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1 BEVEZETES

Az SMI2 egy EtherCAT-en kommunikalé kétcsatornas |épteté motor vezérld, SSI jelado

fogadassal és PWM kimenet generalasi lehetéséggel. Minden csatornahoz tartozik egy

24V-os digitalis kimenet és egy digitdlis bemenet. Az eszkéz hasznalhaté mind SM

szinkronizalt, mind DC szinkronizalt médban.

Run LED
Input Output
Link/Act Link/Act
LED LED
EtherCAT . EtherCAT
IN ouT
A2
X1
Al ——

Miiszaki alapadatok: SMI2
Tapellatas (LVDS-en keresztiil) 5V /170 mA
Jeladé tapfesziiltség 5V

Jeladé interfész

SSI (RS422), 400 kHz

Lépteté motor meghajtas

STEP/DIR, max. 200 kHz, nyitott kollektoros

PWM kimeneti tartomany és felbontas

20Hz..20kHz, 750 ns, nyitott kollektoros

PWM kitoltési tényezd

0-100%

Mechanikai méretek

108 x 56 x 30 mm

Tomeg

100 g
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2 CSATLAKOZO KIOSZTASOK

A1 A2 X1
9 1 9 1
Iov "= GND 1oV = GND
CLK1+ —|® ®— CLK1- CLK2+ —| = »}— cLK2-
+5V — 8 B — +5V +5V —8 B— +5V
o —Ba = outo N B el oum v —E1 ]2
DIR1+ —& m}— DIR1- DIR2+ —® m|— DIR2- eno —H ] 1
GND —f=& m§— GND GND —f= =|— GND
STP1+ —t-m m§— STP1- STP2+ —f = m|— STP2-
16 8 16 8
A1/A2
Jel lab STEPPER madd PWM méd
DTA+ 11 SSl jelad6 adat bemenet -
DTA- 3 SSl jelad6 adat bemenet negalt -
CLK+ 10 | SSI jeladd orajel kimenet -
CLK- 2 SSl jeladé 6rajel kimenet negalt -
+5V 4,12 | 5V tapfeszlltség kimenet 5V tapfesziltség kimenet
GND [1,7,15| OV (LVDS / logikai gnd) 0V (LVDS / logikai gnd)
IN 13 Levalasztott 24V bemenet Levalasztott 24V bemenet
ouT 5 Levalasztott 24V kimenet Levalasztott 24V kimenet
[0)V) 9 Levalasztott OV (24V-hoz tartozd) Levalasztott 0 V (24V-hoz tartozo)
STP+ 16 Léptetébmotor hajtas pulzus kimenet | PWM+ Impulzusszélesség modulalt
(nyitott kollektoros) kimenet (nyitott kollektoros)
STP- 8 Léptetébmotor hajtas pulzus kimenet | PWM- Impulzusszélesség modulalt
negalt (nyitott kollektoros) kimenet negalt (nyitott kollektoros)
Léptetdmotor hajtas irany kimenet )
DIR+ 14 (nyitott kollektoros)
DIR- 6 Léptetdmotor hajtas irany kimenet i
negalt (nyitott kollektoros)

- :nem hasznalt

X1
GND 1 0V Shield (LVDS / logikai gnd)
[0)V) 2 Levalasztott OV (SMI2-nek bemenet)
124V 3 Levalasztott 24VDC (SMI2-nek bemenet)
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3 BLOKKVAZLAT ES TIPIKUS BEKOTES
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A fenti kapcsolasi elrendezés differencialis vonalvevd (RS422 line receiver) bemeneti

Iéptetébmotoros hajtasok esetén alkalmazhaté. Ebben az esetben mind a STP+/STP-, mint

a DIR+/DIR- jeleken az SMI2 nyitott kollektoros kimeneti fokozata miatt felhizé

ellenallasokat kell elhelyeznink, a felhizo fesziliség maximum 5V, amire hasznalhatjuk a

A1/A2 csatlakozokon elérhetd 5V-os fesziltséget.

Léptetdmotoros hajtasoknal gyakran elé6forduld optikailag levalasztott bemeneteknél a

fenti kapcsolastol eltéré bekotést kell alkalmazni.

+24V
(X1:3)

SMI2

ouT

[0)Y)

(X1:2)
+5V

Isolated 24V digital
I/0 control

DIR+

(LVDS / logic
power and gnd)

DIR-

Stepper

STP+

controller
logic

STP-

PWM

T

SSI| master
logic
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A léptetébmotors hajtas optocsatoldjanak pozitiv bemenetét fel kell hazni egy
tapfesziltségre (ami szintén lehet az A1/A2 csatlakozon keresztll elérheté +5V kimenete),
a negativ bemenetet pedig az SMI2 DIR+/STP+ kimeneteire (vagy a DIR-/STP- negalt
kimenetekre) kell kétni. A felhizé tapfesziiliség és a hajtasba beépitett R ellenallastol
flggéen sziikség lehet a DIR+/STP+ agakba egy opcionalis Rexr kilsé ellenallas
bekotésére. Ha az engedélyezést az SMI2 A1/A2 csatlakozén elérhetd OUT kimenetre
kotjlk, akkor erre forditsunk figyelmet, mert az 24V-os fesziiltségl. Az Rext és Rext™ kiils6

ellenallasok szukségességével és értékével kapcsolatban a hajtas leirasa ad tajékoztatast.

SMI2
-
<€
LVDS / logic |*+3V COM
power
Output driver stage
i
Stepper / O
PWM STP+x / DIRt / PWMz
controller
logic
H
\ _L_ 7
. - J

A nyitott kollektoros kimenetek (STP+/DIR+/PWMz) meghajté fokozatanak felépitése
a fenti abran lathaté. Felhizasakor 5V-nal nagyobb tapesziltséget lehetéleg ne
alkalmazzunk, mivel ebben az esetben egy nem kivanatos kiegyenlit§ aram indul meg a
felhizo tapfesziltség fel6l az SMI2 felé a kimeneti fokozat szabadon futé didédaja felél.

