parametros y del detector. Para ello se debe
asignar el valor 1 (bloqueado) al correspondiente bit del
valor de 2 bytes. Para volver a desbloquear la funcion se
debe asignar el valor 0 al bit.

Bit 0 Bloguear el acceso a los parametros
(admitido)

Bit 1 Bloguear la gestion de parametros
(admitido)

Bit 2 Bloquear el detector

(no admitido)

Bit 3 Bloguear la interfaz local de usuario
(no admitido)

Bit4...15 | Reservado

Tab. 6-13: Bloquear los datos de parametros

6.10.7 Perfiles y funciones (ProfileCharacteristic)

Este parametro indica qué perfil del dispositivo 10-Link se
admite.

— Subindice 1 (DeviceProfilelD):
0x000A (Measuring Sensor standard resolution)
— Subindice 2 (DeviceProfilelD):
0x4000 (Identification and Diagnosis according to
Common Profile)
— Subindice 3 (FunctionClassID):
0x8001 (SSC Function Class)
— Subindice 4 (FunctionClassID):
0x8004 (Teach Channel)

B www.balluff.com

6.10.8 Estructura de los datos de proceso
(PD Input Descriptor)

Este pardmetro describe la composicion de los datos de
proceso utilizados.

Cada parte de los datos de proceso esta escrita con

3 bytes.

Subindice Valores Descripcion
0x01 Ajuste de boolean
1 0x04 Longitud de 4 bits
0x00 0 bits Offset
0x01 Ajuste de boolean
2 0x04 Longitud de 4 bits
0x04 4 bits Offset
0x03 Signed Integer
3 0x08 Longitud de 8 bits
0x08 8 bits Offset
0x03 Signed Integer
4 0x10 Longitud de 16 bits
0x10 16 bits Offset

Tab. 6-14: Estructura de los datos de proceso

A través del subindice 0 es posible leer la descripcion
completa de los datos de proceso (véase el capitulo Datos
de proceso en la pagina 12).

espaiol BALLUFF
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6.11 Contador de concentradores

6.11.1 Descripcion de funcién

Definiendo un valor de posicién (PW), asi como un

margen simétricamente (SP), es posible definir hasta

tres zonas dentro de la curva caracteristica.

Cada una de estas zonas se puede activar y desactivar

por separado (modo).

Después de que el objeto se quede parado en la zona

activa, se incrementan los contadores de concentradores

pertenecientes a la zona:

— Contador Custom Operating: el usuario puede
restablecer el contador.

— Contador Total Operating: contador sin posibilidad de
reposicion.

Zona 3
(sin herramienta, mandril de
sujecion abierto)

——

Zona 2
(herramienta
amarrada)

" —\

Valor de posicion 3

Zona 1
(sin herramienta,
mandril de
sujecion cerrado)

—

Margen 3

Valor de posicion 2

—

Margen 2

Valor de posicién 1

Margen 1

Fig. 6-6:  Descripcion de funcion (vista general)

Como también es posible que los diferentes margenes de
zona se solapen, pueden verse afectados contadores de
concentradores de varias zonas. En este caso se
incrementan todos los contadores de concentradores
afectados.

Se recomienda establecer los contadores de
concentradores en orden ascendente; no obstante, un
orden ascendente no es obligatorio.
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6.11.2 Optimizacion de memoria

Después de 32 incidencias de contador, todos los valores
de contador se agregan a la memoria no volatil (p. gj. 32,
64...). Si se interrumpe la alimentacién antes de que un
contador haya alcanzado un multiplo de 32, se perderan
31 valores como maximo.

Ejemplo 1 (todos los contadores de concentradores
estan activados)

Contador | Contador de | Contador de | Contador de
concentra- | concentra- | concentra-
dores 1 dores 2 dores 3
Custom
Operating 10 11 2
Total
Operating 32 20 8

Tab. 6-15: Ejemplo 1 (todos los contadores de concentradores estan
activados)

Como el contador de concentradores 1 Total Operating ha

alcanzado un valor de 32, todo los valores de contador de

concentradores se guardan correspondientemente en la

memoria.

Si se interrumpe el suministro de corriente, todos los
valores estan disponibles de forma correspondiente
después del rearranque del sensor Tab. 6-15.

6.12 Parametros especificos del sensor (contador

Interfaz 10-Link (continuacion)

Ejemplo 2 (todos los contadores de concentradores
estan activados)

Si se interrumpe el suministro de corriente en un contador
de concentradores 1 Total Operating con un valor del
contador de < 32 (p. gj. 31), en el momento del rearranque
todos los contadores de concentradores (1...3) estan a 0,
ya que todavia no se ha arrancado ningun ciclo de
almacenamiento. Esto afecta a todos los valores desde el
mantenimiento y desde la vida Util.

de concentradores)

Indice | Sub- Parametro Formato | Longi- | Rango de Por Acceso
indice de datos| tud valores defecto
0x020D| O Zona de contador de concentradores UIntT8 | 8 Bit 0...8 0 RW
Ox020E| O Contador de concentradores 1 configuracion RecordT | 40 Bit - - RW

1 Contador de concentradores 1 valor de posicion IntT16 | 16 Bit |150...16850| 8500 RwW
(PW)
2 Contador de concentradores 1 margen (SP) IntT16 | 16 Bit | 150...2500 500 RW
3 |Contador de concentradores 1 modo (activo/inactivo)|  UinT8 8 Bit 0...1 0 (inactivo)| RW
Ox020F| O Contador de concentradores 1 valores de contador | RecordT | 64 Bit - - R
1 Contador de concentradores 1 valor (Total Operating)| UIntT32 | 32 Bit - 0 R
2 Contador de concentradores 1 valor UIntT32 | 32 Bit - 0 R
(Custom Operating)
0x0210] O Contador de concentradores 2 configuracion RecordT | 40 Bit RW
1 Contador de concentradores 2 valor de posicion IntT16 | 16 Bit |150...16850| 8500 RwW
(PW)
2 Contador de concentradores 2 margen (SP) IntT16 | 16 Bit | 150...2500 500 RW
3 |Contador de concentradores 2 modo (activo/inactivo)|  UinT8 8 Bit 0...1 0 (inactivo)| RW
0x0211 0 Contador de concentradores 2 valores de contador | RecordT | 64 Bit - - R
1 Contador de concentradores 2 valor (Total Operating)| UIntT32 | 32 Bit — 0 R
2 Contador de concentradores 2 valor UIntT32 | 32 Bit - 0 R
(Custom Operating)
0x0212| 0O Contador de concentradores 3 configuracion RecordT | 40 Bit RW
1 Contador de concentradores 3 valor de posicion IntT16 | 16 Bit |150...16850| 8500 RW
(PW)
2 Contador de concentradores 3 margen (SP) IntT16 | 16 Bit | 150...2500 500 RW
3 |Contador de concentradores 3 modo (activo/inactivo)| UintT8 | 8 Bit 0...1 0 (inactivo)| RW
0x0213] O Contador de concentradores 3 valores de contador | RecordT | 64 Bit - - R
1 Contador de concentradores 3 valor (Total Operating)| UIntT32 | 32 Bit - 0 R
2 Contador de concentradores 3 valor UIntT32 | 32 Bit - 0 R
(Custom Operating)
Tab. 6-16: Parametros especificos del sensor (contador de
concentradores)
B www.balluff.com espanol BALLUFF
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6.12.1 Parametros ISDU zona de contador de
concentradores

Dentro de la zona medible es posible definir 3 zonas/
margenes donde el objeto activa las incidencias de
contador.

A través del indice 0x020D es posible seleccionar la zona
de contador de concentradores (1...3).

6.12.2 Parametros ISDU contador de
concentradores x configuracion

En el campo de configuracion se define la zona con los
parametros valor de posicion (PW)y margen
simétricamente (SP).

El modo permite activar y desactivar el correspondiente
contador de concentradores.

Los valores dentro de la configuracion se pueden leer y
también escribir directamente.

Valores admisibles:
Valor de posicién (PW): 150...16850
Margen (SP): 150...2500

Si las zonas resultantes no se encuentran en la
zona medible, se emite un error.

6.12.3 Parametros ISDU contador de
concentradores x valores de contador

En cada zona que puede ser programada por el usuario,
se establecen los valores de contador (Custom Operating/
Total Operating).

El usuario solo puede restablecer el contador Custom
Operating después de un ciclo de mantenimiento (véase el
capitulo 6.13.3).

SALLUFF espanol
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6.13 Comandos del sistema para el contador de

concentradores
indice |Subin-| Valor | Parametro Funciona-
dice miento
0x0002| 0x00 | OxB6 |Programarla  |Contador de
posicion de concentradores,
contador de aproximarse al
concentradores |valor de posicion
(PW) con el objeto y
guardar
0x0002| 0x00 | OxB7 [Restablecer la |Establece los
configuracion  |valores estandar
de contador de |para la
concentradores [configuracion de
contador de
concentradores
seleccionada
(valor de
posicion/margen)
0x0002| 0x00 | OxA5 [Restablecer los |Restablecer
parametros de |todos los
mantenimiento |parametros de
mantenimiento

Tab. 6-17: Comandos del sistema para el contador de
concentradores

6.13.1 Comando del sistema para programar la
posicion de contador de concentradores

El comando del sistema 0xB6 permite guardar el valor de
posicién del objeto como valor de posicidn para el
contador de concentradores seleccionado (1...3).

6.13.2 Restablecer la configuracion de contador de
concentradores

El comando del sistema 0xB7 permite establecer los
valores estandar de la posicién (8500), asi como del
margen (500) para la configuracion de contador de

concentradores seleccionada (1...3).

En el ajuste estandar, todos los contadores de
concentradores estan desactivados.

6.13.3 Restablecer los parametros de mantenimiento

A cada zona de contador de concentradores pertenece un
contador que guarda las incidencias de contador como
informacion de mantenimiento.
No es posible restablecer los valores de contador de forma
individual sino solo junto con el comando del sistema

OxAb5.

A los contadores de concentradores se aplican los
siguientes valores:
Todos los contadores de concentradores (Custom
Operating) se restablecen a 0.

Todos los contadores de concentradores (Total Operating)
se guardan con la situacién actual en la memoria no volatil.



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4

Sistema inductivo de medicion de posicion

6

6.14 Ejemplos (contador de concentradores)

6.14.1 Parametrizar un contador de concentradores

mediante ISDU

Se debe ajustar lo siguiente individualmente:

— Valor de posicion (PW) para el contador de
concentradores 1 a 1000 pm: 0x2710

— Establecer el margen (SP) para el contador de
concentradores 1 en 1000 pm: OxO3E8

— Poner activo el modo contador de concentradores 1:

0x01
Secuencia de comandos:
indice |Subindice| Valor Descripcion

0x020E 0x01 0x2710 |Poner PW contador de
concentradores 1 a 10000 pm

0x020E 0x02 OxO3E8 |Poner SP contador de
concentradores 1 a 1000 um

0x020E 0x03 0x01 [Poner activo el modo
contador de concentradores 1

Tab. 6-18: Secuencia de comandos

También es posible escribir por completo la configuracion
anterior como conjunto de parametros.

En este caso, se envian todos los valores al subindice 0.

indice |Subindice| Valor Descripcién
0x020E| 0x00 |0x2710|Poner PW contador de
0x03E8|concentradores 1 a
0x01 {10000 pm; poner SP contador

de concentradores 1 a
1000 pm; poner en activo el
modo contador de
concentradores 1

Tab. 6-19: Enviar el valor al subindice 0

6.14.2 Valor de posicion de contador de
concentradores, aproximarse al valor de
posicion con el objeto y guarda

El valor de posicion de la zona de contador de

concentradores 2 debe ponerse mediante el objeto a la

posicién 2000 pm.

indice |Subindice| Valor

Descripcion

0x020D| 0Ox00 0x02

Seleccionar el canal de
contador de concentradores 2

Mover el objeto a la posicion de 2000 um

0x0002 0x00 0xB6 |Programar la posicion de
contador de concentradores
Tab. 6-20: Establecer el valor de posicion de la zona de contador de

concentradores 2 mediante el objeto en la posicion de

2000 pm

Establecer el margen (SP), asi como el
modo para el contador de

concentradores 2 adicionalmente mediante
parametrizacion a través de ISDU.

Efectuar la configuracion del contador de
concentradores 2 de forma correspondiente Tab. 6-16.

B www.balluff.com
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6.14.3 Restablecer la configuracion de contador de
concentradores a los valores estandar -
Comando del sistema

Se debe restablecer la configuracion del contador de
concentradores 3 a los valores estandar:

indice | Subindice | Valor Descripcion

0x020D 0x00 0x03 | Seleccionar el canal
de contador de
concentradores 3

0x0002 0x00 0xB7 | Restablecer la

configuracion de
contador de
concentradores

Tab. 6-21: Restablecer el contador de concentradores 3 a los valores

estandar

espaiol BALLUFF
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6.15 Datos de diagnoéstico

El BIP transfiere los datos de diagndstico (evento) al
sistema de control (véase Tab. 6-22) o el sistema de
control puede leer el estado a través de los parametros de
diagndstico.

6.15.1 Parametros de diagnéstico

indice Subindice | Parametro Tamano Acceso Valores
0x0024 (36) | O Device Status | 1 bytes Read Only | O = estado normal
2 = aviso
4 = error
0x0025 (37) | O Detailed Device | 18 bytes Read Only | Hasta 3 incidencias activas:
Status Primer byte tipo de evento (0 = sin evento,
OxE4 = aviso, OxF4 = error)
Segundo y tercer byte cédigo de evento (véase el
cap. 6.15.2)
Tab. 6-22: Parametros de diagndstico
6.15.2 Lista de eventos
Cddigo de evento Valor Significado
0x8D02 Error OUT OF RANGE PLUS - El sensor de posicion se encuentra fuera de la zona

de captacion. No se emiten datos validos. El valor de datos de proceso
transmitido es 32760.

0x8D03 Error OUT OF RANGE MINUS - El sensor de posicion se encuentra fuera de la
zona de captacion. No se emiten datos validos. El valor de datos de proceso
transmitido es -32760.

0x8D04 Error NO MEASUREMENT DATA — No se ha detectado ningun sensor de posicion.
No se emiten datos validos. El valor de datos de proceso transmitido es
32764.

0x4210 Aviso DEVICE TEMPERATURE OVERRUN (véase el capitulo 6.10.2) — Se ha
excedido el limite de aviso de temperatura superior ajustado.

0x4220 Aviso DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN (véase el capitulo 6.10.2) — Se ha
excedido hacia abajo la limite de aviso de temperatura inferior ajustada.

