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Sensoreneingénge 1 Inkrementallencoder (5 V), 3 Hallsensoren (5 V), 1 O EULljede'; azflg(tatr?te?en Fehler wird im Objekt 1003, ein genauerer
® N ehlercode hinterlegt.
“) Nanqter: HINWEIS SSI-Encoder (10 V)
R Beschadigung der Steuerung! Schutzschaltung Uber- und Unterspannungsschutz Anschliisse

Ein Wechsel der Verdrahtung im Betrieb kann die Steuerung Ubertemperaturschutz (> 75° Celsius auf der i ) )
beschadigen. Leistungsplatine) Pins 1 und 2 sind unten markiert.
» Andern Sie die Verdrahtung nur im spannungsfreien v | hut
Zustand und warten Sie nach dem Abschalten, bis sich die erpolungsschutz 8L

Kondensatoren entladen haben.
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Einleitung HINWEIS
a i ; 5 DIN Rail Clip FM4- TS35
Die N6 ist eine Steuerung fir den Open Loop- oder Closed Loop-Betrieb von Beschadlggng der EIektromk durch unlsachgemaﬂen for DIN Rail TH35 2 1 X2 % X7
" X Umgang mit ESD-empfindlichen Bauteilen! f
Schrittmotoren und den Closed Loop-Betrieb von BLDC- Motoren. " - X X o 104 / X1
O Das Gerat enthalt Bauteile, die empfindlich gegen /
Dieses Handbuch beschreibt die Funktionen der Steuerung und die verfiigharen elektrostatische Entladung sind. Unsachgeméafier Umgang 95 / 21 P X8
Betriebsmodi. Weiterhin wird gezeigt, wie Sie die Steuerung Uber die kann das Gerat beschadigen. | .
Kommunikationsschnittstelle ansprechen und programmieren kdénnen. » Beachten Sie die Grundprinzipien des ESD-Schutzes beim _ =) o _Lse . uqb’i/
Weitere Informationen zum Produkt finden Sie auf www.nanotec.de. Umgang mit dem Gerat. [l D e —
n
Urheberrecht ; Anschluss| Funktion Pin-Belegung / Beschreibung
© _ i .
2013 — 2025 Nanotec Electronic GmbH & Co. KG. Alle Rechte vorbehalten. Technische Daten und Anschlussbelegung N X1 Motor 1. A (Schrittmotor)
M~ .
c E lm|n. Y ,:;Inm.i ) . U (BLDC)
) mm otorleitungen sin .
. 2. A h
Umgebungsbedingungen (AWG 17) | durch Ferrite zu \ (Schrittmotor)
) fuhren (74271222 V (BLDC)
BestimmungsgemaRe Verwendung Umgebungsbedingung Wert von Wiirth oder 3. B (Schrittmotor)
Sie N6 ((jjient d(ler IEteuerung von ScAhritt_— L:Jnd BLDC—Mptor_eE L:I'_1d findet Schutzklasse P20 22 aquivalent). W (BLDC)
erwendung als Komponente von Antriebssystemen in vielfaltigen 4. B\ (Schrittmotor
Industrieanwendungen. Verschmutzungsgrad 2 42 ( )
Verwenden Sie das Produkt bestimmungsgemag innerhalb der durch die Umgebungstemperatur (Betrieb) -10 ... +40°C X2 Versorgung 1. GND_L, GND fir die Logikversorgung
technischen Daten definierten Grenzen (siehe insbesondere Zulassige Umgebungstemperatur (Lagerung und Transport) .25 ... +85°C 0 =7 UB:21 UB_Logic
Betriebsspannung) und unter den freigegebenen Umgebungsbedingungen. — - - - e mm 2. +UB_Logic:12V-30V DC
Dieses Nanotec-Produkt darf unter keinen Umstanden als Sicherheitsbauteil in Rel Luftfeuchtigkeit (Betrieb), nicht kondensierend 0. 8% 3 ( &+ # (AWG 17) 3. Ballast-
ein Produkt oder eine Anlage integriert werden. Rel. Luftfeuchtigkeit (Lagerung und Transport), nicht 0..% . 4. Ballast+
kondensierend ® ® UB_Logjc: -oranas _—
Alle Produkte, in denen eine von Nanotec hergestellte Komponente enthalten 5 PrE—— " -~ = 0.8 mm 5. GND_P, GND fur die
ist, miissen bei Ubergabe an Endnutzer entsprechende Warnhinweise samt ﬁ‘ s(.j. Luf eucdtlg eit (Lagerung und Transport), nicht 30g/m (AWG 18) Hauptversorgung UB
Anleitung fir sichere Verwendung und sicheren Betrieb enthalten. Alle von ondensieren Sie kénnen die Steuerung mit Schrauben an den seitiichen Laschen auf eine 6. +UB:12V-57,6 VDC
Nanotec bereitgestellten Warnhinweise miissen unmittelbar an den Endnutzer Max. Aufstellhéhe tber NN 2000 m ebene Montageflache oder mit der mitgelieferten Hutschienenklammer an einer a Ei d Ausga
weitergegeben werden. (Leistungseinschrankung TH35-Hutschiene in lhrem Schaltschrank befestigen. N7 UNAAUSGANGE 11 +10 v: Ausgangsspannung, max.
