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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 STOBER SI6/SC6/SD6 servo regelaars
aangestuurd via EtherCAT. In de uitleg wordt verder uitgegaan van de SI6 regelaar. Procedure voor SC6
en SD6 is praktisch het zelfde. Voor volledige inbedrijfstelling en installatie volgens de machinerichtlijn
verwijzen we naar de betreffende handleidingen van de fabrikanten.

Aansluiting voeding, vrijgave, motor, encoder en EtherCAT van STOBER SI6 servo regelaars

Een voorbeeld van de aansluiting van de STOBER SI6 servoregelaar is weergegeven in hoofdstuk 8.5.9
van de SI6 en PS6 Manual (442728 03_HB_SI6_PS6_en.pdf). De hoofdvoeding van 3x400Vac (L1, L2,
L3 en GND) wordt aangesloten op één of meer voedingsmodules PS6. De tussenkringspanning (D+ en
D-) uit de voedingsmodule(s) wordt via DC link modules DS6 gekoppeld aan de diverse enkel en/of
dubbel as servoregelaars SI6. Daarnaast moet er nog een 24Vdc hulpvoeding op klem X11 van de SI6
regelaars aangesloten worden voor de voeging van de elektronica, onafhankelijk van de 400Vac
hoofdvoeding.

Aan de onderzijde van de SI6 regelaars is de connector X20 voor de U-V-W-PE en afscherming van de
motorkabel beschikbaar. Ook connector X4 voor de aansluiting van de encoder is aan de onderkant
beschikbaar. Bij de dubbele as modules zijn deze connectors dubbel uitgevoerd (X20A+X20B en
X4A+X4B). Overige aansluitingen voor digitale 10 (status, rem etc) en remweerstand staan in hoofdstuk
8.5 en 8.6 in detail beschreven. Per SI6 module zijn aan de bovenkant 8 digitale ingangen extra
beschikbaar (BE1 t/m 4 op X101 en BE6 t/m 9 op X103) welke vrij definieerbaar zijn via parameters.

De EtherCAT aansluiting is ook aan de bovenzijde voorzien met connectors X200 en X201.

Optioneel is een aansluiting voor STO (Safe Torque OFF) veiligheid beschikbaar. Dit kan zowel via
digitale IO (optie SR6 met X12) als via EtherCAT (optie SY6) met STO en SS1 fale safe over EtherCAT
(FsoE). Voor beide opties zijn uitvoerige handleidingen beschikbaar (442741_00_HB_SR6_en.pdf en
442744 01_HB_SY6_en.pdf)

Voor inbedrijfstelling is aan de voorzijde van elke S16 module één ethernet aansluiting beschikbaar voor
verbinding met een PC. Meerdere S16 modules kunnen aan dezelfde PC worden gekoppeld via een
switch. Op deze manier kunnen de parameters van alle aangesloten regelaars worden opgeslagen als
één project in Driver Control Suite setup software van STOBER.

Belangrijkste parameterinstellingen STOBER SI6 regelaars

Inbedrijstelling van de SI6 regelaars kan via Drive Control Suite setup software van STOBER. Het
opzetten van een project staat beschreven in hoofdstuk 9 van de SI6 en PS6 Manual

(442728_03 _HB_SI6_PS6_en.pdf).

Bij het opzetten van een nieuw project is het van belang om onder “Drive controller” het juiste type
regelaar (1 of 2 assen module) en systeem software versie (EC) voor EtherCAT te kiezen. Onder Axis 1
(en 2) moet bij “Application” gekozen worden voor “CiA Controller Based”. Dit kan met of zonder HiRes
Motion.

