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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 verwijzen we naar de betreffende handleidingen van de

fabrikanten.

Ethernet verbinding voor Trio motion controllers

Met behulp van de Trio software ontwikkelomgeving MotionPerfect kan een ethernet verbinding worden

opgezet met de Trio motion controllers.
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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.

] Motion Perfect v5.6.1
Project Edit Search File/Program Build/Ru

4 Connectin Sync Mode Alt+Shift+C

;\ Connect in Tool Mode Alt+Shift+T

,El Connect in Direct Mode Alt+Shift+D

&, Disconnect Alt+Shift+U

I Connection Settings... |

@B _,
++ Disconnected

Mot connected to a controller. All tools are closed and no
communications ports are open.

o Direct Mode

A direct connection is made to a controller allowing a Terminal tool to
be used for direct interaction with the command line on the controller.

-@ Tool Mode

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

Connection = O *
Interface Connection parameters
!' Ethernet Description |
O Serial Controlier IP address |192.168.0.250
IP port [23
O ea i
Timeouts..,
O UsB
D Simulator
| Apply | |ApplyﬁiConnect v| | Cancel

started and stopped) but does not allow editing of any of the pragrams.

£ Sync Mode

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
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 connection (direct or multichannel) to a controller consists of a
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 worden in- of uitgeschakeld. Door AUTO_ETHERCAT op 0 te
zetten kan de EtherCAT verbinding gecontroleerd vanuit een motion iX programma gestart worden.

‘ﬂ Add New Program m] X
Filter by tag Clear Type:
| ] Alarm }___E:_| BASIC prograrm MC CONEIG ! =
[ cam [Ba BASIC Library e -
= i =
[] Files [£5 Real-time BASIC Library B D P ]| D@ = =
il (Al Name Modifier  Value Comment
IEC-611313 |&] EtherCAT extension XML file ot
g = * AUTO_ETHERCAT 0 EtherCAT network does not initialise on power up
[ Library |i§ Robot BASIC Program IP Confi ti
[] Real-time [F Robot BASIC Library OnIgLIERion COMPILE_MODE 1 Local variables require explicit declaration using DIM
[ Recipe 4 [=] HMI Design Keywaords HMI_PROC 1 Process number for HMI Client connection
[C] Robotics [E HMI Page =
System configuration 4 [ HMI Library EtherCAT
Trio BASIC [E HMI Page

Daarnaast adviseren wij om COMPILE_MODE op 1 in te stellen en bij gebruik van HMI Client
HMI_PROC op process 1. Aanvullend kunnen in de MC_CONFIG file systeemparameters (System
Arrays) zoals NODE_AXIS, NODE_INDEX of NODE_PROFILE worden toegevoegd om de EtherCAT
communicatie en/of handmatig toewijzen van de as-nummers AXIS(0 to n) nader te specificeren.

Intelligent drives. *OXx
Met behulp van de knop (Re-initialize drives) in het “Intelligent Siot 0 - EtnerCAT
drives” venster wordt (opnieuw) de initialisatie procedure van de bigram s
EtherCAT Verbinding gestart- Master state:  Operational = Diagnostics Disabled *
Address: 1 2

De initialisatie en status van de EtherCAT verbinding kan ook vanuit een
BASIC programma of vanuit het terminal venster #0 in MotionPerfect 5
gestart en opgevraagd met het commando ETHERCAT (function, slot

[,parameters...]). sy
Details over de commando’s en mogelijkheden van Motion Perfect 5 oo
staan uitvoerig beschreven in de helpfiles van Motion Perfect 5. Drves
Axis Ctrl Mode Model Pos Alias Configured
. . Z‘I 0 ECATPos  SI6-LD6-DoubleAx 0 ] 1
EC_EXTEND file voor EtherCAT PDO mapping g1 ECATPos SI6-L05 DoubleA 0 01
. . . £ 2 ECATPos  SI6-LD6&-Doublefx 1 0 2
Naast de MC_CONFIG file kan via menu File/Program, Add New B3 ECATPos S6L05Doublen 1 0 2

Program ook een EC_EXTEND file aan het project worden toegevoegd.

