10 modulok TTLAIL, TTLADO, ENDAT, CAN és DANI

ADATMEZOK:

SpeedSetValue

(NC — Unit) Data type: int32 Sebesség alapjel.
31 30 29 28 27 26 25 24
SSV 31 SSV 30 SSV 29 SSV 28 SSV 27 SSV 26 SSV 25 SSV 24
23 22 21 20 19 18 17 16
SSV 23 SSV 22 SSV_21 SSV 20 SSV_19 SSV_18 SSV_17 SSV_16
15 14 13 12 11 10 9 8
SSV_15 SSV_14 SSV_13 SSV 12 SSV_11 SSV_10 SSV 9 SSV_8
7 6 5 4 3 2 1 0
SSvV_7 SSV_6 SSV_5 SSV_4 SSV_3 SSV_2 SSV_1 SSV_0
ControlDword
Data type: int32. Vezérl6kddok.
( NC — Unit)
31 30 29 28 27 26 25 24
TCN_15 TCN_14 TCN_13 TCN_12 TCN_11 TCN_10 TCN_ 9 TCN 8
23 22 21 20 19 18 17 16
TCN 7 TCN 6 TCN 5 TCN 4 TCN 3 TCN 2 TCN 1 TCN 0

15

13

12

11

10

9

ZPulseRequest

ErrorClear

7

3

1

ErrorClear. Hibak torlése
Ide ,17-et irva a ErrorDword tartalma torlédik, de csak akkor, ha a StatusDword
ErrClearAck bit ,0”-ban van.

ZpulseRequest. Inkrementalis jeladd esetében a nullimpulzus keresés inditasa.
(Grid)

Ez a vezérl6bit az inkrementalis jelado nullimpulzusanak keresését inditja el. A hajtas
mérdérendszere a ZPulseAck jelzdbiten keresztll jelzi, ha nullimpulzust talalt. Ez
egyuttal jelzi azt is, hogy a nullimpulzus pozicioja (vagy szoghelyzete) mar
rendelkezésre all és kiolvashaté. Minden tovabbi nullimpulzus megtalalasakor az
ActPos fels6 szavaba automatikusan beirddik a nullimpulzus aktualis pozicidja
fuggetlenll a ZpulseRequest és a ZpulseAck allapotatdl.

A folyamat rovid leirasa: A ZpulseRequest=1 hatasara a nullimpulzus keresés
elindul. Ha talalt nullimpulzust, akkor a mérérendszer a ZpulseAck=1 értékkel jelzi
azt. Ekkor a fels6 32 biten megtalalhaté a nullimpulzus pozicidja. A Vezérlés a
ZpulseRequest=0-ba irassal nyugtadzza a nullimpulzus poziciéjanak meglétét. A
ZpulseRequest=0 hatasara a ZpulseAck is 0 értéket vesz fol. Az alabbi
folyamatabran a refpontfelvétel folyamata lathaté. Lasd még: ZPulseAck




ZPulseRequest Q < '{

Zpulse

ulseAc b \\
ZPulseAck < < 4’

TCN15-TCNO
ECAT-TACHO egységeknél a tachojel képzéséhez szukséges elbjeles, egész szam
kettes komplemensi alakja.

ActPos
Actual Position Data type: int64. Mért pozicié.
(Unit - NC)
63 62 61 60 59 58 57 56
POS 63 | Pos 62 | Pos 61 | POs 60 | POs 59 | Pos 58 | Pos 57 | Pos 56
55 54 53 52 51 50 49 48
POS 55 | Pos 54 | Pos 53 | Pos 52 | Pos 51 | POs 50 | POs 49 [ Pos 48
47 46 45 44 43 42 41 40
POS 47 POS 46 | POS 45 | POS 44 | POS 43 | POS 42 | POS 41 | POS 40
39 38 37 36 35 34 33 32
POS 39 | POsS 38 | POS 37 | POS 36 | POS 35 | POS 34 | POS 33 | POS 32
31 30 29 28 27 26 25 24
POS_31 POS 30 | POS 29 | Pos 28 | Pos 27 | POs 26 | POS 25 | POS 24
23 22 21 20 19 18 17 16
POS 23 POS 22 POS 21 POS 20 POS 19 POS 18 POS 17 POS 16
15 14 13 12 11 10 9 8
Pos 15 | Pos 14 | pPos 13 | Pos 12 | Pos 11 [ Pos 10 | Pos 9 | Pos 8
7 6 5 4 3 2 1 0
POS_7 POS_6 POS_5 POS_4 POS_3 POS_2 POS_1 POS_0

Abszolut jelad6 esetén a teljes 64 bites teriilet tartalmazza a poziciot.

