Beiblatt zur Benutzerinfor-
mation ASA510H

Software S (Standard)

DEUTSCH

1. Mechanische Anwendung

Bei radialer Anwendung mit MR500 ist Schaltungs-
technisch der Messbereich auf +2'7 Pole begrenzt.

2. Parametereinstellungen

Die benétigte Konfiguration muss vor dem Einschal-
ten der Betriebsspannung mit den entsprechenden
DIP-Schaltern eingestellt werden, da diese nur wah-
rend des Einschaltvorgangs eingelesen werden.

Die Einstellungen von DIP-Schalter 3 konnen im
laufenden Betrieb per RS485-Schnittstelle gedn-
dert werden.

Parametereinstellung mit den DIP-Schaltern

123456
DIP ON!{
DIP | Stellung | Beschreibung
1 OFF Service Standard-Protokoll
ON SIKONETZ3-Protokoll
2 OFF Positionswert wird im Gray Code aus-
gegeben
ON Positionswert wird im Bindr Code aus-
gegeben
3 OFF Z@hlrichtung Positiv
ON Z@hlrichtung Negativ
4 OFF Auflosung SSI 10 pm
ON Auflosung SSI 5 pm
5 OFF Kalibrierschalter
6 OFF Initialisierung
5+6 ON Start Abgleichfahrt

2.1 DIP-Schalter 1

Mit dem DIP-Schalter 1 kann festgelegt werden,
mit welchem Protokoll die Ubertragung zwischen
der ASA510H und dem PC erfolgen soll. Zur Aus-
wahl steht das Service Standard-Protokoll bzw.
das SIKONETZ3-Protokoll. Ein Beschreibung der
Schnittstellenbefehle vom Service Standard-
Protokoll befindet sich im Kapitel 5.4.1, das
SIKONETZ3-Protokoll in Kapitel 5.4.2.

Die Ubertragung beider Protokolle wird iiber die

RS485-Schnittstelle (siehe Kapitel 5.4) realisiert.

2.2 DIP-Schalter 2

Mit dem DIP-Schalter 2 kann die Kodierung des
SSI-Positionswertes ausgewahlt werden.

Ist der DIP-Schalter 2 in der Stellung "OFF", erfolgt
die SSI-Positionswertausgabe gray-kodiert. In
der Stellung "ON" werden die SSI-Positionswerte
bindr-kodiert ausgegeben.

2.3 DIP-Schalter 3

Mit dem DIP-Schalter 3 kann die Zahlrichtung be-
einflusst werden. Ist der DIP-Schalter in der Stel-
lung "OFF" ist die Zahlrichtung positiv. In der Stel-
lung "ON" ist die Zahlrichtung negativ.

2.4 DIP-Schalter 4

Mit dem DIP-Schalter 4 wird die Auflésung der SSI-
Signale eingestellt. Ist der DIP-Schalterin der Stel-
lung "OFF" ist die Auflésung 10 pm. In der Stellung
"ON" ist die Auflésung 5 pm.

2.5 DIP-Schalter 5

Wird der DIP-Schalter 5 fiir >1 sin die Stellung "ON"
gebracht, dann wird der Positionswert kalibriert.
D.h. der Positionswert wird auf den Kalibrierwert
gesetzt (siehe Kapitel 3.3).

2.6 DIP-Schalter 6

Wird der DIP-Schalter 6 fiir >1 s in die Stellung
"ON" gebracht, dann wird die Initialisierung der
ASA510H gestartet. D.h. es werden alle zuvor de-
tektierten Fehler geldscht.

2.7 DIP-Schalter 5+6

Sind die DIP-Schalter 5 und 6 beim Einschalten der
Versorgungsspannung gesetzt, dann wird die Ab-
gleichfahrt fiir das Absolutsignal gestartet (siehe
Kapitel 3.2).

3. Inbetriebnahme

Nach ordnungsgemédRer Montage, Verdrahtung
(entsprechend Benutzerinformation) und
Parametrierung kann die Auswerteelektronik
durch Einschalten der Versorgungsspannung in
Betrieb genommen werden. Das Gerat durchlauft
bei jedem Einschaltvorgang eine sogenannte
"Startup-Routine". In dieser Phase werden unter
anderem die DIP-Schalter eingelesen, sowie die
Betriebsart der Auswerteelektronik entsprechend
der Parametrierung bestimmt. Nach ca. 1 s wird die
Betriebsbereitschaft durch konstantes Leuchten
der griinen "Power"-LED signalisiert.
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LED-SSI-Takt
LED-Power
LED-Error

3.1 Statusanzeigen der LED's
LED "Error" (rot)

Anzeige Bedeutung Behandlung

1xEIN...AUS Kalibrierung beendet Kapitel 3.3

EIN Fehler  Sensor/Bandab-|Kapitel 3.2
stand oder Abgleichfahrt +4.2
gestartet

3xEIN... Initialisierung begonnen |Kapitel 4.2.1

Pause...3xEIN.. |Kalibrierung notwendig +4.2.2

LED "Power" (griin)

Anzeige Bedeutung Behandlung

EIN 24VDC EIN -

EIN...AUS...EIN... | Low Batt Error Kapitel 4.1

LED "SSI-Takt" (gelb)

Anzeige Bedeutung Behandlung

AUS SSI-Takt AUS Kapitel 2.2

EIN SSI-Takt EIN -

3.2 Abgleichfahrt

Die Abgleichfahrt dient der korrekten Ausgabe vom
Absolutwert. Zum Ausfiihren der Abgleichfahrt wie
folgt vorgehen:

1. Vor dem Einschalten der Versorgungsspannung
DIP-Schalter 5 und 6 in Stellung "ON" bringen.

2. Einschalten der Versorgungsspannung. Die
"Error"-LED leuchtet rot.

3. Den Sensorkopf langsam in Kabelabgangsrich-
tung verfahren, bis die "Error"-LED erlischt.

4. DieAbgleichfahrtistbeendet. DIP-Schalter5und
6in Stellung "OFF" setzen.

3.3 Kalibrierung des Messystems

Achtung! Bei der ASA510H handelt es sich um ein
"quasiabsolutes" Messsystem, d.h. die Information
des Positionswertes ist nicht als Absolutwert im
MaRstab verkorpert!

