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Inbetriebnahme

Die Software Plug & Drive Studio 3 bietet Ihnen eine Mdglichkeit, die
Konfiguration vorzunehmen und die Steuerung an den angeschlossenen Motor
anzupassen. Weiterfiihrende Informationen finden Sie im Dokument Plug &
Drive Studio: User Manual auf www.nanotec.com.

Konfiguration uber USB

Allgemeines

Es gibt folgende Mdglichkeiten, die Steuerung Giber USB zu konfigurieren:

Konfigurationsdatei
Diese Datei lasst sich mittels dem USB-Anschluss auf die Steuerung
speichern. Lesen Sie dazu die Kapitel USB Anschluss und
Konfigurationsdatei.

NanoJ-Programm
Dieses Programm lasst sich mit NanoJ programmieren, kompilieren
und anschlieBend Gber USB auf die Steuerung ubertragen. NanoJ
ist in der Software Plug & Drive Studio 3 integriert. Weiterfilhrende
Informationen finden Sie im Dokument Plug & Drive Studio 3: User
manual auf www.nanotec.com.

Nach dem Anschlief3en an eine Spannungsversorgung liest die Steuerung die
Konfiguration in folgender Reihenfolge aus:

1. Die Konfigurationsdatei wird ausgelesen und verarbeitet.

2. Das NanoJ-Programm wird gestartet.

HINWEIS

Beschadigung des Produkts und/oder externer Hardware
durch Potenzialdifferenzen am USB.

Das Anschliel3en des USB-Kabels wahrend die Elektronik

USB-Anschluss

versorgt wird (Hot-Plugging), fuhrt mdglicherweise zu Schaden.
O » USB anschlief3en, bevor Sie die Versorgungsspannung
einschalten.

» Wenn mdglich, Potentialdifferenzen zwischen PC und
Produkt ausgleichen oder USB-Isolator verwenden.

» USB-Kabel zuerst an das Produkt anschlieBen, dann an den
PC.

Wird die Steuerung Uber ein USB-Kabel mit einem PC verbunden, wird im
Windows-Dateiexplorer ein MTP-Gerat angelegt, das einen Datentrager enthalt.

Es werden bis zu drei Dateien angezeigt, die Konfigurationsdatei (cfg* . txt),

die Firmware (* . £w) und das NanoJ-Programm (nanoj* . usr), welches sofort
nach dem Neustart der Steuerung intern gespeichert und nicht mehr angezeigt
wird.

Sie kdnnen somit die Konfigurationsdatei oder das NanoJ-Programm auf die
Steuerung speichern. Die Spannungsversorgung der Steuerung muss beim
USB-Betrieb ebenfalls angeschlossen sein.

Konfigurationsdatei

Allgemeines

Die Konfigurationsdatei cfg. txt dient dazu, Werte fir das Objektverzeichnis
beim Start auf einen bestimmten Wert vorzubelegen. Diese Datei ist in

einer speziellen Syntax gehalten, um den Zugriff auf die Objekte des
Objektverzeichnisses moglichst einfach zu gestalten. Die Steuerung wertet alle
Zuweisungen in der Datei von oben nach unten aus.

Lesen und Schreiben der Datei
So erhalten Sie Zugriff auf die Datei:

1. Verbinden Sie die Steuerung mit lhrem PC Uber das USB-Kabel.

2. SchlieRRen Sie die Spannungsversorgung an und schalten Sie die
Spannungsversorgung ein.

3. Nachdem der PC das Gerét als Wechseldatentrager erkannt hat, navigieren
Sie im Explorer das Verzeichnis der Steuerung an. Dort ist die Datei
cfg*.txt hinterlegt.

4. Offnen Sie diese Datei mit einem einfachen Text-Editor, wie Notepad oder
Vi. Benutzen Sie keine Programme, welche Textauszeichnung benutzen
(LibreOffice oder dergleichen).

Nachdem Sie Anderungen an der Datei vorgenommen haben, gehen Sie wie
folgt vor, um die Anderungen durch einen Neustart wirksam werden zu lassen:

1. Speichern Sie die Datei, falls nicht schon geschehen.

2. Trennen Sie die Spannungsversorgung der Steuerung fur ca. 1 Sekunde,
bis die Betriebs-LED aufhort zu blinken.

3. Verbinden Sie die Spannungsversorgung wieder. Mit diesem Start der
Steuerung werden die neuen Werte der Konfigurationsdatei ausgelesen
und wirksam.

Konfiguration uber Modbus RTU

In den folgenden Kapiteln wird beschrieben, wie Sie die Kommunikation
aufbauen.

Ab Werk ist die Steuerung auf Slave-Adresse 51 , Baudrate 19200 Baud, even
Parity, 1 Stop Bit eingestellt. Alle Anderungen sind erst nach einem Neustart der
Steuerung wirksam.

Kommunikationseinstellungen

Folgende Einstellungen kdnnen vorgenommen werden:

Konfiguration Objekt Wertebereich  Werkseinstellung
Slave Adresse 2028y, 1 bis 247 5
Baudrate 202Ap 7200 bis 256000 19200
Parity 202Dy, «  None: 0x00 0x04 (Even)
*  Even: 0x04
e Odd: 0x06

Die Anzahl der Datenbits ist dabei immer "8". Die Anzahl der Stop-Bits ist
abhéangig von der Parity-Einstellung:

Keine Parity: 2 Stop Bits
"Even" oder "Odd" Parity: 1 Stop Bit

Unterstitzt werden folgende Baudraten:
7200, 9600, 14400, 19200, 38400, 56000, 57600, 115200, 128000, 256000

Sie miissen die Anderungen speichern, indem Sie den Wert "65766173," in das
Objekt 1010,,:0By, schreiben. Die Anderungen werden erst nach einem Neustart
der Steuerung ubernommen.