Inkrementalis jelado esetén az also 32 bit (POS 31-POS_0) az aktudlis poziciot, a fels6 32 bit
(POS_63-POS_32) a nullimpulzushoz tartozoé poziciot tartalmazza.

Minden érték eldjelnélkiili egész szam.



StatusDword

SSW
Status Word Data type: int32.
( Unit — NC)
31 30 29 28 27 26 25 24
VN 15 VN_14 VN 13 VN 12 VN 11 VN 10 VN 9 VN 8
23 22 21 20 19 18 17 16
VN 7 VN_6 VN_5 VN _4 VN 3 VN _2 VN_1 VN_0
5 14 13 12 11 10 9 8
7 6 5 4 3 2 1 0
ErrClearAck ZPulseAck Abs/Incr

Abs/Incr. Abszolut vagy Inkrementalis jelado.

Ha ,,0”, akkor Az egyseég a poziciotartalmat (ActPos ) EnDat abszolut jeladérol
szolgaltatja. (A pozicio 64 bites)

Ha ,,1”, akkor az egység a poziciétartalmat (ActPos ) inkrementalis jeladérél
szolgaltatja. (A pozicio 32 bites)

ZpulseAck. Inkrementalis jeladd esetében a nullimpulzus keresés inditasat kdvetben
talalt nullimpulzust. (Grid)

Ez a jelzdbit (inkrementalis jeladd esetében) a nullimpulzus keresésének elinditasat
(ZpulseRequest) kovetben az els6 nullimpulzus megtalalasakor 1 értéket vesz fel. A
hajtas mérérendszere a ZPulseAck jelzdbiten keresztil jelzi, hogy nullimpulzust talalt.
Ez egyuttal jelzi azt is, hogy az ActPos nullimpulzus pozicidja érvényes, kiolvashato.

ErrClearAck. A hibatorlés reteszelése

A ControlDword ErrClear bit ,1”-es értékének hatasara ez a bit ,1’-es értékre valt, és
mindaddig ,1”-ben is marad, amig a ControlDword ErrClear bit ,0” érték{ nem lesz.
Tehat reteszeli a hibatorlést.

VN_15-VN_0 Az egységben futé szoftver verzidjat adja meg hexadecimalis alakban.

ErrorDword
SEW
Error Dword (DubleWord)
( Unit — NC)
31 30 29 28 27 26 25 24
B_PhaseError | A_PhaseEerror
23 22 21 20 19 18 17 16
ECatWatchDog
15 14 13 12 11 10 9 8
7 6 5 4 3 2 1 0
r EncoderErr UnitErrors




UnitErrors. Osszevont hibak.

Ez a jelz6bit az egység hibainak 0sszegzésének eredmeényeként keletkezik. Ha ez a

bit ,,1”, akkor a tovabbi hibabitek mutatjak a hiba okat.

EncoderErr. Encoder Error. Jeladd hiba a csatlakoztatott jeladonal.
ECatWatchDog. EtherCat slave egység WatchDog Timeout hiba.
A_PhaseError az ,A” fazis alacsony jelszintli a referenciajel idején