Daher ist das Kalibrieren des Systems in folgenden
Fallen notwendig:

* nach der ersten Inbetriebnahme (Sensormontage)

¢ nach einem Austausch der Pufferbatterie

« falls der Sensor in eine Lage auRerhalb der Mon-
tagetoleranzen zum Magnetband gebracht wurde

Bevor die Kalibrierung durchgefiihrt wird, muss
der Sensor auf den mechanischen Referenzpunkt
gesetzt werden. Mit der Kalibrierung wird der
aktuelle Positionswert durch den eingestellten
Kalibrierwert ersetzt und nichtfliichtig gespei-
chert.

Achtung! Ab Werk ist dieser Wert auf "0" vor-
eingestellt, daher erscheint standardmdlRig der
Positionswert "0". Der Kalibrierwert kann via
RS485-Schnittstelle (siehe Kapitel 5.4) verdndert
werden und wird ebenfalls nichtfliichtig gespeichert.

3.3.1 Kalibrierung per RS485-Schnittstelle

In der Einstellung
(siehe Kapitel 2.1):

Service Standard-Protokoll

Eingabe des Schnittstellenbefehls: "S00000"

(siehe Kapitel 5.4.1).

3.3.2 Kalibrierung per DIP-Schalter

Setzen des DIP-Schalters 5 fiir >1 s in Stellung "ON",
danach wiederin Stellung "OFF" zuriicksetzen.

Die Quittierung des Kalibriervorgangs erfolgt durch
einmaliges kurzes Blinken der "Error"-LED.

4. Uberwachte Funktionen

4.1 Batteriespannung

Sobald die Spannung der internen Pufferbatterie
unter eine Schwelle von ~2.8 V sinkt, beginnt die
"Power"-LED zu blinken. Das Bit 1 im Systemsta-
tusregister wird gesetzt.

Sobald "LowBatt" erkannt wurde und danach ein
"PowerON" erfolgte, wird zusatzlich das Bit 0 im
Systemstatusregister gesetzt, die "Error"-LED be-
ginnt zu leuchten und der Ausgangstreiber fiir die
Ausgabe des SSI-Positionswertes wird hochohmig
geschaltet. Die Ausgabe des SSI-Positionswertes
ist damit unterbrochen.

Achtung! In diesem Fall ist ein Austausch der Bat-
terie notwendig, der im Werk stattfinden muss.

4.2 Sensor-/ Bandabstand

Bei eingeschalteter Betriebsspannung erfolgt
eine Uberwachung des anliegenden Magnetfelds
am Sensorkopf. Wird durch einen zu groRen Sen-
sor-/ Bandabstand das Magnetfeld am Sensor zu
schwach, wechselt die ASA510H in einen Error-Sta-
tus, der durch standiges Leuchten der "Error"-LED
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signalisiert wird. Zusdtzlich wird der Error-Status
intern nichtfliichtig gespeichert (Bit 0 im Sys-
temstatusregister), so dass auch nach erneutem
Wiedereinschalten der Versorgungsspannung dies-
beziiglich eine Quittierung (siehe Kapitel 4.2.1)
erfolgen muss.

Achtung! Diese Funktion ist nicht zur Uberwachung
von Fertigungs- und Montagetoleranzen geeignet.
Vor der Wiederinbetriebnahme nach Auftreten des
Error-Status muss der Magnetsensor innerhalb der
angegebenen Montagetoleranzen iiber das Band
gesetzt und auf den mechanischen Referenzpunkt
positioniert werden, da Anderungen der Position
moglicherweise nicht korrekt erfasst werden konn-
ten.

Error-Status

e Im Systemstatusregister wird das Bit 0 gesetzt
(siehe Kapitel 6.1).

e In der Einstellung Service Standard-Protokoll
(siehe Kapitel 5.4.1):
Anstelle des giiltigen Positionswertes wird mit
dem Befehl "Z" der fixe Wert: "+99999999>"
ausgegeben.

4.2.1 Error-Status mit DIP-Schaltern quittieren
Die Quittierung des Error-Status erfolgt durch
Initialisierung und anschlieBende Kalibrierung des
Messsystems:

a) Initialisierung

Durch Setzen des DIP-Schalters 6 fiir >1 s in Stel-
lung "ON", danach wieder in Stellung "OFF".
Die "Error"-LED beginnt nun zu blinken: 3xEin...
Pause...3xEin...

b) Kalibrierung

Durch Setzen des DIP-Schalters 5 fiir >1 s in Stel-
lung "ON", danach wieder in Stellung "OFF" (siehe
Kapitel 3.3). Die "Error"-LED erlischt.

Nach erfolgter Kalibrierung wird der Positionswert
wieder giiltig ausgegeben, sowie im Systemstatus-
register das Bit 0 zuriickgesetzt.

4.2.2 Error-Status per RS485-Verbindung quit-
tieren

Als Alternative zu den DIP-Schaltern kann via
RS485-Schnittstelle der Error-Status unter Ver-
wendung des Service Standard-Protokolls wie folgt
quittiert werden:

a) Initialisierung
Durch Eingabe des Befehls "S11100" (siehe Kapitel
5.4.1). Damit werden auch gleichzeitig samtliche

Parameter auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.
Bereits jetzt wird wieder ein Positionswert ausgege-
ben, der allerdings noch nicht kalibriert ist.

b) Kalibrierung

Durch Eingabe des Befehls "S00000" (siehe Kapitel
3.3).

c) Parametrierung

Im Error-Status wird der SSI-Treiber intern abge-
schaltet, so dass keine Daten mehr ausgegeben
werden. Dies kann eine nachfolgende Steuerung
z.B. wie einen Kabelbruch behandeln.

Nach  erfolgter  Kalibrierung ~ wird  die
SSI-Positionswertausgabe wieder eingeschalten.
Ausnahme ist, dass zuvor eine zu niedrige Batterie-
spannung erkannt wurde oder der definierte Fehler
weiterhin besteht.