Ha a felhuzo fesziltség kisebb vagy egyenld, mint 5V, de az SMI2 5V-os
feszlltségétdl fuggetlen, akkor inductiv terhelés estén mindenképpen alkalmazzunk kilsé
visszaram diodat a terhelés mellett, mivel a kimeneti meghajté fokozat beépitett diddaja

mar nem tudja a terhelés kiakapcsolasakor kelekezé induktiv aramot elvezetni.
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4 FUNKCIONALIS LEIRAS

Az SMI2 két lzemmoddban hasznalhaté, STEPPER és PWM mdédban, azt hogy az
eszk6z milyen Gzemméddban van a folyamatadat bedllitdsok dontik el. Az SMI2 modul
alapértelmezetten STEPPER moddban indul el, és az aktualis moéd Op allapotban
kiolvashaté a Output Mode (0x2000) paraméterrél. A két mikdédési mod koélcsdndsen
kizaré kapcsolatban van egymassal; a kivant mikoédési médot a PDO beallitadsokkal

valaszthatjuk ki, a kdvetkezdk szerint:

e e e Output PDO beallitas Input PDO beallitas
Makod d
Hrodesimo (0x1C12) (0x1C13)
STEPPER md&d 0x1600 Stepper Axis Output 0x1A00 Stepper Axis Input
(alapértelmezett) | (alapértelmezett) (alapértelmezett)
PWM maéd - 0x1601 PWM Channel Output
PWM mad digitalis | - 0x1601 PWM Channel Output
kimenetekkel 0x1602 Digital Outputs
PWM mad digitalis | 0Ox1A01 Digital Inputs 0x1601 PWM Channel Output
bemenettel
PWM mad digitalis | 0x1A01 Digital Inputs 0x1601 PWM Channel Output
ki- €s bemenettel 0x1602 Digital Outputs

A tablazatban megadott folyamatadat beallitasokon kivil az 6sszes egyéb beallitas
érvénytelen és Invalid Input/Output Config ALStatus hibat eredményez. Az egyes
modokhoz tartozé PDO-k tartalmat a paraméterek tablazata tartalmazza.

A PWM médban alkalmas két egymastol fliggetlen PWM jel generalasra, és a digitalis
ki- és bemenetek kezelésére.

A STEPPER médban képes két darab I[éptetébmotor hajtas vezérlésére step/dir
jelekkel, SSI jeladdé fogadasara és digitalis ki- és bemenetek kezelésére. Az SMI2
Iéptetébmotor kezelése kuldnbdzik a tipikus Iéptetdbmotoros megoldasoktdl, ahol a
mozgasvezérlé a pozicidval (azaz a lIépések szamaval) vezérli kdzvetlendl a 1éptetémotor
meghajtot.

Az SMI2 alapjele a SpeedSetValue valtozo, ami egy frekvenciaval aranyos mennyiseg,
a mivel a léptetdmotor sebességét (azaz a STEP jel frekvenciajat) tudjuk szabalyozni. Ha a
SpeedSetValue értéke +2097152 (0x200000) akkor a STEP jel frekvenciaja 200 kHz, ha a
SpeedSetValue értéke +1048576 (0x100000), akkor a STEP jel frekvenciaja 100 kHz, stb.

NCT Ipari Elektronikai Kft. 8/27 2022.01.07.
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A SpeedSetValue valtozo6 és a STEP jel frekvenciaja kozotti dsszefliggés a 4.4.1
fejezetben van kifejteve. A SpeedSetValue valtoztatasa a léptetdmotor sebességét
valtoztatja, azaz az allandé SpeedSetValue allandd forgasi sebességet jelent. A valés
forgasi sebesség figg a léptetbmotor fizikai |épésszamatdl és a léptetémotoros hajtason
beallitott mikrolépések szamatol. Az SMI2 Iéptetbmotoros madjaval olyan CNC
szabalyozasi moédot tudunk megvalésitani, ahol a CNC vezérld sebesség alapjellel vezérli
a hajtasokat és a motorokon elhelyezett jeladokat olvasva poziciét kap és a pozicié hurok

a CNC vezérlében zarodik.

4.1 SSI BEMENET

Kétcsatornas bemenet SSI interfésszel rendelkezd jeladék jeleinek fogadasara 5V-os
RS-422 interfészen keresztll. Az SSI érajel frekvenciaja 400 kHz, ami nem valtoztathato
és mindkét csatornan azonos. A jelado kiolvasasa minden EtherCAT ciklusban megtorténik
az halézat DC szinkron jeléhez szinkronizaltan. A kiolvasott pozicié a ActualPosition1..2
folyamatadat valtozon keresztil olvashatd ki, jeladd hiba (paritas hiba, vagy jeladé altal
jelzett hiba) esetén az adott csatornahoz tartozé ErrorDword valtozo 2. bitje billen be. A
hibabit addig marad bebillenve, amig a hiba fennall.

A jeladé tipusanak kivalasztasa a 0x3201:01 Encoder interface paraméteren allithatd
be, ahol elére definialt jeladd tipusok kozil valaszthatunk. A teliesen parametrizalt
beallitasi moéd nem tamogatott. A kivalasztott jeladotipus elmentédik az eszk6z nem felejté
memoriajaba, alapértelmezetten NCT EMA-14xx jeladd tipus van beallitva. Az SSI

jeladofogadas funkcié a STEPPER maod része, PWM maéddal egyltt nem hasznalhaté.

Encoder Type Leiras

NCT EMA-14xx NCT két és harom fogaskerekes mechanikusan
abszolut toébbfordulatu jelado.

PF PCV50-F200-SSI-V19 Pepperl-Fuchs PCV50-F200-SSI-V19 optikai QR
kédos olvasofej.”