B_PhaseError az ,B” fazis alacsony jelszint(i a referenciajel idején

TimeStamp
Data type: Uint16. Id6bélyeg
(Unit - NC)
15 14 13 12 11 10 9 8
TS 15 TS 14 TS 13 TS 12 TS 11 TS 10 TS 9 TS 8
7 6 5 4 3 2 1 0
TS7 TS 6 TS5 TS 4 TS 3 TS 2 TS_1 TS_0
Altalanosagban: a jelenlegi és az elézbleg felkiildott aktualis pozicioérték letcselédése kozott
eltelt id6 mikroszekundumban. Inkrementalis jelado esetén: a jelenleg felkiildott és az
elézdleg felkiildott aktualis pozicioértékhez tartozo utolsd jeladd impulzusok kozott eltelt id6
mikroszekundumban.
Message Code
Data type: int32. A Message Data tartalmara utal6 kod.
(Unit - NC)
31 30 29 28 27 26 25 24
MSGC_31 MSGC_30 MSGC_29 MSGC 28 | MSGC 27 | MSGC_26 MSGC 25 | MSGC_24
23 22 21 20 19 18 17 16
MSGC_23 MSGC_22 MSGC_21 MSGC_20 | MSGC_ 19 | MSGC_18 MSGC_17 | MSGC_16
15 14 13 12 11 10 9 8
MSGC_15 MSGC_14 MSGC_13 MSGC_12 | MSGC_11 MSGC_10 MSGC_9 MSGC_8
7 6 5 4 3 2 1 0
MSGC_7 MSGC_6 MSGC_5 MSGC_4 MSGC_3 MSGC_2 MSGC_1 MSGC_0
Message Data
Data type: float32.
(Unit - NC)
31 30 29 28 27 26 25 24
MSGD_31 MSGD_30 MSGD_29 MSGD_28 | MSGD_27 | MSGD_26 MSGD_25 | MSGD_24
23 22 21 20 19 18 17 16
MSGD_23 MSGD_22 MSGD_21 MSGD_ 20 | MSGD_19 | MSGD_18 MSGD_17 | MSGD_16
15 14 13 12 11 10 9 8
MSGD_15 MSGD_14 MSGD_13 MSGD_12 | MSGD_M1 MSGD_10 MSGD_9 MSGD_8
7 6 5 4 3 2 1 0
MSGD_7 MSGD_6 MSGD_5 MSGD_4 MSGD_3 MSGD_2 MSGD_1 MsgD_0




EcatControlWord

Data type: Uint16.

(NC— Unit
15 14 13 12 11 10 9 8
ECW 15 ECW 14 ECW 13 ECW 12 ECW 11 ECW 10 ECW 9 ECW 8
7 6 5 4 3 2 1 0
ECW 7 ECW 6 ECW 5 ECW 4 ECW 3 ECW 2 ECW 1 ECW_0
Analogxx
Data type: int16.
(Unit— NC ) Az A/D konverter altal szolgaltatott érték
15 14 13 12 11 10 9 8
A15 A14 A13 A12 A 11 A 10 A9 A8
7 6 5 4 3 2 1 0
A7 A6 A5 A4 A3 A2 A1 A0
EcatStatusWord
Data type: Uint16.
(Unit—> NC
15 14 13 12 11 10 9 8
ESW 15 ESW 14 ESW 13 ESW 12 ESW 11 ESW 10 ESW 9 ESW 8
7 6 5 4 3 2 1 0
ESW 7 ESW 6 ESW 5 ESW 4 ESW 3 ESW 2 ESW 1 ESW_0
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ECAT—TTLASM_@1.pcb

CW CCW 5V Dir Pulse =«{-:-
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Stepper Motor—A

E414012-E1

ANALOG—A

1. dbra Szereletlen ECAT-TTLASM_01 NYAK

Xml-es elnevezés

NYAK név

Cimke

Szoftver

TTLAI

0x11/0x02 17/2

ECAT-TTLASM_01
ECAT-TTLASM_02

ECAT-TACHO 1.2

ECAT-TACHO1.2

Csatlakozok:

P1- Jelféldcsatlakozo

Az ellendarab tipusa: MSTB 2,5/2-ST-5,08 (Phoenix Contact)

A NYAK-on a csatlakozé mindkét polusa azonos potencialra csatlakozik.

