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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 MC4N 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 S16 en PS6 Manual (442728 03 _HB_SI6_PS6_en.pdf). De hoofdvoeding van 3x400Vac (L1, L2,
L3 en GND) wordt aangesloten op €én 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 S16. 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 1O (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 SI6 module één ethernet aansluiting beschikbaar voor
verbinding met een PC. Meerdere SI6 modules kunnen aan dezelfde PC worden gekoppeld via een
switch. Op deze manier kunnen de parameters van alle aangesloten regelaars worden opgeslagen als
€én 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 “Applcation” 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 MC4N motion controler zijn de Axis model met Scaling parameters
en de EterCAT mapping parameters.
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B 71: Drive contratier 1

% | B 71 Drive contreller |

I [ — Opion modules Device contral | Dervi controler Properties Appicanen Motar
P as | | Fowre | esaroson | F'[ o 1 Apphcstion | vessien Foue | Descrtion
i 402 Controler Barsed (1) ]
F_ a2 | F_ sz | # A 402 Controler Based Hifies Motion (5) 10
Cats 402 Darve Based (4) 8
STOBER Drrve Based (3) 12 - :
STGSER Divve Based Syncheonous (6) 2 HiRes Motion
Type Technical Dats | Powerinpat | | Aves
SIGADEY T S/45A DL veltage 1 physical axis Fy cin 402
® SIEADED 2545 A 0C voltage 2 physical aes
F10A D vektage 1 physical axis
J10A 0C voltage 2 physical aes
SIGAZED 1622/ 204 0C voltage 1 physical ais
SIBAZE2 225/ 0 A DL veltage 2 physical axes
SIBAJEY 150/ 0A DL veltage 1 physical axis L
[
Firmware ¥ 6.2-F EtherCAT
Fratures:
* General cormections
o Conel | L ol |

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. De EtherCAT verbinding met de MC4N motion controller heeft een
bereik van -23! t/m +2% en loopt automatisch over bij het passeren van het einde van dit bereik.

&WIZBIdS’ Al Axis 1-T1: Drive controller 1 - M1: Module 1

Status display
Energy supply
Motor
Helding brake
Encoder
=~ Axis model
Scaling axis
#}- Limitation of position
Limitatien of velocity, acceleration, jerk
Limitation of torque/force
Referencing
Jog control panel
PLCopen control panel
Application CiA 402 Controller Based
Motion core
Controller cascade
Terminals
EtherCAT
Synchronization PLL
Protection functions
Monitoring drive controller
+- Fault memory
Save values
Restart

+

+

[ [ +

+- [+

3 Back .+ Continue

Axis model

0: User defined, rotational -
1,626 Motor encoder | 2; X4 encoder hd
1.102 Position encoder |0: Motor encoder hd

0: Limited hd

1.105 Type of axis

1.100 Position range

ASBA[0]

AB8S[1]

Y

Motor Motor encoder  Gear unit &

AS84[1)

A585(0]

D

=|olx|
€

A

Rotational, limited movement

Offiine

&2, Wizards - A1 : Axis 1 - T1: Drive controller 1- M1: Module 1

Status display
Energy supply
Mator
Holding brake
+- Encoder

=+ Axis model

+

q
#}- Limitation of position
Limitation of velocity, acceleration, jerk
Limitation of torque/force
Referencing
Jog control panel
PLCopen control panel
Application CiA 402 Controller Based
Mation core
Controller cascade
Terminals
EtherCAT
Synchronization PLL
Protection functions
Monitoring drive controller
+- Fault memaory
Save values
Restart

[ +

IS

& Back o Continue

Scaling axis

1.A584[0] Gear ratio.Motor revolutions | 5

1.A585[1] Feed constant. Shaft revolutions | 1 rev

1.106 Dedmal places position |4

1.A571 Polarity [0000 0000 bin

ABBA[0]

ASBS[1]

y

r

Moter Gear unit &

AS84[1]

Motor encoder

AS585[0]

1.A584[1] Gear ratio.Shaft revolutions | 1 =
1.A585[0] Feed constant. Feed

1.108 Measure unit | &

B

=|olx|

[ 80,0000 =

A

Rotational, limited movement

Offline
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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).