KUBLER M3663.G2222 Kibler Sendix 8.M3663.XX2X.G2222 24 bites gray
kodolt SSI jeladod, paritas és statusz bitek nélkil.**

Parametrized A jeladd paraméterek szabadon konfiguralasa nem
tamogatott.
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* A Pepperl Fuchs jeladd fogadasanal a kévetkez6 formatumban varja az SMI2 az SSI adatokat:

Data protocol

N
1 2 3 4 5 19 20 21 22 23 24 25
Data | XP21 § XP20 | XP19 | XP18 | XP17 XP3 | XP2 | XP1 | XPO | Qut | Wrn Err
MSB LSB Status bits

L Paritas bit

A Out és Err hibabitek kozll barmelyik hibat jelez (1-be billen), az megjelenik a jeladécsatornahoz tartozé
ErrorDword valtozo hibabitjén, a Wrn bit viszont nem jelenik meg az hibaszdban, ezért ezt a figyelmeztets bitet
célszer(i a jelado altalanos digitalis kimenetén megjeleniteni, és egy EtherCAT input modulon keresztiil a PLC
szamara elérhetévé tenni. Az Out, Err és Wrn bitek alapértelmezetten megfelelé bitpozicion vannak, de a
megfelelé mikodéshez a jeladd adat utolséd bitjet (XP21 pozicié bit) a jeladd beadllitasaiban (a jeladd sajat

konfigurald szoftverével) meg kell valtoztatni paros paritasbitre (even parity).

** Ez a jeladd tipus beallitas hasznalhaté altalanos 24 bites, gray kédolasu SSI jeladékhoz, amelyekben az

Osszes bit pozicio bit.

4.2 PWM KIMENET

Kétcsatornas impulzus szélesség modultalt (pwm) négyszogjel kimenet funkcid. A két
csatornan egymastol figgetlendl allithatd a periddusidé és a kitdltési tényezd. A
periédusidé 20Hz és 20 kHz kozott valtoztathato, a kitoltési tényez6 0 és 100 szazalék
kozott adhatd meg 16 biten abrazolva. A kimenet kozvetlenul a kitoltési tényezdvel
vezeérelhetd, 0% kitdltési tényezd (0) kikapcsolja a kimenetet, a 100%-o0s kitbltés (65535)
bekapcsolja a kimentet. A felbontas flggése a pwm frekvenciatdl, zardjelben a minimalisan

kiadhaté kitoltési tényezé:

- 2.5 kHz alatt a felbontas > 9 bit (Dmin = 0.187 %)
- 5 kHz alatt a felbontas > 8 bit (Dmin = 0.38%)
- 10 kHz alatt a felbontas > 7 bit (Dmin = 0.75%)
- 20 kHz alatt a felbontas > 6 bit (Dmin = 1.50 %)
Valtozo Adattipus Leiras
PWM Period UINT16 Periddusidd megadasa a felbontas (750 ns) tobb-

szorosében. Minimum érték: 66, maximum érték 65565

PWM Duty UINT16 Kitoltési tényezé megadasa, 0 érték 0%, a 65535 pedig
100% kitoltésnek felel meg. Példa értékek:

100% 65535
75% 49151
50% 32767
25% 16384
10% 6553

PWM Control UINT16 Fenntartott, nullaval kell irni.
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4.3 DIGITALIS KI- ES BEMENET

A galvanikusan levalasztott digitalis bemenet 24V-os digitalis jelek, érzékelbk, egyeb
eszk6zok fogadasara hasznalt bemenet. Ez a funkci6 STEPPER és PWM moddban is
hasznalhato, ha a megfelel6 PDO-kat valasztjuk ki folyamatadatnak. A bemenet 10V fol6tti
feszlltésget tekint logikai magas értéknek, ami a Digitallnput folyamatadat valtozoén, az

IN_O és IN_1 biteken keresztil olvashaté be.

Digitallnput
15 14 13 12 11 10 9 8
7 6 5 4 3 2 1 0
IN_1 IN_O

A digitalis kimenet FET-es kapcsoléval megvaldsitott galvanikusan levalasztott 24 V
digitalis kimenet, maximalis terhel6 arama 500 mA. A kimenet logikai alacsony értéke
kisebb, mint 1V. A digitalis kimenetek vezérlése a DigitalOutput folyamatadatvaltozo
OUT_0 és OUT_1 bitjein keresztll torténik. Mind a digitalis kimenet, mint a digitalis
bemenet hasznalatahoz csatlakoztatni kell a az X1 csatlakozén keresztlil a 24V-os

interface feszlltséget.

DigitalOutput

15 14 13 12 11 10 9 8
7 6 5 4 3 2 1 0
OUT 1 OUT 0

4.4 LEPTETOMOTOR VEZERLES KIMENET

Léptetdmotor vezérl6 szamara impulzus (STP) és iranyjel (DIR) kimenet ponalt és

negalt formaban. A jelek nyitott kollektoros meghajton keresztul kerulnek kiadasra.

4.4.1 SPEEDSETVALUEI..2 (OUT)

Adattipus: INT32

31 30 29 28 27 26 25 24
SSV._31 | SSV.30 | sSsv.29 | ssv.28 | SSvV.27 | SSV.26 | SSv.25 | sSsv_ 24
23 22 21 20 19 18 17 16
SSV.23 | ssv.22 | ssv.21 | ssv.20 | SSv.19 | sSsv_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
NCT Ipari Elektronikai Kft. 11/27 2022.01.07.
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E VIN
7 6 5 4 3 2 1 0
SSV_7 SSV_6 SSV 5 SSV_4 SSV_3 SSV 2 SSV_1 SSV_ 0

Bit31..0 — SSV31..SSV0: el6jeles sebesség alapjel, maximalis érték: 0x200000, minimalis
érték: OxFFEOOQO00Q. EtherCAT Op mdodban a SpeedSetValue értéke azonnal érvényesll a

modul kimenetén. Az eljel a DIR kimeneten keresztul érvényesiil.

fout (£ dir.)
200 kHz
0xFFE0 0000
(-2097152)
SpeedSetValue
0x200000
(+2097152)
200 kHz
4.4.2 CONTROLDWORDI..2 (OUT)
Adattipus: UINT32
31 30 29 28 27 26 25 24
23 22 21 20 19 18 17 16
15 14 13 12 1 10 9 8
ErrorClear
7 6 5 4 3 2 1 0

Bit 9 - ErrorClear Hibak torlése.