ab 1000 m: 350 mA
Zielgruppe und Qualifikation -1%/100 m) Ubertemperaturschutz 2. GNDD: GND fiir Digitaleingange/-
. N . . 5he (i Ausgénge
Das Pr9dukt und diese Dokumentation richten sich an technisch geschulte Max. Aufstellhéhe Uber NN (Lagerung und Transport) 3000m Ab einer Temperatur von ca. 75°C auf der Leistungsplatine wird das 3. +5V: Ausgangsspannung, max.
gachkral‘(ﬁ?f‘t’\”e E(;‘EXV'CTt‘”tQS'“Qen'eWe' Anlagenkonstrukteure, Monteure/ Leistungsteil der Steuerung abgeschaltet und das Fehlerbit gesetzt. Nach 350 mA
ervicekrafte und Applikationsingenieure. - o L 5 ) N
) ) . _ _ _ _ Elektrische Eigenschaften und technische Daten Abkilihlung und dem Bestétigen des Fehlers funktioniert die Steuerung wieder 4. GNDD: GND firr Digitaleingénge/-
Nur Fachkrafte dirfen das Produkt installieren, programmieren und in Betrieb normal. Ausgénge
nehmen. Fachkréfte sind Personen, die Eigenschaft Beschreibung/Wert LED-Sianalisierun 5. Digitaler .Ausgang 1:5/24V
«  eine entsprechende Ausbildung und Erfahrung im Umgang mit Motoren und 9 9 (UB_Logic) umschaltbar, 100 mA
deren Steuerung haben, Betriebsspannung 12V -5%...57,6 VDC Betriebs-LED 6. Digitaler Ausgang 2::5/24V
+  den Inhalt dieses technischen Handbuchs kennen und verstehen, Nennstrom 6 At ) ) ) (UB_Logic) umschaltbar, 100 mA
« die geltenden Vorschriften kennen. - Die Betriebs-LED zeigt den aktuellen Status an. 7. Digitaler Ausgang 3::5/24 V
Spitzenstrom N6-1-... (low current): 6 Agg ) (UB_Logic) umschaltbar, 100 mA
« ) Normaler Betrieb . e
Gewahrleistung und Haftungsausschluss N6-2-... (high current): 18 A fiir 5 Sekunden ) ) ) ) ) ) 8. GNDD: GND fur Digitaleingange/-
. . . ) Im normalen Betrieb blinkt die griine Betriebs-LED L1 einmal in der Sekunde Ausgénge
Nanotec haftet nicht fir Schaden und Fehifunktion durch Montagefehler, Kommutierung Schrittmotor Open Loop, Schrittmotor Closed Loop sehr kurz auf. 9. Digitaler Eingang 1: 5V /24 V,
Nlchtbeachten dlgses Dokuments oder sachW|dr|ge Reparatur. Verantwortlich mit Encoder, BLDC-Motor Closed Loop mit Hall umschaltbar
far Agswahl, Betrieb, Nutzung unserer Produktfs sind Anlagenkongtrukteur, Sensor und BLDC-Motor Closed Loop mit Encoder Fehlerfall 10
Betreiber und Nutzer. Nanotec verantwortet keine Produktintegration . ) . ) " : o
im Endsystem. Es gelten die allgemeinen Geschaftsbedingungen auf Betriebsmodi Profile Position Mode, Profile Velocity Mode, Profile Liegt ein Fehler vor, schaltet die LED auf Rot um und signalisiert eine 1. ..
