¢ den Inhalt dieses technischen Handbuchs kennen und verstehen,
« die geltenden Vorschriften kennen.

Gewaéhrleistung und Haftungsausschluss

Nanotec haftet nicht fur Schaden und Fehlfunktion durch Montagefehler,
Nichtbeachten dieses Dokuments oder sachwidrige Reparatur. Verantwortlich
fur Auswahl, Betrieb, Nutzung unserer Produkte sind Anlagenkonstrukteur,
Betreiber und Nutzer. Nanotec verantwortet keine Produktintegration

im Endsystem. Es gelten die allgemeinen Geschéftsbedingungen auf

Hallsensoren (5 V), 1 SSI-Encoder (10 V)

Schutzschaltung

Uber- und Unterspannungsschutz

Ubertemperaturschutz (> 75° Celsius auf der
Leistungsplatine)

Verpolungsschutz

Leistungsteil der Steuerung abgeschaltet und das Fehlerbit gesetzt. Nach
Abkiihlung und dem Bestétigen des Fehlers funktioniert die Steuerung wieder
normal.

LED-Signalisierung

Betriebs-LED

Die Betriebs-LED zeigt den aktuellen Status an.

*  Fur die Produktvarianten, welche die Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque . Blinktakt Fehler
N6-1-10... , N6-2-10... Off) untersttitzen (N6-...-S... : Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) s R e = e G LS
Schutzklasse 1P20 5 Regler
® i its- i i 6 Watchdog-Reset
“) Nanotec Sicherheits- und Warnhinweise Verschmutzungsgrad > g
HINWEIS Umgebungstemperatur (Betrieb) -10... +40°C Fir jeden aufgetretenen Fehler wird im Objekt 1003, ein genauerer Fehlercode
Umgebungstemperatur (Lagerung und Transport) -20 ... +85°C hinterlegt.
Beschadigung der Steuerung! - - - -
Rel.Luftfeuchtigkeit (Betrieb ht kond d 0...95% .
Ein Wechsel der Verdrahtung im Betrieb kann die Steuerung el Luftfeuchtigkeit (Betrieb), nicht kondensieren 2 Anschlisse
O beschadigen. Rel. Luftfeuchtigkeit (Lagerung und Transport), nicht 0...90% . . .
- o . . kondensierend Pins 1 und 2 sind unten markiert.
» Andern Sie die Verdrahtung nur im spannungsfreien
Zustand und warten Sie nach dem Abschalten, bis sich die Abs.. Luftfeuchtigkeit (Lagerung und Transport), nicht 30 g/m3 8L
Kurzanleitung Version 1.0.2 Kondensatoren entladen haben. kondensierend
Original: de Max. Aufstellhdhe Gber NN 2000 m
HINWEIS (Leistungseinschrankung
Nanotec Electronic GmbH & Co. KG Tel. +49 89 900 686-0 i ab 1000 m: % 32
Beschadigung der Steuerung durch Erregerspannung des o - i
KapellenstraRe 6 Fax +49 89 900 686-50 Motors! ~1%/100 m) —
85622 Feldkirchen, Deutschland info@nanotec.de O Wahrend des Betriebs kénnen Spannungsspitzen die Max. Aufstellhhe tber NN (Lagerung und Transport) 3000m
Steuerung beschédigen.
» Verbauen Sie geeignete Schaltungen (z. B. . o .
Einleitung Stiitzkondensator), die Spannungsspitzen abbauen. MaBzeichnungen und Montagemdglichkeiten e
Og
Die N6 ist eine Steuerung fur den Open Loop- oder Closed Loop-Betrieb von HINWEIS 84
Schrittmotoren und den Closed Loop-Betrieb von BLDC- Motoren. i . 6
Dieses Handbuch beschreibt die Funktionen der Steuerung und die verfligbaren Beschadlggng der EIeKtronlk durch unlsachgemaBen NE @ X2 o1 X7
A ) PN . D . f Umgang mit ESD-empfindlichen Bauteilen! 2y 2 1
Betriebsmodi. Weiterhin wird gezeigt, wie Sie die Steuerung Uber die " - . . N 5 T 0
Kommunikationsschnittstelle ansprechen und programmieren kénnen. O Das Gerat enthalt Bauteile, die empfindlich gegen ® .y q% ~ X1
elektrostatische Entladung sind. UnsachgeméRer Umgang 0 — 2 1 X8
Weitere Informationen zum Produkt finden Sie auf www.nanotec.com. kann das Gerat beschadigen. ‘c_' u @ 8
» Beachten Sie die Grundprinzipien des ESD-Schutzes beim
Urheberrecht : .
Umgang mit dem Gerét. DIN Rai Cip FM- TS35 e e——