Az ErrorClear bit értékét 1-re allitva irva a ErrorDword tartalma torlédik, ha a

StatusDword-ben az ErrClearAck bit 0 értékd.

443

Adattipus: UINT64

ACTUALPOSITIONI..2 (IN)
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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 | Pos 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
Bit 31..0 - POS_31..POS_0: aktualis pozicio
4.4.4 STATUSDWORDI..2 (IN)
Adattipus: UINT32
31 30 29 28 27 26 25 24
23 22 21 20 19 18 17 16
15 14 13 12 11 10 9 8
7 6 5 4 3 2 1 0
ErrClearAck Abs/Incr
Bit 2 - Abs/Incr Abszolut vagy inkrementalis jelado.
Bit 4 - ErrClearAck. A hibatorlés reteszelése
A ControlDword ErrClear bit 1 értékének hatasara ez az ErrClearAck bit 1 értéket
vesz fel, és mindaddig 1 érték(i marad, mig a ControlDword ErrClear bit O értékre
nem valt.
4.4.5 ERRORDWORDI..2 (IN)

Adattipus: UINT32

31 30 29 28 27 26 25 24

23 22 21 20 19 18 17 16

15 14 13 12 11 10 9 8

7 6 5 4 3 2 1 0
EncoderErr | UnitErrors
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Bit 0 - UnitErrors Globalis hibajelzés.

A UnitErrors bit 1 értéket vesz fel, ha barmilyen hiba eléall az egységen. A hiba

kdzelebbi okat a tovabbi hibabitek vizsgalataval lehet feltarni.

Bit 1 - EncoderErr Jeladé hiba a csatlakoztatott jeladénal.
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5 ETHERCAT INTERFESZ

A modul EtherCAT-LVDS buszon kommunikal a vezérlé rendszerrel. Az LVDS inputon

keresztll kell csatlakoztatni az EPU egységre vagy egy mar EPU-ra csatlakoztatott

modulra. Az LVDS output csatlakozora illeszthet egy kdvetkez6 modul.

5.1 PARAMETERKESZLET LEIRASA

5.1.1 ESzKOzZ AZONOSITO ES ALTALANOS PARAMETEREK

Attributum oszlopban a médosithatésag és a mentés tulajdonsag lathatd. Ha az elsé tag

RO, akkor a paraméter csak olvashatd, egyébként azok az allapotok lathaték, amiben a

paraméter moédosithatd (P-PreOp, S-SafeOp, O-Op). Ha a perjel utani betli B, akkor a

paraméter mentédik modositaskor.

Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1000:0 | Device type Eszko6z tipus, SMI2-nél nulla. UINT32 RO/-
1001:0 | Error register Hibaregiszer SMI2-nél mindig nulla. UINT8 RO/-
1008:0 | Device name Eszkdz neve szbdvegesen. STRING RO/-
1009:0 | Hardware version Eszkdz hardver verzidja szévegesen, | STRING RO/-
pl. “V1.0 (PCB)”
100A:0 | Software version Eszkdz szoftver verzidja szdvegesen, | STRING RO/-
egyutt tartalmazza az alkalmazas
szoftver verzidét, a kommunikacios
felllet verzidjat, és a bootloader
verzidjat, ha van bootloader az
eszkdzben. Pl. “V4.1 (APP) V5.12
(CoE) V1.3 (BOOTY)”
1018:0 | Identity Eszk6z azonosité paraméter UINT8 RO/-
1018:1 | Vendor ID Gyarté azonositd, NCT-nél: 0x1326 UINT32 RO/-
1018:2 | Product code Termékkod, SMI2-nél 0x37 UINT32 RO/-
1018:3 | Revision Eszkdz aktualis revizidja, 0x3 UINT32 RO/-
1018:4 | Serial number Az eszk6z egyedi sorozatszama. UINT32 RO/-
10F0:0 | Backup parameter | Paraméter és a szubindexeinek UINT8 RO/-
handling leirdasa a paramétermentés leirasanal.
10F1:0 | Error Settings Paraméter és szubindexeinek leirasa | UINT8 RO/-
a DC szinkron leirasanal
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5.1.2 KOMMUNIKACIOS PARAMETEREK

Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1600:0 | 1t RxPDO Mapping | Léptetémotor lGzemmddhoz tartozd | UINT8 RO/-
- STEPPER RxPDO (output) mapping

1600:1 | Szubindex 001 1. PDO Mapping entry (0x3001:01, | UINT32 RO/-
SpeedSetValue1)

1600:2 | Szubindex 002 2. PDO Mapping entry (0x3001:02, | UINT32 RO/-
ControlDword1)

1600:3 | Szubindex 003 3. PDO Mapping entry (0x3002:01, | UINT32 RO/-
SpeedSetValue2)

1600:4 | Szubindex 004 4. PDO Mapping entry (0x3002:02, | UINT32 RO/-
ControlDword?2)

1600:5 | Szubindex 005 5. PDO Mapping entry (0x3000:02, | UINT32 RO/-
Digital Outputs)

Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.

1601:0 | 2" RxPDO PWM Uzemmédhoz tartoz6 RxPDO | UINT8 RO/-

Mapping - PWM (output) mapping

1601:1 | Szubindex 001 1. PDO Mapping entry (0x3003:01, | UINT32 RO/-
PWM Control1)

1601:2 | Szubindex 002 2. PDO Mapping entry (0x3003:02, | UINT32 RO/-
PWM Period1)

1601:3 | Szubindex 003 3. PDO Mapping entry (0x3003:03, | UINT32 RO/-
PWM Duty1)

1601:4 | Szubindex 004 4. PDO Mapping entry (0x3004:01, | UINT32 RO/-
PWM Control2)

1601:5 | Szubindex 005 5. PDO Mapping entry (0x3004:02, | UINT32 RO/-
PWM Period2)

