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Instrukcja obstugi
Sterownikow silnikow krokowych

Serii EM3E
EtherCAT

Dla modeli EM3E-522, EM3E-556, EM3E-870,
EM3E-A882

—l
EtherCAT.

Conformance tested

CS3E Passed the ETC Laboratory Conformance Tested

EtherCAT @ jest zastrzezonym znakiem towarowym i opatentowang technologig, licencjonowang przez
Beckhoff Automation GmbH, Niemcy.
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Szanowny Kliencie,

Serdecznie dziekujemy za wybor produktéw marki Leadshine oraz za zaufanie, jakim nas obdarzytes,
dokonujgc zakupu w sklepie ebmia.pl. Jest nam niezmiernie mito, ze mozemy Cie wspiera¢ w
korzystaniu z nowoczesnych rozwigzan elektronicznych, ktére zapewnia Ci efektywnosé, precyzje i
niezawodnos$¢ w Twoich zastosowaniach.

Niniejsza Instrukcja Obstugi zostata stworzona w celu dostarczenia Ci wyczerpujgcych informacji
dotyczacych poprawnej instalacji, konfiguracji oraz eksploatacji Twojego urzadzenia elektronicznego
Leadshine. Prosimy o doktadne zapoznanie sie z trescig instrukcji przed przystgpieniem do uzytkowania
produktu.

Chcielibysmy podkresli¢, ze wszelkie prawa autorskie sg zastrzezone przez sklep ebmia.pl oraz
producenta Leadshine. Kopiowanie, rozpowszechnianie lub wykorzystywanie tresci instrukcji w
jakiejkolwiek formie, bez wyraznej zgody wtascicieli praw, jest surowo zabronione i podlega sankcjom
zgodnym z obowigzujgcymi przepisami prawa.

Nasz zespot jest gotdw stuzyé Ci pomocg na kazdym etapie uzytkowania urzadzenia. W razie pytan,
watpliwosci lub potrzeby uzyskania dodatkowych informacji, prosimy o kontakt z naszym dziatem
obstugi klienta, ktéry z przyjemnoscig udzieli Ci wsparcia.

Zyczymy owocne;j i satysfakcjonujgcej wspotpracy z naszymi produktami oraz zachecamy do
skorzystania z zawartych w instrukcji wskazowek, aby w petni wykorzystaé mozliwosci oferowanego
urzadzenia.

Z powazaniem,

[zespot ebmia.pl]
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Srodki ostroznoéci

Uwagi ogdlne

* Nie zdejmuj obudowy przy wtgczonym zasilaniu.
* Przed wykonywaniem podtgczania i konserwacji nalezy odtgczy¢ zasilanie na co najmnie;j
2 minuty i upewnic sie, ze wskaznik zasilania jest wytagczony. Nawet jesli zasilanie
DANGER zostanie odtgczone, wewnatrz napedu moze pozosta¢ napiecie. Dlatego nie nalezy
dotykaé stykow zasilania, gdy swieci sie wskaznik zasilania.

» Nalezy korzystaé ze specyfikacji zasilacza pasujgcych do produktu. (Napiecie,
Czestotliwos¢, liczba faz, AC/DC).

= Pamietaj o podtgczeniu zacisku uziemienia sterownika (powierzchnia montazowa) i
silnika do uziemienia.

WARNING Nie uszkadzac ani nie przeciggac kabla, nie przecigza¢ kabla, nie wieszaé na kablu

ciezkich przedmiotdéw ani nie zaczepiac¢ o drzwi szafy.

* Nie nalezy samodzielnie demontowa¢ produktu, naprawia¢ lub modyfikowac.

= Kiedy maszyna jest podtgczona do maszyny i zaczyna dziataé, upewnij sie, ze maszyna
jest gotowa do zatrzymania awaryjnego.

= Nie dotykaj wnetrza napedu.