www.nanotec.de. Anm.: Produktumbau / -anderung, sowie das Offnen sind un- Torque Mode, Homing Mode, Interpolated Position Fehlernummer. 12. ...
tersagt. Mode, Cyclic Sync Position Mode, Cyclic Sync Folgende Tabelle zeigt die Bedeutung der Fehlernummern. 13. ..
Velocity Mode, Cyclic Synchronous Torque Mode, 14
Mitgeltende Vorschriften Takt-Richtung-Modus Blinktakt Fehler 15. Digitaler Eingang 6: 5V /24 V
Neben diesem technischen Handbuch sind folgende Vorschriften zu beachten: §o|lwertvorgabe/ ll\D/Iodbus TCP, Takt-Richtung, Analog, NanoJ- 1 Allgemein umschaltoar
Unfallverhit i rogrammierung rogramm 5 Spannung 16. GNDA: GND fiir Analogeingang
ntaflvernutungsvorschriften . Schnittstellen Ethernet (Modbus TCP), USB 17. Analoger Eingang 1: 0 V...+24 V, 12-
«  ortliche Vorschriften zur Arbeitssicherheit — 3 Temperatur Bit-Aufldsung
Eingange * 6 Eingénge 5 V/24 V (=UB_Logic), per Software 4 Uberstrom 18. GNDA: GND firr Analogeingang
EU-Richtlinien zur Produktsicherheit umschaltbar, Werkseinstellung: 5 V ) )
« 2 Analogeinga 0 bis +24 V. 12-Bit-Auflé 5 Regler 19. Analoger Eingang 2: 0 V...+24 V, 12-
R geingénge 0 bis , it-Auflosung ) -
Folgende EU-Richtlinien wurden beachtet: 6 Watchdog-Reset Bit-Auflésung
¢ RoHS-Richtlinie (2011/65/EU, 2015/863/EU) Ausgange 3 Ausgénge, 5 V/24 V (=UB_Logic), per Software 20. Brake-: GND fur Bremse
umschaltbar,100 mA 21. Brake+: PWM-gesteuerter Ausgang,
Bremsenanschluss 1 PWM-Ausgang, max. 1,5 A, 20 KHz Sm;/X/ iég/()unT:chaltbar, bis 20 KHz,
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Anschluss| Funktion Pin-Belegung / Beschreibun USB-Anschluss voreingestellt), wird die Steuerung auch automatisch im Netzwerk erkannt und wieder deaktiviert werden. Je nach Motortyp ist eines der folgenden Werte
Y vt ' gung fbung _ kann sofort tiber einen im Netzwerk befindlichen PC bedient werden. einzutragen:
HINWEIS ’ .
X5 SSI-Encoder 1. GND : Einstellen DHCP/Auto-IP - Schrittmotor, Bremsensteuerung aktlylgrt. 00000004y,
2. SHIELD Beschadigung des Produkts und/oder externer Hardware R o . ) - BLDC-Motor, Bremsensteuerung aktiviert, Closed Loop: 00000045y,
3 nec durch Potenzialdifferenzen am USB. IbP-Adressen Ic;onnedn |nbe|lne|'"n|Netz_W‘3tr)k 'clypam:;schDvlonkelnegj gHCP-Eerver
Das AnschlieBen des USB-Kabels wéhrend die Elektronik €z0gen werden oder beispielswelse bel einer c- Ire! tverbindung ohne HINWEIS
4. DATAB versorgt wird (Hot-Plugging), fiihrt méglicherweise zu Schaden DHCP-Server automatisch durch die beiden kommunizierenden Geréte (z.B. PC
5. DATAA . - und Steuerung) selbst generiert werden. In der Steuerung ist bereits werksseitig ufgrun er inuskommutierung un es  sinusformigen
g g9ing), g : ds Ib i den. In der S ist bereits werksseiti Aufgrund  der  Sinusk i d des sinusformi
6. CLCK B: bis 10 MHz » USB anschliel3en, bevor Sie die Versorgungsspannung DHCP fiir den automatischen Bezug einer IP-Adresse von einem DHPC-Server Stromverlauf, kann der Strom einer Motorwicklung einen
7. CLCK A: bis 10 MHz einschalten. oder der automatischen IP-Adressgenerierung voreingestellt. Wechselstromwert erreichen, der kurzfristig gréBer (um maximal v2-
' . » Wenn maglich, Potentialdifferenzen zwischen PC und ) . . — : mal) ist, als der eingestellte Strom.