[ Modify STARTUP Program | [ Browse database..
] Motion Perfect v5.6.1

.proje(! TC:ntr?:er Edl; Searé; File/Program Bul;(jd)/RuLToolsm‘Extemal De::es ;Indciﬂj I:ii;i ATB AUtomatlon heeft VOOI" a"e relevante EtherCAT
B35S B G TE EEE goryo-en stappenregelaars een EC_EXTEND file
o 7 x [ -q)i . - O.ntW|kke|d om een gespeqlflceerde mapping van de

g o @”:co o Aol Broiie Vendors And Profiles signalen eenvo_udlg te reallsere_n. De betreffende
OM‘:"°" ' aT—— Stave Configurations i tame via #ia ke . EC_EXTEND file kan eenvoudig worden aangevuld/
- "::jm_n'emj::: Pogm || escc samengevoegd met de *.TXT files die door ATB zijn
L Iiialzation Commands voorbereid, als in de plaatjes weergegeven.
©) MC_CONFIG » 11 m v PDO Definitions
:X:C_"V""“’;dk ctise E] Select File to Merge X
1 Memo Edit With * §¢  Organiseren = Nieuwe map ==~ [@ 0
% Config & Validate
[#] ImportESl file... | % Thuis | =| LEADSHINE_SERVO_EC_EXTEND.TXT
= 'Z"gef"ef", —_— - 1) Galerie =] LEADSHINE STEPPER_EC_EXTEND.TXT
= Merge contents from other EC_EXTEND file
x EIZH R @ OneDrive - Personal =] STOBER_EC_EXTEND, TXT
Group »

Bestandsnaam: | STOBER_EC_EXTEND.TXT | Text Files (".TXT) o4
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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 10 van de regelaars
over EtherCAT gesynchroniseerd worden met de motion controller. Hierdoor zijn deze signalen
beschikbaar in de MotionPerfect oscilloscope, 10 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).

Deze positie-waarden worden met UNITS omgezet naar respectievelijk DAC_OUT en ENCODER,
waarmee over EtherCAT wordt gecommuniceerd.

UNITS is de factor tussen “drive units” en “user units” van de motion controller. | E 9 GO
Voorbeeld met motor+reductor i=10 en spindel met spoed=5mm: Parameter
Gekozen user units in motion controller is [mm] ATYPE
Gekozen drive units = 2'7 = 131072 incr/lomw (encoder resolutie 17 bits) UNITS
UNITS = 131072x10/5 = 262144 incrementen/mm |4 Limits

DRIVE FE_LIMIT
Eenheden Axis Parameters: EE—;ﬁ'}LE
ENCODER actuele positie, definitie in drive (drive units) [P
MPOS actuele positie motion controller in user units ENCODER / UNITS DPOS
DPOS gewenste positie motion controller in user units ENCODER / UNITS EMCODER
DAC_OUT  doelpositie (traject generator) in drive units net als ENCODER MPOS
DRIVE_FE actuele volgfout EtherCAT drive, in user units net als MPOS i gﬁz';}";l:ﬂ
DRIVE_VELOCITY actuele snelheid EtherCAT drive [drive units/sec.] < ?XEEJSSTAWS
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) OV
EC_EXTEND ¢ ox

EC_EXTEND & =
+ M2k oCcH

Vendors And Profiles
Slave Configurations
ESC Cenfigurations
Initialization Commands