= Radiator sterownika moze by¢ goracy, gdy zasilanie jest wtgczone lub gdy zasilanie
zostato witasnie odciete. Silnik i inne elementy uktadu takze mogg by¢ w wysokiej
temperaturze. Podejmij srodki bezpieczenstwa, takie jak zainstalowanie ostony, aby

CAUTION zapobiec przypadkowemu dotknieciu rekami i czesciami (kablami itp.).

= Do zasilania sterowania nalezy stosowac izolacje podwdjnie izolowang lub wzmocniona.

= Nie uzywa¢ w miejscach, w ktérych moze zostac rozpryskana woda, sSrodowiskach
korozyjnych. Nie uzywa¢ produktu w poblizu tatwopalnych gazéw i materiatéw palnych.

= Nie uzywac uszkodzonych urzgdzen, sterownikéw i silnikdw z brakujgcymi czeSciami.

= Nalezy ustawi¢ zewnetrzny obwdd zatrzymania awaryjnego, aby zapewni¢ mozliwosé
odciecia zasilania i natychmiastowego zatrzymania pracy w przypadku nieprawidtowosci.

= Jedli produkt jest uzywany w warunkach stabego zasilania, nalezy zainstalowa¢é
urzadzenia zabezpieczajgce (dtawik pradu zmiennego itp.), aby zapewnic zasilanie
wejsciowe w okreslonym zakresie wahan napiecia.

= Nalezy stosowac filtr przeciwzaktéceniowy, aby zredukowa¢ wptyw zaktdcen
elektromagnetycznych.

Sterownik i silnik powinny by¢ uzywane w okreslonej kombinacji.

Srodki ostroznosci dotyczace przechowywania i transportu

ﬁﬂiln
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= Przestrzegaj zalecen podanych na opakowaniu dotyczacyéh przechowywania i nie przecigzaj
produktu.
=  Umies$¢ ten produkt w nastepujgcym srodowisku:

—>Bez bezposredniego nastonecznienia w miejscu.

—>Temperatura otoczenia nie przekracza specyfikacji produktu.
—->Wilgotnos¢ nie przekracza specyfikacji produktu. Bez kondensacji.
—>Brak gazéw powodujacych korozje, tatwopalnych gazéw, wody, oleju.
->Miejsce, w ktdrym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.
—->Wibracje lub wstrzgsy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—>Brak urzadzen generujacych silne pola magnetyczne w poblizu.

Srodki ostroznosci dotyczace instalacji
e Nieprawidtowe napiecie zasilania lub nieprawidtowe podtgczenie biegunéw moze
CAURION spowodowac uszkodzenie napedu lub inne awarie.
" Naped nalezy zainstalowa¢ w szafie zapewniajgcej ochrone przeciwpozarowa.
Elektryczne zabezpieczenie w szafie sterowniczej.
= Prosze zainstalowad sterownik i silnik w miejscu o odpowiedniej wytrzymatosci.

= Zainstaluj ten produkt w nastepujgcym Srodowisku:
—>Bez bezposredniego nastonecznienia w miejscu.
—>Temperatura otoczenia nie przekracza specyfikacji produktu.
—>Wilgotnos¢ nie przekracza specyfikacji produktu. Bez kondensacji.
—>Brak gazéw powodujgcych korozje, tatwopalnych gazéw, wody, oleju.
—>Miejsce, w ktérym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.
—->Wibracje lub wstrzgsy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—>Brak urzadzen generujacych silne pola magnetyczne w poblizu.

e Nie blokuj otwordw wlotu i wylotu powietrza i nie dopuszczaj ingerencji ciat obcych do napedu i
silnika.

e Nie stawaj na produkcie ani nie umieszczaj na nim ciezkich przedmiotéw.

e Zainstaluj sterownik we wskazanym kierunku.