& \\;CC: roungsen AuSgar}gS-SuSr}d Produkt ausgleichen oder USB-Isolator verwenden. o Sl?d :léld_lg_lIChé_emin"S o K?"mr;un;katl?r}lspanzersv(z'bB.cfc o Ié?ptop) Bei besonders langsamen Drehzahlen oder im Stillstand mit voller
ersorgungsspannung fur SSI- ) ) eventuell einige Einstellungen fiir die Herstellung der Verbindung zur Steuerung
Encoder, max. 350 mA ;CUSB Kabel zuerst an das Produkt anschlieSen, dann an den notwendig. Einstellungen als Beispiel beim Betriebssystem Windows 7: Belastung kann deshalb eine der Wicklungen fur langere Zeit
) 1. Windows-Start-Button driicken und Systemsteuerung auswéhlen Uberbestromt werden. Beriicksichtigen Sie dies bei der Auslegung
X6 Inkgmer:ltalencoder 1. GND Wird die Steuerung tiber ein USB-Kabel mit einem PC verbunden, wird im 2. Netzwerk- und Freigabecenter auswéhlen g?:hn’\:loor;oer;t sgger\\:vear}laellns diSeIeAng\]A%ﬁdilr?gert;astgtr((Jirenmlt groBerer
und Hallsensor : - i X i i _Gerj i 5 4 ' - ) .
2. Vcc:+5VDC, Ausgang§ und Windows-Dateiexplorer ein MTP-Geréat angelegt, das einen Datentrager enthalt. 3. Adaptereinstellungen dndern auswahlen.
Max. 1 MHz Versorgungsspannung fiir Encoder / . . ) . ) . . T 3
: Hall Sensor: max. 350 mA Es werden drei Dateien angezeigt, die Konfigurationsdatei (cfg* . txt), das 4. Es wird die Liste der verfiigbaren Netzwerkadapter dargestellt. Am Adapter, Auto.Set
3 A ’ NanoJ-Programm (nanoj*.usr) und die Firmware (*. fw). mit welchem die Steuerung verbunden ist, die Eigenschaften 6ffnen uto-setup
4 B Sie kénnen somit die Konfigurationsdatei oder das NanoJ-Programm auf die (beispielsweise mit einem Klick mit der rechten Mausta'ste). Um einige Parameter mit Bezug zum Motor und den angeschlossenen Sensoren
5 Al Steuerung speichern. Die Spannungsversorgung der Steuerung muss beim 5. Iqtemetprotokoll Yer5|on 4 (TCP/IPv4) anwahlen und die Schaltflache (Encoder/Hall-Sensoren) zu ermitteln, missen Sie ein Auto-Setup durchfiihren.
USB-Betrieb ebenfalls angeschlossen sein. Eigenschaften driicken.
6. B\ 6. Option IP-Adresse automatisch beziehen auswéhlen. TIPP
7. 1 Konfigurationsdatei ) i i 5 o -
s 1 igurati ! 7. Ubernahme der Eingaben mit der Schaltflaiche OK bestétigen. Solange sich der an der Steuerung angeschlossene Motor oder
Allgemeines Net kverbind herstell @ die Sensoren fur die Ruckfiihrung (Encoder/Hall-Sensoren) nicht
9. Halll ) ) ) ) _ ) o etzwerkverbindung herstetlen andern, ist das Auto-Setup nur einmal bei der Erstinbetriebnahme
10. Hall 2 Die Konflguratlo_nsdatel cfg.txt dient dazu, Werte fUr_das ObJe_k_tve_rzelchms Physikalische Verbindung zwischen Steuerung und Kommunikationspartner durchzufiihren.