© 2013 — 2026 Nanotec Electronic GmbH & Co. KG. Alle Rechte vorbehalten. forDINRail TH3S
|
104 / Anschluss| Funktion Pin-Belegung / Beschreibung
c E Technische Daten und Anschlussbelegung 95 f‘# ") Votor
1 1. A (Schrittmotor)
=) b J ,}“,@/ min. : Anm.: U (BLDC)
BestimmungsgemaRe Verwendung Elektrische Eigenschaften und technische Daten q D - 1 mm? Motorleitungen sind | A\ (schrittmotor)
Die N6 dient der Steuerung von Schritt- und BLDC-Motoren und findet - - E (AWG 17) d"urch Ferrite 2u V (BLDC
Verwendung als Komponente von Antriebssystemen in vielfaltigen Eigenschaft Beschreibung/Wert 0 . fuhren (74271222 ( ) )
Industrieanwendungen. - i \l{onqurth oder 3. B (Schrittmotor)
Betriebsspannung 12V -5%...57,6 V DC M aquivalent).
Verwenden Sie das Produkt bestimmungsgemaR innerhalb der durch die o i W (BLDC)
technischen Daten definierten Grenzen (siehe insbesondere Zulassige Nennstrom 6 Aett 4. B\ (Schrittmotor)
Betriebsspannung) und unter den freigegebenen Umgebungsbedingungen. Spitzenstrom N6-1-... (low current): 6 Ae v P oD L OND T de Lo
Mit Ausnahme der Produktvarianten N6-...-S, welche die Sicherheitsfunktion N6-2-.... (high current): 18 A fiir 5 Sekunden @ ersorgung ’ UB y ' ur die Logikversorgung
STO (Safe Torque Off) unterstiitzen, darf dieses Nanotec-Produkt unter keinen - (g : eff uB: 1 —-ogic
Umstanden als Sicherheitsbauteil in ein Produkt oder eine Anlage integriert Kommutierung Schrittmotor Open Loop, Schrittmotor Closed Loop mm 2. +UB_Logic:12V-30VDC
werden. mit Encoder, BLDC-Motor Closed Loop mit Hall 74 (AWG 17) 3. Ballast-
i . Sensor und BLDC-Motor Closed Loop mit Encoder UB_LogZic: 4. Ballast+
Alle Produkte, in denen eine von Nanotec hergestellte Komponente enthalten - - — - - 42 0.8 mm 5. GND_P, GND fir die
ist, miissen bei Ubergabe an Endnutzer entsprechende Warnhinweise samt Betriebsmodi Positioning, Torque, Homing Mode, CiA 402- (AWG 18) Hauptversorgung UB
Anleitung fur sichere Verwendung und sicheren Betrieb enthalten. Alle von Betriebsmodi o = 6. +UB12V-57.6V DC
Nanotec bereitgestellten Warnhinweise mussen unmittelbar an den Endnutzer Sollwertvorgabe/ PROFINET, Takt-Richtung, Analog, NanoJ- S ) ) '
] ) . . e
weitergegeben werden. Programmierung Programm - < _69_ # X5 SSI-Encoder 1. GND
Zielgruppe und Qualifikation Schnittstellen PROFINET, USB @ ® g SHIELD
_ o _ ) Einga . L _ ) . nc.
Das Produkt und diese Dokumentation richten sich an technisch geschulte ingange 6 Eingange 5 V/24 V (‘UB—LOQ'C)' per Software 4 DATAB
Fachkrafte wie Entwicklungsingenieure, Anlagenkonstrukteure, Monteure/ umschaltbar, Werkseinstellung: 5 V o _ ) . ) 5 DATAA
Servicekrafte und Applikationsingenieure. « 2 Analogeingange 0 bis +24 V, 12-Bit-Auflésung Sie kénnen die Steuerung mit Schrauben an den seitlichen Laschen auf eine .
B B ) ) ) ) . ebene Montageflache oder mit der mitgelieferten Hutschienenklammer an einer 6. CLCK B: bis 10 MHz
Nur Fachkrafte durfen das Produkt installieren, programmieren und in Betrieb Ausgange 3 Ausgange, 5 V/24 V (=UB_Logic), per Software TH35-Hutschiene in lhrem Schaltschrank befestigen. 7. CLCK A: bis 10 MHz
nehmen. Fachkréfte sind Personen, die umschaltbar,100 mA i 8. Vcc: +10 V DC, Ausgangs- und
« eine entsprechende Ausbildung und Erfahrung im Umgang mit Motoren und Bremsenanschluss 1 PWM-Ausgang, max. 1,5 A, 20 KHz Ubertemperaturschutz Versorgungsspannung fir SSI-
deren Steuerung haben, . o . . . Encoder, max. 350 mA
9 Sensoreneingange 1 Inkrementallencoder (5 V, differenziell), 3 Ab einer Temperatur von ca. 75°C auf der Leistungsplatine wird das