Motordaten einstellen

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

Polpaarzahl: Objekt 20304,:00;, (Pole pair count) Hier ist die Anzahl der
Motorpolpaare einzutragen. Bei einem Schrittmotor wird die Polpaarzahl
Uber 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.

Objekt 6075,:00,, Nennstrom des Motors in mA (siehe Motordatenblatt
Objekt 6073},:00,: Maximaler Strom (entspricht bei einem Schrittmotor in der
Regel dem Nennstrom, Bipolar) in Promille des eingestellten Nennstroms
(siehe Motordatenblatt). Werkseinstellung: "1000", was 100% des Wertes in
6075}, entspricht.

Objekt 3219;:01;, Maximale Dauer des maximalen Stroms (6073},)

in ms (fir die Erstinbetriebnahme empfiehlt Nanotec einen Wert von

100 Millisekunden; dieser Wert ist spater an die konkrete Applikation
anzupassen).

Motortyp einstellen:

- Schrittmotor:

»  Objekt 3202}, (Motor Drive Submode Select): Bit 6 auf "0" flr
Schrittmotor setzen und tber Bit 0 zwischen Open- und Closed-
Loop wahlen: Wert Oy, oder 1;.

»  Objekt 3219;,:03,, (Open loop idle state current): Effektivwert in
Promille angegeben, auf den der Nennstrom reduziert werden soll,
wenn die Stromabsenkung im Open Loop aktiviert wird.

- BLDC-Motor:

»  Objekt 3202}, (Motor Drive Submode Select): Bit 6 fiir BLDC, Bit 0
fur den empfohlenen Closed Loop: 00000041,
Motor mit Encoder ohne Index: Sie miissen nach dem Auto-Setup die
Encoder-Parameter einstellen, siehe Kapitel Konfigurieren der Sensoren
im technischen Handbuch.
- Schrittmotor, Bremsensteuerung aktiviert: 00000004,
- BLDC-Motor, Bremsensteuerung aktiviert, Closed Loop: 00000045y,

HINWEIS

Aufgrund der Sinuskommutierung und des sinusformigen
Stromverlauf, kann der Strom einer Motorwicklung einen
Wechselstromwert erreichen, der kurzfristig gréRer (um maximal v/2-
mal) ist, als der eingestellte Strom.

Bei besonders langsamen Drehzahlen oder im Stillstand mit voller
Belastung kann deshalb eine der Wicklungen fir langere Zeit
uberbestromt werden. Beriicksichtigen Sie dies bei der Auslegung
des Motors und wahlen Sie ggf. einen Motor mit groRerer
Drehmoment-Reserve, falls die Anwendung das fordert.

Motor anschlieBen

Nach der Einstellung der Motorparameter, siehe Motordaten einstellen,
schlieBen Sie den Motor und ggf. die vorhandenen Sensoren (Encoder/
Hallsensoren) und die Bremse an.

o

HINWEIS

Beschadigung der Elektronik durch falschen Anschluss
des Motors!

» Beachten Sie die PIN-Belegung im Kapitel
Anschlussbelegung und dem Motordatenblatt.

Motor anschlief3en:

- anden Anschluss Motoranschluss
«  Encoder/Hallsensoren anschlieRen:

- anden Anschluss Inkrmentalencoder/Hall-Sensoren
- bzw. an SSI-Encoder

«  Bremse anschlief3en:
- anden Anschluss Ein- und Ausgéange

Im Kapitel Automatische Bremsensteuerung wird beschrieben, wie die
automatische Bremsensteuerung aktiviert werden kann.

Auto-Setup

Um einige Parameter mit Bezug zum Motor und den angeschlossenen Sensoren
(Encoder/Hall-Sensoren) zu ermitteln, mussen Sie ein Auto-Setup durchfihren.

TIPP

Solange sich der an der Steuerung angeschlossene Motor oder

die Sensoren fur die Ruckfihrung (Encoder/Hall-Sensoren) nicht
andern, ist das Auto-Setup nur einmal bei der Erstinbetriebnahme
durchzufihren.

HINWEIS

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen fir das
Durchfuhren des Auto-Setups:
» Der Motor muss lastfrei sein.

O » Der Motor darf nicht bertihrt werden.
» Der Motor muss sich frei in beliebige Richtungen drehen
kénnen.
» Es darf kein NanoJ-Programm laufen (Objekt 2300,:00}, Bit 0
="0", siehe 2300h NanoJ Control).

Durchfuhrung

1. Zum Vorwahlen des Betriebsmodus Auto-Setup tragen Sie in das Objekt
6060;,:00;, den Wert "-2" (="FE") 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,:00p
(Controlword).

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 durchgefuhrt 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,

\i

schreibe 6040,:00, = 0007,

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

A

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

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=1?)

schreibe 6040,:00, = 0000,

VORSICHT!

Unkontrollierte Motorbewegungen!

Das interne Koordinatensystem ist nach dem Auto-
Setup nicht mehr gliltig. Es kann zu unvorhersehbaren
Reaktionen kommen.

» Starten Sie das Geréat nach einem Auto-Setup neu.
Homing alleine gendigt nicht.
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