11. Hall 3 beim Start auf einen bestimmten Wert vorzubelegen. Diese Datei ist in durch Standard-Ethernetkabel herstellen. Wurden an die Steuerung und dem
12. Shielding Anschluss fir die einer speziellen Syntax gehalten, um den Zugriff auf die Objekte des Kommunikationspartner statische IP-Adressen vergeben, kénnen diese direkt HINWEIS
Schirmung Objektverzeichnisses mdglichst einfach zu gestalten. Die Steuerung wertet alle kommunizieren.
Zuweisungen in der Datei von oben nach unten aus. o di o
g Falls Sie einen eigenen DHCP-Server besitzen und die IP-Adresse herausfinden Beacht?n Sie die folgenden Voraussetzungen fiir das
X71X8 Modbus TCP IN / A A ) . ) ) Durchfuhren des Auto-Setups:
i i wollen, lasst sich das am einfachsten (iber das Tool ping bewerkstelligen. Dazu
ouT Lesen und Schreiben der Datei | da ! 4 o
. . ) ) muss der NetBIOS-Service auf dem PC aktiviert sein und die MAC-Adresse der » Der Motor muss lastfrei sein.
So erhalten Sie Zugriff auf die Datei: Steuerung muss bekannt sein. O » Der Motor darf nicht bertihrt werden.
HINWEIS 1. SchlieRen Sie die Spannungsversorgung an und schalten Sie die » Der Motor muss sich frei in beliebige Richtungen drehen
Spannungsversorgung ein. Konfiguration ber Modbus TCP konnen.
EMV: Bei einer DC-Stromversorgungsleitung mit einer f i di ; i i R ; . i
LA >30 der Vi dg gd M tg i 2. Verbinden Sie die Steuerung mit Ihrem PC Uber das USB-Kabel. Diese Steuerung ist mit einer Modbus TCP-Schnittstelle ausgestattet. Die _»Es d_arf kein NanoJ-Programm laufen (Objekt 2300,,:00, Bit 0
ange von m oder Verwendung des Motors an einem 3. Nachdem der PC das Gerit als Wechseldatentrs Kannt hat . ; ! > ="0", siehe 2300h NanoJ Control).
DC-Bus sind zusatzliche Entstér- und Schutzmanahmen : achdem der as Gerat als Wechseldatentrager erkannt hat, navigieren Nachrichten werden alle Giber TCP an den Port 502 der Steuerung geschickt,
notwendig Sieim EXD'PTEF das Verzeichnis der Steuerung an. Dort ist die Datei es wird nur eine Verbindung unterstutzt. Eine CRC (wie es bei Modbus RTU
i - . - . cfg.txt hinterlegt. benutzt wird) entfallt. Durchfihrung
O > Ein EMI-Filter (810911010 von Wrth oder aquivalen) ist 4. Offnen Sie diese Datei mit einem einfachen Text-Editor, wie Notepad oder " : o '
in die DC-Zuleitung(en) mit méglichst geringem Abstand zur " Vi Benutzen Sie keine Proaramme. welche Textauszeichnun beFr)mtzen Die I/0O-Daten mit den ggf. vorkonfigurierten AntriebsgréRen kénnen mit den 1. Zum Vorwahlen des Betriebsmodus Auto-Setup tragen Sie in das Objekt
Steuerung/Motor einzufiigen. (Libreoffice oder der Ieichgn) ’ 9 Standard Modbus-Funktionscodes gesendet werden. Um aber eigene 1/O- 6960h:00h den Wert 2 (="FEp") ein. .
» Lange Daten- oder Versorgungsleitungen sind durch Ferrite 9 ' Daten zu konfigurieren, muss der Funktionscode 2Bh (CAN Encapsulation) Die Power state machine muss nun in den Zustand Operation enabled
zu fihren. Nachdem Sie Anderungen an der Datei vorgenommen haben, gehen Sie wie vom Modbus-Master unterstitzt werden, damit die Parameter unabhangig vom versetzt werden.