0x4000 Error TEMPERATURE OVERLOAD - La temperatura ha excedido la temperatura

maxima especificada (+125 °C). Es necesario retirar la fuente de calor.

Tab. 6-23: Lista de eventos
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6.16 Mensajes de error de aparato

En caso de accesos defectuosos, el aparato (dispositivo)

responde con uno de los codigos de error indicados.

Cadigo de error | Mensaje de error

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8023 Access denied

0x8030 Value out of range

0x8033 Parameter length overrun
0x8034 Parameter length underrun
0x8036 Function temporarily unavailable
0x8040 Invalid parameter set

0x8041 Inconsistent parameter set

Tab. 6-24: Mensajes de error de la especificacion 10-Link

B www.balluff.com
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Los datos técnicos, especialmente la repetibilidad, son

aplicables al cabo de un tiempo de calentamiento de

15 minutos.

71 Precision

Zona de linealidad S,
Error de linealidad
Distancia asignada S,
Repetibilidad

7.2  Condiciones ambientales’

Temperatura ambiente T,

Temperatura de almacenamiento

Deriva de temperatura max. del
valor final

Vibracion
segun EN 60068-2-6

Grado de proteccion segun
IEC 60529

Carga de choque
segun EN 60068-2-27

Grado de suciedad

7.3 Alimentacion de tensiéon

Tension de servicio U,
estabilizada?

Tension de servicio asignada U,
Corriente de vacio |, con U,
Ondulacién residual

Tension de aislamiento de medicion

u

I
Frecuencia asignada a la red
Proteccion contra cortocircuito

Proteccion contra posible
confusion

Proteccion contra polaridad inversa

SALLUFF espaiiol

0...17 mm
< +250 pm
8,5 mm
+50 um

-25...+70 °C
-40...+85 °C
+3 %

Amplitud 55 Hz,

1 mm, 3 x 30 min

P67
30 g/11 ms

3

18...30VDC

24V DC
<20 mA
<10% (de U)
75V DC

DC
Si
Si

Si

7.4 Interfaz 10-Link

Especificacion

Tasa de transferencia
Datos de proceso
Valor de posicion con S,
Valor de posicion con S,
Formato de datos

Tiempo de ciclo

Datos de proceso maestro-
dispositivo

Datos de proceso dispositivo-
maestro

7.5 Datos mecanicos

Material de la carcasa
Superficie activa, material
Tipo de conexion

Par de apriete

Material de la cubierta del cable
Diametro del cable

Cable, nimero de conductores
Seccion de conductor

Radio de doblado, instalacion fija

|O-Link 1.1

38,4 kbaudios (COM2)
4 bytes

0um

17000 pm

16 Bit signed Integer
>3 ms

0 bytes

4 bytes

PA
PA

Cable sin/con
conector

0,5 Nm
PUR
<3,5mm
3

0,14 mm?

> 3 x didmetro de
cable

1 Para UL: uso en espacios cerrados y hasta una altura de 2000 m sobre el

nivel del mar.

2 Para UL: el BIP se debe conectar externamente mediante un circuito
eléctrico con limitacion de energia de conformidad con UL 61010-1,
mediante una fuente de corriente de potencia limitada de conformidad
con UL 60950-1 o mediante una fuente de alimentacion de la clase de

proteccion 2 segun UL 1310 o UL 1585.



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
Sistema inductivo de medicion de posicion

8 Accesorios

Sensor de posicion BAM TG-XE-020

LLa posicién captada por el BIP (A) se sitda en el centro del
sensor de posicion (linea simétrica).

Codigo de pedido: BAMO2RW

Material: Acero (EC-80)
6
~ A
|
5 |
|
| N \a o | ©
28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Fig. 8-1:  Sensor de posicion BAM TG-XE-020

B www.balluff.com espaiol BALLUFF | 29
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BN VENERS

H

1
11 EAH
1.2 FIERANEFS G
1.3 HHEBHE
1.4 AERRE
1.5 FAMNEE

2 ES T —

A DD DS DH

(3]

21 AN ENGEH 5
22 H#HEXNNUENERZEZLER 5
23 EBELEERPEN 5
24 RHELE 5
3
3.1 4% 6
3.2 IhEE 6
4 B 7
41 ZRERTR 7
42 HSERE 8
4.3 ik 8
5 B 9
51 REBAEHR 9
5.2 E{TER 9
(oYl 10-Linkizn 10
6.1 10-LinkE 44117 10
6.2 BESH 11
6.3 TEHIE 12
6.4 RBIHKE 13
6.5 XRESH 14
6.6 (ERBETESH 15
6.7 REGT 16
6.8 TFFXx{EEEE (Switching Signal Channels (Ff<{E5&i&) , SSC) 17
6.9 TFFxBEEMEETRH 20
6.10 Condition Monitor 20
6.11 1TRRITEES 22
6.12 ERBLTESH ((TEITHE) 23
6.13 ATITRIIHENRESS 24
6.14 T TRITHER) 25
6.15 LHIEIE 26
6.16 BEHEFE 27
1 B 28
71 BE 28
7.2 LERH 28
7.3 {HEHE 28
7.4 10-LinkiZQO 28
7.5 HIWHKE 28

... 2
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BIP LD2-T017-01-EP _
BN ENERS

_/EP__-S4

1 APERR

1.1 EAM

AP HIO-LinkiE O BB VBN ERSBIPH S
1, ThEEMRERTUHIT TR, EATES

BIP LD2-T017-01-EP_ _ -S43

BIP LD2-T017-01-EP_

ZFEMEATERNETLARER. BERKMETBIP
B RASF M,

1.2 FfEAMRFSFIR 5
HME=ARERTEIDHIRERS.
> EREEAT

BERFRESHTRS :
1. BEHBE1
2. B{EHEA2

H RR, B
ZRHSREREBERT.

SEHMRIEHNRFTE TR EIHT ($12023), +#HEIE
FHEZOxER R (HlI0x17)o

1.3 #HEEE

- BIP
- RS

BALLUFF FX

1.4  NEFFRE

U

®

g

BIPHEREU T mInENER :
— EN61326-2-3 (i T FN5E5T)

BNBYCEARTIERAR L~ mAFE K
MREETHER,

BHEN

- T&RBTH
EN 55011

NTHMRE

- B (BEMERE  HHESD)
EN 61000-4-2

- EBE7 (5T, MIHRFI)
EN 61000-4-3

- PORBRERROFR (AT , B
Burst)
EN 61000-4-4

- BXHEE (Surge)
EN 61000-4-5

- RS THE
B S MXEES
EN 61000-4-6

FERHI3

FPERFS

FELRA3

FEER 2

FERHI3

ﬂ KXTHEN, FAMRENERESS L -3
FH,

1.5 FRANEE

ISDU Indexed Service Data Unit (35| RS #kiE 2 7T)
MDC Measurement Data Channel (Ul 8 $t4E & 1&)
PD RE%¥E (Process Data)

PDV XEHIEZE (Process Data Variable)

SSC  Switching Signal Channel (FF %5 &&38)



BIP LD2-T017-01-EP _
BN VENERS

_/EP__-S4

2 I ——

21 HEAENER

BRXENERZEBIPHIO-LinkiED , GHESEHIRSE
(Eb2aPLC) FNO-Link = E B LA T &M BRN/E
NHREG, FARENERESNRREE , ETFEIL
HEFRFEA,

ZIHTHABIPS AR EMEA , BN K ERIETIFER
Flo

22 BRAVENERSGEZ2HR

RAWEIFHY H BREEMBSHMRNET LA RFTR
#FHZEMNFR,
S8BT AR ZRBETHTWZY, MR, 2%
RS EXAER A , SEFTAER TAERTHE |, R
ABERRK I EREEHHN R LR,
RAPAEREETHHIATHRENE,
BAREBIPHIAMENERT , BEAFLARMLEE
B, B WA RBE MWK,
EBIPHIRIA KA AT HEBRAY BN T |, M AME1E
1T, ABLEEEEA.

B www.balluff.com

23 EBERERTHEX

WS AT ERES P OB SR TSR R BRI 6.
FANEERTAEEHTANESE A ERTHRE
B T

(el
R MRS AR IR
RABREER
> BEIEBREETE
THESANEL :
EE
PR THES BT RN B,
A
BRI RR N —RE RS A TR TREES B
CREGNBR.

24 RHELE
> FETAREENEREAFLEAE,

X  BALLUFF
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BRNVENERS

3 G5 ThEE
31 41
J<35
=
o
N
Ak 4.1 15.1
25
035
e : \

Q/

Z4-)

Y,

N

3.2 IhEe

BREAVENEREBIPHFENEENERE RENVEH T
HAERIO-Linki HIEES#HH.

6 | BALLUFF X



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BN VENERS

4 B ——

41  RERR
NBRZEMBXNNEESF=EXIT , EBIPEREMNM T P
BXSHEEHAS mmEEEZE (B 4-1HE 4-2),
MRBRT B REZZH , BIPEIREIE T Eitb & BB
# NaSHEEHRNNESS.
NTREEEREIURNNERSS , NREHBHNRE
FRUBLEEEFWR L L,
YEERBIEEREZAD =0.5...1.3 mmiSBEE AR
MNEFH BB (RE 4-3), D =1.0 £0.25 mmiAIFESE
EANFER N EHES&ERER D,

REREAS (BXRE LIRS BN E,

. B¥E
g ) 41 FEEZEEE
> F2/EEIR4 (DIN EN ISO 4762 M4 x 10) 37 £BIP
(RARIFEHLE : 0.5 Nm),
=5
25.5 8
Yo}
N
| | @ =
4 | A
T
~— > \ |

N\
I

<
M4 (2x)

20

4-2: BERRY

& & RE§BAM TG-XE-020

17.5 (2)

4-3: ENEBEAEEE

B www.balluff.com Y  BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNVENERS

4 LEAER BELR)
42 BSEE

02

4-4: SATRESREIS T (MBIPHELHH S EE)

ek | KSHE &5
1 B L+ (18...30 V)
2 - RoEY
3 e L- (GND)
4 26 C/Q (BE&K)

IRDERSE A SRERNBLEE  ETATERREREER.

x 41  EEHR
43 g
ﬂ EM B iE |

BIPF{ZHI1E b LA T FRE,

727

BIPRAHERAREE, TEBIPSHIERZCRAERZEE
BHEERE,

Liik53

BIP, ZHRSMBFRANBATEHELERERFLS
B (JReERNTH).

13 2 B4 R R AE X ERIR S IR RN T (AR
HER) BEBRORPEM.

BAKE
BEHK20 m, ELW, RBRENHLHRNBT 7
WERT , TERAER B,

BATWENEHFE
Bl E ML E fh F ERMARF = F U LW BHER,

BALLUFF X
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BRNNVENERS

5
51 REBAER

RGBT Z2H

BiAEEF , WREBRNVENERSEBIPREFIREN
—BoMESHERRE , WARSBREEH TR
Ho HLLAIREE A R E R =R K,

> HXARMSFZEERENBRXE,

> AFHBEIFINTLAZRFTRZNER,

> EFLEFREFREHEFNRLETR.

1. REEORARFEEBREMESEH, ERIAKNE
Ho

2. EERE,

3. RENEENWEASH , MALE  EFFERBERN
NENERLEBIP,

I! REBAEERBIPH#HTHEFHFEHRET
RMNLRINBEREER,

52 EBTRTR
- BEEHRKBIPRFIEEETAN IR,

HI T REEFERY |, F1EE1TBIP,
- BEREEREAERRE

B www.balluff.com F3Z  BALLUFF |9
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BIP LD2-T017-01-EP _
BN ENERS

_/EP__-S4

6 HE

6.1 10-LinkE A &R

O-LinkFEMREMEEREZBBEESRITRERTBHLR
SR EHMAERNZLHENIGEEUTHWESRE, ML
FRFEENARUERANENEERSE B EERE
FUARBRER).

IO-Linki& % , W& BesMnITES , HBEI—1PMK , B
O-Link =N /3 RIEE , SEHREHEE, 10-Linkig
ZEIE @B IER AR RS BB TIERE,
BEEFRHEUARTINY , BE24-VEOR S , BLERT
EBRIET,. BIXHAR , IXALAN=SKYEL
*”-—Jo

I

HATIO-LinkBIE T , FFEHEIO-LinkEHLFIO-Linkig %
ARG ER WO ITRIG, EX—MLF , BEREAmERE
IR, EEEMERKE  MSHI L MHIE. FrAmSE
HPHARPMEREHENMNREEENARREN (SR
BESH , m#K11).

fEFRET A

PSR A BV fEER A ] (master cycle time) 2 HI0-Linki& &
HEIR B B /METRETE] (min cycle time) FO-LinkE 417
BEIR B WY B/ MEIRET B REM . FEIEIRIO-LinkEHLET |, R
EEBR KW ERRE TR A K EERET A,

Y ARZAR1.0 /1.1

IR A1.0F , KF2ANFH NI REEE SRS NME
R ITIE

MIBBURAR AR |, FRE AT A S R AR BRI 2 — i 1%
fi ;EJ‘%# , fEIRELE (master cycle time) B 53 2 #iE1E
% E o

SHER

EMURA1 AR SHEEHRITTEL , NTTSIRES
WATLMRIZEIO-LinkEH L, MBEF#R—A10-Linki&
&, AU RABRELZENIO-LnkiRENS IR, B8
EIESMIREEOR T ATEAMIO-LinkEH , TS EHEXH
iﬁﬁﬂo

ﬂ EBIPHFREFETUTSH (BHER) :
— Access Codes (15 [RISE)
— Application Specific Tag (B f & FRZ)
— Output Inversion byte (i H [ & = %)
FRIETFRE , RRERSEHIE—X—1
R,

n R —AI10-LinkEH _EBIIO-Linki% & £ thHik
MAR1.0 , 2FERKWERIE (SEEERE
IR~ SREBIEHE  BIAATE).