Na de definitie van de Drive Controller kun je per as een wizard openen. Belangrijste instellingen voor de
EtherCAT communicatie met de Trio EtherCAT motion controllers zijn de Axis model met Scaling
parameters.
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B 71: Drive controlier 1 % | B T1: Drive controller 1 X
Properties Drve controler | Optonmodules | Device contra | Drive controller Properties Appiication wotor |
P mist | Series | Designation | | e | Description [ w1 | Application [version | | Fawe | oescrpton
® Si6 Servolnverter (©) CiA 402 Contraller Based (1) 10
P a2 | O SD6 ServoDrive P a2 | CiA 402 Controller Based HiRes Motion (5) 10
© i 402 Drive Based (4) 8
) STOBER Drive Based (3) 12 - 3
© SToBRDIa Bud Smcvoncus 6 2 HiRes Motion
Type / |TechnicalData  [Powerinput [ Axes -
O SIBADG1 1x5/45A DC voltage 1 physical axis A CiR 402
® SiADE2 2x5/45A DC voltage 2 physical axes
© SigA18] 1x 127104 DC vottage 1 physical axis
) SIBATE2 2x12/10A DC voltage 2 physical axes
) SI6A281 1x22/20 A DC vottage 1 physical axis
) SI6A262 2x25/20 A DC voltage 2 physical axes
) SIBA361 1x 50740 A DC vottage 1 physical axis h
Firmware / [Date | Descrption
® Vo2 FEC 2572017 Firmware V 6.2-F EtherCAT
© V62-F-PN 2572017
Features:
= General corrections.

3 Cancel oK Cancel

Als “Axis model” kan voor “0: User defined, rotational” of “1: User defined, translational” gekozen worden.
Bij deze keuzen kun je zelf de eenheden en aantal decimalen bepalen. Voor de “Position range” moet
altijd “0: Limited” gekozen worden. In de EtherCAT verbinding wordt een positiebereik van -23! t/m +23
aangehouden en deze loopt automatisch over bij het passeren van het einde van dit bereik.

£ Wizards - A1 Axis 1-T1: Drive contraller 1 - M1 : Module 1 ol x|
- Status display -
Eigs Sty Axis model @
# Motor
 Holding brake 1.105 Type of axis 0: User defined, rotational o
* Encoder

=+ Aois model 1,626 Motor encoder | 2; X4 encoder hd
Scaling axis r———_—l
- Limitation of position 1.102 Position encoder |0: Motor encoder x

- Limitation of velocity, acceleration, jerk 1.100 Position range | M Gar) -
Limitation of torque/force
Referencing

- log control panel

PLCopen control panel D
I Application Ci& 402 Controller Based ASB4[0] AS8B5([1]

Motion core ¥

Contreller cascade
Rotational, limited movement
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i+
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1 Terminals

1 EtherCAT
Synchronization PLL Motor Motor encoder  Gear unit &

1 Prote.ctign fun.ctions AS84[1] AB85(0]

I Monitoring drive controller
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Save values

Restart
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& Wizards - A1: Ais 1-T1: Drive controller 1 - M1: Module 1 =153

- Status display . .

Energy supply Scaling axis Q
Motor

- Holding brake 1.A584[0] Gear ratio.Motor revelutions |5 1.A584[1) Gear ratio.Shaft revolutions |1 -

= i:'mdyd I 1.A585[1] Feed constant.Shaft revolutions [ 1rev 1.A585[0] Feed constant. Feed | 360,0000 =
is model

1.106 Dedmal places position ]4 1,109 Measure unit ; 2
=+ Limitation of position
- Limitation of velacity, acceleration, jerk 1.A571 Palarity | 0200 0000 bin
Limitaticn of torque/force
- Referencing
- Jog control panel

- PLCopen control panel
+ Application CiA 402 Controller Based ASB4[0] ABBS[1]
Motion core
A 4
+- Protection functions

1 Controller cascade
# Terminals m e V n
- EtherCAT
2
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g Q:ﬂu thr?.::ngnf;m controller ASB4[1) AS85(0) T T

Motor Motor encoder  Gear unit &
- Save values
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Bij de “Scaling axis” parameters wordt de verplaatsing in gebruikers eenheden gedefinieerd bij het aantal

omwentelingen van een eventuele reductor. De definitie is in verhoudingen van het aantal motor- en

reductor omwentelingen om optellende fouten door afronding te voorkomen. In Bovenstaande voorbeeld
wordt een motorreductor met i=5 toegepast en wordt 360° rotatie gedefinieerd bij 1 omwenteling van de
uitgaande as van de reductor.