PDO Definiti

RxPDO Configurations

»RxPDOQ Config #0 - RXPDO_PROFILE_STOEBER SD& W Base InUseBy O
FRxPDO Config #1 - RXPDO_PROFILE STOEBER_5C6 SINGLE AX ™ Base InUse By 1
FRxPDO Config #2 - RXPDO_PROFILE STOEBER 5C6 DOUBLE AX  Base InUse By 2
+RxPDO Config #3 - RXPDO_PROFILE STOEBER SB6 5Z6A W Base InUseBy 2
4 RxPDO Config #4 - RXPDO_PROFILE LS EL8 W Basa InUse By 4

TxPDO Configurations
[P TxPDO Config #0 - TXPDO_PROFILE STOEBER SD6 B Bsse nUseBy: 0
b TxPDO Config #1 - TXPDO_PROFILE_STOEBER SC6_SINGLE AX ™| Basa [nUse By 1
b TxPDO Config #2 - TXPDO_PROFILE STOEBER SC6 DOUBLE AX + Base InUseBy: 2
b TxPDO Config #3 - TXPDO PROFILE STOEBER SB6 SZ6A ®|Basa InUseBy 3
4 TxPDO Config #4 - TXPDO _PROFILE LS EL8 | Base InUseBy 4

Parameter editing is not
enabled and editor s in
read-only mode.
Click to enable editing

Name Length Flags Cl A Ind Sul Bit Dal Comment its
CTRL_WORD 2 0 n

TARGET_PQS 4 0

TOUCH_PROBE_FUNCTION 2 0

PADDING 2 0

Dpout 1 0

PADDING 1 0

NULL

Name Length Flags Cl A Ind Sul Bit Dal Comment its
STATUS_WORD 2 i} n.a
ACTUAL POS 4 L]

ACTUAL_TORQUE 2 o

TOUCH_PROBE STATUS 2 o

ACTUAL_FE 4 0

DIN 2 0

PADDING 2 o
TOUCH_PROBE1_POST 4 [}
TOUCH_PROBE1_POS2 4 [

NULL

Door mapping van Touch probe wordt de nulpuls-index van de motor-encoder vanuit de EtherCAT drive
gesynchroniseerd met de motion controller. Dit signaal is daarmee beschikbaar voor de standaard

homing procedure met behulp van het DATUM commando.
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Zie onderstaand voorbeeld van een MC4N motion controller met 2 Stéber SI6 drives (2 x 2 assen),
1 Stéber SD6 en 2 Leadshine EL8 drives gekoppeld over EtherCAT. De verschillende EC_EXTEND files
van de verschillende drives kunnen voor dit soort applicaties gemerged worden.

Intelligent drives - (136

[ Slot 0 - EthercaT

& Hl
Diagram
Master state:  Operational = Diagnostics Disabled
Address: 2 3 1 4 5
oL Bs Y E—
a a a: a
Axis 1 2 3 4 i) 5 i)
i = o] @ BigHaIO Cahtglirstion - O 5w
Details
Drives Built-In EtherCAT Servo @ (:3  [m] Virtual
Axis  Ctrl Mode Maodel Pos In @0-7 In @ 48-55 [] out @ 16-23
1 ECATPos SI6-LD6-DoubleAx 0 ® 81 Jut @ 48-55 O] out @ 24-3
Ef 2 ECATPos SI6-LD6-Doublefx 0 EtherCAT Servo @ 0:0(516-LD6-DoubleAx) In @ 56-63 [ out @ 32-39
B 3 ECATPos  SIB-LDG-Doublefsx 1 In @ 16-23 EtherCAT Serva @ 04
|5__.'=1 4 ECATPos  SI6-LD6-Doubledx 1 In @ 24-31 In @ 64-71
EJ 0 ECATPos SDe z ) C
2 ECAT Pos 3 EtherCAT Servo @ 0:1(518-L06-Doublefx) Jut @ o4-41
— 7] Ini @ 32-39 In @ 72-79
6  ECATPos 4 ke o & i

In @ 40-47

[ 1vo @ 96-103

I Modify STARTUP Program | | Browse database... |

Display /0 lines as: () list (®) Devices | oK | | Cancel | |

De EtherCAT drive 10 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.