HINWEIS

Geeignet fir den Einsatz in einem Stromkreis, der nicht mehr
O als 5 rms symmetrische Ampere und maximal 57,6 Volt liefern

kann. Bei Absicherung durch Sicherungen der Klasse CC mit einer

Nennleistung von max. 10 A und max. 150 V Gleichstrom.

www.nanotec.de. Anm.: Produktumbau / -anderung, sowie das Offnen sind un- Normaler Betrieb

tersagt. Im normalen Betrieb blinkt die griine Betriebs-LED L1 einmal in der Sekunde

sehr kurz auf.
Mitgeltende Vorschriften

Neben diesem technischen Handbuch sind folgende Vorschriften zu beachten: Fehlerfall

Liegt ein Fehler vor, schaltet die LED auf Rot um und signalisiert eine

«  Unfallverhutungsvorschriften
Fehlernummer.

« Oortliche Vorschriften zur Arbeitssicherheit Umgebungsbedingungen

HINWEIS Blinktakt Fehler
EU-Richtlinien zur Produktsicherheit -
O Nur fur den Einsatz in Umgebungen des Verschmutzungsgrads 2 und 1 Allgemein

Folgende EU-Richtlinien wurden beachtet:

der Uberspannungskategorie I1. Spannung

2
. RoHS-Richtlinie (2011/65/EU, 2015/863/EU) 3 Temperatur
4

Uberstrom


http://www.nanotec.com

einer speziellen Syntax gehalten, um den Zugriff auf die Objekte des

ASEIES | (FUREeT Objektverzeichnisses moglichst einfach zu gestalten. Die Steuerung wertet alle