& Wizards - A1 : Axis 1 - T1: Drive controller 1- M1: Module 1 I =13

Status display

Energy supply
Motor
Holding brake 1.A584[0] Gear ratio.Motor revolutions |1 1.A584{1] Gear ratio.Shaft revolutions | 1 -

Scaling axis Q

+

+- Encoder
=+ Axis model

Scaling axis 1.106 Dedimal places position |4 1.108 Measure unit |mm

#}- Limitation of position

Lirnitation of velocity, acceleration, jerk 1.A571 Polarity [ 0000 0000 bin

Limitation of torque/force
Referencing
Jog control panel
PLCopen control panel
Application CiA 402 Controller Based ABBA[0] ABB5[1] ¢ »
Mation core
Controller cascade
Terminals
EtherCAT %
Synchronization PLL Motor Motor encoder  Gear unit & ced & o T
Protection functions Translational, limited movement
Monitoring drive controller A584[1] AS85[0]
+- Fault memaory

Save values
Restart

1.A585[1] Feed constant.Shaft revelutions | lrev 1.A585[0] Feed constant. Feed | 10,0000 mm

+

A 4

[

+

+

5 Back ‘ & Continue =]

Offline

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.

& Wizards - AT: Axis 1- T1: Drive controller 1 - M1 : Module 1 = 0| x|| &) Wizards - A1: Axis T - T1: Drive controller 1- M1: Module 1 I =1
Status displ A Status displz
Energy sumply Received process data RxPDO Q Energy sunplr Sent process data TxPDO Q

& Motor . . - Motor . .

Holding brake Koordinate Name Datentyp Linge - Holding brake Koordinate Name Datentyp Linge -

- Encoder A225[0] |1.A515 Control word: 0000 0000 0000 0000 bin| | WORD 2 ﬂ # Encoder a2330] [1as16 Statusward: <offline> WORD 2 ﬁ

- Axis model - - Aois model -

[ Referencing A225[1] [1.A541 Modes of operation: 0 ST 1 @  Referencing A2l [Lase2 Modes of operation display: <offine> SINT 1 @
Jog control panel = . log control panel e - =
PLCopen control panel A225[7] | 1.A567 Target position: 0,0000 DINT 4 ﬁ PLCopen control panel A233[2] | 1.A545 Position actual value: <offiine> DINT 4 ﬂ

2 fﬂpnz:g:téz’"ec"& 402 Controller Based  pyp5r5) [ a638 Target velocity: 0,0000 %5 DINT + @ o fﬂ";:::t;z:‘e(““ 402 Contraller Based  pa3373) [ 4553 Velocity actual value: <offine> DINT + | @

@ _I;nntrn\\‘ar cascade azzst [1ase2 Velocity offset: 0,0000 %fs DINT « @ Bl _I;untru\\‘er cascade 2334 [1ases Torque actual value: <offine> mr : | @

- Terminals - - Terminals -

= EtherCAT A225[5] | 1.A593 Torque offset: 0,0 % INT : | @ = EtherCAT A233(5] |1.A632 Following error actual value: <offine> DINT + @

Received process data RPDO - Received process data RePDO (e -

Sent process data TPDO A225[6] | 1.A558 Target torque: 0,0 % mT 2 ﬁ [T —————-T, oY A233[6] | 1.A636 Digital inputs: <offiine > DWORD 4 ﬁ
. Dy:agn_ﬂsms oLl a225(7] [as37 Digital outputs: 00000000 hex oworo | [+ | @ . DABQH_DS:KS oL 2337l [1.a620 Additional position actual value / 1st value: <offines| [DINT + | @
ynchronization ynchronization 2

- Protection functions A225[g] - - o ' Protection functions mazsfel [1E201 Status word 2: <offine> VIORD : | @

- Monitoring drive controller - Monitoring drive controller -

- Fault memory A225[] > > o - Fault memory nazafe] [1ae7 Status word user-defined: <offine> WIORD : | @
éz;‘r’:‘““ azspo] [ |- - 0 ;Z:;‘::'“as masspio] [ |- - 0

— oz v, | — -
& Wizards - A1 Axis 1 - T1: Drive controller 1 - M1: Module 1 |81 x|| | &3 Wizards - A1 Axis 1 - T1 Drive controller 1 - M1: Module 1 _[of %]
Status display F Status displa
toergy gl Received process data RxPDO Q P Sent process data TxPDO Q
L | & Motor o1 | | = motor _
Holding brake A226[0] | 2.A515 Control word: 000D 0000 0000 0000 bin| | WORD | | 2 ﬂJ Holding brake A234[0] |2.4516 Statusword: <offine> WORD | |2 ﬁﬂ
&l Encoder - & Encod .