e Nalezy zachowa¢ okreslone odstepy miedzy napedem, wewnetrznymi powierzchniami szafy
sterownicze] i innymi cze$ciami maszyny.
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Srodki ostroznosci dotyczace okablowania
° Nie przeprowadzac stycznika magnetycznego w okablowaniu miedzy napedem a
silnikiem.
Prosze mocno podtaczy¢ zacisk zasilania i zacisk silnika.
Zachowaj minimalng odlegtos¢ 10 mm miedzy napedem a szafg sterowniczg lub innym
wyposazeniem.
Pozostaw co najmniej 30 mm wolnej przestrzeni na okablowanie nad i pod sterownikiem.
Kabel sygnatowy: Kabel enkodera powinien by¢ skreconym kablem ekranowanym z ekranem
uziemionym na obu koncach.
Dtugos¢ okablowania enkodera wynosi do 20m.
Zmniejsz czestotliwos¢ wiaczania/wytgczania zasilania tak bardzo, jak to mozliwe.

Srodki ostroznosci podczas pracy

° Aby zapobiec awariom i wypadkom, wykonaj jazde prébng serwomotoru bez obcigzenia

(bez podtaczonego sterownika).

° Po zainstalowaniu urzadzenia i rozpoczeciu pracy nalezy wczesniej ustawi¢ parametry
uzytkownika, aby pasowaty do urzadzenia.
Dodatnia granica (POT) podczas operacji JOG i operacji powrotu do zera. Sygnat ujemnego limitu
(NQOT) jest niewazny.
Uzywaijgac silnika na osi pionowej, nalezy zapewnic¢ urzadzenie zabezpieczajace, aby unikng¢
upuszczenia obrabianego przedmiotu w przypadku alarmu lub nadmiernego ruchu.
Gdy wystgpi alarm, nalezy go zresetowac po zbadaniu przyczyny i upewnieniu sie, ze jest to
bezpieczne.

Nie uzywaj hamulca silnika do normalnego hamowania.
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Wstep

Przedstawienie produktu

Nowo wprowadzone sterowniki serii EM3E obstugujg sterowanie CANopen przez EtherCAT (CoE) i
tryby pracy CiA 402, w tym Profile position (PP), Profile Velocity (PV), bazowanie (HM) i Cyclic
Synchronous Position (CSP). Produkty mozna dopasowac do wielu marek sterownikdw/PLC EtherCAT,

takich jak Beckhoff, Omron, Samkoon, Keneyce itp.

Seria EM3E jest wysoce niezawodna i przystepna cenowo oraz doskonale sprawdza sie w wielu

zastosowaniach przemystowych, takich jak urzadzenia solarne, tekstylia, robotyka, sprzet do

wytwarzania energii, 3C, CNC, opakowania...

Cechy

CANopen przez EtherCAT (CoE), z petng obstuga CiA402,100Mbps, full-duplex.

Niski poziom hatasu i wibracji, ptynny ruch.

Obstugiwane funkcje : Profile Position, Profile Velocity , Cyclic Synchronous Position (CSP),
bazowanie (Homing).

5 wejs¢ cyfrowych, 2 wyjscia cyfrowe izolowane optycznie z funkcjg alarmu i hamulca w EM3E-
522/556/870;

7 wejsé cyfrowych, 6 wyjsc¢ cyfrowych izolowanych optycznie i wyjscie hamulca w EM3E-A882
Napiecie zasilania 20-50VDC dla EM3E-522 i EM3E-556, maksymalny prad wyjsciowy 5.6A.
Napiecie zasilania 20-80VDC dla EM3E-870, maksymalny prad wyjsciowy 7.0A.

Napiecie zasilania 20-80VAC lub 30-100VDC dla EM3E-A882, maksymalny prad wyjsciowy 8.2A.
Zabezpieczenia przed przekroczeniem napiecia, przekroczeniem prad, btedem potaczenia silnika

itp.

ﬁﬂila |
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Poréwnanie EtherCAT ze sterowaniem Step/Direction

Silniejsza zdolnos¢ przeciwdziatania zaktéceniom

Tradycyjne przesytanie sygnatow krok / kierunek ma nizszg niezawodnos$¢ z powodu zaktécernn EMC,
podczas gdy komunikacja EtherCAT z ekranowanymi kablami ma silniejszg zdolno$¢ przeciwdziatania
zaktéceniom i wbudowang detekcje btedéw. Mechanizmy ograniczajgce zaktécenia mogg rowniez
zapewni¢ niezawodnag transmisje przy wiekszej odlegtosci komunikacji.