BALLUFF FX

RFEDREMENM X
BIPHYZHEETESE6.3E X6 6 BN B AU, WTETE
PR FITSRBENS BHENER , JSHI0-LinkE
H:RZE: S



BIP LD2-T017-01-EP _
BRNNVENERS

6 I

_[EP_

-84

62 BESH
A3 |O-Link& 5 E
(i ES COM2 38.4 kBaud
B/MRZ AT min cycle time 0x1E (3 ms)
TR 5SS M-Sequence Capability : 0x19
- MR EERKIEHE - M-Sequence Type Preoperate 275
- BEERBEHE — M-Sequence Type Operate 179
- BZH - I1SDU supported X5
[O-Link ¥ iR 2 &iTID 0x11 (MRZA1.1)
|O-Link L & 3 # BB X Smartf% BEREL & X £F10042_V1.0
MEZEENH ProcessDataln 0x83 (ZT)
SREHERE
MNENEREN ProcessDataOut 0x00 (443)
SREHEHE
HE PR IR Vendor ID 0x378
RZHRIR Device ID 0x020309
#&6-1:  REHAE
1% 5 B3 8]

1.0EHN I BHIERER

PD# x master cycle time =2 x 3 ms = 6 ms

1TAEH RS R EERIR

master cycle time = 3 ms

®6-20  RFAWEE

B www.balluff.com

X  BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
BRNVENERS

-84

6 I0-LinkiZ 0 (%)
6.3 SREHE

BIPEIIO-LinkiE O H2F T N EEHIE, IBEBELEH
TESmartfk BESE B X HFEJ.2F B,

Bit offset 16 8 0
m IntegerT(16) IntegerT(8) 8%
Transmission e
direction Measurement value ZE Vendor specific
FH3 FHi2 FH1 F1H0
7|6|5]4[3]2|1]|0]7]6]5]4|3]2][1]0]7|6]|5]4[3]2]1]0]7]6]5]4|3|2][1]0
(0]
()]
5|8 8| _
G| S5 x| xRN =
BiEA Measurement value ZE el (#3323
2 ¥l olk|a |0 |a|n
Slole |
n|o %
(@)
Type INT16 (signed integer) INT8 BOOL
FR#MERZ0...17000 , Out of Range" —32760...
HiE +32760 -6 (um) 0
No measurement = 32764

) {y B 5 R 58 HSEE (Out of Range)

%63 HENE
FHOLEN
i | B Ihie
7 | System error RERERESS
6 | OoR no data B RN T HREE
5 | OoR B RRMTIRENNEST
out of range ESEN
4 | Unsafe value TX#
3 | ssc4 BEONFARNFXRER
2 | SSC3 FEEANFREMTFRER
1 |SSC2 BoATFRRNIFXRER
0 | SSC1 FE—NMFXIMWFRER
®6-4: HEBE-FTO
12 | BALLUFF 3

M £1E (Measurement Value)
MNEENNTHEEERSBNVE , MuymA LN, HET
W16 EELAK.

@ LR
ol N E35EE
=

HBHSEE (fm)
HBHSEE (Em)

6-1:  NEREFNEE

MR EERIRNVTNESLE (measurement range) 74 ,
MASRHEETEDBEUTHE

— No Measurement data 32764

— Out of Range positive 32760

— Out of Range negative —-32760
BFASEE R HIRZS T 917000 pm (FASE = N &S
E)o




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNVEMNERS
6 IO-Link$E 0 (£%)
6.4 RBHBE
FE|+ARF I (THFE)| S8 BREER (KE) (8] AE
0x0010 (16) Vendor Name StringT (7%7) Read only | “BALLUFF”
0x0011 (17) Vendor Text StringT (21F7) Read only | “innovating automation”
0x0012 (18) Product Name StringT (25% ) Read only | “BIP LD2-T017-01-EP00,5-S4”
0x0013 (19) Product ID StringT (7F7) Read only | “BIP0O01Y”
0x0014 (20) Product Text StringT (28F ) Read only | “Inductive Positioning System”
0x0016 (22) Hardware Revision | StringT (3% ) Read only | “02”
0x0017 (23) Firmware Revision | StringT (8% %) Read only | “1.00.01”
0x0018 (24) Application StringT (& K32F77) | Read/Write | “***”
Specific Tag
0x0019 (25) Function Tag StringT (B AK32F ) | Read/Write | “***”
0x001A (26) Location Tag StringT (e AK32F ) | Read/Write | “***”
#£6-5:  |10-LinkiR B %4

n R FRE| OrY , X —MNREINPREX Rt
T34k, B FHREl > 0t TIHEIETS , T —
REIWBF N UERITT U

Device Access Locks (1% % 1/ [714)

FIAX—RAESE , TUBCESREAIO-LinkiR 2 M4FED)
f, MREBIP, MW UZRSHEERNEE. At
MHFF2ZFHREN LA 1ERN (ZR). N T EFES
SWEEE , TS8R0,

£z Ih&e =]

S X
0 2 RSHiAR X
1 ERSHER X
2 2RAARMSHIZE X
3 ZERAAMAFED X
4..15 | &8
%66 HASHHE

B www.balluff.com

Profile Characteristic (4 & B X #)
ZESEABHIO-LinkiR & X ERWEL B X4,
BRAVENERSEBIPXIFHE —MIRBBEZEN
Smarttk BEREE X4
- F%B5I1 : profilelD
0x000A (“Measurement Data Channel (standard
resolution)”)
- F%5|2: ¥%5|2 : CommonApplicationProfilelD
0x4000 (“Identification and Diagnosis”)
- F%B5I|3 : FunctionClassID
0x8001 (“Diagnosis”)
- F%5l4 : FunctionClassID
0x8004 (“TeachChannel”)

PD Input Descriptor (33253 i A #3iR 5F)
ZSHATHEAMANSESHEEN AR,
BEXNENEREBIP TAEBSEHELTE BAK
6-7 , TTE14),

Application Specific Tag (R F & F#R%)

BEERARE., LEFRSHMINEEIRSLEEEEE H10-Linkik
ZBPBE—MENRNFTHNFRR. ZFRFRTHTH
TRIABENIR , FE XM SHEESH, B
Subindex 0 , AJFRIZEMNITR,

X  BALLUFF
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BRNVENERS

6 I

6.5 RESH

R +K3 (B8 F%5l e BERR R | {EE £x
K + 73
(3t 1 %5) b5
(3 H1 %)
0x000D  |ProfileCharacteristic | 0x01 (1)  |DeviceProfilelD | UINT16 Read | 0x0001 Smartf% RS B iE X
(13) only #"
0x02 (2) 0x000A |MEZRBEBEEX
# (1641)
Smartf% BE3EL & X
HREBEN.
0x03 (3) 0x4000 Common Profile
0x04 (4) 0x8001 Binary Data
Channel
0x000E  |PD Input Descriptor | 0x01 (1) |SSC1. SSC2 | OctetStringT3 | Read | 0x010400 | ¥ fi&&
(14) . SSC3, sSsc4 only
0x02 (2) 0x010404 | Out of Range , ¥
FERAS
0x03 (3) |PDV1 0x030808 | M EEFRE
0x04 (4) |PDV2 0x031010 | MEE/MIEE
%67 REBH

14 | BALLUFF X



BIP LD2-TO17-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNVEMNERS
6 IO-Link$E 0 (£%)
6.6 [ZRBEESH
FE|+A#BE | FREITK (B8 BEEX (KE) | HE B/ (REE) | &F
(%K) piid 5
(T HI%)
0x0052 (82) 0x00 (0)  |Device Temperature int8 (5NF¥) | Read only FrEE
0x01 (1)  |Device Temperature int8 (11NF1) Read only |-128...+127
Actual
0x02 (2)  |Device Temperature int8 (14NF19) Read only |-128...+127
Min
0x03 (3) Device Temperature int8 (11NF1) Read only |-128...+127
Max
0x04 (4)  |Device Temperature int8 (1/NF19) Read only |-128...+127
Min Lifetime
0x05 (5)  |Device Temperature int8 (1/NF17) Read only |-128...+127
Max Lifetime
0x0053 (83) 0x00 (0) Device Temperature int8 (24NFT) Read/Write | -128...+127
Thresholds
0x01 (1)  |Device Temperature int8 (1/NF17) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1NF19) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 (87) 0x00 (0) Operating Hours uint32 (12%%7) | Read only
0x01 (1) Operating Hours total uint32 (4% 19) Read only
0x02 (2) Operating Hours since | uint32 (45 77) Read only
maintenance
0x03 (3) Operating Hours since | uint32 (4= %7) Read only
startup
0x0058 (88) 0x00 (0)  |Boot Cycle Counter uint32 (8%7) | Read only
0x01 (1)  |Boot Cycles total uint32 (4%1) | Read only
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 (4= 7) Read only
maintainance
0x00C1 (193) 0x00 (0) PDV Offset int16 Read/Write | -15000...+
32000
0x00C2 (194) | 0x00 (0)  |PDV Preset int16 Read/Write | -32000... R REETHY
+32000 e HE
0x00C3 (195) | 0x00 (0)  |PDV Charakteristik uints Read/Write | 0x00 — 47
OxFF - [R#%
0x00C4 (196) 0x00 (0) PDV Enable Detection | uint8 Read only | (0x00) IhaeRKIM
Range
0x4080 (16512) | 0x00 (0)  |MDC Descriptor (7TNFT) Read only
0x01 (1)  |MDC Low Limit int16 2ANF%) | Readonly | (0)
0x02 (2)  |MDC High Limit int16 2ANF%) | Read only | (17000)
0x03 (3)  |MDC Unit Code uint16 (2N=%) | Read only | 1010 ATFumiy iy
KB
0x04 (4)  |MDC Scale int8 (1NF¥) |Readonly |-6
%68 fRBTASHK

B www.balluff.com

X  BALLUFF
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EE,@%{_LE/”'JE%,}L

6 IO-Link$E 0 (£%)

6.7 REHD

EBIPEEHTETH S , XEGSAETSHSystem
CommandfE3& 3|2 , ¥&5|0LiFF, ﬂﬂiﬁi/\wuun
SRIEEBIP, E’f_'_—"l BRARSTAY , Zonsme

ﬁﬂﬁﬁﬁ%ﬂ’\]ﬂ]ﬂfo
wme =20 4 BA
0x01 (1) ParamUploadStart Fras# bz,
0x02 (2) ParamUploadEnd gERSB LR,

0x03 (3) ParamDownloadStart | FFSEH TH.

0x04 (4) ParamDownloadEnd HRSBT B

0x05 (5) ParamDownloadStore | EHSHIRE , AT HRBERH.

0x41 (65) | SP1 Single Value FHANENNEREFERZEE.
Teach
0x42 (66) SP2 Single Value FHANENNERFRIEEME,
Teach
Ox4E (78) | Teach Reset EEFMETHBENSINRE (BFEFR).
0x80 (128) | Device Reset EFNRICREFEIRZEH (Software-Reset),
0x82 (130) | Restore Factory FrRrERES MBI &E,
Settings
OxA5 (165) | Reset Maintenance ENFIERFEHE (Condition Monitor).
OXEOQ (224) | Teach Preset HEAREFPDVREEBE , HHHLERENMRE,

OXE1 (225) | Teach Measurement FHAMERZI ANETEN T RE.
Range Lower Limit

OxE2 (226) | Teach Measurement FHAUEFI AN ETEN LRE,
Range Upper Limit

£6-90 REWMHRS2, FRI0

16 | BALLUFF X



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BN VENERS

6 IO-Link$E 0 (£%)
6.8 FF{SEEE (Switching Signal Channels (FF % g%mmﬁ@%&_m;ﬁ%ﬁ , TARBS M Switching
E2EHE)  SsC) Signal configurationi® BEFF X RV 4F =
- B 5iE (single-point mode , B 6-2) : & : 1
X FBIPFE RS , AT SAXS UMLK =38 HIFF SORTS - PRER (two-points mode , B 6-3) : fH : 3
(Switching Signal Channels (FF<f§58&) , SSCs) # 1T - B H#EX (windowed mode , B 6-4) : B : 2
%O = 0
SIFAESHTBIRBELHEESH (BAEX 6-10) J EUEESHN , FREIFXES.
HITEE, FRBENEEBEBETRSI0X003ANBERE
Frid.
5| g F &5l 2 BEERX R | R
0x003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W | 0x01 : SSC1
Setting 0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | -32000...+32000
(8sC1) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration 0x01 : inverted mode
SSC1 0x02 mode UINT8 RW | 0x01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x003E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(8SC2) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x003F | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration 0x01 : inverted mode
SSC2 0x02 mode UINTS R/W | 0x01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(8SC3) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration 0x01 : inverted mode
SSC3 0x02 mode UINT8 RW | 0x01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC4) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4003 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | 0x00 : normal mode
configuration 0x01 : inverted mode
SSC4 0x02 mode UINT8 R/W | 0x01 : Single point
0x02 : Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm

£ 6-10. EEXHETESH

B www.balluff.com Y  BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNVENERS

6 IO-Link$E 0 (£%)
BoEx
Wi
SSC

SP1
62 RAMKPEERIIHTH

] FRE| 8] BiE
1. EEFFRBEE, 0x003A|  0x00 R/W  [0x01 : SSC1
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
2. FRELBHEFFENFF RSP (SPIAMEIETEA).
3. RREREHS, 0x0002 |  0x00 W 0x41
4, REBEE (FETHAIHRSSC), 0x003D| 0x03 RW  [50...16900 pm
5. RERHERSSERE BREZE). 0x3B 0x00 R 0x11
FAER
[ SoORFRRAEEN  EUSHTERR
!
W
SSC
OV O =~ EE
SP2 SP1
B6-3  FARRAEERRN R
5| F3RE| 4] BiE
1. EERFXEE. 0x003A |  0x00 RW  |0x01: SSC1
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
2. FREABIHEIFTENTF < ASP2 (SP2HFE TEBEM).
3. RERGHH. |0x0002 | 0x00 W |ox42
4. FREABHBIFAENTIFRX RSP (SPIAMAE TETE RN H
BMBFAFSP2),
5. KEREHD. |0x0002 | 0x00 W ox4t

BALLUFF X




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNNVENERS

6 IO-Link$E 0 (£%)

BOER
ZERERAEXNER , RRSFFERXFIHRENR
windowed,

wiE wia

§sC

DG ov = ==haeEa
sp2 SP1 &
[ WINDOW ]

M 64 BHOERNHRG

k]| FRE| 18] BiE
1. EEFREE, 0x003A 0x00 R/W 0x01 : SSC1
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
2. FRELBHEFFENF X RSP2 (SP2A4ME T/EBEN).
3. ERERZEWT. 0x0002 0x00 W 0x42
4, RETIRSHFSR (TiE), 0x003B|  0x00 R 0x12
5. FREABIHEFMENIFRSRSP1 (SPIAFE THEEREN).
6. KERZEWD. 0x0002 0x00 W 0x41
7. RBEOER (£ RHIHSSCT), 0x003D| 0x02 W 0x02
8. RERHMRSFFSE (). 0x003B|  0x00 R 0x51

THIERHRS T BT S8 Teach-In Status (&5l
0x003B) #EHY,

Teach Flags Teach State
SP2 SP1
P2 [ TP1 | | |
Bit: 7 0

6-5:  Teach FlagsHTeach States#y4513

Teach State T L E B U TE :

A eX

IDLE

SP1 SUCCESS

SP2 SUCCESS

SP12 SUCCESS

WAIT FOR COMMAND
BUSY

ERROR

% 6-11:  Teach State

N[l |W|N|~|O

B www.balluff.com

X  BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP _
BN ENERS

_/EP__-S4

6

6.9 IFIXRBEMNERETH

ATHAXRERENVLEETUET S Set Point value
EEWAZIMEMNEFESRT,

IO-Linki#Z 0 (£8)

6.10 Condition Monitor

6.10.1 SRERN

LT REEHBIPERNHFSHSMEELCREMNEHE (
% 5/0x0052 (82)) :

LERE (F£5[1)

B BTSRRI RIEEE (FER512)

BHF BTk RSEE (FX513)
BENETHANREERE (F&514)
BANEDHANRSEE (F&515)

n BEABSFRNBIPZAKEE, ZREEEM
BRTHETHRRERE.,

6.10.2 REEHENERE

FIABIP , ALEMUTRERESRE (55/0x0053 (83))
BETREE (FR51)

BE LREE (F£R52)

X E S {E T BAME-128...+127 °CHISEREI RILE.