Csak akkor szikséges bekdtni, ha zajproblémak ezt szukségessé teszik, egyébként
szabadon maradhat (a kartya torpefesziltségen mikodik, nem kell életvédelmi
foldhéz csatlakoztatni). Elképzelhetd, hogy egy masik ethercat-es eszkdzon
jelentkeznek zajproblémak, ebben az esetben az dssz zajvédelmet erésitheti ennek
a csatlakozonak a bekotése is. Azonban ennnek az ellenkezdje is elképzelhetd, pont
a csatlakozd bekdtése okoz zajproblémat (abban az esetben, ha a foldel6halozat
zajjal terhelt). Ha a rendszerben nincs kulon jelfold, akkor az életvédelmi féldhéz

lehet csatlakoztatni.

P2.P11- Ethercat be- illetve kimeneti csatlakozas
Az ellendarab tipusa: 26 pdlusu, lengb szalagkabel csatlakozé
Az ethercat adatfolyamot illetve a tapfeszlltséget biztositja az egység szamara



P3,P4- Analdg kimeneti csatlakozok

Az ellendarab tipusa: MC 1,5/3-ST-3,81 (Phoenix Contact)

A kimeneti +/-10V-0s, analog jelet szolgaltatja.

Bekotése a szitazas szerint.

Ajanlott vezeték: kéteres, arnyékolt, csavartérpar.

Az arnyékot a PE jeli kivezetéshez kell bekdtni. (Nagyon zavart kdrnyezetben
azonban érdemes az arnyékot kozvetlenul a jelfoldhoz csatlakoztatni.)

P6,P7 — Jeladd csatlakozok
Az ellendarab tipusa: 15 polusu, D-Sub apa csatlakozo
Az inkrementalis TTL jelado jeleit fogadja az alabbi bekotés szerint:

T A jel

. A tapfesziiltség foldje (GND)

:Ejel

: Cjel

: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

RN | N | BW (N~

Ne)

NPT OO

14: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

15:

: 15

: 14

: Xjel 13
10: B jel 12
11: A tapfesziiltség foldje (GND) } é
12: Cjel 9
13:

arny¢kolas: csatlakoz6 haz

P8,P9 Inaktiv
P5,P10 Szerviz célra

Hasznalt adatmezok és bitek

SpeedSetValue
Hasznalt bitek: SSV_23 — SSV_8 (16 bit)
el6jeles, egész szam kettes komplemens( alakja.
ControlDword
ErrorClear
ZpulseRequest
TCN15-TCNO



ActPos
aktualis pozicid: als6 32 bit (POS_31-POS 0)
nullimpulzushoz tartozé pozicio: felsé 32 bit (POS_63-POS 32)
StatusDword
Abs/Incr
ZpulseAck
ErrClearAck
VN_15-VN_O
ErrorDword
UnitErrors
EncoderErr
EcatWatchDog
TimeStamp

Miikodés:
Ez az egység két hajtast képes kezelni, két TTL-jelad6t tud fogadni, és két analdg
kimenete aktiv (a Iéptetémotorhoz tartozo kimenetek nem aktivak).

Ha a ControlDword felsé szavaba (TCN15-TCNO) csupa nullat irunk, akkor a
SpeedSetValue adatmezdn keresztul kapott alapjellel aranyos analog feszultséget ad
ki az Analog csatlakozon.

Abban az esetben, ha olyan analég egyenaramu hajtasoknal akarjuk alkalmazni,
amelynek csak tachojel bemenete van, viszont a hajtott motoron TTL inkrementalis
jelado van, akkor a PLC-n keresztul a ControlDword felsé szavaba (TCN15-TCNO) a
kovetkezd képlet szerint be kell irni egy egész szamot:

(jeladd impulzusszama * 4)*(maximalis motorfordulatszam/60) és az egészet el kell
osztani 5000-rel, illetve ennek -1-szerese. (egy ciklusidd alatt -200us- beérkez6
jeladé impulzusok maximalis szama).

igy az egység olyan analdg alapjelet ad ki, amely mar a fordulatszammal aranyos
tachojellel kompenzalva van, emiatt a hajtas tacho bemenetét rovidre kell zarni, vagy
szabadon kell hagyni.