Pin-Belegung / Beschreibung

HINWEIS

o

; 5 i i i Zuweisungen in der Datei von oben nach unten aus. h ie die fol den Vi fur d
X4 Ein- und Ausgénge . Keine thermische Speichererhaltung. Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen fiir das
gang 1. +10V: Ausgangsspannung, max. Durchfiihren des Auto-Setups:
S50 mA Lesen und Schreiben der Datei » Der Motor muss lastfrei sein
2. GNDD: GND fir Digitaleingange/- PROFINET-Einstellungen ) . ) - ! '
Ausgénge So erhalten Sie Zugriff auf die Datei: » Der Motor darf nicht beriihrt werden.
Im PROFINET-Netzwerk ist das Gerét definiert durch seinen Stationsnamen . Lo . N ) - . .
. - » Der Motor muss sich frei in beliebige Richtungen drehen
3. +5V: Ausgangsspannung, max. ) I . S ) 1. Verbinden Sie die Steuerung mit lhrem PC Uber das USB-Kabel. g
350 mA (61000 Name Of Station). Die Einstellungen konnen Sie mittels Plug & Drive 2. SchlieRen Sie die Spannungsversorgung an und schalten Sie die kénnen.
Studio 3 Gber Ethernet (PROFINET DCP) andern und speichern: : . . ) . .
4. GNDD: GND fir Digitaleingange/- . ) K ) Spannungsversorgung ein. >Es d_arf kein NanoJ-Programm laufen (Objekt 23004:00;, Bit 0
Ausgénge 1. Im Projekt den Bus Type Profinet wahlen und nach Adapters und Devices 3. Nachdem der PC das Gerat als Wechseldatentrager erkannt hat, navigieren ="0", siehe 2300h NanoJ Control).

scannen, mit dem gewinschten Device verbinden. Sie im Explorer das Verzeichnis der Steuerung an. Dort ist die Datei

cfg*.txt hinterlegt.

5. Digitaler Ausgang 1:5/24V
(UB_Logic) umschaltbar, 100 mA

6. Digitaler Ausgang 2::5/24V 2. Einstellungen ggf. anpassen und speichern. 4. Offnen Sie diese Datei mit einem einfachen Text-Editor, wie Notepad oder 1. Zum Vorwahlen des Betriebsmodus Auto-Setup tragen Sie in das Objekt
(UB_Logic) umschaltbar, 100 mA V|_. Benutlzen Sie keine E’rogramme, welche Textauszeichnung benutzen 6060,,:00;, den Wert "-2" (="FEy") ein.

7. Digitaler Ausgang 3: :5/24 V (LibreOffice oder dergleichen). Die Power state machine muss nun in den Zustand Operation enabled
(UB_Logic) umschaltbar, 100 mA Nachdem Sie Anderungen an der Datei vorgenommen haben, gehen Sie wie versetzt werden.

8. GNDD: GND fir Digitaleingange/- folgt vor, um die Anderungen durch einen Neustart wirksam werden zu lassen: 2. Starten Sie das Auto-Setup mit Setzten von Bit 4 OMS im Objekt 6040;,:00;,

Durchfiihrung

A'uslgange' 1. Speichern Sie die Datei, falls nicht schon geschehen. (Controlword).
9. Br'g;g:z:ﬂf;ga"g LsVvi24V, Erste Inbetriebnahme im TIA Portal 2. Trennen Sie die Spannungsversorgung der Steuerung fiir ca. 1 Sekunde, Zum Ermitteln der Werte wird die Richtung des Messverfahrens reversiert
10. Digitaler Eingang 2: 5V / 24 V. 1. Beschaffen Sie sich die GSD-Datei tiber die Produkt-Website auf bis d!e Betne.bs—.LED aufhort zu blinken. _ o und die Flankenerkennung erneut ausgewertet.
umschaltbar www.nanotec.com oder vom Nanotec-Support. 3. Verbinden Sie die Spannungsversorgung W|e_der. Mlt dlesem Start der Der Wert 1 im Bit 12 OMS im Objekt 6041,,:00,, (Statusword) zeigt an, dass
11 Digitaler Eingang 3:5V /24 V., Eéfju\?v:?kns%r\qerden die neuen Werte der Konfigurationsdatei ausgelesen das Auto-Setup volisténdig durchgefiihrt und beendet wurde. Zusétzlich
umschaltbar 2. Wabhlen Sie Options — Manage general station description files (GSD). ' Eir; g:relr n?jaesx 3251?“]— QRVSULQG?E]?;F)?; elrh;?gﬁtézngf..r)agt werden, ob ein
12. Digitaler Eingang 4:5V /24 V, 3. Laden Sie die GSD-Datei, die der Artikelnummer exakt entspricht. Motordaten einstellen i
umschaltbar 4. Wiéhlen Sie im hardware catalog Ihr Produkt und fiigen Sie es zu Ihrem ) L ) - CAUTION
13. Digitaler Eingang 5: 5V /24 V, Netzwerk hinzu per drag & drop. Die Steuerung benétigt vor der Inbetriebnahme des Motors einige Werte aus
umschaltbar 5. Verbinden Sie die Ports entsprechend der Verdrahtung und ordnen Sie die dem Motordatenblatt. Unkontrollierte Motorbewegungen!
14. Digitaler Eingang 6: 5V /24 V, Nanotec-Steuerung der SPS zu. . Polpaarzahl: Objekt 2030;,:00;, (Pole pair count) Hier ist die Anzahl der & Das interne Koordinatensystem ist nach dem Auto-Setup