NMRBETHSTXLERE , WBPAH-—MES (SAEH
Bk |, 5B26M),

WRBIPHRENRES T95 °C , W H —ik
BREDS.

6.10.5 ¥IEMRTF (Data Storage)

6.10.3 BT/t HER

EBIPHRFEMEIT/ NS, HRB/OTEREXARE (R
0x0057 (87))e

BEAMNEASHHANET/IRE (FER5)

B LRRFLURMEIT/ B (FFR5E12)

B LREELRNE TN (F3REI3)

A R L@ S Reset Maintenance (1RFEE 1) W IHRIFHY
BTN BEBRENRE,

6.10.4 5|5 EHiT ke

BREFHMKILE , BIPHSMAKARENS|IS AR

MBS, TR Device Reset ((RZEN) EREHE
B, BeSBIHEERE XA,

T LAIE I 25100058 (88) F 3R 5| 0REVZEE

A R L@ S Reset Maintenance (1RFEE 1) WIHRIFHY

SISABITBSBRENRE,

5| FHERsl | B wE (8] e

Data Storage 1 Command 1F% | Read/Write

0x0003 (3 —

©) 2 State Property 15% |ReadOnly | smpata Storage ($#E4R1%) FIO-Link
3 Size 4F% | Read Only | ZHATHERFIIE. ZSHTHA
a e
4 Parameter Checksum | 4%F¥ | Read Only FREMEMRELET.
5 Index List 47F7 | Read Only
®6-122. SBBEREF
SALLUFF I3z




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BN VENERS

6 IO-Link$E 0 (£%)

6.10.6 &% 1541 (Device Access Locks)
FIFXAMRAESE , TABUESEAIO-LinkiRZHFED)
A

BEo

XNTFBIP , TUERSHEERNIRAM IR AR
F2Z TRENMENBMIRA (BER). I TEMEHY
B8, ARHEIRNO.

{70 ZRSHILR
(&8

fi1 2HSHER
E35))

fi72 =R%RY
(FX#E)

{3 A PO
(FXHE)

z4..15 | ®RE

% 6-13: EZASHEE

6.10.7 B & #HFIhaE (ProfileCharacteristic)

ZS B BFIO-LinkiR & X BN E B XX 4.
- F%5|1 (DeviceProfilelD) :
0x000A (Measuring Sensor standard resolution)
-  F%5|2 (DeviceProfilelD) :
0x4000 (Identification and Diagnosis according to
Common Profile)
- F%5|3 (FunctionClassID) :
0x8001 (SSC Function Class)
- F%5|4 (FunctionClassID) :
0x8004 (Teach Channel)

B www.balluff.com

6.10.8 TREFHIEHN LM (PD Input Descriptor)

ZSBATHAFASEEENARK,
HRBENENEDHAINZTHEA,

T &5 WE 15 BA
0x01 mRES
1 0x04 AMIKE
0x00 M fREBE
0x01 HRES
2 0x04 AKE
0x04 HURBE
0x03 BEHSEH
3 0x08 S KEE
0x08 SNREBE
0x03 BERTER
4 0x10 161 KE
0x10 161 fRIBE

£ 6-14: NEBENEH

BN FRIOTNENEENLEREELR SLET IR
BiE , B12M),

X  BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BN ENERS

6 I

6.11 {TREITEES
6.11.1 ZhaEiimA

BEYAE—MIBEE (PW) AR —NNFRHIEEE (SP) ,
ERMHBRENENTES=MEE,

XESEE PN E — N AR MBUESEA (ERX).
URELEEENBENEEAR , BT ZEENHENT
BiItHETEX

- g?ﬁl%%Custom Operating : ZITHEAUHAFE

—  it#kESTotal Operating : iHERES& B E LT,

SEE3
(RBIDR , FEITIT)

B2
(TEEXRE)

friEfE3

B #E3
frEfE2

I 251

6-6:  ThEEULAA (— )

HTE M BEX SO UEES , RitJRP RS el
BITRITMER. EXMIBERT  IIESROITEITRERR
EHHRLE K,

BUCHTREUTHRBRRENARF , BHTES,

BALLUFF X



BIP LD2-T017-01-EP _
BN VENERS

_/EP__-S4

6 IO-Link$E 0 (£%)

6.11.2 ZfEESLML

ERNMNTBEBEEHE , IEITRSEERTRREIES Kt
EiEss (H1m32, 64...), MREABEITHERETI2HEZ
B2 i, &S TEELEXR31ME,

A1 (FIETRITRERDERUE)

T2 (FTETRITHESYERUE)
MR EEBIEITEITEES1 Total Operating #1528/ F32

Cr b e s ke e (BI31) B , M EH B R A TR E (1..3)
Custom 10 11 2 70, XRANERBHEMEEBH. XFTREFRFTN
Operating SR B Fwm LR T A BE.
O[;L?Ej:ng 52 20 8
®6-15. R (FIBTRITBSEEGERE)
B F1TR2 11851 Total Operating23i% 232 , FItFFE 1T
RIS E M AE R R E R F R,
MBHEBHE , WEARBREEHBHEFEEMESEK 6-15
MR EBE.,
6.12 MERBTESEH ITRITEER)
=i FF5l S8 1}511_%1% KE B LN 8]
I
0x020D 0 TRITHETEE UIntT8 | 81 0...3 0 RW
0x020E 0 TRITRSE1ERE RecordT | 40{u - - RW
1 TR EE (PW) IntT16 | 16fz | 150...16850 8500 RW
2 TRITHE1EE (SP) IntT16 | 16fZ | 150...2500 500 RW
3 TRITHE1ER (BUE/REE) UinT8 8 i 0...1 0 (REUE) | RW
0x020F 0 TRITHE1ER RecordT | 64{u - - R
1 TR HER18UE (Total Operating) UIntT32 | 32fx - 0 R
2 TR B 15{E (Custom Operating) | UIntT32 | 321x - 0 R
0x0210 0 TRITHER2EE RecordT | 401x RW
1 TRITHKE2LEE (PW) IntT16 | 164z | 150...16850 8500 RW
2 TR HEE2EE (SP) IntT16 | 16fz | 150...2500 500 RW
3 TR RS 2ER (BUE/RBEE) UinT8 8 fi 0..1 0 (REUE) | RW
0x0211 0 TR 215K RecordT | 6411 - - R
1 TR EREI 2B (Total Operating) UlntT32 | 321z - R
2 TR ERES 2 {E (Custom Operating) | UIntT32 | 32{u - 0 R
0x0212 0 TRITHERIEE RecordT | 401 RW
1 TRITHERIMLEE (PW) IntT16 | 16fZ | 150...16850 8500 RW
2 TR EEE3BE (SP) IntT16 | 164z | 150...2500 500 RW
3 TRITREIRER (BE/RBUE) UintT8 | 81{u 0...1 0 (REUE) | RW
0x0213 0 TRITHES IR RecordT | 6411 - - R
1 TR ERES 3B {E (Total Operating) UIntT32 | 32fI - R
2 TREITEREI3EE (Custom Operating) | UIntT32 | 321% - 0 R
%6-16. ERBETESH TRITES)

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-01-EP _
BN ENERS

_/EP__-S4

6 IO-Link$E 0 (£%)

6.12.1 ISDUSEITREITHEREE
ENETERNTUEN RS KEE AL TTERETEHM3
MXIFGLEE.

7] LA 2R 5 0x020DE R TR 1T B ESER (1...3)
6.12.2 ISDUSEITIEITHEIXELE
EERBETTRASHEEE (PW) MXFRHEEE (SP) &
X3BE,

LB ERNBESEAFTE TGS,

B PR ER USRI EEE A,

RUFE :

{IEE (PW) : 150...16850

B2 (SP) : 150...2500

H MREFCEFENETEA , WRBE -

[

6.12.3 ISDUSEITIETTERESxIEN

ERAFEBRERENSNEENHBRETHHRE
(Custom Operating/Total Operating).

AP REEE —MRFA S E & Custom Operatingit#igs
(ZET6.13.3),

BALLUFF X

6.13 ATARUBFENRES T

&5 | FR5l | #E S, IhgE
0x0002 | 0x00 | O0xB6 | =JTHEIT | BEYREL®
WEBMNE | RTEITE
(PW) BRUBEEHR
=z
0x0002 | 0x00 |OxB7 | EM{TIELT | IR BFTEITE
WEEEE | ITHEEEN
RIAE (LB
/B BE)
0x0002 | 0x00 |OxA5 | EVRFS | ENFERT
w e
£6-17. BATIRIUTEENRESD

6.13.1 REGSEITEITHEMNE

ARG H0xB6 AT R 5Tk B ERFHANETRITH
2 (1...3) NiLEE.

6.13.2 EUTRITHREE

AREGDOXB7AEEFMETRITHEEEE (1...3) K
EZIAE (8500) AKX [EEE (500)0

EFVERER , FTETRITHESESEER,

6.13.3 EMRFSH
MBS CEME — M , AT HIIREES
REARFER.

UWHBELEEMEN , MAEARSETTOXASHREE
o

UTEERTFITRITERE

FrE T2 118458 (Custom Operating) ##HE 1 20,

FrE1TRE1T$ES (Total Operating) BY 24 B i ER R R 72
EFRMEMHED,



BIP LD2-T017-01-EP _

BN VENERS

6

6.14

IO-Link## 0 (£8)

M (TR EER)

_/EP_

_-S4

6.14.1 BXISDUMNTRITHBHTSHIEE

UTARNYBAIMRE :
- FIRUTEESR1NTLEE PW) RER
1000 pm : 0x2710

FHTRITHER 1M EIEE (SP) IRE 1000 pm : 0X03E8

- RITRUTHSEEXRERNBE | 0x01

wEIRE

&5l T &5 B{E i B

0x020E 0x01 0x2710 | TR HE1NNE
& (PW) RER
10000 ym

0x020E 0x02 Ox03ES8 | FF{TIE1TEhE5 109 B BE
(SP) &&E 71000 pm

0x020E 0x03 0x01 | i&EBEERNITEITEHE
B

% 6-18: IR

LRBEE B AUENSHATEE A,
EXFERT , FTAEESHRRIERFR5/0,

&35l T3R5 HE 88
0x020E 0x00 0x2710 | FTRIT B 1L EE
Ox03E8 | (PW) iR E R
0x01 | 10000 pym ; JF{TREit
ES1EEE (SPIRE RN
1000 um ; I BERIT
B HE1R0E
£6-19: [MEXZEEFESI0

6.14.2 BERSABHETRIUTBBLEEHRTF - RS

PN
ap T

TRITBEREE2N N EENET R REFME

2000 pm.
] F35 HE 48R
0x020D | 0x00 | 0x02 |[gBARitHZEE2
R 5L B E (1 E2000um
0x0002 | 0x00 | 0xB6 |¥IfFEitHEMLE
£620. BIRANNTRIMBETEN LEERESGE

2000 pm

BHABISHREEILISDURBITIRITEER2
HIEEE (SP) LARAER,

RIEX 6-16E ETEITHER2.

B www.balluff.com

6.14.3 FIRITBFLEEMIMINE - REHT
TR BESRSNWEEN S SV RIRINE -

] F35 HE 48R
0x020D 0x00 0x03 |EFITRITHHRBEES
0x0002 0x00 0xB7 | EMU{TRITHREE

R’ 621 RHTRIBERSEMIMINE

X  BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4

BRNVENERS

6 IO-Link$E 0 (£%)

6.15 LHIEUE

BIPEZFIRSBR Y MK (BH) (B3R 6-22) , &
EHRE T UBE 2 S BIREURES.

6.15.1 LIS

#5| FHa| E 2t KE 18] e

0x0024 (36) | 0 Device Status 1% | Read Only | 0 = EEREA
2=8%
4 = =

0x0025 (37) | 0 Detailed Device 18F ¥ | Read Only | FEN3IMNHENEH -

Status FINFTEHRE (0=FEH ,0xE4=&

& | OxF4 = #[E)
BO2MEINFTHEHARE (BRLET6.15.2)

£ 6-22:. WK

6.15.2 EH45|X

BHAB | RARX | BX

0x8D02 W %L;;’B(gsslgﬁNGE PLUS - (VB RRERNTEN. TaHEAENEE, fRHNEREEE

0x8D03 = %l;]T (g;l;QNGE MINUS - U B REBERMEE SN T B EAEREE. ARHSERE

0x8D04 i %%AQZE%SL].U%EMENT DATA - RIRBIZMVBIE TR, ThHEAEREE. ARNSERE

0x4210 2L DEVICE TI;MPERATURE OVERRUN (Z1.E%76.10.2) - BH IR EWRE FIRESHE,

0x4220 2L DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN (Z/.E%76.10.2) - (R F R EWEBEE FIRESHE.

0x4000 Wz TEMPERATURE OVERLOAD - BEEBEEENRSEE (+125 °C). HMBERAIR.
£623 BHIE

BALLUFF




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNNVENERS

6 IO-Link{E 0 (4%)

6.16 REFHEEE

FRIAHEIRET , 8% (Device) A T HHMERBHZ—#1T
)

WERED WEE R

0x8011 RE|IFATA
0x8012 FERIITAH
0x8023 B
0x8030 BEBHEE
0x8033 SHBEEATHE
0x8034 SHEENTRE
0x8036 ThEEE i A~ o] A
0x8040 SBETH
0x8041 SREF—H

% 6-24:  #HEFERI0-LinkAE

B www.balluff.com 37 BALLUFF | 27
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BIP LD2-T017-01-EP _

BN ENERS

_/EP__-S4

7

BA%YE , LHRESERE , L2150 RN E

FEM.