(Altalaban a ,Ref in Gain” potmétert érdemes maximumra allitani, és csak a ,Loop
Gain” potméteren allitva beszabalyozni a hajtast.

A tapasztalatok azt mutatjdk, hogy bizonyos egyenaramu hajtdsokat nem lehet
megfelel6en beallitani, ha tachojellel kompenzalt alapjelet kap. Ebben az esetben az
egyik csatornanak kell szolgaltatni az analog alapjelet —pl. ANALOG-A . A masik
csatorna jeladd bemenetére — a példaban: ENCODER-B — csatlakoztatjuk az
inkrementalis TTL jeladot, és ennél a csatornanal a SpeedSetValue adatmezdbe
nullat, a ControlDword fels6 szavaba meg a fent megadott modon kiszamithato
értéket irjuk. igy az ANALOG-B csatlakozén megjelenik a fordulatszammal aranyos
tachojel, tehat ezt a csatlakozét 6sszekotjuk a hajtas tacho bemenetére. —A pozitiv
visszacsatolasra tgyelni kell. )



Xml-es elnevezés |NYAK név Cimke Szoftver
ECAT-TTLADO ECAT-TTLASM 01|ECAT-TTL_ADO 1.2 |ECAT-TTLADO 1.2
0x14/0x02 20/2 ECAT-TTLASM 02

Csatlakozok:

P1- Jelféldcsatlakozo

Az ellendarab tipusa: MSTB 2,5/2-ST-5,08 (Phoenix Contact)

A NYAK-on a csatlakozé mindkét polusa azonos potencialra csatlakozik.

Csak akkor szikséges bekotni, ha zajproblémak ezt szukségessé teszik, egyébkent
szabadon maradhat (a kartya torpefesziltségen mikodik, nem kell életvédelmi
foldhoz csatlakoztatni). Elképzelhetd, hogy egy masik ethercat-es eszkdzon
jelentkeznek zajproblémak, ebben az esetben az dssz zajvédelmet erésitheti ennek
a csatlakozonak a bekotése is. Azonban ennnek az ellenkezdje is elképzelhetd, pont
a csatlakozd bekdtése okoz zajproblémat (abban az esetben, ha a foldel6halozat
zajjal terhelt). Ha a rendszerben nincs kulon jelfold, akkor az életvédelmi foldhoz
lehet csatlakoztatni.

P2.P11- Ethercat be- illetve kimeneti csatlakozas
Az ellendarab tipusa: 26 pdlusu, lengb szalagkabel csatlakozé
Az ethercat adatfolyamot illetve a tapfesziltséget biztositja az egység szamara

P3,P4- Analdg kimeneti csatlakozok

Az ellendarab tipusa: MC 1,5/3-ST-3,81 (Phoenix Contact)

A kimeneti +/-10V-0s, analdg jelet szolgaltatja.

Bekotése a szitazas szerint.

Ajanlott vezeték: kéteres, arnyékolt, csavartérpar.

Az arnyékot a PE jeli kivezetéshez kell bekdtni. (Nagyon zavart kornyezetben
azonban érdemes az arnyékot kozvetlenul a jelféldhdz csatlakoztatni.)

P6,P7 — Jeladd csatlakozok
Az ellendarab tipusa: 15 pélusu, D-Sub apa csatlakozo
Az inkrementalis TTL jeladé jeleit fogadja az alabbi bekdtés szerint:

: Ajel

. A tapfesziiltség foldje (GND)

:Ejel

: Cjel

: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

R|QA| N N[ [W [N]|—

Ne)

NPT OO

14: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

15:

: 15

: 14

: Adel 13
10: B jel 12
11: A tapfesziiltség foldje (GND) } é
12: Ejel 9
13:

arnyékolas: csatlakozo haz




P8,P9 Frekvenciakimenet

Stepper Motor—B

Az ellendarab tipusa: MC 1,5/5-ST-3,81 (Phoenix
Contact)

A kimenet impulzus és forgasirany illetve ezek negalt
jeleit szolgaltatja.