Zwiekszona wydajnos¢

EtherCAT to w zasadzie najszybsza technologia Ethernetu przemystowego, ktéra synchronizuje sie z
doktadnoscig do nanosekund. Jest to ogromna korzys¢ dla wszystkich zastosowan, w ktdrych system
docelowy jest sterowany lub mierzony za posrednictwem systemu magistrali.

Proste okablowanie i duza odlegtos¢ komunikacji

W trybie sterowania krokowego/kierunkowego sterownik/PLC musi potgczy¢ sie osobno z kazdym
napedem, aby wystac sygnaty sterujace, co moze wymagaé duzej ilosci kabli sygnatowych i ztozonosci
okablowania, jesli wymaganych jest wiele napeddw. W zastosowaniach EtherCAT sterownik/PLC musi
jedynie potfaczy¢ sie z jednym z napeddw, a nastepnie utworzy¢ topologie linii z innymi napedami.
Dodatkowo komunikacja EtherCAT pozwala na wieksze odlegtosci, maksymalnie do 100 metréw.

Nizszy koszt

EtherCAT posiada cechy Ethernetu przemystowego w cenie podobnej lub nawet nizszej od tradycyjnego
trybu sterowania. Jedynym sprzetem wymaganym przez urzgdzenie gtdwne jest port Ethernet, zamiast
niektérych drogich kart interfejsu lub koprocesoréw. Poniewaz EtherCAT nie wymaga szybkich
modutéw impulsowych ani innych aktywnych komponentéw infrastruktury, wyeliminowane sg réwniez
koszty tych komponentdéw oraz ich instalacji, konfiguracji i konserwaciji.

Topologie ich potaczen sg nastepujace:

ﬁﬂila |
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Topologia kroku/kierunku A (sterownik/PLC) Topologia kroku/kierunku B (karta sterujgca)

Topologia EtherCAT (sterownik/PLC)

Kontroler/PLC/Karta kontrolna N !

EtherCAT
Slaves

|
i
. 1
: Transmisja danych |
! W czasie rzeczywistym :

l
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Inspekcja produktu
Przeglad podczas odbioru

e Sprawdz, czy powierzchnia produktu nie zostata uszkodzona podczas transportu.
e Sprawdz, czy modele sterownika i silnika z tabliczki znamionowej sg zgodne z zamdwionymi.
e Uszkodzonych lub wybrakowanych czesci systemu krokowego nie wolno instalowac. W takim

przypadku nalezy skontaktowac sie z dostawca.
CAUTION

Informacje na tabliczce znamionowej

% Leadshine EtherCAT Stepper Drive

Nazwa modelu — Model:EM3E-556E
Napigeie zasilania————p  Input: Vdc 24~48V
Prad wyjéciowy max) o 00ut: 5 6A PEAK

Leadshine Technology Co.,Ltd

.
Kod kreskowy —» S/N:92D84D00000145 MS10B EME
Strona internetowa —— - WWW.leadshine.com o
producenta E

Numer wersji

Numer modelu

EM3E- o 5 56
00 060060

Nazwa serii:
CS3- Sterowniki 3-ciej generacji

e Rodzaj komunikacji:
E - EtherCAT

Zasilanie AC lub DC:
e Brak - DC
A-ACi1DC

Maksymalne napiecie:
5-50VDC

Maksymalny prad wyjéciowy:
56- 56A

Y L
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Opis ztacz

Port dostrajania
Przelecznik obrotowy
ID urzadzenia
Sygnalizator
~
9
]
~ .
2 m Wyswietlacz
2
N s
S (o)
> S
Wyjscie EtherCAT

Wejscie EtherCAT

Zlacze sygnalow
we/wy (I/0)