» Motorleitungen sind durch Ferrite zu fihren (74271222 von folgt vor, um die Anderungen durch einen Neustart wirksam werden zu lassen: Prozessabbild gelesen und beschrieben werden kénnen. 2. Starten Sie das Auto-Setup mit Setzten von Bit 4 OMS im Objekt 6040;,:00y,
Warth oder aquivalent). 1. Speichern Sie die Datei, falls nicht schon geschehen. Der Motor hélt an. Wenn der Master diesen Funktionscode nicht unterstiitzt, kann tiber das Plug (Controlword).
2. Trennen Sie das USB-Kabel von der Steuerung. & Drive Studio die Konfiguration des I/O-Abbildes durchgefiihrt und gespeichert Zum Ermitteln der Werte wird die Richtung des Messverfahrens reversiert
Inbetriebnahme 3. Trennen Sie die Spannungsversorgung der Steuerung fur ca. 1 Sekunde, w_erden sodass fJer Master dann uber die Standard-Modbus-Funktionscodes auf und die Flankenerkennung erneut ausgewertet.
bis die Betriebs-LED aufhért zu blinken die Daten zugreifen kann. I ) ) )
. T o o . . ) . . Der Wert 1 im Bit 12 OMS im Objekt 6041,:00, (Statusword) zeigt an, dass
Die Software Plug & Drive Studio 3 bietet lhnen eine Méglichkeit, die 4. Verbinden Sie die Spannungsversorgung Wle_der. Mlt dlesem Start der Le;en Sie da_s Kapitel Modbus TCP im technischen Handbuch der Steuerung fur das Auto-Setup vollstandig durchgefiihrt und beendet wurde. Zusétzlich
Konfiguration vorzunehmen und die Steuerung an den angeschlossenen Motor Steuerung werden die neuen Werte der Konfigurationsdatei ausgelesen weitere Details. kann tber das Bit 10 TARG im Objekt 6041,,:00, abgefragt werden, ob ein
anzupassen. Weiterfiihrende Informationen finden Sie im Dokument Plug & und wirksam. _ Encoder-Index gefunden wurde (= "1") oder nicht (= "0").
Drive Studio: User Manual auf www.nanotec.de. Motordaten einstellen e
Konfiguration tber Ethernet . - . - VORSICHT!
) o 9 Die Steuerung benétigt vor der Inbetriebnahme des Motors einige Werte aus
Konfiguration dber USB Ubersicht dem Motordatenblatt. Unkontrollierte Motorbewegungen!
Allgemeines ) «  Polpaarzahl: Objekt 2030,:00;, (Pole pair count) Hier ist die Anzahl der Das interne Koordir}a’fensystem ist nach dem Auto-
Es gibt folgende Maalichkeiten. die St iber USB 2u konfiauri Schnittstelle Motorpolpaare einzutragen. Bei einem Schrittmotor wird die Polpaarzahl Setup nicht mehr giiltig. Es kann zu unvorhersehbaren
s gibt folgende Moglichkeiten, die Steuerung tber zu konfigurieren: . . ) . ) ) i g o — o — i )
9 9 g 9 9 Die Steuerung ist mit zwei 10/100 MBit-Ethernet-Schnittstellen ausgestattet. uber den Schrittwinkel berechnet, z.B. 1,8° = 50 Polpaare, 0,9° =100 Reaktionen Ifommen ) .
Konfigurationsdatei Dadurch kann sie mit allen géngigen Ethernet-Komponenten (Switches, PCs) Polpaare (siehe Schrittwinkel im Motordatenblatt). Bei BLDC-Motoren ist die » Starten Sie das (?erat_ nach einem Auto-Setup neu.