CW CCW 5V Dir Pulse| Bekotése az also felirat szerint (Pulse Pulse 5V Dir Dir)
Pulse Pulse 5V Dir Dir | (A kimenetek open kollektorosak, ezért felhizo ellenallast
kell bekdtni a kimenet és az 5V kdzé —altalaban 6k8.)
Maximalis kimeneti frekvencia:200kHz

Stepper Motor—A

P5,P10 Szerviz célra

Hasznalt adatmezok és bitek

SpeedSetValue
Hasznalt bitek: SSV_23 — SSV_4 (20 bit)
el6jeles, egész szam kettes komplemens( alakja.
ControlDword
ErrorClear
ZpulseRequest

ActPos
aktualis pozicid: als6 32 bit (POS_31-POS 0)
nullimpulzushoz tartozé pozicio: felsé 32 bit (POS_63-POS 32)
StatusDword
Abs/Incr
ZpulseAck
ErrClearAck
VN_15-VN_O
ErrorDword
UnitErrors
EncoderErr
EcatWatchDog
TimeStamp

Miikodés:

2 csatornas TTL jeladofogadas, 2 csatornas analdg és 2 csatornas
frekvenciakimenet, tehat 6sszesen négy alapjelet lehet kezelni az adatmez6kon
keresztll.

10
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2. dbra szereletlen ECAT-ENDAT 00 NYAK
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Xml-es elnevezés |NYAK név Cimke Szoftver
ECAT-ENDAT ECAT-ENDAT_00 |[ECAT-ENDAT 1.4 |[ECAT-ENDAT 14
0x13/0x02 19/2 ECAT-ENDAT 01

Csatlakozok:

P5- Jelfdldcsatlakoz6

Az ellendarab tipusa: MSTB 2,5/2-ST-5,08 (Phoenix Contact)

A NYAK-on a csatlakozé mindkét pélusa azonos potencialra csatlakozik.

Csak akkor szikséges bekodtni, ha zajproblémak ezt sziikségessé teszik, egyébként
szabadon maradhat (a kartya torpefesziltségen mikodik, nem kell életvédelmi
foldhéz csatlakoztatni). Elképzelheté, hogy egy masik ethercat-es eszkdzon
jelentkeznek zajproblémak, ebben az esetben az dssz zajvédelmet erésitheti ennek
a csatlakozonak a bekotése is. Azonban ennnek az ellenkezbje is elképzelhetd, pont
a csatlakozd bekotése okoz zajproblémat (abban az esetben, ha a foldeléhalozat
zajjal terhelt). Ha a rendszerben nincs kulon jelfold, akkor az életvédelmi féldhoz
lehet csatlakoztatni.

P2.P9- Ethercat be- illetve kimeneti csatlakozas

Az ellendarab tipusa: 26 pdlusu, lengb szalagkabel csatlakozé
Az ethercat adatfolyamot illetve a tapfeszlltséget biztositja az egység szamara

11



P1,P8 — Jeladd csatlakozok
Az ellendarab tipusa: 15 polusu, D-Sub apa csatlakozo
Az EnDat 2.2-es jelado jeleit fogadja az alabbi bekotés szerint:

. A tapfesziiltség foldje (GND)

: Clock

: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

O

NPT OO

15: Data

: 15

: 14

: 13
10: 12
11: A tapfesziiltség foldje (GND) 11
12: Clock 10
13: Data 9
14: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

arnyékolas: csatlakoz6 haz

P3,P7 Inaktiv
P4,P6,J1,J2 Szerviz célra

Hasznalt adatmezok és bitek

ControlDword
ErrorClear

ActPos
A teljes 64 bites teriilet tartalmazza a poziciot

StatusDword
Abs/Incr
ErrClearAck
VN_15-VN_O

ErrorDword
UnitErrors
EncoderErr
EcatWatchDog

TimeStamp

Miikodés:
Két darab EnDat 2.2-es jelado fogadasara alkalmas egység.