Z1acze silnika

Zlacze zasilania

EM3E-A882

rd
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Akcesoria

Sygnalizator

Przelgcznik obrotowy
ID urzadzenia

Zlgcze zasilania

Wyjécie EtherCAT

Wejscie EtherCAT

Zlgcze sygnalow
we/wy (I/O)

Z1gcze silnika
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EM3E-522 /556 / 870

EM3E-522 / EM3E-556 / EM3E-870

Nazwa Rysunek Opis
Kabel do - . -

— Kabel zasilania 1,5m
zasilania

Veome:, ¥
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Kabel d Kabel silnika
-T -i o m Dtugosci 1.5m
silnika
]
Zfacze , ot
tow taczéwka, 10 pindw
sygna
yg/ EM3E-522/556/870
we/wy
Kabel Kabel do komunikacji
siecio I.:::E}ll o ] jest niezbedny, nalezy
ieciow - -] |
Y @ go dokupié.
EM3E-A882
Nazwa Opis
S=w=
Zfacze - sl
q.l . e @) Kabel zasilania df. 1.5m
zasilania o e
; R -;1
> — i ——d
i ded ted ted
Ztacze - _‘4 - - - | Kabel silnika dt. 1,5 m
silnika ‘?’ ‘g '9' “"
S - S - -
P Sab — —
Zfacze . :
svenatow taczowka, 22 piny
yg/ EM3E-A882
we/wy
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Kabell Micro-USB do
Kabel do . i
. . konfiguracji nie jest
konfiguracji _ _
niezbedny, mimo to

sterownika . o
zaleca sie zamoéwic.

Kabel sieciowy jest

Kabel ] niezbedny, nalezy go
- iez L Z
Sleciowy ﬁl " | @ e. ) y y g
dokupic.
Notatka:

Niezbedny jest kabel sieciowy, ale mozna takze kupié¢ ekranowany kabel sieciowy za posrednictwem
innej firmy.

Instalacja

Warunki przechowywania

e Odpowiednio zapakowane i przechowywane w suchym, czystym i nienastonecznionym miejscu.
e Temperatura otoczenia: od -20°C do +65°

e Wilgotnos¢ od 40% do 90% bez kondensacji

e Unika¢ wszelkiego rodzaju narazenia na korozyjne gazy.

Warunki otoczenia podczas pracy

e Zakres temperatury od 0°C do 50°C. Temperatura otoczenia napedu zapewniajgca diugotrwata
niezawodnos¢ powinna wynosic¢ ponizej 40 °C. Naped nalezy zainstalowa¢ w miejscu dobrze
wentylowanym.

e Wilgotnos¢ od 40% do 90% bez kondensacji

e Wibracje mniejsze niz 0.15 mm przy czestotliwosci 10 Hz-55 Hz.

e NIE WOLNO montowa¢é napedu i silnika w miejscu narazonym na dziatanie korozyjnych

lub tatwopalnych gazéw i materiatéw palnych.

e Prosze zamontowac naped i silnik wewnatrz, w szafie sterowniczej, bez dostepu cieczy,

—— bez bezposredniego swiatta stonecznego.

e NIE WOLNO montowa¢é napedu i silnika w miejscu narazonym na dziatanie pytu.

e Upewnij sig, ze przewody uziemiajgce sg dobrze podtgczone
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Wskazowki dotyczace instalacji
Montaz sterownika, okablowania i silnika powinien by¢ zgodny z przepisami EN 61800-5-1.
Nieprawidtowa instalacja moze spowodowad awarie sterownika lub sterownika i silnika. Podczas
instalacji nalezy postepowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w niniejszej instrukcji

Naped nalezy zamontowa¢ prostopadle do sciany lub w szafie sterowniczej.

Aby zapewnié dobrg wentylacje sterownika, nalezy upewnic sie, ze wszystkie otwory
wentylacyjne nie sg zastoniete, sterownik ma wystarczajgca ilos¢ wolnego miejsca, a wentylator

chtodzacy jest zamontowany w panelu sterujgcym.
Upewnij sie, ze przewody uziemiajgce sg dobrze podtgczone.