Onderstaande voorbeeld is een “User defined, translational” als “Axis model” zonder reductor (i=1)
waarbij een spindel met een spoed van 10 mm is toegepast. Met bit 7 van parameter A571 “Polarity” kan
de draairichting van de as omgedraaid worden (pos/neg draairichting).

&3 Wizards - A1 i Auis 1 - T1: Drive controller 1- M1 : Module 1

-

#

+

+

IRt
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Status display
Energy supply
Motaor
Holding brake
Encoder
Azis model
Scaling axis
=+ Limitation of position

Limitation of velacity, acceleration, jerk

Limitation of torque/force
Referencing
leg control panel

- PLCopen control panel

Application CiA 402 Controller Based
Motion core

Contreller cascade

Terminals

EtherCAT

~ Synchronization PLL

Protection functions
Monitoring drive controller
Fault memory

- Save values

Restart

5 Back |

Scaling axis

1.A584[0] Gear ratio.Motor revolutions

1.A585[1] Feed constant.Shaft revolutions I lrev

1,106 Decimal places position

Continue

1.A571 Polarity

[1

1.A585[0] Feed constant. Feed

[4

1,109 Measure unit

[0000 0000 bin

AS84[0]

Motor

Motor encoder  Gear unit &

A5ES[1]
v

AS8401]

X
eed &

AS85[0]

= £
€]

1.A584[1] Gear ratio.Shaft revolutions {1

| 10,0000 mm

|mm

Translational, imited movement

Offiine

Default staan er al parameters ingevuld voor de EtherCAT mapping. Voor RxPDO mapping is dat in
parameter A225 voor as 1 en A226 voor as 2. De TxPDO mapping staat in parameter A233 voor as 1 en

in

A234 voor as 2.

&st = A1: Axis 1 - T1: Drive controller 1- M1: Module 1

5
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BEE

Status display
Energy supply
Motor

Holding brake
Encoder 22250
Asis model
Referencing a225[1]
Jog control panel
PLCopen control panel Azz512
Application CiA 402 Controller Based  pppsry
Motion core
Controller cascade A225[4]
Terminals
EtherCAT a225(5]

| Received process data RxPDO
Sent process data TxPDO A=)
Diagnostics P
Synchronization PLL
Protection functions A225[8]
Monitoring drive controller
Fault memory A225(3]
- Save values Faens

Restart

Received process data RxPDO

=lalx

(€]

Koordinate Name Datentyp Linge
[1asis | Control word: 0000 0000 0000 0000bin | WORD | |2
[tassr [Modesof operation: 0 SINT 1
[1ass7  [Target position: 0,0000 * DINT 4
[tagss  |Targetvelocity: 0,0000 % DINT 4
[Lassz  |velootyoffset:0,0000 % DINT 4
[tases  [Torqueoffsetino % T 2
[tasse  |Tergettorque: 0,0 % INT 2
[a637  |Digital outputs: 00000000 hex oworD | [4
[ S B [
[ [ - 0
[ - 0