Kundenspezifische Parameter, z.B. Kalibrierwert
oder invertierte Zihlrichtung, die von den
Werkseinstellungen abweichen, miissen neu pro-
grammiert werden (siehe Kapitel 6.1).

4.3 Anschlussleitung Sensorkopf

Bei eingeschalteter Betriebsspannung wird die
Anschlussleitung des Sensorkopfes standig liber-
wacht. Da nach dem Auftreten eines Kabelbruchs
Positionsdnderungen nicht mehr korrekt erfasst
werden konnen, wechselt die ASA510H in den
Error-Status, der durch stdndiges Leuchten der
"Error"-LED signalisiert wird. Zusatzlich wird der
Error-Status intern nichtfliichtig gespeichert.

e Im Systemstatusregister wird das Bit 5 gesetzt
(siehe Kapitel 6.1).

e In der Einstellung Service Standard-Protokoll
(siehe Kapitel 2.1): Anstelle des giiltigen Positi-
onswertes wird mit dem Befehl "Z" der fixe Wert:
"+99999998>" ausgegeben.

Eine Quittierung des Error-Status (Kabelbruch)
kann, wie unter Kapitel 4.2 (Error-Status) beschrie-
ben, vorgenommen werden.

Achtung! Da der Fehler je nach Art des Kabel-
bruches statisch anliegt oder sporadisch auftreten
kann, ist ein Austausch der Sensorleitung / Sensor-
kopf notwendig, derim Werk vorgenommen werden
muss.

5. Schnittstellen

5.1 SSI-Schnittstelle
Positionswertausgabe mit der SSI-Schnittstelle
Die integrierte SSI-Schnittstelle der ASA510H er-
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moglicht eine synchrone Ausgabe des Positions-
wertes, dessen Datenformat eine Breite von 24Bit
(1Bit (MSB) Vorzeichen + 23Bit Positionswert)
umfasst, die rechtshiindig ausgegeben werden.
Der Ausgabecode erfolgt gray oder bindr kodiert
(siehe Kapitel 2.2). Alle nachfolgenden Bits (25,
26...) werden mit "0" ausgegeben. Die Datensi-
gnale entsprechen der Norm RS422. Die Taktein-
gange sind optoentkoppelt und entsprechen eben-
falls der RS422. Die SSI Monoflopzeit betrédgt typ.
20...25 ps, daraus ergibt sich die minimale Taktrate
von 62.5 kHz. Die maximale Taktrate betragt 1 MHz
und wird, auch im Hinblick auf die Datensicherheit,
im Wesentlichen durch die Lange der Anschluss-
leitung eingeschrankt. Es konnen folgende Richt-
werte genannt werden:

Max. Taktraten der SSI-Schnittstelle

Leitungslange| 2m | 10m | 100m | 200 m
Max. Taktrate |1 MHz|800 kHz|250 kHz|125 kHz

Applikationsbeispiel Positionsanzeige

SSI_CLK,
/SSL_CLK,
- +24 \//GND
Netzteil: / Sgél—[’n’f&' 2. B. MA10/4
24VDC /551 SST
500 mA

Abb. 1: Blockschaltbild SSI-Verbindung
Konfiguration der SIKO-Messanzeige MA10/4 SSI:
Datenformat "no", Geberbits "24", Singleturnbits
(unrelevant, solange APU=0), Ausgabecode "Gray"

5.2 Analog-Schnittstelle
Die Ausgabe der Analogsignale Sin, Cos, /Sin und /
Cos erfolgt iiber Stecker X3.

Die Periode der Ausgangssignale entspricht 5 mm.

5.3 Digital-Schnittstelle

Die Quadratur-Signale A, B, /A und /B der Digital-
Schnittstelle werden iiber Stecker X2 ausgegeben.

Die Periode der Ausgangssignale entspricht bei ei-
ner Interpolation von 1000 20 pm. Wird der Sensor
in Kabelabgangsrichtung verfahren, dann ist das
Signal B gegeniiber dem Signal A um 5 pm nachei-
lend (siehe Abb. 2).

5.4. RS485-Schnittstelle

Die ASA510H kann (ber die integrierte RS485
Schnittstelle an die jeweiligen Bediirfnisse ange-
passt werden. Hierfiir besteht die Mdglichkeit, ei-
nige spezifische Parameter zu programmieren, die
dann nichtfliichtig gespeichert werden und jeder-
zeit gedndert werden kdnnen.

5.4.1 Protokollbeschreibung Service Standard-
Protokoll

Das Service Standard-Protokoll ermdglicht die
Parametrierung, Positionswertausgabe und Dia-
gnose der ASA510H. Die Datensignale entsprechen
der Norm RS485. Da das Service Standard-Protokoll
nicht busfahig ist, diirfen keine weiteren Gerate an
der RS485-Schnittstelle angeschlossen sein.

Uberpriifen Sie vor dem Einschalten der Versor-
gungsspannung die Stellung des DIP-Schalter 1:

DIP-Schalter 1 ="0FF" (Service Standard-Protokoll)

Stellen Sie iiber einen Pegelwandler (z. B. Fa.
Spectra Typ I-7520) eine Verbindung zwischen der
seriellen RS232-Schnittstelle Ihres PCs und der
RS485-Schnittstelle der Auswerteelektronik her.

Nachdem die Spannungsversorgung der ASA510H
eingeschaltet wurde, kdnnen Sie sofort mit der Pro-
grammierung beginnen, indem Sie ein geeignetes
Terminalprogramm (z. B. "sikoterm.exe") starten
und Ihre Befehle gemdR der Tabelle "Befehlsliste
Service Standard-Protokoll" manuell eingeben
(siehe Kapitel 5.4.1). Beriicksichtigen Sie dabei die
vorgegebenen Schnittstellenparameter.