1601:6 | Szubindex 006 6. PDO Mapping entry (0x3004:03, | UINT32 RO/-
PWM Duty2)
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KEE VING
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1602:0 | 3¢ RxPDO Digitalis kimenethez tartoz6 RxPDO | UINT8 RO/-
Mapping - DIGOUT | (output) mapping
1602:1 | Szubindex 001 1. PDO Mapping entry (0x3000:02, | UINT32 RO/-
Digital Outputs)
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1A00:0 | 15t TXPDO Mapping | Léptetémotor lGzemmddhoz tartozd | UINT8 RO/-
- STEPPER TxPDO (input) mapping
1A00:1 | Szubindex 001 1. PDO Mapping entry (0x3101:01, | UINT32 RO/-
ActualPosition1)
1A00:2 | Szubindex 002 2. PDO Mapping entry (0x3101:02, | UINT32 RO/-
StatusDword1)
1A00:3 | Szubindex 003 3. PDO Mapping entry (0x3101:03, | UINT32 RO/-
ErrorDword1)
1A00:4 | Szubindex 004 4. PDO Mapping entry (0x3102:01, | UINT32 RO/-
ActualPosition2)
1A00:5 | Szubindex 005 5. PDO Mapping entry (0x3102:02, | UINT32 RO/-
StatusDword?2)
1A00:6 | Szubindex 006 6. PDO Mapping entry (0x3102:03, | UINT32 RO/-
ErrorDword2)
1A00:7 | Szubindex 007 7. PDO Mapping entry (0x3000:01, | UINT32 RO/-
Digital Inputs)
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1A01:0 | 2"¢ TxPDO Mapping | Digitalis bemenethez tartozé TxPDO | UINT8 RO/-
- DIGIN (input) mapping
1A01:1 | Szubindex 001 1. PDO Mapping entry (0x3000:01, | UINT32 RO/-
Digital Inputs)
Index | Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1C12:0 | Syncmanager 2 Folyamat adatnak valasztott UINT8 P/-
Assignment RxPDO-k listaja
1C12:1 | Szubindex 001 1. folyamatadatnak kivalasztott UINT16 P/-
RxPDO (0x1600, 15t RxPDO
Mapping - STEPPER)
1C12:2 | Szubindex 002 2. folyamatadatnak kivalasztott UINT16 P/-
RxPDO (nincs alapértelmezett érték)
1C13:0 | Syncmanager 3 Folyamat adatnak valasztott UINT8 P/-
Assignment TxPDO-k listaja
1C13:1 | Szubindex 001 1. folyamatadatnak kivalasztott UINT16 P/-
TxPDO (0x1A00, 1t TxPDO Mapping
- STEPPER)
1C13:2 | Szubindex 002 2. folyamatadatnak kivalasztott UINT16 P/-
TxPDO (nincs alapértelmezett érték)
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5.1.3 SZABVANYOS KOMMUNIKACIOS PARAMETER INFORMACIOK

Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
1C00:0 | Sync manager type | Szabvanyos paraméter informacio a | - RO/-
Sync manager tipusokrol.
1C32:0 | SM output Szabvanyos paraméter az kimeneti | - RO/-

parameter folyamatadat SM tulajdonsagairdl
1C33:0 | SM input paraméter | Szabvanyos paraméter az bemeneti | - RO/-
folyamatadat SM tulajdonsagairdl

5.1.4 ALKALMAZAS FOLYAMATADAT PARAMETEREK

Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
3000:0 | Digital I1/0 Digitalis ki- és bemenethez tartozé | UINT8 RO/-
paraméter.
3000:1 | Digital Inputs Digitalis bemenetek paramétere UINT16 RO/-
3000:2 | Digital Outputs Digitalis kimenetek paramétere UINT16 RO/-
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
3001:0 | Axis 1 Output 1. 1éptetd motor tengely kimeneti | UINT8 RO/-
Variables folyamatadat valtozoi
3001:1 | SpeedSetValue1 Valtozok leirasa a funkciok leirasanal | UINT32 P/-
3001:2 | ControlDword1 részletezve UINT32 | Pr-
3002:0 | Axis 2 Output 2. 1éptet6 motor tengely kimeneti | UINT8 RO/-
Variables folyamatadat valtozoi
3002:1 | SpeedSetValue1 Valtozoék leirasa a funkciok leirasanal | UINT32 P/-
3002:2 | ControlDword1 részletezve UINT32 | P/-
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
3003:0 | Axis 1 Output 1. PWM kimenet folyamatadat UINT8 RO/-
Variables valtozéi
3003:1 | PWM Control1 Valtozoék leirasa a funkciok leirasanal | UINT16 P/-
3003:2 | PWM Period1 részletezve UINT16 | P/-
3003:3 | PWM Duty1 UINT16 P/-
3004:0 | Axis 2 Output 2. PWM kimenet folyamatadat UINT8 RO/-
Variables valtozéi
3004:1 | PWM Control2 Valtozoék leirasa a funkciok leirasanal | UINT16 P/-
3004:2 | PWM Period2 részletezve UINT16 | P/-
3004:3 | PWM Duty2 UINT16 P/-
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Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
3101:0 | Axis 1 Input 1. léptetd motor tengely bemeneti UINT8 RO/-
Variables folyamatadat valtozoi
3101:1 | ActualPosition1 Valtozoék leirasa a funkciok leirasanal | UINT64 RO/-
3101:2 | StatusDword1 részletezve UINT32 | RO/
3101:3 | ErrorDword1 UINT32 RO/-
3102:0 | Axis 2 Input 2. léptetd motor tengely bemeneti UINT8 RO/-
Variables folyamatadat valtozoi
3102:1 | ActualPosition2 Valtozoék leirasa a funkciok leirasanal | UINT64 RO/-
3102:2 | StatusDword2 részletezve UINT32 | RO/
3102:3 | ErrorDword2 UINT32 RO/-
5.1.5 ALKALMAZAS BEALLITO ES INFORMACIOS PARAMETEREK
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
3203:0 | PWM Settings Ch.1 | PWM funkcié beallitasok. UINT8 RO/-
3203:1 | Timer resolution A PWM idézitd felbontasa ns-ben UINT16 RO/-
3203:0 | PWM Settings Ch.2 | PWM funkcié beallitasok. UINT8 RO/-
3203:1 | Timer resolution A PWM idézitd felbontasa ns-ben UINT16 RO/-
Index | Név Magyarazat Adattipus | Attr.
2000:0 | Output mode Megjeleniti az aktualis mikodési ENUM RO/-
modot .
Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
3201:0 | Encoder settings Jelad6 bemenetre vonatkozo UINT8 RO/-
beallitasok, mindkét csatornara
vonatkozik.
3201:1 | Encoder interface Elére definialt jelado tipus ENUM P/B
kivalasztasa.
3201:x | - Paraméterek a 2-10 szubindexen: UINT32 RO/-
nem hasznalt paraméterek.
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5.2 PARAMETEREK MENTESE