umschaltbar
15. GNDA: GND fiir Analogeingang
16. Analoger Eingang 1: 0 V...+24 V, 12-

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

nicht mehr gultig. Es kann zu unvorhersehbaren Reaktionen
kommen.

Sie kdnnen 10-Daten zyklisch tber die Telegramme senden/empfangen oder

Uiber den Parameter Access Point azyklisch lesen/schreiben. Hierzu miissen

Sie einen Write-Record- und ein Read-Record-Datablock, die beide den Index h A
Bit-Auflosung 0xBO2E nutzen. Die Hardware-ID ist die ID des Parameter Access Point von Polpaarzanl direkt im Motordatenblatt angegeben.

17. GNDA: GND fiir Analogeingang Ihrem Gerét *  Objekt 6075,:00, Nennstrom des Motors in mA (siehe Motordatenblatt

18. Analoger Eingang 2: 0 V...+24 V, 12- «  Objekt 6073,:00,: Maximaler Strom (entspricht bei einem Schrittmotor in der
Bit-Auflésung Regel dem Nennstrom, Bipolar) in Promille des eingestellten Nennstroms

19. Brake-: GND fiir Bremse (siehe Motordatenblatt). Werkseinstellung: "1000", was 100% des Wertes in

20. Brak PWM teuerter Al 6075}, entspricht.
. Brake+: -gesteuerter Ausgang, . ) ) . )
5V /24 V umschaltbar, bis 20 KHz, Objekt 3219,:01,, Maximale Dauer des maximalen Stroms (6073,)

in ms (fur die Erstinbetriebnahme empfiehlt Nanotec einen Wert von

» Starten Sie das Gerat nach einem Auto-Setup neu.
Homing alleine gentigt nicht.

Konfiguration tber USB

Allgemeines

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

max. 1500 mA Konfigurationsdatei 100 Millisekunden; dieser Wert ist spater an die konkrete Applikation
X6 Inkrmentalencoder | 1. GND Diese Datei lasst sich mittels dem USB-Anschluss auf die Steuerung anzupasse_n).
und Hallsensor 2. Vec: +5V DC, Ausgangs- und speichern. Lesen Sie dazu die Kapitel USB Anschluss und *  Motortyp einstellen:

Konfigurationsdatei.

Versorgungsspannung fiir Encoder / - Schrittmotor:

Max. 1 MHz
Hall Sensor; max. 350 mA NanoJ.p »  Objekt 3202, (Motor Drive Submode Select): Bit 6 auf 0" fiir
3. A ano.- rggramm . . . i » Schrittmotor setzen und tber Bit 0 zwischen Open- und Closed-
4. B Dieses Programm !gsst sich mit NgnoJ programmieren, kompilieren Loop wahlen: Wert 0, oder 1p.
5 Al gnc_j agschlleﬁf\&lfnd ulljer USB.an dled‘Steulerung‘ ubertra_ger;l.All:langJ >  Objekt 3219,,:03y, (Open loop idle state current): Effektivwert in
6. B\ :itfcl::mztriosnoen f?rzgeiusgie&irgrlli\)/gkﬁtmuelr?t SI;IIStegrll;}rrit\./e\stetlttjzrious'rer:r Promille angegeben, auf den der Nennstrom reduziert werden soll,
7.1 manual auf WWw.nanotec.com. 9 ' wenn die Stromabsenkung im Open Loop aktiviert wird.
8. N - BLDC-Motor:
9. Halll Nach dem AnschlieRen an eine Spannungsversorgung liest die Steuerung die > Objekt 3202y (Motor Drive Submode Select): Bit 6 fiir BLDC, Bit 0
10. Hall 2 fur den empfohlenen Closed Loop: 00000041,

