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Algemeen

Doel van deze instructie is om snel aan de slag te kunnen met een servosysteem dat is opgebouwd uit
een TRIO EtherCAT motion controller en één of meer EtherCAT servoregelaars of stappenregelaars.
Voor volledige inbedrijfstelling en installatie volgens de machinerichtlijn verwijzen we naar de betreffende
handleidingen van de fabrikanten.

Ethernet verbinding voor Trio motion controllers
Met behulp van de Trio setup software MotionPerfect op een PC kan een ethernet verbinding worden
opgezet met een Trio motion controller, type Flex-6 Nano, PC-MCAT, MC664X en MC6N.
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Er zijn 4 “operating modes”; disconnected, direct mode en sync mode. Voor het programmeren van de
motion controller moet sync mode gekozen worden.
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A direct connection is made to a controller allowing a Terminal tool to

Enucod for dirseh intaraitiorw b ahe command s ontharcomtealr: A multichannel connection is made to a controller and a local project on

the PC is opened. The contents of the controller and the project are
synchronized so that the local copy of all programs matches those on
-é— TOOI Mcde the controller. All of Motion Perfect's tools are available and programs
can be edited. The synchronization process can involve deleting
programs or copying them from the controller to the PC of vice versa.

A multichannel connection is made to a controller allowing the
monitoring tools within Motion Perfect to be used. This mode allows the
user to see a list of the programs on the controller (so that they can be A connection (direct or multichannel) to a controller consists of a
started and stopped) but does not allow editing of any of the programs. single TCP/IP socket connection over Ethernet.
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EtherCAT verbinding voor Trio motion controllers

In MotionPerfect kan het venster “Intelligent drives” (functieknop) geopend worden om de verbinding
met de servoregelaars via EtherCAT te maken en te controleren. Bij de eerste keer openen zal de
EtherCAT verbinding niet automatisch gemaakt zijn. Met behulp van de MC_CONFIG file (via menu
File/Program, Add New Program) kan een automatische initialisatie van de EtherCAT verbinding in
goede banen worden geleid.

Motion controllers met encoder ingang (MC6N en MC664X) hebben Waotietes = O X

standaard AS(0) gedefinieerd als encoder-as. De 9-pins sub-D connector ' [, =, "5 = qor e name
voor het encodersignaal wordt beschreven als SLOT(-1). En de EtherCAT gy
poort wordt beschreven als SLOT(0) van de motion controller. C1 1 Vitwal -1 Axis
In de MC_CONFIG file kan een offset op de encoder-as gedefinieerd O 2 Vitwal -1 Ads
worden om ruimte te maken voor de EtherCAT assen vanaf AXIS(0). E j_ :f:“'a: ﬁ!s
. . . a ag . irtual -1 1=
Verder kan in de MC_CONFIG file het automatisch initialiseren van de OIS f A
EtherCAT verbinding bij inschakelen van het systeem worden O 6 Vitwal -1 Ais
uitgeschakeld met AUTO_ETHERCAT = 0. Dit geeft ruimte om de (1 7 Virtwal -1 Axis
initialisatie van de EtherCAT verbinding vanuit een basic programma te S 2 :"””3: 5 i*is
irtual -1 Axis
controleren. 0 10 Virtwal -1 Axis
[1 11 Virtual -1 Axis |
E Add Mew Program MC_CONFIG g —
[ B Basic & B 3 ) =
e BASIC Lib (AID Mame Madifier Value Comment l
AUTC_ETHERCAT 0 Disable EtherCAT initialisation at startup
IP Configuration AXIS_OFFSET il sLOT(-1) 31 Encoder on SLOT(-1) move to axis 31
! CAM library
I B HMI design EtherCAT
: @ EC 61131-3 t_ESk Parameter editing is not
I @ IEC61131-3 library enabled and editor is in
read-only mode,
Click to enable editing
Intelligent drives - 0O X
Slot 0 - EtherCAT
TIPR T . . “ . Diagram - E
Mf—)t behulp van de | ©* kr)op (Re-llnl.tl.alllze erves) in het “Intelligent e D
drives” venster wordt opnieuw de initialisatie procedure van de o 5 5
EtherCAT verbinding gestart. Bij voor gedefinieerd EtherCAT node
adres in de servo regelaars kan de verbinding gelijk operationeel
worden waarbij de regelaars automatisch aan een AXIS(nr)
worden toegewezen. - : ,
o — g @ @& @
De initialisatie en status van de EtherCAT verbinding wordt dan
vanuit een BASIC programma of vanuit het terminal venster #0 in Drives
MotionPerfect 5 gestart en opgevraagd met het commando Aiis Cirl Mode Model Pos Alias Configured
. gl EthCAT Pos 516-LD6-DoubleAx 0 O 1
ETHERCAT(functlon, slot [:parameters:....]). . S o e
etalls over de commanao s en mogeli eaen van iotion rFerfec 5 2 EthCAT Pos SI6-LD6-DoubleAx 1 0 2
Detail d d gelijkhed Motion Perfect
5 staan uitvoerig beschreven in de helpfiles van Motion Perfect 5. o3 BICAH RS S LOGOnEA T2
Madify STARTUP Program | | Browse database...
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EtherCAT PDO mapping meetsignalen en IO van de servoregelaars