7.1 BE

% XS
giRE
NEIEES,
EERE

7.2 HERHE

HRET,

HIEERE
RIBENRXBEEZES
&3

HEEN 60068-2-6

Brir 2K B AR IEIEC 60529

Wi AT EEN 60068-2-27
BREE

7.3 HBHBHE

THsBEU, , RE?
METAFBEU,
EEEBR, , HU,
R
NBLZBEY,
MEIRE | BIR
AR

B bR & RER AT 8
RARAE AR

BALLUFF X

0...17 mm
< 250 ym
8.5 mm
+50 ym

—25...+470 °C
—-40...+85 °C

+3 %

55 Hz , #xi&@
1mm , 3 x 3054
IP67

30 g/11 ms

3

18...30 V DC
24V DC

<20 mA

<10 % (AU FEH)
75V DC

DC

i

7.4 10-Link#EA

B
=
SREHE
fLEE , &S, T
fLEE , &S, T
BEER
FEEZNL)
SRHE , TREE - 8%
SREKE , 8% - TREE

7.5  HWEE

A=HH
By%mE , A8
EEAR

RN

B EMH
BAEE

B, SEBE
S&BE
EH¥E , BEBIR

IO-Link 1.1

38.4 kBaud (COM2)
4FH

0 um

17000 pm

16 B , WERS
>3 ms

0F T

=

4FT

PA
PA
B T/ R
2

0.5 Nm

PUR
<3.5mm

3

0.14 mm2

>3 x BEER

Y XFUL : EEAFERIET 2000 mivib RER .
23 FUL : RIRRUL 61010- 147813 FRAE I S IRUL 60950147 &
FRZh =R e R IRUL 13105RUL 1585 BRI SR N 2R E RIRX

BIPHTIHMNEREL,



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
BRNNVENERS

8 I ——

1z B 15 Re§BAM TG-XE-020
HBIPEENEIMLE (A) M FEE RSP E (K

%)o
TR : BAMO2RW
MR W (EC-80)
6
B A
|
5 |
|
e 1w
28

10

8-1:  {IE#EEBAM TG-XE-020

B www.balluff.com 3 BALLUFF | 29
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
FERRTSIZVITDAT A

1 EEEE 4
11 ERER 4
1.2 ZXETHEATBII—VERFYE 4
1.3 E#RSR 4
1.4 FRRIEREAN—7 4
1.5 FRHETHhDKE 4
2
21 [ 5
22 FERRSIIAZVIVATLANZEICETS —REIE 5
23 EBLHERTOHH 5
24 RFEE 5
3
3.1 #EE 6
3.2 HE 6

~

4 EET

41 HYNFICETREESEE 7
42 EXELH 8
43 S—7I)0mY)EL 8
5
51 JATFLDEYRNTYS 9
52 BREROER 9
(SYf 10-Link 1> 57 1—2 10
6.1 10-Link o E/ /& 10
62 BENTX—X 11
6.3 JOREARF—X 12
6.4 HEBrFT—2X 13
65 JATLANTX—Z& 14
66 TUHEBEO/NTX—2X 15
6.7 TAFAIONUR 16
6.8 AAYTFUIEBERE ( Switching Signal Channel, SSC) 17
69 RARAYFUIFYURIODEETA—FA> 20
6.10 Condition Monitor ( REEEESS ) 20
611 ANO—UHIUE— 22
6.12 EUHEAONTA—Z (ARNO—9HTE—) 23
613 ARNO—UHIVE—DOIATALAINUR 24
6.14 fl (ARNO—UHI>E—) 25
6.15 PHF—2=& 26
6.16 FNAARAIT—AY+E— 27
7T BN 28
71 BE 28
7.2 RBEBEZXH 28
7.3 ERMH#E 28
74 10-Link 127 I—2A& 28
7.5 HEBHT—X 28

8 E )

B www.balluff.com AZ4:E BALLUFF |3
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
FERRDSIAZVIATA

_-S4

1 A EEE

1.1 18 A &6 B

COBKHBAEF, 10-Link 1 27 I —ARHEOFE
RRTSaZUIIATABIP O, #ee, [EHZE
ICD2WTEHL THY), BIPLD2-TO17-01-EP_ _-S4 &
& O BIP LD2-T017-01-EP__ O XA 7 IZAMTY,

KEZ, EREZEITIEMAORMEZTRELTVE
9, BIP 25REB. BEITHHIIC. COHABEEHHAL
EEL,

1.2 ZXEBTHEATBZII—IELERFYZ L
BERDERE=ZAI—ITRRENET,
> BT

BEFEFESLEEICRTENET,
1. R 1
2, #§R2

II X, BEVH
— RN BEREHEEZRLET

HORSAFTVTVWEVETFIE 10 EHTT (6l :23)
o 16 EHIE, Ox ZHIICMH T TRRENET (F : 0x17
) o

1.3 [FEWB&

- BIP
- BEEERAOFIE

BALLUFF HAE

oy

1.4 FRAEERREEN — 2

CEN—7, BRNBREDNEUES
NDERBEHICEHALTWAZELER
FTENDTY,

g

BIP X DHEBBEEEFT LELTVWET,

- EN61326-2-3 (A 21-FTA4HLVPIIvay)
IZv>arvik:

- MEI Xy 32 EIE ENS55011
BRL/AADAZI1ZFT 1R -

- BEXHE (ESD)

EN 61000-4-2 LRI 3
- B E#MRE (RFI)

EN 61000-4-3 LARJL 3
- T7F7ANKNSUZ I RNN—-AKN

EN 61000-4-4 LI 3
- =

EN 61000-4-5 LARJL 2
- BERBHAICL > THEENDE

EpE

EN 61000-4-6 LRI 3

[ Fo0RE ARCRIIHECEAEES
ZZRLTSIEE W,

1.5 FEATHhIHE

ISDU 4> FY VAREHF—EATF—RIZY K
( Indexed Service Data Unit )
MDC BIEF—2&RF ¥ > %)L ( Measurement Data

Channel )
PD 7HOtAF—2 (Process Data )
PDV 7'OtAF—XRZEH ( Process Data Variable )

SSC AAYFUIEEF ¥ =) ( Switching Signal
Channel )



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
FERRDAZVIIAT A

2 I ——

2.1 A&

IO-Link 1 &2 7 I—REBOFEH R a -T2
ATALBIP &, #EEIEATAL (PLCEE )X
I0-Link YAREHIC, DZFHNBRAIE/RDS>a =Y
DEODDVATLAZBELTVET, COTATAIRHE
WMELIRBOBEMAETENTERES L, EXZEFHTOR
ANrERENTVET,

BIP 2f< &, AEATHEATDIERRFAENTS
57, ChIIRDBED > EBERA—D—ICTT DRI
ERESLVCEEBREN ADNB LB ET,

22 FEBRRISIIZVITATLANREICETS—
xS 1]

BREBRTEY RTYTETSZENHFAEATVEDD
. ERRFEOHNEBEZEL, NL——2J 22 1EMN
DEMEDOHKTT,
NL—Z2V%ZH-EM0RMEELE. EFOHE.
A, BB, BEOREICETIAZBEEL, TE5IXE
E¥EHMTDE, ThICETZRBREERATSC
E, BUBRRERNEEBELDCENTEDANESVE
?O

BEETSERF. TOEPHEHICSVWVTERENZZE
BREZETIDEHNBYET,

BICANRL—2—F, BIPICTEANHDEBEAICANS
FUTYNBRBARLTELAEVES, nBEHBLU KT
hEB)ERA.

BIP ICHBEXIEEAUREEEN HDHEE. YZEZAT
LDHEBEZIES T, TEYUEFERANSRETISLEND
WET,

B www.balluff.com

23 B

ENOE L]
RECERHEC O LES
FLTLEEL,
BERTRIIFILD—REEEIIUTORS ICRTE
nEJ,

R, BREED-ODEE % B

STFILD—R

BRORATERRA
BEEEBALULBRICEBIPER
> fEREEEE

B2UFINT—ROBA :

N} ==
A=

HROBEEPRBERHBThOHZRREELE
kD

VAN S
BB O TFILT— KE—BOBET—9 OEE
B, BES5ICESRLEEGEEZR<ETIOH2E
BERLET.

24 FEE

> HERREERICEBZEOENERELCH >TLEE
Wo

HZAGE SALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP__-S4
FERRTSIAZUYTVAT A

3 1h3E & e
31 #it
@<3.5
5
Q
BAth 4.1 15.1
25
035
rﬁ\
y \
0 9
@ //
g
K 3-1
3.2 g

FBRERIDIIZVIIATLABIPIE, EEARD 3
RZUVAFI-HouBEE®REL. Ihz |0-Link H
HEBELTHALET,

6 | BALLUFF HZAEE

|



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
FEBHRRDIZVITATA

_-S4

4 B AT &

41 BYUYNSWTICEITREESHE

BYRGEMICKYAEESICHEN RACEEBLSE
. BIP OREEORABRICHS MM OXZILT)—0DZE
BERRITIVENfBVET (R41BLTFR4-2%25
lﬂ\ﬁ ) o

RS2 AVRNSIVAFI-HOMIZE, EEHmA BIP
L& 2 THRHAET MBS, BUBAEESEEYET,
EOMENAEEES %851, BETREY RS —7
IOWMYEL, EERATLOERBBTE71IILE
WMEBISEELTLSEEW,
RODIAVKNSUAFI—HERETERT
D=05.13mm QOEETAEFEICBATENTE
FT(R43%Z8R ), BRENICELUDHIESOUZ
TUTA4ILo—&, EBERE D=1.0£025mm &W>
BPMREICKYET,

BEFERKEVCEN—7 (REEION—2 ) ICHR2T
HBELEY,

BB
» BIP ZEEMRIL N (DINENISO 4762 M4 x 10 ) 2 &
TEELET (HZFAFHELEFNILY :05Nm),

B www.balluff.com

BHE
R 4-1:

XZNT7)—D=EOERH

>5
25.5 8
Y]
N
| | @ —
4 N —_
9 / L , &
w0 \ [ <
\ : \/ S
%) &=
B
20
K 4-2:.  BFHIE
\
|
|
a |
RISaAVRSYAF1I-—Y
BAM TG-XE-020
17.5 2
K 4-3: #HEEEOERH
HZAZE BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

4 LA T & B ()

42 BREHR

X 4-4: E2EY  ORXVX S4(BIPOORIRZLEASRIE

dxR9R[1EY | DMREENE &5
1 S L+ (18...30 V)
2 - REMAY
3 5 L- (GND)
4 2 clQ(adzaz4s
—avs4yv)

DAREAOLRIETINO—FHTGND ILERIDCERTERT
F. =L RCERTDCERTEEREA,

®4-1:  EROBNHT

43 S—7IIoEmYEL

ﬂ EREENTVWERT—A (B ) NFHYET !
BIPS LU #IfAF v EXY NE. BUEHART
Y EIIBRFAERY)FEEA,

R 5

BIP ZBEREBICH > THEBLET, AHO@ORRFIC
FLUTBIPATOGEREE>TVWAESIEELTL
EEWV,

—7I)LOELY) EL

BIP, > O—5, EBREAOT—T %, BERYT—7
JLOELSTEYEEHZAVTSEEY (FENETHPE
ENHBEN),
BICEHBELEBEDZORIRYND—VERARICKZ2BFENE
FHREE (AMESHZE LD ) THY, ThIC
TLTT—TIN—=IL REZCLKHITHABRELALEE
Ao

T—7Il0RE

T=7IORE . HFR20m, FHE. —I/I K, BYE
LICK 2 THBOTHEOZENEUBVWRY, &K
WTr—7 B FT2ENTRETT,

B EBAR O B (2

BET—7INEREOBEOHMITEERE, Pt T—
TIEROIBFTHEHFNEBYEEA,

BALLUFF HAE

|



BIP LD2-T017-01-EP__/EP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

5 S

5.1 SATLADEYNTYS

AT LDEER

FERMRS A ZUIT AT ALBIP FHIEHS AT LD
—HBOBE. BEGRFICNTAXA—ENEEREETNT
WaWEe, SATANBRERZRCIENBHYE
I ThiIZKY, BELEY, YHWBEZR<BTHN

AHY)ET,

> JATLARBORBBRXEBAIICEIEASHEWNTL
EEW,

> HREBRIXTNL—Z2VJZHEEMREY T
FIT2TLEE,

P REBA—HN—FLERIATALAX—HN—ILLDEE
DEHOEEFEICH > TSEEL,

1. BEHEIFN LAY EEfiENTEY, BENTELV

N EBRELET, BERIFICEENIRShDBEIC

&, chEXBELET,

SATLANERZANET,

3. AIEMEERETNEBE/NTA—2ZEZTBRL, BDEICH
UTHERARSa VI AT ALBIP ZBHREL
£,

o

I! (2, BIP ZRIBL 2B X —N—ICEEZE
WELLRICE, EOREKRK/TELWMEID
BOTWAHLZRBRLTLSEE L,

52 BEROIEE

- BIP EIXTOBEEIVAR—Z MO s EHH
CaBLTLSEEL,

- MEEICEENRSNDBEICE. BIP OFERZHIE
LTLEEL,

- REBEFEUEERALSRELTLSEZL,

B www.balluff.com A4&: BALLUFF |9
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
FERRDAZVIIAT A

_-S4

6 I0-Link A > 27 T—2

6.1 10-Link &7 /5

—REE

IO-Link KD A TV T N2 HBRTT Y

FATI—REFFA—RKNX—3IATFALICEHEEL., EX
WETEB71—I)LRNALRILEDBEETREICTDH
BTT, 74— RNACHKELBEWVGEICEK, BEED
BEVATLAL (7 4—I)LRINAX Ethernet R— AN A
TA)ZRALET,

OB RTOFITI—2BED IO-Link FINA A&, 7
—RJIA, I0-Link YARZNLTRASA > MY —KRA

2 NEETHES AT AICERHENET, 10-Link T/\

A Ak, TROFES—I) REELHT—TIIEMFELT
BHELED,

BEFEE UART ZORNIJLICE#L, ¥=—FEF—RT
24V NIWAZRAARICK ) ITOhET, COFEICKY
RN 3 EHYBEEN TRELE RV ET,

ZOR3

O-Link BETIk., EEE N7 L —ALN IO-Link YAXR
& 1O-Link FNA ABTABNICRBENET., 0T
ORJNDBE, 7OELAF—REFTTELS, NTX—
AT —RBED) IV ITIANTF—REEEENT
T FATZTIL—LRATBROCERTEIHAIIILE
ALADKREZTERBER, TAXBRHET/INA A HEDE
BEDPSREVET (BENTXA—ZMNM R—D%ES