Xml-es elnevezés |NYAK név Cimke Szoftver
ECAT-CAN ECAT-ENDAT_00 |[ECAT-CAN 1.5 ECAT-CAN 1.5
0x12/0x03 18/3 ECAT-ENDAT 01

Csatlakozok:

P5- Jelfdldcsatlakozo

Az ellendarab tipusa: MSTB 2,5/2-ST-5,08 (Phoenix Contact)

A NYAK-on a csatlakozé mindkét polusa azonos potencialra csatlakozik.

Csak akkor szikséges bekotni, ha zajproblémak ezt szukségessé teszik, egyébkent
szabadon maradhat (a kartya torpefesziltségen mikodik, nem kell életvédelmi
foldhoz csatlakoztatni). Elképzelhetd, hogy egy masik ethercat-es eszkdzon
jelentkeznek zajproblémak, ebben az esetben az dssz zajvédelmet erésitheti ennek
a csatlakozonak a bekotése is. Azonban ennnek az ellenkezdje is elképzelhetd, pont
a csatlakozd bekdtése okoz zajproblémat (abban az esetben, ha a foldel6halozat
zajjal terhelt). Ha a rendszerben nincs kulon jelfold, akkor az életvédelmi foldhoz
lehet csatlakoztatni.

P2.P9- Ethercat be- illetve kimeneti csatlakozas
Az ellendarab tipusa: 26 pdlusu, lengb szalagkabel csatlakozé
Az ethercat adatfolyamot illetve a tapfesziltséget biztositja az egység szamara

P1,P8 — Jeladd csatlakozok
Az ellendarab tipusa: 15 p6lusu, D-Sub apa csatlakozo
Az inkrementalis TTL jeladé jeleit fogadja az alabbi bekdtés szerint:

- Ajel

. A tapfesziiltség foldje (GND)

: Bjel

: Cjel

: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

0| QA| N N[V [N~

Ne)

NPT OO

14: Pozitiv tapfesziiltség (5V)

15:

: 15

: 14

: Ajel 13
10: B jel 12
11: A tapfesziiltség foldje (GND) } é
12: Ejel 9
13:

arnyékolas: csatlakozo haz
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P3,P7 CAN csatlakozé

H Az ellendarab tipusa: MC 1,5/3-ST-3,81 (Phoenix Contact)
< - CANH Ajanlott vezeték: kéteres, arnyékolt, csavartérpar, 120 Ohm-
— 0s lezaré ellenallassal a CANH és CANL kdzé.

1
Z § CANL Az arnyékot a SH jelii kivezetéshez kell bekétni. (Nagyon
< 4— zavart kornyezetben azonban érdemes az arnyékot

@) " JSH kozvetlenll a jelféldhdz csatlakoztatni.)

P4,P6,J1,J2 Szerviz célra

Hasznalt adatmezok és bitek

SpeedSetValue
Hasznalt bitek: SSV_23 — SSV_0 (24 bit)
el6jeles, egész szam kettes komplemens( alakja.
ControlDword
ErrorClear
ZpulseRequest

ActPos
aktualis pozicid: als6 32 bit (POS_31-POS 0)
nullimpulzushoz tartozé pozicio: felsé 32 bit (POS_63-POS 32)
StatusDword
Abs/Incr
ZpulseAck
ErrClearAck
VN_15-VN_O
ErrorDword
UnitErrors
EncoderErr
EcatWatchDog
TimeStamp
Message Code
Csak a ,2"-es kod érvényes
Message Data
a motor relativ arama (l/In) %-ban, 32bites, lebegbpontos szamkeént abrazolva

2 csatornas TTL jeladofogadas illetve CAN be- és kimenet.

Az NCT kft altal gyartott Szervéerésitékhodz (DA..-D, DS..-D) hasznalhatjuk. A CAN
csatlakozasok két CAN cimen (,17-e és ,2"-es) kuldik illetve fogadjak az adatokat.
Mindkét (tehat a ,CAN-A” és a ,CAN-B” elnevezés() csatlakozén mindkettd cimen
lehet kommunikalni a szervéerdsitdkkel.

(Fontos: a hajtasok mindkét paramétertablajaban a ,CAN Auto Answer” mezébe ,2”-t
kell irni.)