4 Aois model azsll [2.459 Mades of operatian: 0 st [ | @) i FEE I P Modes of aperation dsplay: <offine> sor | 1| @)
i+ Referencing #226[2] [2.a567 Target position: 0,0000 * onr [+ | @) # Referencing A234[2] [2.a545 | Position actual value: <offine> o | [+ | @
log control panel - Jog control panel -
PLCopen control panel w226[3] [2.8638 Target velocity: 0,0000 %f5 onr [+ | @) PLCopen control panel 2343 [2.a553 Velocity actual value: <offine> o | [+ | @

> Appiication CiA 02 Controler Based — ; @ % Application CiA 402 Controller Based - @l
& Motion core 2.A592 velocity offset: 0,0000 2/ ot | (4 | € % Motion core A234[4] |2.4564 Torque actual value: <offine> INT 2z |
- Controller cascade # -
= Terminals A226[5] | 2.A593 Torque offset: 0,0 % mr 2 | @ . ?:,T:;!: cascade 22345 [2.m832 Following error actual value: <offiine> o | [+ | @
= EtherCAT a226[6] [2.a558 Target torque: 0,0 % T 2 | @ <+ EtherCAT A234[6] [2.n636 Digital inputs: <offine> oword [+ | @
Received process data RiPDO J Received process data RxPDO . ——— ﬁ
Sent process data TPDO n226l7) [n637 Digital outputs: 00000000 hex oword [+ | @) Sent process data TxPDO 223417 [2.8620 Additional position actual value / 1st value: <offines] [DINT | (4| @)
Diagnostics Diagnostics -
Synchronization PLL A226[8] = = 0 Synchronization PLL a2348] [2.E201 Status word 2: <offine> worn | [2 | @]
- Protection functions %1 Protection functions -
A226[8 - - w [
(- Monitoring drive controller H g ¥ Monitoring drive controller e=H (bl ] o (e woro | 2| @
&l Fault memory A226[10] - - 0 ¥ Fault memory a234[10] - - 0
Save values Save values
Restart A225[11] - - 0 Restart Az34[11] - - 0
A226[12] - - 0 A234[12] - - 0
5 Back & Continue ‘ [ N G | » Back © Contiwe | ppsanm [ |- - 0 =]
offine Offine




Technische Instructie

STOBER SI6/SC6/SD6 op TRIO MC4N

Versie: B

Datum: 06-03-2018

($)

ATB Automation

Mechanics | Motion Control

Pag: 4 van 8

De gemapte parameters hoeven niet handmatig in de SI6 regelaars ingesteld te worden. Deze worden bij
de EtherCAT initialisatie door de MC4N motion controller automatisch overschreven.

De offline opzet van de parameterfile kan nu in de SI6 regelaars geladen worden.

Via de “Connection and assignment”

knop

wordt de ethernet verbinding opgezet.

H Setting up 2 connection

Direct connection I Internet connection I LAN connection I

X

Direct connection {manual) I

Wi-Fi (FES0:0:0:0:61EE:D71B:65688:A911, 192.168.10.64) is not able to send broadcasts

IP address | PC network adapter | Drive controller |
I 0.0.00 Ethernet (192.168.0.100) D1 /9001263
I3 0.0.00 Ethernet (192.168.0.100) D2/ 9001276

cenca |

& Assignment

Connected drive controller via communication

Position 0
e -

SIeADE2
192.158.0.180 9001263

I ﬁ Disconnect
’ Live firmware update

[

|D1: 516 DoubleAx

I" M1 : Module 1 "ISend to drive controller

Position 0
R i

SI6ADE2
192.158.0.97 9001276
ﬂ Disconnect

Live firmware update
Bt e |

j "ISend to drive controller

|2 : 516 Doubleax

||

Ji# M1 Module 1

== Add connection to drive commllerl % Establish online connections |

Nadat de eerste EtherCAT initialisatie vanuit de MC4N motion controller gelukt is zijn de gemapte
parameter die zijn toegewezen door de motion controller in de SI6 regelaar te zien.