&W’r’**ﬂ + Axic 1-T1: Drive controller 1 - M1: Module 1

R

e

¥

0-E-E-E @

3

Status display
Energy supply
otor

Received process data RxPDO

| Contral word: 000D D000 0000 0000 bin

Modes of operation: 0

Target position: 0,0000 *

| Target velocity: 0,0000 */s
| velocity offset: 0,0000 o/s

| Toraue offeet: 0,0 %

Target torque: 0,0 %

| Digital outputs: 00000000 hex

Holding brake sl [2as55
Encoder [aage. |
- foris model Mg A
Referencing n226ld [2aser
Jog control panel
PLCopen control panel n226[3] [2.4638
Application CiA 402 Controller Based
Motion core w2l [zas
Controller cascade rTT—
Terminals i) 2450
EtherCAT ol [zasse |
Sent process data T\PDO A228[7] |a837
Diagnostics
Synchronization PLL A226[g] I
Protection functions e
w226[2] ,
Monitoring drive controller i L
Fault memory A226[10] [
Save values
Restart A22s[11] e
A226[17] =
) Back & Continue
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x|

WORD | |2
| [smr | ]2
omt | [4
ot | [4
DINT 4
T 2
INT 2
oworn [ 4
- 0
= o
- 0
- 0
- 0
- 0

eleciclelelee
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& Wizards - A1 Axis 1 - T1: Drive controller 1= M1 : Module 1

Status display

Sent process data TxPDO

(€]

=lalx]

Energy supply
il Koordinat W Datentyp L .
Holding brake torGnale ke entyp Linge
[ Encoder A2330] | 1.A516 Statusword: <offline> WORD 2 ‘_{l
B Aods model =
& Referencing a23a0 [TAse2 Modes of aperation display: <offine> |smer 5 @
Jog control panel T T =
PLE o comstrod el 2233[2] [1.a545 Position actual value: <offine> DINT + @)
it AppRcatiin Dot 92 Contodier Bustd [ e tit o] 1 sy Velodity actual value: <offine> | [omer 4 @
[ Motion core = St e -
“ Controller cascade A233[4] | 1.A564 Torque actual value: <offiine> INT 2 (:.!|
1= Terminals =
[ EtherCAT A233[5] | 14632 Following error actual value: <offine> DINT. 4 ﬁ
Rec T = it =
i A2336] | 14636 Digital inputs: <offiine > DWORD 4 @)
D‘EB"‘F“"S A233[7] |1.A620 Additional position actual value / ist value: <offiine> | DINT 4 g]
Synchronization PLL = — S =
i Protection functions s2338] [1E201 Status word 2: <offine> | worp 2 @
- Monitoring drive controller E
@ Fault memory a2z [1a67 Status word user-defined: <offine> woro |2 | @)
Save values
Restart A23s(10] = £
PR — =
& Wizards - A1 Axis 1 - T1: Drive controller T - M1 : Module 1 = =153
Status display
Ehigi sk Sent process data TxPDO (€]
+- Motor g _ _
Holding brake 223400 [2853 Statusword: <offine> woRD @2l
¥ Encoder T
S A A234[1] |2.A542 Modes of operation display: <offine: SINT !]
i Referencig a234[2) 24545 Position actual value: <offine> DINT @
+ Jog control panel -
PLCopen control panel A2343] |2.A553 Velodity actual value: <offine> OINT | |4 @
¥ Application Ci& 402 Controller Based . =
- Motion core a234[4 [2.A564 | Tarque actual value: <offine> INT : | @
# Controller cascade T — =
+- Terminals a234s] [2.A632 |Folloning eror ctus value: offine> o | [+ | @)
3+ EtherCAT, a2348] [2.8636 Digital inputs: <offine> owors [+ | @
Received process data RxPDO =
- Sent process data TxPDO a234[7] |2.8620 Additional position actual value / 1st value: <offine> |DINT | |4 @
Diagnastics - -
Synchranization PLL A234[8] |2.E201 Status word 2; <offine> WORD | |2 M
- Protection functions -
2 A234{9] R Vi E: [’
B Monitoring dhoe soritioler 51 [2.a67 Status word user defined: <offine> WORD @
# Fault memery azaper [ |- -
- Save values
Restart A234[11] I =
A234[12) = =
5 Back & Continue (e | N | = -
offine




Technische Instructie

ATB Automation

Mechanics | Motion Control

O

STOBER SI6/SC6/SD6 op TRIO MC

Versie: A Datum: 19-11-2020 Pag: 4 van 5

De gemapte parameters hoeven niet handmatig in de SI6 regelaars ingesteld te worden. Deze worden bij
de EtherCAT initialisatie door de Trio motion controller automatisch overschreven.

