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Mitgeltende Vorschriften

Neben diesem technischen Handbuch sind folgende Vorschriften zu beachten:
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Pin Name Beschreibung/Funktion

Al7 SLOT_SPI_SCK SLOT_SPI, siehe Anschluss SPI

A18 SLOT_SPICS SLOT_SPI_CS, siehe Anschluss SPI

Al9 COMM_SPI_MOSI COMM_SPI, siehe Anschluss SPI

A20 COMM_SPI_MISO COMM_SPI, siehe Anschluss SPI

A2l COMM_SPI_SCK COMM_SPI, siehe Anschluss SPI

A22 COMM_SPI_CS COMM_SPI, siehe Anschluss SPI

A23 12CSCL_CANRX

A24 12CSDA_CANTX

A25 n.c. reserviert

A26 GND

A27 +3.3V_EXT nicht benutzt

A28 +14V_EXT nicht benutzt

A29 GND

A30 BN_OUT B\ (Schrittmotor)

A3l

A32

A33 B_OUT B\(Schrittmotor) oder W (BLDC)

A34

A35

A36 AN_OUT A\ (Schrittmotor) oder V (BLDC)

A37

A38

A39 A_OUT A (Schrittmotor) oder U (BLDC)

A40

A4l

A42 GND

A43

Ad4

A45 UB_IN 12 ... 48V DC +4%

A46

A47

A48 BRAKE_OUT Ansteuerung der externen Bremse,
Open-Drain Output, max. 1 A

A49 GND

Bl GND

B2 U_REF_ANALOG 3,3 V DC, Referenzspannung fiir die
Analogeingange

B3 DIO1_IO_CS General I/0

B4 DIO2_CD_CLK General I/O (Takt-Eingang in Takt-
Richtung-Modus)

B5 DIO3_CD_DIR General /0 (Richtungseingang in
Takt-Richtung-Modus)

B6 DIO4_IO_MOSI General I/0

B7 DIO5_IO_MISO General I/O

B8 DIO6_IO_CLK General I/O

B9 ENC2_| Encoder 2, Index

B10 ENC2_CAP nicht benutzt

B11 GND

B12 GND

B13 ADC_ANALOG_1 Analog Eingang 1: 0 ... 3,3V

B14 GND

B15 SPARE_PHY_TX+ reserviert

B16 SPARE_PHY_TX- reserviert

B17 SPARE_PHY_RX+ reserviert

B18 SPARE_PHY_RX- reserviert

B19 SLOT_RESET Systemfunktion, reserviert

B20 SLOT_BOOT Systemfunktion, reserviert

B21 SLOT_SYNC Systemfunktion, reserviert

B22 COMM_RESET

B23 COMM_SYNC

B24 GND

B25 n.c. reserviert

Pin Name Beschreibung/Funktion
B26 GND
B27 BALLAST zur Ansteuerung der externen Ballast-
Schaltung
B28 n.c. reserviert
B29 GND
B30 BN_OUT B\ (Schrittmotor)
B31
B32
B33 B_OUT B (Schrittmotor) oder W (BLDC)
B34
B35
B36 AN_OUT A\ (Schrittmotor) oder V (BLDC)
B37
B38
B39 A_OUT A (Schrittmotor) oder U (BLDC)
B40
B41
B42 GND
B43
B44
B45 UB_IN 12 ... 48V DC +4%
B46
B47
B48 UB_LOGIK Externe Logikversorgung, 24 V DC
B49 GND
Hardware-Installation

o

o

| Hinweis

Beachten Sie, dass alle Bauteile spannungsfrei sind.

| Hinweis

« Das Gerat enthadlt Bauteile, die
elektrostatische Entladung sind.
*  UnsachgeméaRer Umgang kann das Gerat beschadigen.

e Beachten Sie die Grundprinzipien des ESD-Schutzes beim
Umgang mit dem Gerét.

empfindlich  gegen

AnschlieBen der Steuerung

Zum einfachen Anschluss empfiehlt Nanotec das Discovery Board DK-NP5-48
. Falls Sie die Steuerung uber dieses Discovery Board betreiben, lesen Sie
technische Handbuch des Geréts.

Integrieren der NP5

Hinweis
e EMV: Stromfihrende Leitungen — insbesondere um
Versorgungs- und Motorenleitungen - erzeugen

elektromagnetische Wechselfelder.
* Diese konnen den Motor und andere Gerate stdren. Nanotec
empfiehlt folgende Malnahmen:

e Geschirmte Leitungen verwenden und den Leitungsschirm
beidseitig auf kurzem Weg erden.