B DriveControlSuite - CUsers\ Gebeuiked D P MEAN 20170831.46 o x
File View Seitings Window Help
B 0|s& v
“‘“;“ — B % | 1§ Wizards - 4510 EZ301 - D1 : 96 Doubletor~ M1 : Module 1 =101 ] | & Whcars - A 2+ EZ01 - 21 54 Doublesin - M1 : Modube 1 =15lx
O #1:Project ——————————————— T
. _ Status disphey 5 St divpliy —~
B Modute 1 Entray suply Received process data RxPDO Qo O Energy supsly Received process data RxPDO Qo
% Motor “ Mator
Mekdimg brake Koordinate Hamea Dateatyp Linge = Fiidhng braie Koordinate ama Datentyp Linge =
+ Encoder nazsfo] [rases Control werd: 0000 00000030 11110 (wosn | (2 | @ =i Encader aazsfe] [nasis Conrol word: 0000 00000030 1321 woRD | (2 | @
iy el + duis madel
# Referencing aansfil [rase? Terget posten: 4,001 mm il + |9 o Referencing azastr] [Laser Terget posison: 0,001mm peT @
Jog control panel Jog contrl panel
PLCapen control panel A 0 PLlepen comtrol paned Aanid 0
K302 Controter Based sty [ . - 402 Conteolles Baved  ppasey [ .
scade Az - ] scade azzs(e] . 0
# Terminals
= Eercal Azzs(s) - o azze(s] - o
fricnedpeen W W00 s Received process data RxPDO Q Sl procen e "0 szt peceived process data RXPDO Q
Diagnostics Azt r— Disgnestics azzst
Symchronization PLL axfo] [2ams Cortrel word: 0000 00000010 1111 bin | WORD) |2 Synchronization PLL Az [zasss Control word: 0000 0000 G010 1111 bl | WORD | 2
+ Fretecton functicns & T p— « Protecten functions Az
- Mg deve contioller AZ[Y] |2.a567 Target position: 9,001 =m T | |4 + Murstonng dier contralier azzely) [zas7 Torget positions 0,001 * oo | 4
% Fault memsry A e - o + Fault memcry = ——
Save values e Swve values sazsy] 0 L]
Restort A26[7] - [] Restart Az26[Y) ,7 5 o
A2 ,— A22e.
b gack & gormue || A6 2 L b gk oo || A2 - o
1 ® Orine ® Crine
D11 516 DoubleAx -
Wizards - Asl : EZ301 - D1 < SIE Doubleis - M1 : Module | =|0] x Wizards - As 3: £2301 - D2 : 516 Deubleduc - M1 : Madule | =|0| *
| |
Frapectrg - ——
displey 3 Status displey 3
— bonaiviod Sent process data TxPDO Q € ey soppy Sent process data TxPDO O 5
= Motor “ Mutar
& he0: 20 Holding bake Koordinate Hame Datentyp Linge = Holding brake Koordinate Hame Datentyp Linge =
& | E Ehn_cnﬂr“ A0 |Lasie Statuswand: 0001 0110 0011 GEL1bn | WORD Fl [~} H i':‘_cﬂﬂr“ A2 [ Statusword: D001 G110 0011 011160 | WORD 2 ]
2811 EZ301 ¥ Auis mode o Ais mode
o Az [Lasas Prositon achusl value: 0,000 mm T 4 [~} = Referencing A2 [Lasas Positon acusl vakae: 0,000 me ot 4 w
Jog eonticl panel Jog eontict pael
I PLCopen cartrol panel s : . PLCopen control panel ong - :
T ¥ Apphcation CiA 402 Conticller Based — apyypyy [ . = # Apphcation CiA 402 Contrcller Based oy [ |- g
L = Mation core = Motion core
= = Coetraler easeade AZR[H - ] + Cortrlier cascade Aznf B o
{ g —— N e—
EtherCAT Az9[g : o EtherCAT AT 4
Cumaginnos Py process data TxPDO O| topmcmomio ~  wxxSent process data TxPDO G
[r p—— | Diagnastics Az} Dhagnastics a2zt -
¥ Bl o] [2as8 Statuswerd: 000101100011 01116 | WoRD | 2 Symehucmzation PLL anap [1.a516 Stabusword: 00010180 00110311 by | WORD |2
o 0:E23 4 Protection functions Azl P — 4 Protection functions [ - ———
 Monitoring drive controlier AZM[T) | Lass Pouten acsusl value: 0,002 mm DINT | |4 5 Monitoring drive ¢cetroller A1 |2ases Position actusl value: 0,003 DINT | (4
& Az = Az
a1 BT :::'" e azz] - 0 :."" e azzad] ]
e values e e values e
Restart Restart
= az3a[1) (] AT - o
Bowow | aan anf
" & granx a234 B 5 P — Az - 0
o | L : = = =
| B & crie # Crine