’H\ﬁ ) o

PR - E N

FRTBYH AU 2A L ( master cycle time ) I& 10-Link
TFNAADR/NF AU ZA L (mincycle time ) &
[O-Link NAZDENS A TN EZA LK) REENE
T, 10-Link Y AR ZBIRTBHFEFE. KEVADEIS
EOTERATIHAVILRALNREDEICEELT
<EEW,

ZOKRJLN=2321.0/1.1
ZORIAMN=232 10 TR, 2N/4 NEBZZ 70
TAF—REPEEh, BROY A UL TEREEREL
oo

ZORINN—=232 11 BBROBE, FRTRESTN
TO7OEARATF—RIE1 20T L —ATEEENET,
ZDRHY AU RA L (master cycle time ) @70+
ATF—=BYAL O EELLBYET,

ll ZO 10-Link N4 AZ27ORJINLN—2 3

210D I0-Link NARTHERATD &, A
BlEiVE<ABYET (Z7ORATF—2YA
20 ~7OEAF—2 O x master cycle
time ) o

BALLUFF HAE

oy

NTA—REE

ZORINLN—=23 211 TRENTA—EFIZ—2 1D
EFEENTHEY., 10-Link YARIZFNA ANTX—&
BRETDCENTEET T, [0-Link /N1 RERET
BBA. BBICAVARM—I &k I0-Link /N1 A
DINTAXA—RF—R 5|2/ ENTEFET, ZON
FA—RIZ—D Y DBREFERTS I0-Link YAZRIC
LO2TELDLED, FEOHBPEZSHL TILEE,

l] BIP ICHITONTA—ZNFREENET (
NTA—REE),
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
O E 11 TRBTEBRVLED, AT Y
FRAVNFRFENEE A,

FINA ABBEE N AR — NI T A

BIP DH#EEIC DV TIE, 6.3F~66 ETHLLKHALTT
WET, 7TOEATF—ZRENTAXA—RXF—ROXTEHT
ABZTF—RIIALZNLTEDRSIZITHONIZ D

(&, 10-Link Y AZDHRBPEEZSHBL TSV,



_BlP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ -S4
FEHRSIAZVIIAT A
6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )
62 BENTX—ZX
5 10-Link O & FF &
EEEE COoM2 38.4 kBaud
TFNAADRNFAOINEA L min cycle time Ox1E (3 ms)
7 L— ALt M-Sequence Capability : 0x19
- DOTARNT—XE, BEH — M-Sequence Type Preoperate |2 /Y1 ~
- UOIARNT—2E. B¥E - M-Sequence Type Operate 1814 b~
- RN X —4& - I1SDU supported HR—KHVY)

O-Link 77O R JNAN—=2 3>

Revision ID

ox11 (/N—2 3> 1.1)

IO-Link 7’07 7 1)L

Profile

Smart >4 7°'07 7 1)L 10042_V1.0

TFNAADBEIAZRANOTOLATF— 2K

ProcessDataln

0x83 (/XA K )

IAZDSEFINA AND T OEAF—28 | ProcessDataOut 0x00 (4 EY N)
X—H—E 5 Vendor ID 0x378
FINA AR Device ID 0x020309
5% 6-1: FTINA AR
eS|

1O0NAZOBEOTOAELATF—2H A4

PD %k x master cycle time =2 x 3 ms = 6 ms

11XYAZDBEOTOAEAT =251 V)

master cycle time = 3 ms

®6-2  TINARIGEERE

B www.balluff.com

HZAGE SALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP__
FERRTSIAZUYTVAT A

6

6.3

7O0tATF—%

-S4

I0-Link 1> 27 T —RA (#& )

BIP & IO-Link 1 27 I—ARHET 2N/ b7 0O%
ATF—R2EZHHLET, T7OELATF—XBEiEE, Smart
U 7O77A4I) Ed2 ICHENMRBHEEINTVET,

EY RA7EY K 16 8 0
@ IntegerT ( 16 ) IntegerT ( 8) 8EY KN
EEAME RIEfE AT=) X—N—BF
INA 3 NA ~2 ACEN N1 ~O
7|6|5]4[3]2|1]|0]7]6]5]4|3]2][1]0]7|6|5]4[3]2]1]0]7]6]5]4|3|2][1]0
qJ —
515152
3|35 f <o |oy|
Bt Az (B 27— EI=5]7|B| 3|30
>lol= | Y
o|o|% i+
o ~—]
2T INT16 ( signed integer ( FFE{F& &%k ) ) INT8 BOOL
LFMER 0...17000,
f& Out of Range” ( #FS} ) -32760...+32760 6 (um) 0
RES L = 32764

VRIS IAVRNT VAT 1Y EEES (Out of Range )

#6-3: 7OEAF—X&

BENIKO

EYyhN |&B%

HBE

7 System error

SATLNBREBH

6 OoR no data

RITAVRSVAFI—H
FREEENZHS

5 OoR
out of range

RIOZIAVRNIVATF 1Y
AREESNEYEEBENCSH
%

Unsafe value

HR—KEL

3 SSc4 ABBDAAMYFRAVEND
AA Y FIER

2 SSC3 SHEEBODARAYTFRABND
24 Y FIER

1 SSC2 2EEHDAAYFRAVERD
ALY FUIER

0 SSC1 1BEDAAYFRAVED
ALY FUER

5% 6-4: Z7OEAF—2-N4K~O0

BALLUFF HAEE

|

BIE & ( Measurement Value )
BEBEGRISIVNTVATFI—HOME (um ) I
TWIEL, HENEND16EY METHERENET,

1 5

| | -
S B AEEE =
=3 ) >y
£ s
E =
5 g
o Y
= o
3 wE 5
O
K 6-1: RIEMEEEE

RISV AFI—Y N REEHRE ( measurement
range ) M HBHBE, 7OLATF—RERIZEEETO
BB ETSNET,

- No Measurement data ( BIE7F—X %L ) 32764

— Out of Range positive ( E8F 4 IE ) 32760

- Out of Range negative ( #FE 4\ & ) -32760
HARFORRETE, HEEEE 17000 um ( & HEEE =
BEEHHE ) EB>TVET,




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
FERRDSIAZVIAT A

6 I0-Link 4 > 827 I—2A (&)
6.4 HEAlTF—X

ATV IR | NTX—=4 TF—RT7A—XYKN(R |TV7ER |AE

16 HEE <)

(10 %k )

0x0010 ( 16 ) | Vendor Name StringT (7 /N1 ) Read only | "BALLUFF

0x0011 (17 ) | Vendor Text StringT (21 /N1 ~) Read only | Tinnovating automation

(EFNBA—RX—>32)

0x0012 ( 18 ) | Product Name StringT (25 /N1 ) Read only | "BIP LD2-T017-01-EP00,5-S4 1
0x0013 (19 ) | Product ID StringT (7 /XA K ) Read only | "BIP001Y
0x0014 ( 20 ) | Product Text StringT (28 N1 K ) Read only | TInductive Positioning System

(FBERRDIZVIDATLA)

0x0016 ( 22 ) | Hardware Revision

StringT (3 /N1 )

Readonly | 702,

0x0017 ( 23 ) | Firmware Revision

StringT (8 /N1 )

Read only | 71.00.01.

0x0018 ( 24 )

Application Specific Tag| StringT (&KX 32 /N1 K )

Read/Write| ***

0x0019 (25 ) | Function Tag

StringT (&A 32 /81 ~)

Read/Write| T ***,

0x001A (26 ) | Location Tag

StringT (&K 32 /N1 )

Read/Write| T***

£6-5:  10-Link #BIF—2&

ll HYTAOFYIR0OANDT IEAIZKY), 1

DDAVFEYIADAT S IO RNEEICT R
LAZEN)YTET, YA VFYIRX>0
ERBHATDITIELATRE., 1TV IADE
BIERICZRLAZEIVHTET,

Device Access Locks

COEBENT A=K T, 10-Link T/N1 AD4EE D
BETUVTATELRETITATIZTEET, BPD
BE. NFAXA—RFIZ—JrvO#eaOY ITd e
TEEXT, TOLEDICE2NM M TF—RDODEY N1 7Z 1
(AY I )ICRELET, NTX—EZXZX—T v 2BV
Oy V@BRI3ICEFE. EYR1Z0ICERELET,

By~ | B Oy
HR— | HR—
c&pv) | b&L
0 NSA=RFToEZOOY Y X
NZX—REBOOY Y X
2 O—ALNZA—=2BENO X
vy
3 O—A)l1—Y—A22TT X
—Z2A00Ov Y
4..15 | FiE
£6-6: NTIA—=FF—ROOYY

B www.balluff.com

Profile Characteristic
CONFZA—=RE, 10-Link F*/NA A Y R—KT2S
A774)ZEELET,
BEHRDAZVIIATABPRATO7OAT
;gﬁ?&ﬁé AN—RNEH7O7 7402 R—KL
- Y7L FY U X1 profilelD

0x000A "Measurement Data Channel (standard

resolution) ( BIETF—RF v ) ( BESEEE ) )

d
- Y74 2F YU R 2: CommonApplicationProfilelD
0x4000 "Identification and Diagnosis ( Bl & 28 )

A
- B7A4>2F Y YR 3: FunctionClassID
0x8001 "Diagnosis ( 2ZHf ) 4
- ¥74A4>2FY YR 4: FunctionClassID
0x8004 MTeachChannel (74 —FF ¥~ XJL ) .

PD Input Descriptor
CONTA—BREFEAEhZDTOCLAT—IZEHOBR
ZEHALET,
PERRDIAZVIIATABPRZTOCLAT—RE
WERBLET (R6-7TM4R—TESHE),

Application Specific Tag

Application Specific Tag. Location Tag & & T* Function
tag ZEAT B &, I0-Link /N1 AICEZED 32 N1 b
XFHNEE)HTRENTEET, chRBTTUT—
2avROBRICERL, NTX—ZIZ—2 v IZHY)
ABCENTEES, YTAFYIR0ILKRY AT
IVREEANOT IV EAFTAET,

HZAGE SALLUFF

13



14

BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_
FERRTSIAZUYTVAT A

6

_-s4

I0-Link 1> 27 T —RA (#& )

6.5 SATLNTGAX—2Z
AVFYIR|INTGA=R|BTA2F | NTA—7 F—RT7F— | TOLA|EEHE f5ZE
16 E Y IR NvY b
(10 #E#H ) 16 %K
(10 ¥%k )
0x000D ProfileCha-| 0x01 (1) | DeviceProfilelD| UINT16 Read 0x0001 |Smart %7077
(13) racteristic only 11
0x02 (2) 0x000A |BIEE>H7O774
L(16EYN)
Smart #7077
1IVIEEE
0x03 (3) 0x4000 |HEZ7O774)
0x04 (4) 0x8001 |NAFVF—EF+v+>
=9
0x000E PDInput |0x01 (1) |[SSC1,SSC2, |OctetStringT3| Read 0x010400| A4 Y FU I F v %
(14) Descriptor SSC3, SSC4 only y)h
0x02 (2) 0x010404| Out of Range, To—
N
0x03 (3) |PDV1 0x030808 | BIEE/EHE
0x04 (4) |PDV2 0x031010 | I E fB/AL & 18 &
£67:  YATLNTA—K

SALLUrr

RAAFE




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _

_-S4

FERRSIIZVIIVATA

6

10-Link 1227 T —RA (#& )

66 ELVHEEONTX—X
ATV | BTAVFTY | NTX—=& T—RT7A—XYN|TOERA |E&GH (4 |&HE
A 16 EH | VA 16 EH (RE) HifE )
(10 #E50) | (10 ¥ )
0x0052 0x00 (0) Device Temperature int8 (5/¥1 k) Read only ITRXTOE
(82) 0x01 (1) Device Temperature int8 (1 /81 ~) Read only |-128...+127
Actual
0x02 (2) Device Temperature Min | int8 (1 /N1 k) Read only |-128...+127
0x03 ( 3) Device Temperature Max | int8 (1 /¥4 K ) Read only |-128...+127
0x04 (4) Device Temperature Min | int8 (1 /N1 ) Read only |-128...+127
Lifetime
0x05 (5) Device Temperature Max | int8 (1 /X4 k) Read only |-128...+127
Lifetime
0x0053 0x00 (0) Device Temperature int8 (2 /81 K~) Read/Write | -128...+127
(83) Thresholds
0x01 (1) Device Temperature int8 (1 /N1 ~) Read/Write | -128
Thresholds Min.
0x02 (2) Device Temperature int8 (1 /N1 K~) Read/Write | 127
Thresholds Max.
0x0057 0x00 (0) Operating Hours uint32 ( 12 /N1 b ) | Read only
(87) 0x01 (1) Operating Hours total uint32 (4 /X1 &) | Read only
0x02 (2) Operating Hours since uint32 (4 /X1 &) | Read only
maintenance
0x03 ( 3) Operating Hours since uint32 (4 /X1 b ) | Read only
startup
0x0058 0x00 (0) Boot Cycle Counter uint32 (8 /N1 b ) |Read only
(88) 0x01 (1) Boot Cycles total uint32 (4 /N1 b ) |Read only
0x02 (2) Boot Cycles since uint32 (4 /N1 b ) | Read only
maintainance
0x00C1 0x00 ( 0) PDV Offset int16 Read/Write | =15000...
(193) +32000
0x00C2 0x00 (0) PDV Preset int16 Read/Write | -32000... Preset
(194) +32000 Teach-In M35
‘RICHLLE
HiE
0x00C3 0x00 ( 0) PDV Charakteristik uint8 Read/Write | 0x00 — 2%
(195) OXFF - R
0x00C4 0x00 (0) PDV Enable Detection uint8 Read only | ( 0x00) HEEDRKx
(196) Range L
0x4080 0x00 (0) MDC Descriptor (7)N14 ) Read only
(16512) 10,01 (1) |MDC Low Limit int16 (2/XA ) |Readonly |(0)
0x02 (2) | MDC High Limit int16 (2 /X4 N ) |Readonly |(17000)
0x03 (3) | MDC Unit Code uint16 (2 /84 k) |Readonly |1010 pm B OB
d—R
0x04 (4) MDC Scale int8 (1 /N1 ) Read only |-6
®6-8: TBUHEABONTX—A
B www.balluff.com HZAFE BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _

FERRSIIZVIIVATA

_-S4

6 10-Link 1 > 87 T—2A (#%& )