14



41
SEEm

Holcs: B
n

R15_C21 2F
.E-ZII .:I. l:l.ﬂl -:I. .E
RSJ

R4 157 ;
| m| l
-:-upca o -:-|u| 0 a1 -:-|u| % -:-|u|oCH b -"3’-|u|oCH 7 -:-|u|oCH =

6o
SonwsT :.;S u., STV S+
BUSY AL
I i . B B ps
: > (e
GND S_ @V
TPI12

R31I|:-I
IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII45

)
©
~
h2)
o)

D
L
o

Q@
=

bl r4%er]

3. abra Szereletlen ECAT-6XDANI_02 NYAK

Xml-es elnevezés |NYAK név Cimke Szoftver

DANI ECAT-6XDANI_01 |ECAT-6XDANI 16bit 1.3 [ECAT-6XDANI_ 16bit 1.3
0x10/0x00 16/0 ECAT-6XDANI_02

Csatlakozok:

P9- Jelféldcsatlakoz6

Az ellendarab tipusa: MSTB 2,5/2-ST-5,08 (Phoenix Contact)

A NYAK-on a csatlakozé mindkét pélusa azonos potencialra csatlakozik.

Csak akkor szikséges bekodtni, ha zajproblémak ezt sziikségessé teszik, egyébként
szabadon maradhat (a kartya torpefesziltségen mikodik, nem kell életvédelmi
foldhéz csatlakoztatni). Elképzelhetd, hogy egy masik ethercat-es eszkdzon
jelentkeznek zajproblémak, ebben az esetben az dssz zajvédelmet erésitheti ennek
a csatlakozonak a bekétése is. Azonban ennnek az ellenkezbje is elképzelhetd, pont
a csatlakozd bekotése okoz zajproblémat (abban az esetben, ha a foldeléhalozat
zajjal terhelt). Ha a rendszerben nincs kulon jelfold, akkor az életvédelmi féldhoz
lehet csatlakoztatni.

P1.P10- Ethercat be- illetve kimeneti csatlakozas

Az ellendarab tipusa: 26 pdlusu, lengé szalagkabel csatlakozé
Az ethercat adatfolyamot illetve a tapfesziiltséget biztositja az egység szamara
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P2,P3,P5,P7,P8,P12 Analog bemeneti csatlakozok

IN3 Az ellendarab tipusa: MC 1,5/5-ST-3,81 (Phoenix Contact)

Fogadja a bemeneti +/-10V-0s, analdg jelet.

Bekotése a szitazas szerint. (S_0V, S+ a mérémi tapfesziltségét
szolgaltatja)

Az analdg jelekhez (+ -) ajanlott arnyékolt, csavartérparu vezetéket
hasznalni

Az arnyékot a SH jeli kivezetéshez kell bekotni. (Nagyon zavart
kornyezetben azonban érdemes az arnyékot kdzvetlenul a jelféldhoz
csatlakoztatni.)

T*TM
+ S_0OV S+

I

Al

P11 Mérémi tapfesziiltség csatlakozas

Az ellendarab tipusa: MSTB 2,5/2-ST-5,08 (Phoenix Contact)

Ide Iehet bekdtni a hasznalt méromii igénye szerinti tapfesziiltséget.
A bemeneti analdg csatlakozok hasonl6 szitdzast pontjain ezek a
fesziiltségek megjelennek.

A JP3-as jumper-t rovidrezarva kozosithetd a kiilso tapfesziiltség
nullpontja az egység belsé GND-jével.

Bekotheté maximalis fesziiltség: 48V

1

S_ovV S+

@o
GND S_ @V

P6 inaktiv

P7 szerviz célra

Hasznalt adatmezok és bitek

EcatControlWord
Analogxx
EcatStatusWord

Miikodés:
A hat darab bemeneti analdg csatlakozon érkezd jeleket (+/-10V) az egység
diferencialerésitokkel fogadja, és ezek digitalis értékeit kuldi fel a vezérl6 szamara.

Az EcatStatusWord adatmezdben az egység az erbteljes zavarimpulzusok szamat
tarolja, ha ez a szam nagy, érdemes a rendszer zajvédelmét megerdsiteni.
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