Das "SIKO Terminalprogramm", sowie erganzende
Hinweise zu deren Bedienung konnen bei SIKO an-
gefordert oder in ihrer aktuellsten Version aus dem
Internet heruntergeladen werden:

http://www.siko.de/uploads/media/Sikoterm.exe

Netzteil:
24V DC/
500 mA

DUA/DUB/GND | *>#8° <> RS232 [RxD /TXD/GND

20 um Abb. 3: Blockschaltbild RS485-Verbindung
5um
Applikationsbeispiel PC/ Terminal
A | Prinzipiell funktioniert die Anwendung so, dass der
Al PC (oder ein Terminal) einen ASCII-Befehl (Buch-
IA | Lo
stabe) ggf. mit zusdtzlichen Zahlenparametern ab-
B | L sendet. Die ASA510H sendet daraufhin die entspre-
B | [ chende Antwort (siehe folgende Tabelle):
~—— Abb. 2: Ausgabe der Quadratursignale
SIKO -
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Parameter: 19200 Baud, kein Parity, 8 Bit, 1
Stoppbit, ohne Handshake
Ausgabe: ASCII (falls nicht anders angegeben)

Wertebereiche: 2/3Byte: 0.... 65535 /0 ... +2%

Zur Eingabe:  Es werden grofRe und kleine Buch-

staben akzeptiert.

Mit Ausnahme des Befehls "W" wer-
den alle Antworttelegramme mit
einem CR (13, ) vervollstdndigt.

Zur Ausgabe:

hex

Befehlsliste Service Standard-Protokoll

RS485. Da jedes Telegramm eine Adresse beinhal-
tet, konnen bis zu 31 Gerdte iiber einen Bus an-
gesprochen werden. Im Auslieferungszustand ist
diese Adresse bei jedem Gerdt auf den Wert "01"
eingestellt. Bevor das Gerdt am Bus betrieben wird,
sollten deshalb zundchst via Service Standard-
Protokoll (siehe Kapitel 5.4.1) samtliche Parame-
ter (Zdhlrichtung, Kalibrierwert ...), insbesondere
aber die Gerdteadresse (01 ... 31) umprogrammiert
werden. Nach dieser Grundparametrierung kann
schlieRlich auf das SIKONETZ3-Protokoll umge-
schaltet, und somit in den Busbetrieb gewechselt
werden (DIP-Schalter 1).

Befehl Lénge| Antwort |Beschreibung
A0 2/10 | "xooooo0oc>" |Hardwareversion Das SIKONETZ3-Protokoll ist als Master-Slave-
Al 2/7 | "xxooe" |Softwareversion System aufgebaut, in dem die ASA510H immer als
B 1/11 | "+0000000" |Positionswert ohne Korrekturwerte | | Slave eingeordnet ist. Es existieren 2 Telegramm-
Ey 2/11 | "hooooo0oc>" | Parameter ausgeben langen:
y=Adresse (0 ... 3)
x = dezimaler Wert 3Byte:
=0: Positionswert .
Y= 2: Nollpunkwert Adress- | Befehl | Priif-
y=3: Kalibrierwert Byte Byte
Fysoooox | 10/2 "> Parameter eingeben )
y=Adresse (0... 3) 6 Byte:
;:‘éez&’l‘l‘ﬁ:ﬂr‘]”ki\r;;io(de?:iizg?) Adress- | Befehl | Daten- | Daten- | Daten- | Priif-
y = 3: Kalibrierwert (default=0) Byte Byte Byte Byte Byte
K 1/- Software Reset Low Middle ngh
RO 11/2 ">"  |Konfigurationsregister eingeben Das Adressbyte setzt sich wie folgt zusammen:
X0 _ :Trennzeichen
XXXXXXX = Bit 7, 6, 5 ... 0: Regi- 1 O‘AO‘A].‘AZ‘A?)‘A[&‘O‘RR‘ L‘ 1
sterinhalt Start Stopp
S00000 6/2 "> Positionswert auf Kalibrierwert
setzen Das Priifbyte wird als EXOR-Verkniipfung der rest-
S11100 | 6/2 ">"  |Auslieferungszustand wiederher-| | lichen 2 bzw. 5 Bytes des Telegramms erzeugt.
stellen (Werkseinstellung):
Softwarefilter: Ein AO ... A4: Bindrkodierte Adresse 1 ... 31; Adresse
ADC Kanal: High Resolution 0 definiert fiir Mast
Zéhlrichtung: Positiv enmer I ur Master o
SSI Code: Gray RR: Rundruf-Bit = 1 Befehl gilt fiir alle Ge-
ESASSS?:”TPSSEQH Nein rate, Gerdte antworten nicht
rror->tatus toschen . . . _ .
Kalibrierdaten Lschen L: Langen-Bit: 1 = Kurztelegramm (3 Byte);
T0 2/2 "> Zahlrichtung Positiv (default) 0= Langtelegramm (6 Byte)
T1 2/2 "> Zahlrichtung Negativ
Vx 32 w57 | Eingabe SIKONETZ3-Adresse Befehlsliste SIKONETZ3-Protokoll
xx = dez. Wert Parameter: 19200 Baud, no Parity, 8 Bit, 1 Startbit,
w 1/4 "xxxx" | Absoluter Positionswert im Bindr- 1 Stoppbit
Code
X 1/6 | "Oxyy>" |Systemstatusregister hexadezimal Spalte | Erlauterung
b -
.a,;ig;gf_[‘ Bit3..0" Hex: | Hexadezimalwert des Befehls
YO 2/6 "Oxyy>" |Konfigurationsregister hexadezi- TX: Telegramml'einge vom Master an ASA510H
mal ausgeben . o
"o Bit9 4 Bit3..0" RX: Telegrammlange von ASA510H an Master
A 1/11 | "oocooooe" |Absoluter Positionswert S: U.be.rge':’ener Parameter wird nichtfliich-
tig im Gerdt gespeichert
5.4.2 Protokollbeschreibung SIKONETZ3 P: Fir diesen Befehl ist es notwendig, den
Das  SIKONETZ3-Protokoll  ermdglicht  die (I;r(;gzrammlermode einzuschalten (Bef
Parametrierung und Positionswertausgabe der X ) ) .
ASA510H. Die Datensignale entsprechen der Norm R: Dieser Befehlist rundruffahig
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Hex |TX|RX |S | P |R |Funktion

16Hex | 3 | 6 |- |- | - |Positionswert auslesen

18Hex | 3| 6 |- |- | - |Kalibrierwertauslesen

1bHex | 3| 6 |- |- | - |Gerdtekennung auslesen
D-Byte 1: Kennung = 32 dez.;
D-Byte 2: Softwareversion;
D-Byte 3: Hardwareversion

1dHex | 3| 6 |- |- | - |Zahlrichtung auslesen
Wert=0: "auf" (+);
Wert=1: "ab" (-)

28Hex | 6 | 6 S|P |- |Kalibrierwert programmieren

Wert auf den der Positionswert ge-
setzt wird wenn das Gerét kalibriert
wird (Bef 0x48).