6.7 ATALONTR

BIPICE, /1 >FYIR2, YTAVFYIRAOD
System Command ( AT AN R ) NTX—=Z%&N
LTT7 O EAAREEEENOION Y RFREEhTVE
T DATLOIV RN BIP ILEEENDE, BEDT
TVT—2 3 AT —RATHERE WD HEICE. OX

PRICK>TENOBEN NI HEhET,

Range Upper Limit

OV R B A
0x01 (1) ParamUploadStart NFZX—=2Fv 70— ROBERK
0x02 (2) ParamUploadEnd NFX—=2Fy7O—ROKT
0x03 ( 3) ParamDownloadStart NZA—=250>0O0— ROEK
0x04 (4 ) ParamDownloadEnd NTX—=BA T O—ROKT
0x05 ( 5) ParamDownloadStore NIX—BBEEZETLT, T—2REFEZHA
0x41 (65) | SP1 Single Value Teach | BERIEE N TVWBLEZ Setpoint 1 (FREME 1) £ LTHRE
0x42 (66 ) | SP2 Single Value Teach | REREE N TVWBME% Setpoint 2 ( FXEME 2) & L TRIF
Ox4E (78) | Teach Reset izvsw;? AI—FFYURILODIRNTORE (EATVZRAEZEL )2V
Wy
0x80 ( 128 ) | Device Reset FTRTCOFNAADAVR—F 2 NEPHIL (V7RI T7UEY M)
0x82 ( 130 ) | Restore Factory Settings | I XTD{REZTH/REIC Y N
0xA5 ( 165 ) | Reset Maintenance FNXTOX>TF > AfE ( Condition Monitor ) Z1) v K~
OXEOQ ( 224 ) | Teach Preset PDV A7ty NOHEERE, REOEHEZT )Y MEICEE
OXE1 (225 ) | Teach Measurement BEONEZIEHEO TREELTT A —F1>
Range Lower Limit
OXE2 (226 ) | Teach Measurement BENNBEZNEHEEDO LREELTT A —F 1>

£69 TYAFLOARVYRAVFVIR2 HTAUFYDRO

SALLUrr

AZAEE

|




BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
FEBHRRDIZVITATA

_-S4

6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )

6.8 RARAYTFUIEFEE ( Switching Signal
Channel, SSC)

BIP oY DHEE, 4 DOMIALENAFTVARLAYF>
4IR&E ( Switching Signal Channel, SSC) #7045

SUUTBENTETT,

BRAYVFUIESR. 7O77A)LEBEONT A—X
ZHEALTREENET (K610 ), R4V TF
DOFvRILOBRER, 17T Y U A0x003A ZN L 12
FrRIBENSHBLET,

Smart £ H 7’ O7 7 A JLIZE &, Switching Signal

configuration ( A4 Y FUIEEHRE ) NTX—X%ZE

BUTARAMYFRAVNODEEZRETDENTESR

3-0

- 22T RA T NE— R (single-point mode, K 6-2

) (B 1

- Y—iRA 2 NE— R (two-points mode, K 6-3) :
&:3

- 42 RJE—R (windowed mode, K 6-4) :
fE:2

n NERRIBMNEERICOR, R(YFT
BEEOTA—FA A AETT,

17 | NFX=4& T4 | NGXA—=2 | F—BT7A— | TOt |F—2&
Y IR FYIRA NY bk A
0x003A | Teach-In Channel 0x00 UINT8 R/W | 0x01 : SSC1
Setting 0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
0x003B | Teach-In Status 0x00 UINT8 R
0x003C | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(8SC1) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | =32000...+32000
0x003D | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration 0x01: inverted mode
SSCi1 0x02 mode UINT8 RW | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x003E | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(85C2) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x003F | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration 0x01: inverted mode
88C2 0x02 mode UINTS RW | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
0x4000 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W | =32000...+32000
(SSC3) 0x02 Setpoint2 INT16 RW | =32000...+32000
0x4001 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W 0x00 : normal mode
configuration 0x01: inverted mode
SSC3 0x02 mode UINTS RMW | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W | 50...16900 pm
0x4002 | Set Point value 0x01 Setpoint1 INT16 R/W -32000...+32000
(8sC4) 0x02 | Setpoint2 INT16 RW | -32000...+32000
0x4003 | Switching Signal 0x01 logic UINT8 R/W | 0x00 : normal mode
configuration 0x01: inverted mode
SSC4 0x02 mode UINT8 RW | 0x01: Single point
0x02: Window mode
0x03 Two Point mode
0x03 hysteresis INT16 R/W 50...16900 pm
£6-10:. F7O77AINEBEONTX—&

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

6 10-Link 1 > 87 T—2A (#%& )

SUINRAYNE-R
ERAFUZR

SSC

oV Ot

SP1
K 6-2: SUUNRA U RNE—RICBI2EEREDOH

AOF | T4 | TOER | F—X&
YOR| FYUR
1. RAAVFUITF v RIIN%ZEIRT S, 0x003A 0x00 R/W 0x01 : SSC1
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4

2. 3—TYRNEBHOASYFRANSP1IZBEITS
(SP1 GFEMEHERNICHDZE ),

3. ATAOARY REFEET S, 0x0002 0x00 W 0x41
4. ERTVIRAZRETS (SSC1DOHl ), 0x003D| 0x03 R/W 50...16900 pm
5, LYABRDTA—FAVAT—RAZR KBTS (HLEICN |0x3B 0x00 R 0x11

LT)o

Y—RAY NE—K

IRV ROEFHFEETT, TS5TRVES
F. 1 RRENFTHONRET,

ERATUZRA

SSC

[CON O (1EfH
SP2 SP1
R63  Y—R{Y NE—KEHHDFEREOH

AOF | T4 | TOERR | F—X&
YOR| FYUR
1. RAAVFUITFv o RIN%EERT S, 0x003A 0x00 R/W 0x01 : SSCH1
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4

2. B—TYRNEEHHNDAAYFRANSP2 IZBETS
(SP2 EBEEHEANICHBD L ),

3. YAFLIXY KERET S, lox0002 | 0x00 | W |0x42

4, Z—TYRNEEHHNDARAYFRANSP1ICBETS
(SP1 G EMEEREMAICH ), SP2RVEREVNC L ),

5. YAF LTV KERET S, loxoo02| ox00 |  w |oxat

18‘BALLUFF HAEE




BIP LD2-T017-01-EP__/EP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )

T4 RIE—R

FIgFEY —RSA RN E—ROBEERLUTT, L,

F— REFEHT windowed ICFRETRIHBENHVET,
EATVIRA EATUIRA

§sC

[oF ON T ofF |
. . B 15
SP2 SP1 &

[ WINDOW ]

K640 T4 RIE—ROE

AVF | T4 | TOER | F—&
VOR| TYIAR
1. AMAYVFUIF v RILEERT B, 0x003A|  0x00 R/W 0x01 : SSC1
0x02 : SSC2
0x03 : SSC3
0x04 : SSC4
2. B—4YRNEBRNDALYFRAUNSP2 ICBETS
(SP2 FBEMEHRERNICHD & ),
3. YAFLOAXY REFEET D, 0x0002 |  0x00 W 0x42
4 TA—FAVAT—RALZARELIRTD (A7>3  |0x003B| 0x00 R 0x12
o
5. =Y NZBWODALYFRA N SP1ICBETS
(SP1 REMEHERICHDZE ),
6. YATAOXY REZEET D, 0x0002 | 0x00 W 0x41
7. DAV RIJE—RZRETS (I SSC1) . 0x003D|  0x02 w 0x02
8. TA—FAVAT—RALIZARER®RTS (F7>3 |0x003B| 0x00 R 0x51
)

TA—F7OEADAT—R A, Teach-In Status ( 7
A—FAVAT—BA)YNFA=BZ (AVFYIRA
0x003B ) TErEIBD CENTEFRT,

Teach Flags Teach State
SP2 SP1
TP2 | TP | | |
Bit: 7 0

6-5: TeachFlags (71 —F 77 v % ) &Teach States ( T 1
—FIREE ) DEE

Teach State ( 71 —FIREE ) ICIF. AT OENHY X

ER

=13

IDLE (74 KU )

SP1 SUCCESS ( SP1 B3 )
SP2 SUCCESS ( SP2 3 )
SP12 SUCCESS ( SP12 BZh )

WAIT FOR COMMAND ( OV > R
)

BUSY (E>—)
7 ERROR (I —)
#& 6-11:  Teach State ( 7 1 —FIRAEE )

Alw|N|=|O|m

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
FERRDSIAZVIATA

6 I0-Link 4 > 27 I—2 (#& )

69 RAYFUIFYURILOBEETA—FA>

LEWMEZTOVZ I I DdDUERERIE. Set Point
value (RXEE ) NTX—RZFEAL T, WHITHLD
ARIZEFEANTEET,

6.10 Condition Monitor ( JREEESIR )

6.10.1 BE&RA

AT ORERER, BIPASHSHEDN 8 EY ME ( By
°C)ELTHAETINET (7Y DA 0x0052 (82)
) o

- BEORE (Y7AVFYIR1)

- BEFRRROKERE (VT2 TYIR2)

- BERBRORSRE (Y71 FTYIARSI)

- 2MABECSTIRERE (Y71 TYIR4

)
- ATHASHCBUABRBRE (YTAVFYIRSE
)

n BEEHICKY), BIP HOERENRAE
£¥9, chiF. WThoBELEAREREKY
B<BEWET,

6.10.2 EEESNOL & LME

BIP Tld, UTOREBELEVEZRETD ™

BETT (AT YU A0x0053(83) ),

- BEANATEEBEOLEVME(HTAVFYIAR
1)

- BENBBLEBEOLEVME(HTAVFYIAR
2)

L&WERE, -128...+127 °C DHEE THRETEE T,

COLZEVENTE> Z/BBLEBE. BIP IEBEER
HLULET (26 R—DDARVRNUAKN ZS8]),

| &r OAEREN 95°C ZHBX B L, BRT
Z—AHAENET,

6.10.5 F— X & ( Data Storage )

6.10.3 HRBRKEO V> 22—

FEABE BIP ATRHEEN, 1 BEAZEICEAWICEKE
BEhET (A1 FY I A0x0057 (87) ),
- 2AMBICST2BEEE (Y71 FY IR

)

- BEOXDTFFUAUBROBREER (YT FY
TAX2)

- FEOERAVUEOEERE (Y71 FTY D
23)

AT AN R Reset Maintenance (Y b X7
FTUORYICKY, XOTFFORAOLESICEBREAY
S—AEOKCUEY hEhET,

6.104 7—RY A UIILNIVR—

BIP &V, BHIEILTBLVIC. EANICREE AL
T—KNYAONAIVR—FENLET, 2ATLOX
> K Device Reset ( F/NA A UEY N)BLT/N—K

DITBEEBOmELICKY, AUV E—FEBMLET,

COMER. AFYIA0x0058 (88) . $TAUFY

DAONSHEAMBDCENTEET,

2 AT LN R Reset Maintenance (UtEY b X7
FURYIZEK, XTFFVAOEDIZT =L
AoV E—=FEOICUEY hEhFET,

ATV IR HTA42 | B TOtEA |fE
TYIRA
Data Storage 1 Command 1 /¥4 N | Read/Write
0x0003 ( 3) Data Storage ( T— 2 &% ) NTX—
2 State Property 1 /N4~ |Read Only | Z&. ?—Qg%%%;i@;;jbﬁt%
. " I0-Link Y AR THEIZA&RY o C
3 Size 4 /X4 ~ | Read Only DS A—BE1—H—HREd D
4 Parameter Checksum | 4 /X4~ |ReadOnly | &g T2 £t A,
5 Index List 47 )N4 & | Read Only

®6-122 F—REBNTA—X
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
FEBHRRDIZVITATA

_-S4

6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )

6.10.6 72t AOY ¥ ( Device Access Locks )

COEENTXA—2TIE, 10-Link F/IN1 AD4EED#E
BETIOTATELBGET VT ATIZTEET,

BIP BE. NIX—ZIZ—I v eRZOBEEED
VOFTBRENTRETT, TOLEDHIZE, 2/N1 hF—
BOTNTNOEY RE 1 (OYY)ICRELET, #
BEEZBUOOY VBBRIBICE. EYRNZOICERELE

3‘0

EY kO NSX=BTFTOEAOAOY Y
(HR—=KBY)

EY k1 NTA—REBOOY Y
(HR—=KHY)

By k2 RE>OOY Y
(HR—K%&L)

EY K3 O—ALI1—Y—aA22T7I1—ANOO
v
(HR—K%&L)

EYyN4...15 | FE

£6-13: NTIA—=FF—2OOY Y

6.10.7 7’07 7 14 )L £ #&E ( ProfileCharacteristic )

CONTX—=RE, 10-Link /N4 AN Y R—KT2S
A77 A4 ZEELET,
- B7A42F YU A1 (DeviceProfilelD ) :
0x000A ( Measuring Sensor standard resolution ( 3l
EEVUEESRE) )
- H7A42F YU R 2(DeviceProfilelD ) :
0x4000 ( Identification and Diagnosis according to
Common Profile ( #B7’'O7 7 A LICLKBBAIED
) )
- H74>2F v YA 3 (FunctionClassID ) :
0%x8001 ( SSC Function Class ( SSC #8EV T R ) )
- HJA42F Y YA 4 (FunctionClassID ) :
0x8004 ( Teach Channel (714 —FFv¥>xJ)) )

B www.balluff.com

6.10.8 7Ot RAF—XM#i& ( PD Input Descriptor )

CONTA—RRBERAENZTOCRAT—IOEBREHN
BHLEXT,
T7OEATF—20&ME 3NA MNTRRBREATVET,

HTA4> & 5
TV IR
0x01 T=IENEY
1 0x04 4EY NEE
0x00 OEYRNAT7EY K
0x01 T=IEOEY
2 0x04 4EY NEE
0x04 4EYRNFT7EY K
0x03 FEEBHK
3 0x08 SEY RNEE
0x08 S8EYRATEY K~
0x03 FERHEERK
4 0x10 1B6EY NEE
0x10 1M6EYRNAFTEY S

%£6-14: TOEAF—20#EE

ZTE2BTOLAT—EORBE, ¥ T FY IR0
SHAMBENTEXRT (12R=TOTOEART
_5( EE%\:E‘@ ) o

HZAGE SALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ _-S4
FEHRDIZVIIAT A