De offline opzet van de parameterfile kan nu in de SI6 regelaars geladen worden.
Via de “Connection and assignment” knop

i i & Assignment - O X
wordt de ethernet verbinding opgezet. < i
E Setting up a connection 4 Connected drive controller via communication
Direct connection l Internet connection ] LAN connection ] Direct connection (manual) ] I E‘fiﬁon 0
IP address | PC network adapter | Drive controller | SISA0G62
¥ & 0000 Ethernet (192.168.0.100) D1/ 9001263 192.168.0.180 ARt
W 0000 Ethernet (192.162.0.100) D2/ 9001276 | Disconnect
Live firmware update
L] pd I |D1: 516 Doublesix =]
___J |SEr|d to drive controller _'_1
Position 0
D2
SI6A062
192,168.0.97 9001276
‘;@ Disconnect
i Live firmware update
D2 : 516 DoubleAx 'i
Wi-Fi (FEB0:0:0:0:51FE:D71B:6588:A911, 192.168.10.64) is not able to send broadcasts J '. z __J ISend to drive controfler _'_j
Cancel = Add connection to drive controller | * Establish online connections I

Nadat de eerste EtherCAT initialisatie vanuit de Trio motion controller gelukt is zijn de gemapte
parameters die zijn toegewezen door de motion controller in de SI6 regelaar te zien.

B DriveCentrolsuite - CAL Doc i model\SI5 MC4N 20170831 .ds6 o
File View Settings Window Help
> I - T S
I @ v |#
Proect & X | |3 Wizards - As 0: EZ301 - D1 : 516 DoubleAx - M1 : Module 1 | O x| | & Wizards - As2: E7301 - D2: 5I6 DoubleAx - M1 : Module 1 I =1 |
roject 1
Status displ 5 Status displ i
M1 : Module 1 R Received process data RxPDO Q v Received process data RxPDO Q
D1 ;516 Doublex
s Motor 5 = - Motor . A
Be D2:Si600ublex (@ & Folding broke Koordinate Name Datentyp Linge =+ olding brake Koordinate HName Datentyp Linge <
% Encoder a22si0] [LAsiS Control word: 0000 0000 0040 1111 birl | WORD. 2 | @ - Encoder A2250] [1.A515 [ control word: 0000 0000 0010 111164 [worn | (2 | @)
- Axis model = = = 41 Axis model ; 7 =
& Referencing a22501] [1.A567 Target position: 0,001 mm | [omr [a ] @ - Referencing azesi1 [1ase7 Terget position: 0,001 mm DINT + | @
Jog control panel — - Jog control panel —— :
PLCopen control panel L = = 0 PLCopen control panel Azl = = 0
% Application Cit 402 Controller Based  yapery [ | = S ¥ Application CiA 402 Controller Based papgry [ | e =
(¥ Motion core i & Motion core 5
+ Controller cascade A225[4] 2 B o & Controller cascade A225[4] E = o
& Terminals ' 5 i & Terminals -
=i EtherCAT A225[: = E o Ei EtherCAT A225[5] E = 0
Received process data RPDO Received process data RxPDO Received process data RPDO .
Sent process data TPDO A2 p Q Sent process data THPDO 4250 Received process data RxPDO (€]
Diagnostics A225T] . Diagnostics A235] .
Synchrenization PLL A226[0] |2.A515 Conirol word: 0000 0000 0010 1111bin | WORD! |2 Synchronization PLL 4226[0] [2.4515 Control word: 0000 0000 0010 1111 bin | WORD| |2
[+ Protection functions A225[¢ ]‘—- z 0 i/ Protection functions A225; &
- Monitoring drive controller A2 24557 et pasthon: 0,00 i BT = Menitoring drive controller 4225[1] [2.a567 Target positon: 0,001 © omT | (4
[+ Fault memory A225! pe [ - T 7 B Fault memory A225[: —
Save values a22s Save values e = —
Restart A226[3] 5 [ [ Restart e o T
A225] A225[;
Y Back & Continue A228[4] = = e 4 Back £ Continue A225[4} = = 0
e s =
. 3
—“_J # Oniine # Oniine
D1: 516 DoubleAx
& Wizards - As: EZ301 - D1: SI6 DoubleAx - M1: Module 1 =] B x| &) Wizards - A5 3: EZ301 - D2: SI6 Doublefx - M1: Module 1 o =] 1|