2dHex | 6 | 6 | S|P | - |Zdhlrichtung programmieren
Wert=0: "auf" (+);

Wert=1"ab" (-)

3 |- |- |- |Programmiermode Ein
Programmiermode muss "Ein" sein,
um Parameter (0x28 und 0x2d) zu
programmieren.

32hex | 3

33Hex | 3| 3 |- |-

Programmiermode Aus

Default
3aHex [ 3| 6 |- |- Systemstatus ausgeben

3bHex | 3

3 | - |- | - |Systemstatus l6schen
Systemstatus Bytes 2 und 3 werden
geldscht.

48Hex | 3| 3 |S|P Positionswertwird auf Kalibrierwert

gesetzt.

4fHex | 3| 3 |- |-

=

Positionswert einfrieren
Positionswert wird eingefroren. Zu-
stand wird durch Auslesen des Po-
sitionswertes zuriickgesetzt. Dient
zum  synchronisierten  Auslesen
mehrerer Gerate.

Fehlermeldungen

Der Slave (Sensor) erkennt Ubertragungs- bzw. Ein-
gabefehler und sendet folgende Fehlermeldungen:

Hex |TX|RX S | P | R |Funktion

82Hex| - | 3 | - | - | - |Dateniibertragungsfehler Priifsum-
me

83Hex| - | 3 | - |- |- |Unzuldssiger oder unbekannter Be-
fehl

85Hex| - | 3 | - |- |- |Unzuldssiger Wert (Parameter Pro-
grammierung)

Synchronisation

Eine Byte-/ Telegrammsynchronisation erfolgt
tiber "Timeout": Der Abstand der einzelnen Bytes
eines Telegramms diirfen einen Wert von 10 ms
nicht tibersteigen. Falls ein angesprochenes Gerat
nicht antwortet, so darf der Master frithestens nach
30 ms erneut ein Telegramm senden.

Telegrammbeispiel
Positionswert des Gerats mit Adresse 7 soll ausge-
geben werden.

Master sendet (hex): 871691

Kurztelegramm an Adresse 7 (87h); Positionswert
auslesen (16h); Priifbyte (91h)

ASA510H antwortet (hex): 07 16 03 02 00 10

Langtelegramm von Adresse 7 (07h); Positionswert
auslesen (16h); Wert 203h = 515 dez (03 02 00h);
Priifbyte (10h).

6. Ubersicht Bit-Zuordnung der einzel-
nen Register

6.1 8Bit Systemstatusregister

Bit | Default |Bemerkungen

Bit0 0 Error-Bit:
wird gesetzt, sobald Sensor/ Bandab-
stand >~3.5 mm (siehe Kapitel 4.2).

Bit 1 0 LoBatt-Bit
- wird gesetzt, sobald Li-Batterie <2.8 V
(siehe Kapitel 4.1)

Bit2 0 nicht verwendet

Bit 3 0 fiirinterne Zwecke

Bit 4 0 nicht verwendet

Bit5 0 wird gesetzt, falls eine Unterbrechung
der Sensoranschlussleitung (Feinwert)
erkannt wurde (siehe Kapitel 4.3).

Bit 6 0 nicht verwendet

Die Fehlerbits 0, 5 bleiben gesetzt, bis eine ent-
sprechende Quittierung erfolgte.

6.2 8Bit Konfigurationsregister

Bit | Default |Bemerkungen

Bit 0 0 wenn gesetzt, wird nach Einschalten der
+24 \ eine Kennung iiber die RS485 ge-
sendet => Startmessage "HI"

Bit 1 0 Zahlrichtung:
0 = Positiv; 1=Negativ

Bit 2 1 SSI-Code:
0=Binar; 1=Gray

Bit3 fiir interne Zwecke

Bit4 0 fiir interne Zwecke

Bit5 Softwarefilter:
0=Aus; 1=FEin

Bit 6 0 fiirinterne Zwecke

Bit7 0 fiirinterne Zwecke
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See enclosed page with
user information ASA510H

Software S (standard)

ENGLISH

1. Mechancial application

For radial use in combination with MR500, the
measuring range is limited to 2" on circuitry side.

2. Parameter setup

The required configuration must be set before swit-
ching on operational voltage using the relevant DIP
switches, because it is only read during startup.

The settings of DIP switch 3 can be changed during
operation via the RS485 interface.

Parameter setting by means of DIP switches

123456
DIP ON!
DIP | Position |Description
1 OFF  [Service standard protocol
ON SIKONETZ3 protocol
2 OFF  |Position value is output in gray code

ON Positon value is output in binary code

3 OFF  |Positive counting direction
ON Negative counting direction

4 OFF resolution SSI 10 pm
ON resolution SSI5 ym
5 OFF  |Calibration switch
6 OFF  |Initialization
5+6 ON Start calibration travel

2.1 DIP switch 1

DIP switch 1 serves for determining the protocol
for the transfer between ASA510H and PC. There
is a choice of the Service standard protocol or the
SIKONETZ3 protocol. For a description of the inter-
face commands of the Service Standard protocol
please refer to chapter 5.4.1, the SIKONETZ3 proto-
col to chapter 5.4.2.

Transfer of both protocols is realized via the RS485
interface (see chapter 5.4).

2.2 DIP switch 2

With DIP switch 2, the coding of the SSI position
value can be selected.

In the "OFF" position of DIP switch 2, the output
of the SSI position value will be gray-coded. In the
"ON" position, the SSI position values will be out-
put binary-coded.

2.3 DIP switch 3

With DIP switch 3, the counting direction can bein-
fluenced. In the "OFF" position of the DIP switch,
the counting direction is positive. In the "ON" po-
sition, the counting direction is negative.