Naast het opgeven van de doelpositie en uitlezen van de gemeten positie kunnen ook relevante
meetsignalen zoals actuele volgfout, gemeten snelheid, motor koppel/stroom en IO van de regelaars
over EtherCAT gesynchroniseerd worden met de motion controller. Hierdoor zijn deze signalen
beschikbaar in de MotionPerfect oscilloscope, |0 status weergave en Axis Parameters.

De doelpositie vanuit de trajectgenerator wordt weergegeven in de as-parameter
DPOS (Demand Position). En de gemeten positie in MPOS (Measured Position). LN,
Deze positie waarden worden met UNITS omgezet naar respectievelijk DAC_OUT en | - ) | e
ENCODER, waarmee over EtherCAT wordt gecommuniceerd. ‘ R
UNITS is de factor tussen “drive units” en “user units” van de motion controller. ! ﬂﬁg
Voorbeeld met motor+reductor i=10 en spindel met spoed=5mm: Iz mes
Gekozen user units in motion controller is [mm] s
Gekozen drive units = 2" = 131072 incr/omw (encoder resolutie 17 bits) DRIVE FE LIWGT
UNITS = 131072x10/5 = 262144 incrementen/mm EEIMIT
FE_RAMNGE
Eenheden Axis Parameters: 4 Positions
ENCODER actuele positie, definitie in drive (drive units) DPOS
MPOS actuele positie motion controller in user units ENCODER / UNITS ENCODER
DPOS gewenste positie motion controller in user units ENCODER / UNITS MPOS
DAC_OUT  doelpositie (traject generator) in drive units net als ENCODER 4 Axis output
DRIVE_FE actuele volgfout EtherCAT drive, in user units net als MPOS DAC_OUT
4 Status
DRIVE_VELOCITY actuele snelheid EtherCAT drive [drive units/sec.] AXISSTATUS
DRIVE_TORQUE  actueel koppel EtherCAT drive [%0 Tnom motor] DRIVE_FE
DRIVE_CURRENT actuele stroom EtherCAT drive [%o Inom motor] 4 Drive
DRIVE_ CURRENT
DRIVE_FE_LIMIT  maximale actuele volgfout drive (DRIVE_FE) is relevant DRIVE_INPUTS
FE _LIMIT FE = DPOS - MPOS en is niet relevant DRIVE TORQUE
De waarde van FE_LIMIT moet daarom groot zijn (100 x DRIVE_FE_LIMIT) DRIVE_VELOCITY
& Mation Perfect v5.0.1
(Project | Controller _Edit_Search _File/Program ¢
g New. Crri=N Door mapping van Touch probe wordt de nulpuls index van de motor-
i encoder vanuit de EtherCAT drive gesynchroniseerd met de motion
I e controller. Dit signaal is daarmee beschikbaar voor de standaard homing
B sae Criss procedure met behulp van het DATUM commando.
Save As..
:‘”: N " ATB Automation heeft voor alle relevante EtherCAT servo- en
B MEC;C;'EC:" e | Stappenregelaars een EC_EXTEND file ontwikkeld om bovenbeschreven
B [Backupe. mapping van de signalen eenvoudig te realiseren. De betreffende
Chose EC_EXTEND file kan eenvoudig geimporteerd worden in het project via
BoCLRTSECy *| menu “Project” in MotionPerfect en aanklikken “Import File/Program...”.