«  Kabel mit paarweise verdrillten Adern verwenden.
*  Stromversorgungs- und Motorleitungen so kurz wie mdoglich
halten.

*  Motorgehause grof3flachig auf kurzem Weg erden.

e Versorgungs-, Motor- und Steuerleitungen réaumlich getrennt
verlegen.

Im technischen Handbuch der Steuerung finden Sie den Schaltplan des
Discovery Board NP5, der als Referenz fir die Entwicklung lhres eigenen
Motherboards dienen kann.

1.

Bereiten Sie Ihr Motherboard vor.

Die minimale Beschaltung variiert je nach Motortyp und vorhandener
Ruckfuhrung (Schritt- oder BLDC-Motor, Hallsensoren/Encoder). Zur
Inbetriebnahme ist der Anschluss der Spannungsversorgung (POWER),
des Motors und der SPI-Leitungen (siehe auch Anschluss SPI)
ausreichend.

Stecken Sie die NP5 in die PCI-Steckverbindung.

Anschluss SPI

Im technischen Handbuch der Steuerung finden Sie eine Referenzschaltung fur
den Anschluss von SPI.

PCI spezielle Pin-Belegung fir SPI :

Name Beschreibung/Funktion
A15 SLOT_SPI_MOSI SLOT _sPI
Al6 SLOT_SPI_MISO SLOT _sPI
Al7 SLOT_SPI_SCK SLOT _sPI
A18 SLOT_SPI_CS SLOT _sPI
A19 COMM_SPI_MOSI COMM_SPI
A20 COMM_SPI_MISO COMM_SPI
A21 COMM_SPI_SCK COMM_SPI
A22 COMM_SPI_CS COMM_SPI

Inbetriebnahme

Die Software Plug & Drive Studio bietet eine komfortable Moglichkeit, die
Konfiguration vorzunehmen und die Steuerung an den angeschlossenen Motor
anzupassen. Weiterfiihrende Informationen finden Sie im Dokument Plug &
Drive Studio: Quick Start Guide auf www.nanotec.de.

Kommunikation tber SPI aufbauen

Verbinden Sie den SPI Master mit der Steuerung Uber die Leitungen SCK
(source clock), MOSI (master out, slave in), MISO (master in, slave out) und
CS (chip select). Uberpriifen Sie dass die Masse (GND) vom Master mit der
Masse der Steuerung verbunden ist.

Versorgen Sie die Steuerung mit Spannung.

Andern Sie ggf. die Konfigurationswerte, siehe Konfiguration SPI im
technischen Handbuch der Steuerung.

Zum Testen der Schnittstelle senden Sie die Bytes 01 40 41 60 00 00
00 00 00 D4 an die Steuerung und nach Empfang des ersten Response
(02 00 00 00 00 00 00 00 00 51)die Bytes02 00 00 00 00 00
00 00 00 51. (eine detaillierte Beschreibung der Nachrichten finden Sie
im Kapitel SPI-Nachricht des technischen Handbuchs).

Das Statusword (6041y,) wurde ausgelesen, Sie erhalten diese Response:
01 4B 41 60 00 XX XX 00 00 0A

Motordaten einstellen

Die Steuerung benétigt vor der Inbetriebnahme des Motors einige Werte aus
dem Motordatenblatt.

Polpaarzahl: Objekt 2030,:00;, (Pole pair count) Hier ist die Anzahl der
Motorpolpaare einzutragen. Bei einem Schrittmotor wird die Polpaarzahl
Uiber den Schrittwinkel berechnet, z.B. 1,8° = 50 Polpaare, 0,9° = 100
Polpaare (siehe Schrittwinkel im Motordatenblatt). Bei BLDC-Motoren ist die
Polpaarzahl direkt im Motordatenblatt angegeben.

Motorstrom/Motortyp einstellen:

- Nur Schrittmotor: Objekt 2031;,:00;,: Nennstrom (Bipolar) in mA (siehe
Motordatenblatt)

»  Objekt 2031,:00,: Nennstrom (Bipolar) in mA (siehe
Motordatenblatt)

»  Objekt 3202,:00;, (Motor Drive Submode Select): Definiert den
Motortyp Schrittmotor, aktiviert die Stromabsenkung bei Stillstand
des Motors: 0000008h.

»  Objekt 2037}, (Open Loop Current Reduction Value/factor) :
Effektivwert angegeben, auf den der Nennstrom reduziert werden
soll, wenn die Stromabsenkung im Open Loop aktiviert wird.