Konfiguration in folgender Reihenfolge aus:

1L Ha!l 3 . . 1. Die Konfigurationsdatei wird ausgelesen und verarbeitet.
12. Shielding Anschluss fir die

Schirmung 2. Das NanoJ-Programm wird gestartet.

Motor mit Encoder ohne Index: Sie missen nach dem Auto-Setup die
Encoder-Parameter einstellen, siehe Kapitel Konfigurieren der Sensoren
im technischen Handbuch.

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

X7 /X8 PROFINET IN/ USB-Anschluss

ouT HINWEIS
HINWEIS Beschadigung des Produkts und/oder externer Hardware

durch Potenzialdifferenzen am USB. - Schrittmotor, Bremsensteuerung aktiviert: 00000004,
EMV: Bei einer DC-Stromversorgungsleitung mit einer Das Anschlie3en des USB-Kabels wéhrend die Elektronik - BLDC-Motor, Bremsensteuerung aktiviert, Closed Loop: 00000045y,

Lange von >30 m oder Verwendung des Motors an einem versorgt wird (Hot-Plugging), fuhrt méglicherweise zu Schaden.
DC-Bus sind zusatzliche Entstoér- und Schutzmalnahmen O » USB anschlieRen, bevor Sie die Versorgungsspannung
notwendig. einschalten. . . S
O » Ein EMI-Filter (810911010 von Wrth oder aquivalent) ist » Wenn méglich, Potentialdifferenzen zwischen PC und é'tjrfogrﬁiltilau?er kaﬁ:usggrmm;ttr'g;mgemzpd Mg;srwicsk'::;smrm!gen
, g einen

in die DC-Zuleitung(en) mit moglichst geringem Abstand zur Produkt ausgleichen oder USB-Isolator verwenden.

Wechselstromwert erreichen, der kurzfristig gréRer (um maximal v/2-

Steuerung einzufugen. » USB-Kabel zuerst an das Produkt anschlieRen, dann an den mal) ist, als der eingestelite Strom.
» Lange Daten- oder Versorgungsleitungen sind durch Ferrite PC. O '
zu fuhren. Bei besonders langsamen Drehzahlen oder im Stillstand mit voller

Belastung kann deshalb eine der Wicklungen fir langere Zeit
Uberbestromt werden. Berucksichtigen Sie dies bei der Auslegung
des Motors und wéahlen Sie ggf. einen Motor mit gréRerer
Drehmoment-Reserve, falls die Anwendung das fordert.

Wird die Steuerung tber ein USB-Kabel mit einem PC verbunden, wird im
Windows-Dateiexplorer ein MTP-Gerat mit dem Device Name der genauen
Produktvariante angelegt, das einen Datentréager enthélt.

» Motorleitungen sind durch Ferrite zu fiihren (74271222 von
Wairth oder &quivalent).

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

Inbetriebnahme
Auto-Setup

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.

HINWEIS

O Ausschlie3lich 60°- / 75°-Kupferleitungen verwenden.

Leiterquerschnitt, min. : 1 mm? (AWG 17) fur Hauptversorgung UB
und 0.8 mm? (AWG 18) fiir UB_Logic.

wird.

Sie kénnen 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

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 Ruckfuhrung (Encoder/Hall-Sensoren) nicht
andern, ist das Auto-Setup nur einmal bei der Erstinbetriebnahme
durchzufiihren.
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