¥ 6.2-F (1.3636.1066)
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Op dat moment kunnen de parameters in de SI6 worden opgeslagen door vanuit de wizard “Save values”
te activeren.

aiperi S5 model $16 MCAN 30170831 du6 - o £

53 Wizaeds - 250 EZ301 - D1 : 96 Doubled - M1 : Module 1 =] o) x| | | Wizards - A5 2: £2301 - D2: 96 Doublesx - M1 : Medule 1 -Jox|
Save values G Save values O
Actin management et management
* Reteencing { . ng a<)
g contal pane g{ Save values fog il pane (4| Savevalues
PLCopen cantrel panel FLCopen control panel
% Application Cia 402 Cortroller Dased % Apglication ik 402 Controller Based
¥ Mation core A1) Process [100 % 5 Maticn care 00 %
% Contoller cascade % Controller cascade
# Terminals m LLLLLERLETITT ] TR ¥ Terminals ERRNRRRRRRNRRRRRNRN] e
EcherCAT ) EtherCAT
Received process dats BxPDO ADS{Z) Resit [0 Ervor free Peceived process data Bappy 4003 Reault |0 Error free
Sent process dats TePDO Sent process data TP0O
Duagmostics Diagnostees
ISI&"C'"O'"!"'O" PLL [mﬂn..mu e ¢ tron by chokng S Bt l IS'rN""ﬂ"'MWF"LL [nml-uumn. the ac bron by cheing e butson. |

A1 ® orire # crine
01 : 518 Doublenx
B | 5 Wizards - A51 : EZ301 < 1 : 516 Dowbless - M1 : Module 1 =) O x| | & wizards - A5 3: EZ301 - 02 : 98 Doubledx - M1: Medule 1 =|al=|
[ e ——— T ————
Status deph Status daplay
Ward Energy supsty Sent process data TxPDO QO frvashain 4 Sent process data TxPDO Q
+ Mator g | ] et
S 4s0:E2308 Molding beake azfn] [zass Statusword: 00010183 0011 02116 |wokn) (2 | @2l Halding brake Az [2A535 | Siohewerd: 00010110011 0111 bl | WORD |2 Mﬂ
P £ Encoder Az [2as Positon sctual valkit: 0,002 oot (s | @ 5 oo azal] [zams Peaition actusl vaue: 9,003 wrlle @
AZH [ YT I — o
Parameter lst P - ] aap [ L]
= As0: E2301 amg - [ g [ |- )
= st EZ0 az34(s] ] ag - =
Grachical programeing o - Receved process dpta Ruppey  ALYHE L]
AZM[T - a Seet precess data T-PDO s [ . —
bl range Bix [ "
el I [ g woy ——— —r
A8 0:ETIL | A [ |- ] - soal [ o
Ast: 2201 Az L] s Azl - °
Save vahots
— st [ 0 Restart PYET T — ]
é s [ |- ] - b Back s cooe | 2w ] -
| S # Orine # rine

N 62F (136361868

EtherCAT verbinding Trio MC4N motion controller en STOBER SI6 servoregelaars

Met behulp van de Trio setup software MotionPerfect 4 op een PC kan een ethernet verbinding worden
opgezet met de MC4N motion controller. Er zijn 4 “operating modes”; disconnected, direct mode en sync
mode.

Voor het programmeren van de motion controller moet sync mode gekozen worden.

Connection - m| X | ¥ Disconnected

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

Interface Connection parameters
(® Ethernet Description @ Direct Mode
. A direct connection is made to a controller allowing a Terminal tool to be used for direct
) Serial Controller IP address |192.168.0.230 interaction with the command line on the controller.
i IP port |23
O % Tool Mode
A multichannel connection is made to a controller allowing the monitoring tools within Motion
) USE Perfect to be used. This mode allows the user to see a list of the programs on the controller

(so that they can be started and stopped) but does not allow editing of any of the programs.