6 I0-Link 1> 87 I—2 (&)

611 ANAO—UHI2E—

6.11.1 #EaEFHA

HBIER (PW) BLTRBOR/N (SP) ZRETS

CEICKY, BHEHBEATRAI DOEHERETEE

3‘0

hsOEEGR. BT OTATEERGETITA

TITBENTHETT (E—R),

B—TYNFTIOTATREHTELTDE, COMEE

ICET2220ARNA—Y AT EZ—HNFEMLET,

— Custom Operating ( D AR LEE) hoR—Hh
DR —FE1-F—-HNFIVEYNTEET,

- Total Operating ( #81# ) ho>R—: hooR—
FEUtEYy hTEEEA,

R 3
(Y—=ILBL, F¥v
vUR)

——

Bt 3

Wy
%vwoﬁf 2N 3
— U ERER 2

—

AN 2

IEEHR 1

AN A

R 6-6:  HEESIHA (BE)

B2 DAV X—EENFEET D AREEEHD 2D, A
NO—VAHT2—FEROEFICERTZENHY)
£9., TOHER, BRIBDIXTOANO—IHV>
g_ﬁ“i%i]ubi?o

ARNO—=9HI 82— %RBICAND L EZHRLET
. BIEEBETEHYEEA,

22 | BALLUFF HZAEE



BIP LD2-T017-01-EP _

_/EP__-S4

FERRTSIZVITDAT A

6

10-Link 1227 T —RA (#& )

6.11.2 REORKHEL
R2OHAITNARYRNDE, IRXTOHTX—ED

TERMEXEVICEEEIET (H:

32, 64...) 0 Y

VR—N 32 OBRBRCETDIHICERNEME I-H

A
(SN

B3 OENFRDhDAREF B ET,

BlI1(IRTOANA—I NIV E—RGTIOT147)
0

Bl2(TXTOANO—DHIVE—BTIT4147)
ARNO—2HT>%—1 O Total Operating ( #881E ) 5

Ro2E | A7 | ALY | AR T2 A—RHEN 32 K7 (1 31 ) TEREAEME
=7 —2 =3 LBE, BEEBICEXTEUHA VN EERBENT
Custom WEWED, IXNTOARANA—I9HIEZ— (1..3) N
Operating 10 11 2 0EBUET. Chid, XVTFUABSLOTHALEH
FOINTOEICERAENET,
Total
. 32 20 8
Operating
%6-15 Hl1(IRXTOARNO=VAVYE—RBTIT17)
ARNA—2HT>2— 1 # Total Operating ( #8BE )
RICEFELELED., TXTOANO—TVHI Z—EN
%hL.FL'T\l/'CX:EUkﬁT-?-?Sﬂﬁ?o
BERNEBEMENLES. 2 HOBEREIC. ®6-15
ICBUTIRTOENA RENET,
6.12 tEVHEEONTA—Z (ANA—9HIUZ
—)
AT T4 NTA—2 F—RJ* RrE B FIAIN| T
YDA |FY O mhddy S =
0x020D 0 ARO—9HD>02—4EE UIntT8 | 8EY ~ 0...3 0 RW
0x020E 0 ANO—OHVRZ—18E RecordT| 40 EY ~ - - RW
1 ANO—=OHo02—1UERHK (PW) IntT16 | 16 E'Y k| 150...16850| 8500 RW
2 ARO=9HO282—1AN> (SP) IntT16 | 16 E'Y M| 150...2500 500 RW
3 |ANO=9HIUE—1F—R(TFTOT47/3E| UnT8 | BEY K 0...1 0(3k77| RW
ToT47) T47)
0x020F| © ANO—9AITB—1HIE2—fE RecordT| 64 E'Y ~ - - R
1 ANO—2HD>R—11{E ( Total Operating) | UIntT32 |32 EY ~ - 0 R
2 |ARNO—9H7D>5— 118 ( Custom Operating ) | UIntT32 | 32 EY ~ - 0 R
0x0210 0 ANO—=OHDO2—2:E RecordT| 40 E'Y ~ RW
1 ANO—=9HI 22— 2 NEBHR (PW) IntT16 | 16 E'Y K| 150...16850| 8500 RW
2 ARNO=9HDO2E2—2AN> (SP) IntT16 | 16 EY M| 150...2500 500 RW
3 | ANO— 773'7/9 2F—R(F7UF«47/3| UinT8 | 8EY K 0...1 0(3E77| RW
95747 F47)
0x0211 0 7\i\E1—773'7‘/5l—2 HoVE2—E RecordT| 64 E'Y ~ - - R
1 ARNO—9HD> 32— 2{& ( Total Operating ) | UIntT32 |32 EY ~ - 0 R
2 |ANAO—=2#7>%—2{& ( Custom Operating ) | UIntT32 | 32 EY k - 0 R
0x0212 0 ANO—OHDVR—3IEE RecordT| 40 EY ~ RW
1 ANO—OHh00Z2—3NERHK (PW) IntT16 | 16 E'Y | 150...16850| 8500 RW
2 ARNO—2H9> 82— 3 AN (SP) IntT16 | 16 £ ¥ k| 150...2500 | 500 | RW
3 | AkO— '773'7/9 3E—R(F7UF74713E| UintT8 | 8EY K 0...1 0(3k77| RW
9747) T47)
0x0213| 0 7\|\D—773'7>9—37)'7>9'—1IE RecordT| 64 E'Y K - - R
1 ARNO—957D>2— 318 ( Total Operating ) | UIntT32 |32 EY ~ - 0 R
2 |AMO—27H7J>2— 3 {& ( Custom Operating ) | UIntT32 |32 EY ~ - 0 R
£6-16:. EVHEEONSX—Z (ARNO—0HIE—)
B www.balluff.com H74%E BALLUFF
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

6 I0-Link 1 > 827 I—2A (&)

6.12.1 ISDU /NS X—& ARNO—0HhD 2 Z2—4Eig
R—=TYRNNFHIVRNARNERNIATEZ I DOV —
VIS E R EEENTRETDCENAETT,

ANO=IANIZ—RBE (1... ) @A TFY IR
0x020D ZEAL THERTEXT,

6.12.2 ISDU /N X—& ARNO—=9HT72 B2 —x K&

EHFERET 1 — )L RTHERER (PW ) BLTHHO
ANV (SPYNTFX—RZ2FERALTREENET,
E—RZFEALT, fBIZANO—V ATV EZ—%T
9FATITFTIOTATICTEET,

BREADERE, FRAMBDETTELS, BEEEEIAL L
ELHEETY,

FrA(E -

IEEEHR (PW) : 150...16850

AN (SP) :150...2500

ﬂ BRELTELUZHEENUEHERERNIC VG
‘. IZ—HMREh&xT,

6.123 ISDU/NTX—2 ANO—UHDOR—xHh7
v R—{E

1—Y—HA7O0J9Z3I0 0 TEZRZEFHTHI 2 —E

MEREE NET ( Custom Operating/Total Operating ) »

I—H¥—@F, XOFTFAY A TI)#EIZD & Custom
Operating A7 Z—% )ty NTEFT (6.13.3F%
S8 ).

BALLUFF HAEE

oy

6.13 ARNA—UHAIE—OIATLAOIVR

A0F |74 | & NTA—2 HEEE
VIR | TV
IR
0x0002 | 0x00 | OxB6 | ARO—%Y | &X—4vY K~
HIVE— | OBEBHER
NBOT1 |FICLBDA
—FA KO—27H
(PW) IR —1
R
0x0002 | 0x00 | OxB7 | ANO—72 BRLULEA
AIOR— | NO—YAH
BREODUE |TUE—F&
v N ENDZEEE
ZERE (X
ERE TP VAY
>)
0x0002 | 0x00 | OXA5 | X FF > FAXTOHONA
ANTA— | VFFVA
2DUEY |INFAX—&
~ NIty K~

®6-17. ARO—9HADVER—OIAFTLAIRVR

6.13.1 >ATAOR VR ANO—V AV X—NED
FA—FA4>
JAFLOAN ROXB6 IZ&Y), Z—45 Y NDOUBIELR

O BRENEANO—THT 52— (1...3) OLER
RELTREENET,

6.13.2 ANA—THIVEZ—REOIEY b

SZAFALTOYY R OXB7 Dk V), & (8500 ) BRTR
N> (500) OEFEEN, BIREhEANO—T ATV
R—FRE (1..3) ICHREENET,

BEZETE, TNTOANO—YAIVR—HEFY
FATICBITVET,

6.13.3 X TFUANZGA=2OU+EY k

ZANO—9ADRZ—MEEICIE, XOTFABRE
LTRETEDHIMNARINODATOZ—HEI)HT
S5hTVWET,
HIZ—EFERIC)EY NTEERBA, YATALT
N> ROXA5 ZFRAL T, EEHTOHRIVEY RNTB
ENTBETT,

ANA—=THO22—IC)k., ATOEFrEAETNET,
FRXTOARNO—T AT X— ( Custom Operating ) I
0lCUtEY hEh&ET,

INTOARNO—D AT Z— (Total Operating ) .
BEDAT—RATTEREXETVICREENRET,



BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP _
FEBHRRDIZVITATA

_-S4

6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )

6.14 Bl (ANO—OHDZ—)

6.14.1 ISDURBHBETOARNO—I ATV EZ—DINT X—
RERTE

UTZERICRETDIHEN HYERT,

- ANO—29HT>E2—1ONERHR (PW) %=
1000 ym : 0x2710

- ANA—=9HIE—10OA/N> (SP) & 1000 pm
(ZFRZE : OX03E8

- ANO—9HIVE—1DE—RETIUT1TICH
E : 0x01

ARV RI—=TV A

6.14.3 ANO—V NV Z—REZZEEBICUEY b
-YAFALAIOIUR

ARO=9HI22—3 OREZFEEBICVEY ALE
ED

A7\ W74 & i
YOR|TYIA
0x020E| 0x01 [0x2710[PW ARO—UHI>»&— 1

% 10000 ym (=58

0x020E| 0x02 |[0Ox03E8|SP ARO—OHD > Z—1
& 1000 pm IZ5%

0x020E| 0x03 0x01 [E—R ANO—9HO AR
—1&ZT7IOT147ICRE

£6-18: INVRI—T VR

LEROERERF., NDA—ZFEYRNELTELRICEZIAD
L:t%—_rﬁbrj-o

COBERK., IXNTOENFHTAFY IR0 ICEEE
hE9,

127\ W74 & A
YOR|TVIA
0x020E| 0x00 |0x2710(PW ARO—UHVR—1

0x03E8|% 10000 pm IZF%E ; SP A
0x01 |~O— 773'7/7—1%
1000 pm IZERE ; E—R A
NA—OHhOB—1%27
974 TIRE

£6-19: EEYTAUFYIRO0ICEE

6.14.2 X—5'Y NOBBLEREFEICEDPANO—OHDT
F—UBBER-ATLAIYUR

ARNOA—=9HV02—EG 2 OuBERERE. 2—7TY
Z/EAL TAE 2000 pm ICFREL E Y,

78740 & Bt
YOR|FYIR
0x020D| 0x00 0x02 |ARO—UAHIUEZ—F~¥

%I 2 OER

22—y NZEALE 2000um (B E

0x0002| 0x00 | 0xB6 |ARNO—YhI>E—uE
DTA—FA~>
£6-200 ANO—UHIU2—EE2 OuEERE. 32— Y b

AL THE 2000 pm IZFRE

H ANO—777Y%—202/ (SP) &
CE—ROREICE. ISDU ZNL /8T X
—ABREELERATEET,

RE16 2T, ANO—UHIZ—2%RELET,

B www.balluff.com

AVF | T4 | (& LA

YOR | FYTAR

0x020D |  0x00 0x03 | ARNA—YHIR—
Fv X)L 30ER

0x0002 |  0x00 0xB7 | ARO—9HT>2—
RENUEY b

%621 ARO—9AVYR—3 Z@EBIUEY N
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BIP LD2-T017-01-EP_ _/EP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

6 10-Link 1 > 87 T—2A (#%& )

6.15 PHiT—2&

BIP BT —R (AXRVDN) ZHH AT L (F6-22
ESR)ICBALET, Lk, HEH AT AR, 2P
NIX—BZNULTARAT—RAEHRIMBD ENTEE
E

6.15.1 BEI/NT X —&

ATV IR T4 | NTX—& HA4X TOtEA |{&
FYIRA

0x0024 (36) 0 Device Status 1NN |ReadOnly |0=1E%E
2=8%
4=T7—

0x0025 ( 37) 0 Detailed Device 18 /N4 N |Read Only | RK3 DDTFITATARY N :

Status 1LNARNARYREALT (0= ARV N

L. OxE4 =8%. OxF4=T5—)
28R NA AR INO—R
(6.152E%S8R)

®6-22: BMINTA—X

6.15.2 A1 XV NUJA B

ARRNI—R | KR =173

0x8D02 Error OUT OF RANGE PLUS - RT3V RSV AT 1Y REHBENCH D, BHET—
AAHAE BV, EBEENZTOEAF—XEF 32760

0x8D03 Error OUT OF RANGE MINUS - R a> KRSV AF1—HHAREESRNCH D, EET
—BZAHAEREY, EEENZTOEATFT—XEF -32760

0x8D04 Error NO MEASUREMENT DATA-7 R a> NS AF1—HAREs iV, B0k 7F—
ANFHIEREN, EEETINDTOLATF—2EF 32764

0x4210 Warning | DEVICE TEMPERATURE OVERRUN (6.102 E%# 28R )- RET N BEBLELRLE
WMEZRBBLTWS

0x4220 Warning | DEVICE TEMPERATURE UNDERRUN ( 6.102 E%# 38 ) - RETh REEETRL
ZVEEZTE>TWVWS

0x4000 Error TEMPERATURE OVERLOAD - BENEEES NERSEE (+125°C) ZEBBL TV
%, BREWMY R BENHD,

£6-23: ARVKRNUAK
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0x8011 Index not available ( 1 > 7Y U Al
FERATH )

0x8012 Subindex not available ( 471 > F v
JARERTH)

0x8023 Access denied ( 7 7 2 ADIESR )

0x8030 Value out of range ( EBE D& )

0x8033 Parameter length overrun ( /N5 X —
ZREDEB )

0x8034 Parameter length underrun ( /N2 X—
EREODFR)

0x8036 Function temporarily unavailable ( #

A — B ICERTT )

0x8040 Invalid parameter set ( #Exi7%x/VZ X
—X2tYRN)

0x8041 Inconsistent parameter set ( — B0
BUNTA—=2EY ~)
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0...17 mm
< 250 ym
8.5 mm
+50 ym

-25..470°C
—40...485°C
3 %

55 Hz. 1 mm &

&, 3 x 30 min
IP67

30 g/11 ms

3

18...30 v DC
24V DC
<20 mA
<10 %

(U, XL )
75V DC

DC
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&)
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