- Nur BLDC-Motor:

»  Objekt 2031}:00;, Spitzenstrom in mA (siehe Motordatenblatt)

»  Objekt 203B:01;, Nennstrom in mA (siehe Motordatenblatt)

»  Objekt 203B,:02, Maximale Dauer des Spitzenstroms in ms (fur
eine Erstinbetriebnahme wird ein Wert von 100ms empfohlen;
dieser Wert ist spater an die konkrete Applikation anzupassen).

»  Objekt 3202,:00y, (Motor Drive Submode Select): Definiert den
Motortyp BLDC: 00000041h

Motor mit Encoder: Objekt 2059,:00y, (Encoder Configuration): Je nach
Encoderausfiihrung ist einer der folgenden Werte einzutragen (siehe
Motordatenblatt):

- Versorgungsspannung 5V, differentiell: 00000000h

- Versorgungsspannung 5V, single-ended: 00000002h

Motor mit Bremse: Objekt 3202;,:00;, (Motor Drive Submode Select): Fur
die Erstinbetriebnahme wird die Bremsensteuerung aktiviert. Abhangig
von der konkreten Applikation kann diese Konfiguration bei Bedarf spéater
wieder deaktiviert werden. Je nach Motortyp ist einer der folgenden Werte
einzutragen:

Auto-Setup

- Schrittmotor, Bremsensteuerung (und Stromabsenkung im Stillstand)
aktiviert: 0000000Ch

- BLDC-Motor, Bremsensteuerung aktiviert: 00000044h

Um einige Parameter im Bezug zum Motor und den angeschlossenen Sensoren
(Encoder/Hallsensoren) zu ermitteln, wird ein Auto-Setup durchgefuhrt. Der
Closed Loop-Betrieb setzt ein erfolgreich abgeschlossenes Auto-Setup voraus.

o

| Hinweis

*« Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen fir das
Durchfuihren des Auto-Setups:

«  Der Motor muss lastfrei sein.

*  Der Motor darf nicht berihrt werden.

«  Der Motor muss sich frei in beliebige Richtungen drehen kénnen.

*  Es darf kein NanoJ-Programm laufen (Objekt 2300,:004, Bit 0 =
"0", siehe 2300h NanoJ Control).

| Tipp

Solange sich der an der Steuerung angeschlossene Motor oder

@ die Sensoren fir die Ruckfiihrung (Encoder/Hallsensoren) nicht
andern, ist das Auto-Setup nur einmal bei der Erstinbetriebnahme
durchzufuhren.

Durchfihrung
1.  Zum Vorwéhlen des Betriebsmodus Auto-Setup tragen Sie in das Objekt
6060;,:00,, den Wert "-2" (="FEy") ein.
Die Power state machine muss nun in den Zustand Operation enabled
versetzt werden.
2. Starten Sie das Auto-Setup mit Setzten von Bit 4 OMS im Objekt 6040,:00y,

(Controlword).
Wahrend der Ausfuhrung des Auto-Setups werden nacheinander folgende
Tests und Messungen durchgefiihrt:

Zum Ermitteln der Werte wird die Richtung des Messverfahrens reversiert
und die Flankenerkennung erneut ausgewertet.

Der Wert 1 im Bit 12 OMS im Objekt 6041,:00, (Statusword) zeigt an, dass
das Auto-Setup vollstandig durchgefiihrt und beendet wurde. Zusatzlich
kann uber das Bit 10 TARG im Objekt 6041,,:00;, abgefragt werden, ob ein
Encoder-Index gefunden wurde (= "1") oder nicht (= "0").

Master/Software Motorsteuerung

schreibe 6040,:00, = 0006,
lese 6041,:00, (Bit9, 5und 0=17?)

schreibe 6060,:00, = FE,

schreibe 6040,:00, = 0007,

lese 6041,:00, (Bit9, 5,4,1,0=17?)

lese 6061,:00, (= FE,?)

A

schreibe 6040,:00, = 000F,

lese 6041,:00, (Bit9, 5,4,2,1,0=1?)

schreibe 6040,:00, = 001F,

-

Warten, bis das Auto-Setup
abgeschlossen ist.

lese 6041,:00, (Bit12,9,5,4,2,1,0=17?)

A

schreibe 6040,:00, = 0000,

VORSICHT

e Nach der Durchfiihrung des Auto-Setup Modes ist das
interne Koordinatensystem nicht mehr gdiltig.

¢ Homing alleine genigt nicht! Wird die Steuerung nicht
neu gestartet, kann es zu unvorhersehbaren Reaktionen
kommen.

e  Starten Sie das Gerat nach einem Auto-Setup neu!
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