B Frojecting

Status display Status display
s e ra ok Sent process data TxPDO @ ity S Sent process data TxPDO @
% Moter . " - Motor - o
53 802301 iokding bieke Koordinate Hame Datentyp Linge =~ Holding biake Koordinate Hame Datentyp Linge =~
~ i Encoder A2330] [1As16 Statusword: 000101100011 01116 [WoRD | [2 | @) Bl Encoder A23300] [1.4516 | Statusword: 00010110 0011 0111 bin | WORD 2 | @
3 As1:EZ301 i Ais model = = - = & Axis model = = e =
- Referencing A233[1] |LAS4s Position actual value: 0,000 mm DINT 4 @ [#)- Referencing A233[1] 14545 | Position actual value: 0,000mm | | DINT @
Jog control panel T - = Jog control panel T 1
Aot PLCopen control panel Rzl = i= lo PLCopen control panel A = = 0
= 2 Application Cif 202 Controller Based  pygspy [ |- i I ! Application CiA 402 Controller Based oo [ | B 5
SELIEZPL - Motion core & ! % Motion care L - L
= - Controller cascade A3l = = 0 4l Controller cascade A233[4] B = 0
As1:EZ301 ) Terminals - Terminals =
L & EtherCAT A233(5] = = lo E1- EtherCAT 233 = = a
sy Received process data RPDO Received process data RPDO ISent process data TxPDO
Sent process data TRPDO 42334 Sent process data TxPDO Q Sent process data TPDO AT P! (€]
[F] Global range Rx Diagnostics 233l Diagnostics 233
Synchronization PLL A234[0] |2.A516 | Statusword: 00010110 00110111 bin| | WORD) | 2 Synchronization PLL A234[0] [2.A515 | Statusword: 00010110 00110111 bin | WORD) | 2
7] As0 : EZ301 "l Protection functions AZ33( - ; _ - Protection functions A233[ T
_— - Monitoring drive controller 1 a2zall] [2.A545 Position actual value: -0,002mm omr | |4 - Monitoring drive controller g AT 24545 Positon actual value: 0,003° | |[DINT | |4
= A233] = A233]
B ot = Fault memory o o || | & Feut memory R - 1k
i Save values i Save values iy
- Restart I [ Restart [ iz =
[[7] Global range Tx se — A234[3] 1= - e = — Az343] it
- Y Back & Continue A234[4] - - o 5 Back & Continue A234[4] 5 = [o
ey = anaar
[ scope ¥ orine # Onie
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Op dat moment kunnen de parameters in de SI6 worden opgeslagen door vanuit de wizard “Save values”
te activeren.