Az SMI2 beallitdsai, a paraméter médositasakor automatikusan mentédnek, nincs kilén
mentés parancs, illetve a startup lista hasznalatara sincs szilikség. A paraméterek
mentéséhez a 0x10F0 Backup parameter handling paraméter tartozik. Az 4-es f6 szoftver-

verzidban csak a jelado tipusa allithatd be és ez az egyetlen menthetd paraméter.

Index Név Magyarazat Adattipus | Attr.
10F0:0 | Backup parameter | Eszkdz paraméterek mentéséhez UINT8 RO/-
handling tartozé paramétereket tartalmaz
10F0:1 | Checksum Az utols6 mentéshez tartoz6 CRC UINT32 RO/-
ertékét mutatja.
10F0:2 | BackupResult A flash miveletek (a mentés és a | UINT16 PSO/-
betdltés) befejezbdése utan allitédik a
entry értéke, ami hibanal a hibakdédot
vagy sikeres mivelet utan nullat
tartalmaz.
10F0:3 | BackupVersion Mentés verzidszama. UINT16 RO/-

5.2.1 MENTES FOLYAMATA

Paraméterek modositasa automatikus mentést von maga utan, amennyiben mentéskor
hiba keletkezik, a paraméter mdédositasra hibatizenetet kapunk (08000020h, Data cannot
be transferred or stored to the application). A hibalzenet ellenére a paraméter atiras
megtdrténik, csak nem lesz mentve. A hiba pontosabb oka a BackupResult paraméterrél
olvashaté ki egy 16 bites hibakdd formajaban. Ha a mentés mivelet sikeresen befejez6dott,

a BackupResult értéke nulla. Hibakédok:

Hibakdd | Név Magyarazat

OxEE10 | UNKNOWN Ismeretlen hiba.

OxEE11 | NOTERASED | Memodria nincs tordlve.

OxEE12 | FLASHERASE | Memoria torlési hiba.

OxEE13 | PROTECTED Memoria zarolt.

OxEE14 | VERIFING Mentés utani ellen6rzési hiba!
OxEE15 | EXCEEDED Tul sok vagy tul hosszu adat!
OxEE16 | HSIOSCENA Nincs engedélyezve a HSI!
O0xEE17 | NORULE Fejléc hossz és mentendd fejléc inkonzisztens.
OxEE18 | UNKNWNHW Ismeretlen hardver!

O0xEE19 | NOMEMORY Nincs elég memdria a mentéshez.
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BackupResult hibatériése kévetkezd eseményekre térténik: a BackupResult entry nullaba

irasa CoE fellleten keresztll vagy sikeres EEPROM mivelettel (azaz mentéssel).

A paraméter modositasra to6rténd mentés funkcié letilthatd, ha a BackupResult
paraméterre OXFFFF értéket irunk. Ez akkor hasznos, ha az eszkdzt startup listardl akarjuk
hasznalni, ebben az esetben elsé helyre a BackupResult paramétert kell felvenni a
startupra OXFFFF értékkel, ami kikapcsolja a mentést.

5.2.2 BETOLTES FOLYAMATA

Mentett paraméterek beolvasasa csak egyszer torténik bekapcsolaskor, mas esetben nem,
ha beolvasaskor barmilyen hiba keletkezik, akkor az eszkdéz PreOp->SafeOp allapot
atmenet kérésre 0x51 ALStatus hibakéddal megtagadja az allapotvaltast. A beolvasaskor
keletkez6 hibak pontos oka kiolvashatd a BackupResult entry-bél. Lehetséges hiba okok
és hibakodok:

Hibakod | Név Magyarazat

OxEEO1 | EMPTY Ures a backup memoriateriilet! Még nem tortént mentés.
OxEEO2 | CRC CRC hiba!

OxEEO3 | VERSION Ismeretlen backup adat verziészam!

OxEE04 | NOMEMORY Tobb adat van a flashben, mint amit vartunk.

OxEEO5 | LENERROR A mentett és beirandd entry bajtos hossza eltér!

6 SZOFTVERLETOLTES ETHERCATEN

Az eszkozben futd szoftver EtherCAT-en keresztil lecserélheté. Ehhez az eszkozt
bootstrap kommunikacios allapotba kell [éptetni, majd az Uj szoftvert FoE protokollon

keresztul letolteni.

Vendor Setting? SetNCT Online FoE Startup PDO Settings DC

Device name:  SMI Stepper Motor Interface Unit
ECAT status: Bootstrap
Firmware file:  SMI_ECAT_SSC_JO hex (42780 byte)

Update state: Update in progress... 38 % (-)

Pazsword: ] |
Bootstrap Download Open file Abort
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A bootstrap allapotba |éptetést NCT vezérlén ezt az EtherCAT ablakban az Online
lapflilén az allapotvalté gombokkal, vagy a FoE lapfilén a Bootstrap gombbal tehetjik meg,

majd az Uj szoftvert tartalmazo fajlt betallézva letoltjik.