2.4 DIP switch 4

With the DIP-switch 4 you can adjust the resoluti-
on of the SSI signals. Is the DIP-switch in position
"OFF" the resolution is 10 pym. Is the DIP-switch in
position "ON" the resolution is 5 pm.

2.5 DIP switch 5

If DIP switch 5 is brought to the "ON" position for
>1s, then the position value will be calibrated; i.e.,
the position value will be set to the calibration va-
lue (see chapter 3.3).

2.6 DIP switch 6

If DIP switch 6 is brought to the "ON" position for
>1s, theninitialization of ASA510H will be started;
i.e., all errors previously detected will be deleted.

2.7 DIP switch 5+6

If DIP switches 5 and 6 are set while the supply vol-
tage is switched on, then calibration travel for the
absolute signal will be started (see chapter 3.1).

3. Commissioning

After proper installation, wiring (accordingly user
information) and parameterization, the translation
module can be commissioned by turning on the po-
wer supply. With each power-on procedure, the de-
vice goes through a so-called "startup routine". In
this phase, the DIP switches are read; furthermore,
the translation module is determined depending
on the parameterization. Constant lighting of the
green "Power" LED after approx. 1 s indicates, that
the device is ready for operation.
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LED SSI cycle

LED power
LED error
3.1 Status lights of the LEDs
"Error"-LED (red)
Display Meaning Action
1xON...OFF Calibration completed |chapter 3.3
ON Error sensor/strip gap or|chapter 3.2
calibration travel started +4.2
3xON... Initialization started chapter 4.2.1
pause...3xON..  |Calibration required +4.2.2
"Power"-LED (green)
Display Meaning Action
ON 24VDCON -
ON...OFF...ON... |Low Batt Error chapter 4.1
"'SSI Cycle"-LED (yellow)
Display Meaning Action
OFF SSI cycle OFF chapter 2.2
ON SSI cycle ON -

3.2 Calibration travel

The calibration travel enables the absolute value
to be output correctly. Follow the steps below for
executing the calibration travel:

1. Before switching on supply voltage, set DIP
switches 5 and 6 to the "ON" position.

2. Switch on the power supply. The "Error" LED
will glow red.

3. Move the sensor head slowly in the cable outlet
direction until the "Error" LED stops glowing.

4. Calibration travel is completed now. Set DIP
switches 5 and 6 to "OFF".

3.3 Calibration of the measuring system

Attention! The ASA510H is a "quasi-absolute"
measuring system, i.e. the information of the po-
sition value is not represented on the scale as an
absolute value!

Therefore, calibration of the system is required in
the following cases:

« after first commissioning (sensor installation)

« after replacing the buffer battery

« if the sensor was brought into a position outside
the mounting tolerances to the magnetic strip.

The sensor must be set to the mechanical reference
point prior to performing calibration. By calibra-
ting, the actual position value is replaced by the ca-
libration value set and is stored in the non-volatile
memory.

Attention! This value is factory-set to "0"; there-
fore, the position value "0" is displayed as the def-
aultvalue. The calibration value can be changed via
RS485 interface (see chapter 5.4) and s also stored
in the non-volatile memory.

3.3.1 Calibration by RS485 interface

In the Service Standard Protocol setting (see chapter
2.1):

Enter the "S00000" interface command (see chap-
ter 5.4.1).

3.3.2 Calibration by DIP switch

Set the DIP switch 5in "ON" position for >1's, then
reset to "OFF" position.

The calibration process is acknowledged by one
short blinking of the "ERROR" LED.

4. Monitored functions

4.1 Battery voltage

The "Power"-LED starts blinking as soon as the
voltage of the internal buffer battery falls below
the threshold of ~2.8 V. Bit 1 in the System status
register is set.

As soon as "LowBatt" is detected and afterwords a
"PowerON" is carried out, the bit 0 will be setin the
system register. The "Error"-LED will start flashing
and the output driver for the readout of the SSI
position value will be switched to high resistance.
Therefore the readout of the SSI position value is
disconnected.

Attention! The battery must be replaced by SIKO in
this case.

4.2 Sensor / strip gap

The magnetic field applied to the sensor head is
being monitored as long as the operating voltage
is turned on. If the magnetic field is getting too low
(because of a too big gap between sensor and ma-
gnetic strip) the ASA510H will change to an error
mode which will be signaled by a constant flashing
of the "Error"-LED. Additionally the error mode will
be internally nonvolatile memorized (bit 0 in the
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system status register). This means even when the
power supply is restarted there must be a acknow-
ledgment in this regard (see chapter 4.2.1).

Attention! This function is not suited for monito-
ring production or mounting tolerances. The ma-
gnetic sensor must be placed above the strip within
the specified mounting tolerances and positioned
on the mechanical reference point before com-
missioning after the error state has occurred since
changes of position might not have been correctly
recorded.

Error status

* Bit 0 is set in the System status register (see
chapter 6.1).

e In the Service standard protocol (see chapter
5.4.1): Instead of the valid position value the
fixed value "+99999999>" is output by using the
"Z" command.

4.2.1 Acknowleding Error Status via DIP switches
The error status is acknowledged by initialization
with subsequent calibration of the measuring sys-
tem:

a) Initialization
By setting the DIP switch 6 to the ON position for

>1 s, then back to OFF position. Now, the "Error"
LED starts blinking: 3xON...pause...3xON...

b) Calibration

By setting the DIP switch 5 to the ON position for
>1 s, then back to the OFF position (see chapter
3.3), the "Error" LED goes out.

After calibration, the valid position value is output
again and bit 0is resetin the System status register.

4.2.2 Confirm error status by RS485 interface

As an alternative to using DIP switches, the error
status may be acknowledged by using the Service
standard protocol as follows:

a) Initialization

By entering the "S11100" command (see chapter
5.4.1). By doing this, all parameters will be reset
to the factory settings (default-setting). A position
value isinstantly output, which, however, is not yet
calibrated.

b) Calibration

By entering the "S00000" command (see chapter
3.3).

c) Parameterization

In the error state, the SSI driver will be deactivated
internally so that no data will be output any longer.
A downstream control may treat this event as if the-
re was e.g. wire break.