B DriveControlsuite - C:\Users D ) 16 modeNSI6 MCAN 20170831.ds6 = o x

File View Settings Window Help

B |sd v s

Progcct ® X | &3 Wizards - As 0+ EZ301 - D1 : S16 DoubleAx - M1 : Module 1 =] 0] x| | & Wizards - As 2: E2301 - D2: 516 Doublex - M1 : Module 1 o =1 3|
o Pi:Project 1 ——— e
o Status display Status display
B
I»iw D"‘A‘D;l;‘;“ G S Save values Q Energy supply Save values Q
i EFIhctor Action management B=Matar Action management
He D2:S6Doublerx @D @ Holding brake - Holding brake
41 Encoder 4l Encoder
1 Avis model - Axis model -
41 Referencing <\ 4l Referencing ( )
Jog coniig parel (4 Savevalues Jog contrl pone () Savevalues
PLCopen control panel . - PLCopen control panel -
&1 Application CiA 402 Controller Based ¥ Application CiA 402 Controller Based
- Motion core A00[1] Process [100 % ¥ Motion core AB0[1] Process [100 %
' Controller cascade # Controller cascade
1 Terminals NRRRNRRRNNRRRRRRNRRRANRRNNE 1o # Terminals (NNNRRNNNNRRRRANNNRNARRERRNI 0o%
=1 EtherCAT 5 EtherCAT
Received process data RxPDO A00(2] Resul. |0: Error free Received process data RxpD0  A00[2] Result |0: Error free
;entpm:essdataTxPDU I Sent process data TePDO T
iagnostics i Diagnostics i)
Synchronization PLL ‘ Possible to activate the action by cicking the button ‘ Synchronization PLL | Possible to activate the action by cicking the button. ‘
1 Protection functions %l Protection functions
% Monitoring drive centroller - Monitoring drive controller
%1 Fault memory # Fault memory
Save values Save values
Restart Restart
% Back & Continue » Back & Confinue
4 »
—J # Online # Online
D1 : 516 DoubleAx
B &3 Wizards - As1 : EZ301 - D1 : 316 Doublefx - M1 : Module 1 = | B x| | &3 Wizards - As 3; EZ301 - D2: $I6 Doublefix - M1 : Module 1 1 =)
Projecting — ————
Status display Status display
— ¥ Ersray sUpa Sent process data TxPDO Q Enery sl Sent process data TxPDO Q
' Motor E #1- Motor
& ps0:Ezm Holding brake A2 a5k Statisword: 00010110 0011 0111brf (o0 (2| @] Holding brake A2 [2.4516 [ Sttusword: 0001 0110 0011 011188} [worst [2 | @)=
* Encoder o # Encoder e - = T -
e EEgpL s Azl [2asas Position actual value: -0,002mm omr | [4 | @) e A2 [2ase5 [Positon sctuelvabe: 0,003 [oor |+ ] @
“I Referencing asm [ |- = = # Referencing e = -
S ; Jog control panel Jog control panel
P PLCopen centrol panel A234[7] & 0 PLCopen control panel wum [ - =
T - Application CiA 402 Controller Based # Application CiA 402 Controller Based
et I Motion core Azl : (] ¥ Mation core 2349 - lo
= - Controller cascade . 4 Controller cascade
As1:EZ301 % Terminals pztd = = . & Terminals A234(5] : 0
= EtherCAT R L E 5 o =) EtherCAT o =
) P Received process data RaPDO = Received process data RxPDO =
Sent process data TRPDO Az34[7] - - 0 Sent process data TePDO. wum [ - o
(B} Globairangert Diagnostics : * Diagnostics
4] Synchronization PLL AZIE] = 0 Synchronization PLL A234[8] = lo
I Protection functions | ¥l Protection functions
1] As0:EZ301 A234[9] - '—
‘54] - Monitoring drive cantroller 1 4 - Monitoring drive controller A28 = 0
B e - Fault memory A234[10] s 0 #® Fault memory psaol [ - ﬂ
Save values Save values
= Restart Az - o Restart z
[] Global range Tx e esta Azza[11] P
5 gack Contnue ‘ Azl - = Ll =l 4 Back @ contnue | A234012 = - |le =}
I score # Orine # Orine

V 6.2-F (1.36.36.1866)

Details over de instellingen van de Trio motion controllers voor de EtherCAT verbinding met de STOBER
S16/SC6/SD6 servoregelaars staan beschreven in de ATB technische instructie “ATB Tl EtherCAT Trio
MC”.

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.