Ha a szoftvercsere az eszkdz revizészamanak cseréjével is jar, akkor az eszkoz
EtherCAT EEPROM-jat is felll kell irnunk a vezérlérél az EtherCAT ablak EEPROM
lapfulén keresztul. Ebben az esetben az Uj szoftvert tartalmazo zip fajlban megtalaljuk az uj
EEPROM f3jlt, valamint egy changelog fajlt, ami a tudnivalokat és a szoftverben tortént

valtoztatasokat tartalmazza. A szoftvercsere lépései sorrendben:

1. Uj xml felmasolasa (ha sziikséges)
2. szoftver letdltés
3. EEPROM tartalom cseréje (ha szikséges)

Ha valamilyen okbdl vissza akarjuk cserélni a szoftvert egy korabbi verzidra
ugyanebben a sorrendben kell a |épéseket elvégezni. Kisebb verziészamu szoftverre csere
esetén el6fordulhat, hogy az ujabb szoftverrel az eszkdzbe mentett paramétereket a
(visszacserélt) régi szoftver nem ismeri, ezért ilyen esetben készitsink mentést a

paraméterekrol. Szoftvercsere esetén el6forduld hibakodok:

Hibakaéd Hiba szévege Magyarazat
0x8004 Invalid FoE service Ismeretlen FoE protokoll azonosité: csak a
identifier! WriteRequest és DataRequest azonositdk
elfogadottak.
0x8005 FoE packet number Hiba a FOE csomagok egymas utani
invalid! folytonossagaban. Ellendrizzik nincsenek-e
elveszett csomagok a halézaton.
0x8010 Missing or invalid file A letoltott fajl fejléc hibas, ismeretlen fajl
header! formatum, vagy seérilt fajl.
0x8012 Invalid file format! A fajl formatuma ismeretlen, nem bootolhaté
szoftver fajl, vagy a fajl sérult.
0xFO0000001 | Flash memory locked! Flash le van zarva!
0xF0000002 | Internal error: invalid Az FoE allapota érvénytelen, FOE Response
FoE access state! utani vizsgalatnal! Bels6 szoftverhiba.
0xF0000003 | Download is already iras kérés paranccsal ugy kezdeményeztek Uj
running! letoltést, hogy mar folyamatban van egy futé
letoltés.
0xFO000004 | Not ready or Ugy kaptunk adatcsomagot, hogy nem még
WriteRequest missing! nem tortént meg a letéltend6é FoE adatfolyam
inicalizalasa!

0xF0000005 | Invalid master mailbox Ervénytelen master mailbox counter! Lépjiink
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counter! Init allapotba és kiséreljik meg Ujra a letoltést.
Ellenérizzik nincsenek-e elveszett csomagok a
halézaton.

0xF0000006 | Allowed application Alkalmazas érvénytelen memoriatartomanyra
memory address range | mutat! A letdltendé fajl hibas vagy ismeretlen
exceeded! formatumu vagy nem kompatibilis az

eszkozzel.

0xFO0000007 | Unknown flash writing Ismeretlen flash irasi hiba!
error!

0xF0000008 | Flash erasing error! Flash torlési hiba!

0xFO000009 | Flash writing error: flash | Flash irasi hiba, flash nem ures!
cell not erased!

0xFOOOOO0OA | Flash data verifying Flash irasi ellen6rzési hiba!
error!

0xFO00000B | Flash address must be Flash cimnek parosnak kell lennie! A letéltendd
even! fajl hibas vagy ismeretlen formatumu.

0xFO000000C | Flash data block size Flash adatblokk hossznak parosnak kell lennie!
must be even! A letdltendé fajl hibas vagy ismeretlen

formatumu.

0xFO000000D | Wrong flash calculated A flash memdériaban beégetett adatokra
CRC! szamolt CRC hibas! Lépjunk Init allapotba és

kiséreljiuk meg ujra a letoltést.

OxFOOOO0OE | Flash error: Firmware Firmware valid marker beirasakor lett hiba!
valid marker writing Lépjlnk Init allapotba és kiséreljik meg Ujra a
error! letoltést.

0xFOOOO0O0OF | Flash error: Bootmarker | Bootmarker beirasakor keletkezé hiba! Lépjlink
writing error! Init allapotba és kiséreljik meg Ujra a letdltést.

0xFO000010 | Unexpected end of data | Varatlanul nulla hosszu FoE csomag jott! A
stream: zero data letoltendd fajl hibas vagy ismeretlen
length! formatumu.

0xF0000011 | Non-zero data length: Mar kaptunk egy nulla adathosszusagu
end block has been blokkot, nem varunk tobb adatot! A letoltendd
received! fajl hibas vagy ismeretlen formatumu.

0xE0000001 | Unknown boot file Ismeretlen eszkdznél tjabb boot fajl verzio,
version! vagy a letoltendd fajl hibas vagy ismeretlen

formatumu.

0xE0000002 | Incompatible bootloader | Ismeretlen eszkdznél ujabb boot fajl verzid,
version! vagy a letoltendd fajl hibas vagy ismeretlen

formatumu.

0xE0000003 | Incompatible hardware! | A fajl cél hardververziéja nem azonos az

eszkdz hardververzéjaval.

0OxE0000004 | Incompatible target A fajl cél termék azonositdja nem azonos az

product code!

eszkdz termék azonositéjaval, a letdlthetd
szoftver nem ehhez az eszk6zho6z tartozik.
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7 HASZNALAT TENGELYKENT AZ NCT VEZERLOBEN

Az modul hajtasként valé hasznalatahoz az eszkdz bemeneti és kimeneti valtozoit a

kovetkez6 mddon kell az NC szimboélumokhoz rendelni:

EtherCAT > I
sl EHU BtherCAT Vendor SettingZ SetNCT Online CoE  FoE Statup  PDO Settings  DC Comment Timeouts Memory E L7,
W, (1) ESIS BtherC)
E {2) EEXT Ether MName: |SMI Stepper Motor Interface Unit |
=-fl (3) /MON/ < EF
J @ nPo0D
) BBR 0300101 |SpecdSetvaluel | <o |  Drivel0]NC-Drive speed signal 0 | Stepper Axis Output|  DINT B
03001:02 | Control Dword 1 e Drrive[0].OP_CTRL NCT Stepper Axis Output UDINT 3z
Oc2002:01 |SpeedSetValue? | <o— Dirive[1]. NC-Drive speed signal 1 Stepper Axis Output DINT 32
03002:02 | Control Dword2 e Drrive[1].0P_CTRL NCT Stepper Axis Output UDINT 3z
(c3000:02 | Digital Outputs 5 Stepper Axis Output UINT 16
c3101:01 | ActualPositiond —=> | Drivel[0] Drive-MC Encoder Positionf4 | Stepper &xis Input ULINT 64
2101:02 | StatusDword1 —=z Drive[0].DN_STATUS Stepper Axis Input LIDINT 32
x3101:03 |ErrorDword1 —=x Dirive[0]. DN_ERR Stepper Axis Input LUDINT 32
e3102:01 | ActuslPosition2 -=» | Dnve[1].Dnve-NC Encoder Position6d | Stepper fwis Input ULINT 64
De3102:02 | StatusDword? —xx Drive[1].DN_STATUS Stepper fuxis Input UDINT 3z
x3102:03 |ErrorDword2 —=z Dirive[1].0N_ERR Stepper Axis Input LIDINT 32
< >
< >

A fenti képen a STEPPER maddban Iévé modul elsd tengelyét a 0. hajtashoz, a
masodik tengelyét az 1. hajtashoz rendeltik, a digitalis bement és kimenet valtozékat nem
rendeltik PLC szimbdlumokhoz.

Az SMI2 modulon sebesség alapjel skalazas nem allithatd, ezért az vezérld N505
Position Calibration paraméterén a maximalis vezérl6 alapjelhez tartozé linearis
sebességet kell megadni mm/perc mértékegységben. A hajtas, motor és az attétel
ismeretében a paraméter kiindulasi értéke szamolhato.

Példa: az N502 Axis Output Type vezérl6 paraméter értéke ECAT_NCT, akkor a
vezérl§ altal kiadott maximalis alapjel értéke +2097152 (+0x200000), amihez az SMI2
modulon 200kHz kimeneti frekvencia tartozik. Ha a |éptetdmotor (fizikai) Iépésszama egy
korilfordulasra 200 (0=1.8°), a léptetbmotoros hajtason a mikrolépés 64, akkor egy

korbefordulashoz 12800 impulzus szikséges. Léptetdbmotoros hajtasokon a mikrolépések
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beallitasanal vagy az adhaté meg, hogy egy koérbefordulast hany mikrolépésre bontson
(12800) vagy az, hogy egy (fizikai) lIépés hany mikrolépésre (64) legyen felbontva. A
200kHz kimeneti frekvenciahoz 15.625 rpm fordulatszam tartozik. Ha a golyosorsé
menetemelkedése 5mm, akkor a maximalis alapjelhez tartozé linearis sebesség 4687
mm/perc. Ezutan a vezérlén a Command és a ComVel valtozok figyelésével allithaté be a

Position Calibration paraméter pontos értéke.

8 DC SZINKRON SEMA

SM szinkron és DC szinkron modban is hasznalhatd az eszkoz. DC szinkron esetén

1ms, 2ms és 5ms az ajanlott EtherCAT ciklusidé.

1ms
SOF 500us SOF
Output calc+copy: 84us Input calc+copy: 220us
<> <>
150us 100us
SYNCO/SYNC1 SYNCO
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9 SZOFTVER VERZIOK

Verzié Datum Javitas, valtoztatas

V4.1 2019.07.27 | Els6 kiadott valtozat.

V4.2 2020.08.31 | Javitott hiba: elsé bekapcsolaskor véletlenszerlien 1-es értékl volt
egyesitett hibabit (UnitErrors) egyik, masik vagy mindkét csatornan.

V4.3 2021.03.10 | Uj jeladd kezelése: Kiibler M3663.G2222 “draw wire encoder’.

10 DOKUMENTUM REVIZIO

Revision Datum Valtoztatas

V1.0 2019.07.22 | Els6 kiadott valtozat.

V1.1 2019.11.27 | - Pepperl-Fuchs jeladé megjegyzésének bévitése a Wrn bit
kezelésével,
- az lépetdmotor meghaijtd alapjel skalazasanak részletezese,
- vezerld paraméterek beallitasa.

V1.2 2020.01.29 | - Szbveg hibak korrigalasa,
- eszk6z atnevezve SMI-rél SMI2-re.

V1.3 2021.03.10 | - Szbveg hibak korrigalasa,
- SMI2 leiras bdvitése a V4.3 verzidhoz tartozé valtoztatasokkal.

V1.4 2021.06.16 | - Fuggelék, egy minta SSI kommunikacioval,
- tablazat a szoftver verzidkkal.

V1.5 2022.01.07 | - Kapcsolasi rajz frissitve az optocsatolé bemeneti hajtasokhoz,
- STP/DIR/PWM felhuzasi fesziltség a bekotési vazlaton 5V-ra javitva.
- Referencia felvételi folyamat térolve, a kartya nem tamogatja
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CONTROL DRIVES MOQTOI

KEEP MOVIN

I. FUGGELEK - SSI KOMMUNIKACIO MINTA

SMI2 pozicié olvasas minta felvétel egy Kibler M3663.G2222 SSI kommunikacios fellletl, gray kodolt jeladobol. A képen a DTA+ (adat
vonal) és a CLK+ (6rajel) jelek lathatok, mindkét jel tétlen allapota magas. Az SSI frame mérete 24 bit, paritas bit nincs, igy a teljes
olvasott adat pozicié adat. Az olvasott gray kédolt adat 0x8B9D, ami visszakddolas utan OxF2E9 (62185) pozicio értéknek felel meg. A
frame végén lathatdé a monoflop id6, ami a minimalis SSI frekvenciat, az 6rajel felfuté éle és az adatvonalon a stabil adat megjelenése

kozotti idé a maximalis SSI frekvenciat hatarozza meg.

i 0 I I O O I

c o o 0,0 o o0 012 0 o 01 01 12(f12 0 0 111 1 0 1 DTA+ QLK+
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