S Packages 3

Templates 3

Import File/Program...
Madify STARTUP Program.... (3

Recent Projects 3

m Solution Manager

Exit Alt+F4
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Zie onderstaand voorbeeld van een Flex-6 Nano motion controller

met Flexslice IO modules, 6 Estun Pronet drives, 1 Stober SI6

drive (2 assen) en 1 Stdéber SD6 drive gekoppeld over EtherCAT.
De verschillende EC_EXTEND files van de verschillende drives
kunnen voor dit soort applicaties gemerged worden.

Intelligent drives

Slot 0 - EtherCAT
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Consolidate Duplicated Entries...
e [[§ CopyAs Text..
X Delete
Group
& H

Axis: 0 1 4 5 6 7 8
Detals pa)| Digital I/0 Configuration - O X
Dri :
res , EtherCAT Module @ 0:1 EtherCAT Servo @ 0:5 ] Virtual
Axis Ctrl Mode Model Pos Alias Configured In© 0-7 I 5-30 0 e
@ 0- ® 32- O @ 48-55
0 |ECATPos EstunProNet |3 |1 |1 n E"SCI,: 3
@1 |ECATPos |EstunProNet |4 1 2 In @ 8-15 P 0] vo @ 56-63
2 ECATPos Estun ProNet 5 |1 |3 EtherCAT Module @ 02 [0 @ 64-71
3 ECATPos EstunProNet 6 1 4 EtherCAT Sevo @06 ) | 1 1, @ 7270
B34 ECAT Pos  Estun ProNet 7 1 S In @ 40-47
S—
5  ECATPos Estun ProNet 8 1 6 [] split Dvoeso-g
6 ECAT Pos  SI6-LD6-DoubleAx 9 0 7 EtherCAT Servo @ 0:3 O o @ 88-95
7  ECATPos SI6-LD6-DoubleAx 9 0 |7 In @ 16-23 o @ 96-103
38 ECATPos SD6 0 0 8 :
D . [i] spii O vo @ 104-111
Other devices O vo @ 112-119
Model Pos Alias Configured EtherCAT Servo @ 0:4 ] /o @ 120-127
P600 0 0 2000 In @ 24-31 . T g
EJ P372DIN16PNP 1 0 1000 ] split O vo @ 128-135
P371DOUT16PNP 2 0 1001 O o @ 136-143
O o @ 144-151
I Modify STARTUP Program | I Browse database... [J1/0 @ 152-159
Display I/0 lines as: () list @) devices I OK ] I Cancel I

De Flexslice IO modules en EtherCAT drive IO mapping is terug te vinden in de Digital IO Configuration
van het Digital 10 Status venster van MotionPerfect. De status van de EtherCAT drive Inputs wordt
daarbij direct toegekend aan een Input nummer van de motion controller. De functie van de EtherCAT
drive Outputs kan aan de motion controller gekoppeld worden maar worden meestal in de drive zelf
toegepast voor bijvoorbeeld het schakelen van de houdrem van de motor.

Disclaimer

Alle informatie verstrekt door of namens ATB Automation BV met betrekking tot haar producten en diensten, hetzij

in de vorm van gegevens, aanbevelingen of anderszins, wordt verondersteld betrouwbaar te zijn, maar ATB
Automation BV aanvaardt geen enkele aansprakelijkheid met betrekking tot de toepassing, het verwerken of
gebruiken van dergelijke informatie, producten of diensten, of enig gevolg daarvan.