Having completed calibration, the SSI position
value output will be switched on again. Exception:
Battery voltage was detected to be too low or the
error defined persists.

Customer-specific parameters, e.g., calibration
value or inverted counting direction which deviate
from the default-settings must be re-programmed
(see chapter 6.1).

4.3 Sensor head service line

With the operating voltage switched on, the service
line of the sensor head is continuously monitored.
Since changes of position can no longer be gathe-
red correctly following wire break, the ASA510H
changes to the error state signalized by a continuo-
usly lit "Error"-LED. Additionally, the error state is
internally stored non-volatile.

 Bit 5 is set in the System status register (see
chapter 6.1).

e Intheservicestandard protocolsetting (seechap-
ter 2.1 + 5.4.1): The fixed value: "+99999998>"
will be outputvia the "Z" command instead of the
valid position value.

The error state (wire break) may be acknowledged
as described in chapter 4.2 (error state).

Attention! Since the error is static or occurs spo-
radically depending on the type of the wire break,
the sensor line / sensor head must be replaced in
the SIKO factory.

5. Interfaces

5.1 SSI interface
Output of the position value by the SSI interface.

The integrated SSI interface of the ASA510H ena-
bles the synchronous output of the position value,
whose data format includes a 24bit width (1bit
(MSB) sign + 23bit position value), output right ali-
gned. The output code is gray or binary coded (see
chapter 2.2). All subsequent bits (25, 26...) are
output "0". The data signals comply with the RS422
standard. The cycle inputs are opto-decoupled and
comply with RS422 as well. The SSI monoflop time
is typically 20...25 ps, resulting in a minimum cycle
rate of 62.5 kHz. The maximum cycle rate is 1 MHz
and is basically limited by the length of the con-
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nection cable, also with regard to data safety. The
following standard values apply:

Max. cycle rate from the SSIinterface

Cable length
Max. cycle rate

2m 10m | 100m | 200 m
1 MHz|800 kHz|250 kHz|125 kHz

Application example: Position display

SSI_CLK,
/SSI_CLK,
power SSI_DATA,
supply: | +24 V/GND /SSLDATA | 7 B.
24V DC ASAS10H MA10/4 SSI
500 mA

Fig. 1: Block diagram of the SSI connection

Configuration of the SIKO magnetic display MA10/4
SSI: Data format "no", encoder bits "24", singleturn
bits (irrelevant, as long as APU=0), output code "Gray"

5.2 Analog interface

The analog signals Sin, Cos, /Sin and /Cos are out-
put via connector X3.

The period of output signals corresponds to 5 mm.

5.3 Digital interface

The quadrature signals of the digital interface, A,
B, /A and /B, are output via connector X2 and via
connector X1 where appropriate.

With an interpolation of 1000, the period of the
output signals corresponds to 20 pm. If the sensor
travels in the direction of the cable outlet, then si-
gnal B is lagging with regard to signal A by 5 pm
(seefig. 2).

20 um
5pum
A |
Al [
B I
B LI

Fig. 2: Output of the quadrature signals
5.4 RS485 interface

The ASA510H can be customised to meet individual
requirements via the integrated RS485 interface.
For this purpose, some specific parameters can be
programmed, which are stored in the non-volatile
memory and can be changed at will.

5.4.1 Protocol description of the Service standard
protocol

The Service standard protocol enables paramete-
rization, output of position values and diagnosis

of the ASA510H. The data signals comply with the
RS485 standard. Since the Service standard proto-
colis not bus-compatible, no other devices must be
connected to the RS485 interface.

Before turning on the voltage supply, check the po-
sition of DIP switch 1:

DIP-Schalter 1 ="OFF" (Service standard protocol)

Connect the serial interface of your PC and the
RS485 interface of the translation module by me-
ans of a level transducer (e. g., Spectra company,
type I-7520).

After turning on the power supply of the ASA510H,
you may immediately start programming by either:
starting a suitable terminal program (e. g., "siko-
term.exe") and manually entering your commands
according to the "List of commands - Service stan-
dard protocol" table (see chapter 5.4.1). Consider
theinterface parameters specified.

The "SIKO Terminal Program" as well as supplemen-
tary instructions regarding its operation can be ob-
tained from SIKO or downloaded from the internet
in their latest versions:

http://www.siko.de/uploads/media/Sikoterm.exe

Application example PC / Terminal

power supply:
24V D¢/
500 mA

DUA/DUB/GND | *>485 <> RS232 [oXD /TXD/GND

Fig. 3: Block diagram of the RS485 connection

The basic principle of the application is that the
PC (or a terminal) sends an ASCII command (cha-
racter), possibly with additional numeric parame-
ters. In turn, the ASA510H sends an appropriate
response (see following table):

Parameter: 19200 baud, no parity, 8 bit, 1 stop
bit, no hand shake
Output: ASCII (if not otherwise specified)

Value ranges: 2/3 byte: 0... 65535 /0 ... +2%.

Input: Capitals and small letters are ac-

cepted.

Output: All response telegrams are com-
pleted with a CR (13, ), except for

the "W" command.

hex
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List of commands-Service standard protocol

Command | Length
A0 2/10
Al 2/7

B 1/11

Response |Description

"xxoxoxxx>" | Hardware version

"xxxxx>" |Software version

"+x000000¢c>" | Position value without correction
values

Ey 2/11 | "+xoo0o0oc" | Issue parameter
y=adresse (0... 3)

x =decimal value

y=0: position value

y = 2: zero position value
y=3: calibration value

Fy+ooooo | 10/2 "> Enter parameter

y=address (0...3)

x=decimal value (+0 ... 9999999)
y = 2: zero position value
(default=0)

y=3: calibration value (default=0)
Software reset

RO 11/2 "> Enter Configuration register
_ : Separator
xxxxxxx =Bit 7, 6,5 ... 0: Register

content

$00000 6/2 "> Set position value to calibration

value

$11100 6/2 "> Set device to original state (def-
ault-setting):