) Simulatar ~
& Sync Mode

& Recent - 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

| Apply’ | | Apph’ & Connect v| | Cancel programs can be edited. The synchronization process can involve deleting programs or copying
them from the controller to the PC of vice versa.
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In MotionPerfect 4 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.
& showHide Axes — O %

Standaard is AS(0) van de MC4N gedefinieerd als encoder-as welke op
de 9-pins sub-D (SLOT(-1)) van de motion controller kan worden se | Aous | Type | Slot | Axis Name
aangesloten. In de MC_CONFIG file kan een offset op de encoder-as
gedefinieerd worden. Op deze manier wordt ruimte gemaakt voor de

1 Virtual -1 Axis

[
0 2 vitual -1 Axis
EtherCAT assen (SLOT(0)) vanaf AXIS(0). O 3 virtwal -1 Axis
Verder kan in de MC_CONFIG file het automatisch initialiseren van de Ll 4 virtwal -1 Axis
EtherCAT verbinding bij inschakelen van het systeem worden ingesteld. E ; :'_:”a: 1 ﬁfs
Irtuail - 1=
[ 7 Virtual -1 Awis
Intelligent drives 0o x |
. MC_CONFIG - O X
Slot 0 - EtherCAT |
Diagram el iﬂ J E} o I o X ?_i.' =8
Master state:  Unknown = |
[ (am | Mame Maodifier Value
E | AXIS_OFFSET M sLoT-1) 31 | —
P- IP Configuration AXIS_OFFSET Wi sLomio) 0 f
= AUTO_ETHERCAT 1
EtherCAT 3

E Add Mew Program

Type

E] BASIC
e, BASIC Lib
1] Text
b i CAM library
Modify STARTUP Program ‘ | Browse database... I 2] HMI design
I @ IEC 61131-3 task
b (& IEC 61131-3 library

i, Failed to get master's state

Met behulp van de ** knop (Re-initialize drives) in het “Intelligent drives” venster wordt opnieuw de
initialisatie procedure van de EterCAT verbinding gestart. Bij default EtherCAT node adres in de Stdber
SI6 regelaars van A256=0 kan de verbinding gelijk operationeel worden waarbij de regelaars automatisch
aan een AXIS(nr) worden toegewezen. De herkenning van de Stdber SI6 regelaars door de MC4N
motion controller van Trio gaat eigenlijk altijd goed maar de toewijzing van de (dubbele) assen niet altijd.

Met behulp van de MC_CONFIG file is het ook mogelijk om het AXIS(nr) per regelaar eenduidig te
definieren. Dit kan direct in de MC_CONFIG file maar het kan ook door met de rechter muisknop per
regelaar in het “Intelligent drives” venster “Configure” te kiezen. In het “Configuration” venster dat dan
opent kan het “Axis Adress” en “Axis Count” worden gedefinieerd in de “Startup Configuration”.

“Axis Adress” is het toegewezen AXIS(nr) van de eerste as van de betreffende regelaar.
“Axis Count” is het aantal assen (1 of 2) van de betreffende regelaar.

Met de knop “Store Startup Configuration” wordt automatisch de MC_CONFIG file aangepast.
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Intelligent drives

- O
Slot 0 - EtherCAT
o/
Diagram _
Configuration X
Master state: Operational ~
Configuration s
Address: 1 2
SI6-LD6-Doublefx Slot: 0 Pos: 0
SI6-LDE-Doublefx Slot: 0 Pos: 1
Status
IG | Advanced
Display Profile Info
A 0 ] 3 2 Lonfiguraticn: W Starup Canfiguration: MC_CONFIG | Advanced
= Axis Address | 0 v @ b Caxis Address 0 = X X w .
- o P - Current Configuration: Startup Configuration:
a a e al Axis Count | 2 e @ ' hs Address | 2 ol @ b Qs Address 2 =
10 Address |0 © @ b I0Address  NotSet 2 adccoumt |2 R e @ o
Drives VR Address |0 © & % VRAddress  NotSet R | |0 Address |0 “| & ¥ 0Address  Notset &
Axis  Ctrl Mode Model Pos Alias Configured| | | piofile 0 = ¥ Profile Not Set 2 VRAddress |0 ]2 % vRAddress Not Set =
< il EthCAT Pos SI6-LD6-Doubledx 0 0 1 . .
ﬁ Profile Info: Profile Info: Profile i} “| @ ¥ Profile Not Set =
Eak EthCAT Pos 516-LD6-DoubleAx 0 0 1 RuPDC: StatusWord |
f N EthCAT Pos | SI6-LD6-DoubleAx| 1 o B ActualPosition Not s Profile Info: Profile Info:
- ! 05| 316-1D6-Double: TePDO: ControlWord | ot set RxPDO: StatusWord |
[F '3 EthCAT Pos SI6-LD6-DoubleAx 1 0 2 TargetPosition ActualPosition Not Set
T«PDO: ControlWord |
« Apply Current Configuration gl Store Startup Configuration TargetPosition
o Apply Current Configuration gl Store Startup Configuration
Edit MCCONFIG... Close
[ Modify STARTUP Program | | Browse database.. | | {Eait McconFIGL D