Diese Datei lasst sich mittels dem USB-Anschluss auf die Steuerung betrieben werden und iiber die Software Plug & Drive Studio konfiguriert Pol_paarzahl direkt im Motordatenblatt angegeben: Homing alleine genugt nicht.
speichern. Lesen Sie dazu die Kapitel USB Anschluss und werden. ¢ Objekt 6075,:00, Nennstrom des Motors in mA (siehe Motordatenblatt
Konfigurationsdatei. «  Objekt 6073,:00,: Maximaler Strom (entspricht bei einem Schrittmotor in der
IP-Adresse Regel dem Nennstrom, Bipolar) in Promille des eingestellten Nennstroms
NanoJ-Programm Die Steuerung benétigt eine giltige IP-Adresse. Diese kann (iber folgende Wege (Gi;sgex?sto:iﬁfnblatt). Werkseinstellung: "1000", was 100% des Wertes in
Dieses Programm lasst sich mit NanoJ programmieren, kompilieren bezogen werden: Obje'llt 321‘; _01' Maximale Dauer des maximalen Stroms (6073;)
h " ) . . n:01p N
und anschiiefiend tiber USB auf die Steuerung tbertragen. Nano) +  DHCP: Ein DHCP-Server vergibt die IP-Adresse an die Steuerung in ms (firr die Erstinbetriebnahme empfiehlt Nanotec einen Wert von
ist in der Software Plug & Drive Studio 3 integriert. Weiterfiihrende (Standardeinstellung). 100 Millisekunden: di Wert i * die konk Applikati
Informationen finden Sie im Dokument Plug & Drive Studio 3: User . ) P ) llisekunden; dieser Wert ist spater an die konkrete Applikation
manual auf www.nanotec.de « AutolP: Die Steuerung ermittelt selbststandig eine geeignete IP-Adresse. anzupassen).
’ o Dies setzt voraus, dass sich der Kommunikationspartner im selben «  Motortyp einstellen:
physikalischen Subnetz befindet und ebenfalls AutolP verwendet. .
Nach dem Anschlie3en an eine Spannungsversorgung liest die Steuerung die «  Statische IP-Adresse: Diese wird vom Benutzer festgelegt. - Schrittmotor:
Konfiguration in folgender Reihenfolge aus: . i i . Bi " fi
9 9 9 Welche Methode zum Einsatz kommt, ist von der Netzwerkumgebung abhéangig Ob]e_kt 3202, (Motor D”V_? Submode _Select). Bit 6 auf "0" fur
1. Die Konfigurationsdatei wird ausgelesen und verarbeitet. und wird vom Netzwerkbetreuer festgelegt. ECh“mT_‘_Cr’]tlor ‘S*\El\tlzenoun%llbff Bit 0 zwischen Open- und Closed-
2. Das NanoJ-Programm wird gestartet. 00p wanien: Wer O, oder Ln. ) )
Verbindung zur Steuerung herstellen »  Objekt 3219:03;, (Open loop idle state current): Effektivwert in
Promille angegeben, auf den der Nennstrom reduziert werden soll,
Einstellen der IP-Adresse wenn die Stromabsenkung im Open Loop aktiviert wird.
Die angeschlossenen Geréte (Steuerung und Kommunikationspartner) in - BLDC-Motor:
einem Ethernet-Netzwerk oder bei einer Ethernet-Punkt-zu-Punkt-Verbindung »  Objekt 3202}, (Motor Drive Submode Select): Bit 6 fir BLDC, Bit 0
benétigen jeweils eine eindeutige IP-Adresse. Diese kann entweder automatisch fur den empfohlenen Closed Loop: 00000041,
bezogen (DHCP) bzw. generiert (Auto-IP) oder statisch vorgegeben werden. +  Motor mit Encoder ohne Index: Sie miissen nach dem Auto-Setup die
Im weiteren Verlauf wird unter "Kommunikationspartner” ein PC oder Laptop Encoder-Parameter einstellen, siehe Kapitel Konfigurieren der Sensoren
verstanden. im technischen Handbuch.
Sie kénnen die Steuerung in ein bestehendes Ethernet-Netzwerk integrieren. *  Motor mit Bremse: Objekt 3202,:00, (Motor Drive Submode Select): Fur
Dazu ist lediglich die physikalische Verbindung per Standard-Ethernetkabel die Erstinbetriebnahme wird die Bremsensteuerung aktiviert. Abhangig

herzustellen. Sofern DHCP auf der Steuerung aktiviert ist (werksseitig von der konkreten Applikation kann diese Konfiguration wo nétig spater
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