Software filter: On

ADC channel: High Resolution
Counting direction: Positive

SSI Code: Gray

RS485 Start message: No

delete error-state

delete calibration data

Counting direction Positive (default)
Counting direction Negative

Enter SIKONETZ3 address
xx = dec. value

70 2/2 >
T1 2/2 >
Vxx 3/2 ">

w 1/4 "xxxx" |Absolute position value in binary

code

X 1/6 "Oxyy>" |Output System status register he-
xadecimal

"0Ox Bit7..4 Bit3..0"

Output configuration register he-
xadecimal
"0x Bit7..4 Bit3..0"

YO 2/6 "Oxyy>"

z 1/11 | "soo00000c>" | Absoluter position value

5.4.2 SIKONETZ3 Protocol description

The SIKONETZ3 protocol enables parameterization
of and output of position values by the ASA510H.
The data signals comply with the RS485 standard.
Up to 31 devices may be addressed via bus since an
address is included in each telegram. The address
of each device is factory set to the value "01". The-
refore, first re-program all parameters (counting
direction, calibration value...), particularly the de-
vice address (01...31) via Service standard protocol
(see chapter 4.4.1) before operating the device on
a bus. Following this basic parameterization, swit-
ching over to the SIKONETZ3 protocol and, thus,
bus operation is possible (DIP switch 1).

The protocol setup follows the Master-Slave-Sys-
tem; the translation module only has the slave
function. There are 2 telegram length:

3 Byte:
Address |Command| Check
Byte Byte
6 Byte:
Address |Command| Data | Data | Data | Check
Byte Byte | Byte | Byte | Byte
Low |Middle| High

The adress byte is composed als follows:
1] o fao[Aat][Az]A3]As 0 [RR] L] 1
Start Stop

The test byte results from an EXOR-interconnection
of the remaining two or five bytes of the telegram.

AO ... A4: binary coded address 1...31; address 0
defined for master

RR: broadcast Bit=1; command valid forall
devices; devices do not reply
L: length bit: 1=shorttelegram (3 bytes);

0=long telegram (6 bytes)

List of commands SIKONETZ3 protocol

Parameter: 19200 baud, no Parity, 8 bit, 1 Start
bit, 1 Stop bit

Column. | Signification

Hex: hexadecimal value of the command

TX: length of telegram from master to device

RX: ength of telegram from device to master

S: transmitted parameter is permanently
stored in the sensor

P: for this command programming mode
has to be activated (command 0x32)

R: this command can be broadcasted

Hex |TX|RX | S |P | R |Function

16Hex | 3| 6 |- |- | - |read out position value

18Hex | 3| 6 | - | - | - |read out calibration value

1bHex | 3| 6 | - |- | - |read out device's characteristics
D-Byte 1:identifier = 32 dec.;
D-Byte 2: software version;
D-Byte 3: hardware version

1dHex | 3 | 6 | - | - | - |read out counting direction

value=0: "up" (+);
value=1: "down" (-)

28Hex | 6 | 6 | S|P |- |program calibration value
value to which the position value
is set when the device is calibrated

(command 0x48)

program counting direction
value=0: "up" (+);
value=1"down" (-)

2dHex | 6 | 6 |S
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Hex |TX|RX |S | P |R |Function

32hex | 3| 3 |- |- |- |programming mode ON
for parameter programming (0x28
and 0x2d), programming mode
must be "ON"

33Hex | 3| 3 | - |- | - |programming mode OFF
default

3aHex | 3| 6 | -| - | - [send system status

3bHex | 3| 3 |- |- | - |cancelsystem status

System status bytes 2 and 3 are
being deleted

48Hex | 3| 3 |S|P

position value is set to calibration
value

4fHex | 3] 3 |- |-

]

freeze position value

position value is freezed; deactiva-
ted when positional value is read
out. Used for synchronizing the
readout of several devices.

Error messages

The slave (device) recognizes transmission or input
errors and then issues the following error messa-
ges:

Hex |TX|RX S | P | R |Function
82Hex| - | 3 | - |- | - |checksum data transmission error
83Hex| - | 3 |- |- |- |invalid or unknown command
85Hex| - | 3 | - |- |- |invalid value (parameter program-
ming
Synchronisation

Byte/ telegram synchronisation is made via "time-
out": the distance between each byte of a telegram
mus not exceed 10 ms. If a device does not re-
spond, the master may only send another telegram
after 30 ms at the earliest.

Telegram example
Master requests position value from device 7.

871691

short telegramm to address 7 (87h); read out posi-
tion value (16h); check byte (91h)

ASA510H replies (hex): 07 16 03 02 00 10

long telegram form address 7 (07h); read out posi-
tion value (16h); value 203h =515 dez (03 02 00h);
check byte (10h).

Master sends (hex):

6. Overview of bit assignment of the
individual registers

6.1 8bit System status register

Bit | Default |[Remarks

Bit 0 0 Error-Bit:
is set als soon as sensor/ strip gap >
~3.5 mm (see chapter 4.2)

Bit1 0 LoBatt-Bit
-is set as soon as Li battery <2.8 V
(see chapter 4.1)

Bit 2 0 not used

Bit 3 0 forinternal purposes

Bit 4 0 not used

Bit5 0 is set if disconnection of the sensor line
(fine value) was detected (see chapter
4.3).

Bit 6 0 not used

The error bits 0, 5 remain set until after proper ack-
nowledgement.

6.2 8bit Configuration register

Bit | Default |Remarks

Bit 0 0 if set, an identification is sent via RS485
following switching on of +24 V => Start-
message "HI"

Bit 1 0 ounting direction:
0 = Positive; 1 = Negative

Bit2 1 SSI code:
0=Binary; 1=_Gray

Bit3 forinternal purposes

Bit 4 0 forinternal purposes

Bit5 Software filter:
0=0ff; 1=0n

Bit 6 0 forinternal purposes

Bit7 0 forinternal purposes

SIKO GmbH

Werk / Factory:

Weihermattenweg 2
79256 Buchenbach-Unteribental

Postanschrift / Postal address:
Postfach 1106
79195 Kirchzarten

Telefon/Phone  +49 7661 394-0
Telefax/Fax +49 7661 394-388
E-Mail info@siko.de
Internet www.siko-global.com
Service support@siko.de
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