Met de knop “Edit MC_CONFIG” wordt de file weergegeven met daarin de aangepaste instelling voor het
“Axis Address” (NODE_AXIS) en “Axis Count” (NODE_AXIS_COUNT) per regelaar.
In de kolom “Comment” kan zelf uitleg gegeven worden over de gebruikte commando’s.

MC_CONFIG &
Ht R 9™ 3o X
(AID

IP Configuration

EtherCAT

) Parameter editing is nat
enabled and editor is in
read-only mode.

Click to enable editing

Value Comment

=
MName Meodifier
AXIS OFFSET W SLOT-1) 3
AXIS OFFSET W SLOT) 0
NODE_AXIS(0,0) 0
NODE_AXIS(0,1) 2
NODE_AXIS_COUNT{0.0) 2
NODE_AXIS_COUMNT{D,1) 2
AUTO_ETHERCAT $0

= O X

Encoder-as slot(-1) naar AXIS(31)
EtherCAT poort slot(0) vanaf AXIS(0)
Slot{0) node(0) vanaf AXIS{0)

Slot{0) node(0) vanaf AXIS(2)

Slot{0) node(0) aantal assen = 2
Slot{l) node(1) aantal assen = 2
Geen auto startup EtherCAT

Door links “EtherCAT” instellingen te selecteren kan het automatisch starten van de EtherCAT verbinding

worden uitgeschakeld.

MC CONFIG @
= R

(Al

)

IP Configuration

EtherCAT

) Parameter editing is not
enabled and editor is in
read-only mode,

System parameters

Automatically startup EtherCAT protocol: @

Metwork cycle time:

Devices | Axes

“* Add Remove

Click to enable editing

Device ' Slot  Slave
n.a. 0 0
0 1

ot Set|0

n.a Not Set |2

Profile = Axis Address

= O X
Not Set
Axis Count 10 Address VR Address
2 Not Set Not Set
2 Not Set Not Set




Technische Instructie

ATB Automatlon

Me s | Mo ntro

STOBER SI6/SC6/SD6 op TRIO MC4N

Versie: B Datum: 06-03-2018 Pag: 8 van 8

De initialisatieprocedure bij het inschakelen van de Stober SI6 regelaars duurt vaak langer dan dat de
MC4N motion controller setup van de EtherCAT verbinding. Hierdoor is de automatische EtherCAT setup
bij gelijktijdig inschakelen van de MC4N motion controller en SI6 regelaars niet consistent.

Met het uitschakelen van de automatische EtherCAT startup in de MC_CONFIG file wordt een onzeker
resultaat van de EtherCAT verbinding bij inschakelen van de spanning voorkomen. Een voorbeeld van
een opzet van de EtherCAT verbinding via bijvoorbeeld het Trio-basic STARTUP programma is hieronder
weergegeven:

STARTUP * O X
W@ BB e [PTRAIO. .

106 L'Stop Standard Section

108 ETHERCAT (522, 0, 0)

108 WA (1000}
110 = IF VE(0)<3 THEN

111 WA (5000)

112 TICKS=20000

113 = REPEAT

114 ETHERCAT (0, 0)

115 WA(1000)

116 ETHERCAT ($22, 0, 0)
117 WA(1000)

118 - UNTIL VR(0)=3 OR TICKS<0
118 L ENDIF

120 |
Lm: 120 Chr O pid:

Door het invoeren van een wachttijd en controle van de status van de EtherCAT verbinding kan het
resultaat van de verbinding in de opzet van het project worden meegenomen.

Details over de Trio-basic commando’s en mogelijkheden van Motion Perfect 4 staan uitvoerig
beschreven in de helpfiles van Motion Perfect 4.

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.