Powietrze

bt

M

[l

Powierzchnia montazowa

Powietrze
Wentylator Wentylator Wentylator
T L 3 o &
g il 2
a o a
5 = & 8
= jﬂ
m‘._l
I
j 30 mm ‘_Tqﬁ——L'30nnn i 30mm|
|:-- { , ,'.—

50 mm

50 mm
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Specyfikacje produktu
e Nie podtgczaj podczas pracy okablowania silnika i okablowania komunikacyjnego RS232 podczas
wtaczonego zasilania.

° Sprawdz potgczenia i upewnij sie, ze biegunowo$¢ przewodu zasilajgcego jest

prawidfowa, w przeciwnym razie moze dojs¢ do obrazen lub pozaru.

° Pamietaj, aby odczekac 5 minut lub dtuzej, aby dotkng¢ napedu po wytgczeniu zasilania
CAUTION ° Nalezy upewnic sie, ze napiecie zasilania nie przekracza zakresu wejsciowego sterownika.

e Jesli uzywasz silnika o matym pradzie fazowym, pamietaj o zmodyfikowaniu pradu wyjsciowego
sterownika przed podtgczeniem silnika.

Parametry elektryczne i parametry eksploatacyjne urzadzenia.

EM3E-522 EM3E-556 EM3E-870 EM3E-A882
_ _ 20-80VAC lub 30-
Napiecie zasilania 20-50VDC 20-50vDC 20-80VDC
100vDC

Prad wyjsciowy

0.5-2.2A 1.0-5.6A 2.1-7.0A 3.2-8.2A
(szczytowy)
Rozmiar [mm

(mm 118*90.4*34 151*113*40
wys*szer*dt
Waga [kg] 0.57 0.85
- NEMA 23, 24,

Dopasowany silnik NEMA 11,14, 17 NEMA 17, 23, 34 NEMA 34

L Limit +, Limit -, Bazowanie, Sonda dotykowa, szybkie zatrzymanie, czujnik
Sygnaty wejsciowe i
bazujacy etc.

Sygnaty wyjsciowe Hamulec, Alarm etc.

Funkcje
! . . Przekroczenie pradu, przekroczenie napiecia, btad kabla silnika, etc
zabezpieczajace

Oprogramowanie PC do | EM3E-522 / 556 / 870: Brak

dostrajania napedu EM3E-A882: Leadshine Pro Tuner

Port komunikacji RJ45
. . Unikac¢ kurzu, oleju i gazéw
Srodowisko ) )

powodujgcych korozje

Temperatura pracy 0°C-50°C

Parametry -

) Temperatura przechowywania -20°C-65°C

eksploatacyjne - —
Wilgotnos¢ 40% - 90% RH
Wibracje 10-55Hz/0.15mm
Montaz Montaz poziomo lub pionowo

T e
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Nazwa

Opis

Warstwa fizyczna

Ethernet-100BASE-TX

Ztacze komunikacyjne

RJ45 (ekranowany)

ECAT IN: Wejscie EtherCAT
ECAT OUT: Wyjscie EtherCAT
Port dostrajania Micro-USB

Topologia sieci

Linia, drzewo.

Predko$é transmisji

100Mbps (full-duplex)

Dtugos¢ ramki danych

1484 bajty (maks.)

Menedzer synchronizacji

SMO: odebrano wiadomos¢ (ze stacji gtéwnej do stacji
podrzednej)

SM1: wystano wiadomos¢ (ze stacji podrzednej do stacji
gtéwnej)

SM2: wyjscie danych procesowych (ze stacji master do stacji
slave)

SM3: wprowadzanie danych procesowych (ze stacji slave do
stacji master)

Obstugiwany protokot

CoE: CANopen przez EtherCAT

Typ synchronizacji

Synchronizacja DC (SYNCO)
Free Run (tj. praca bez synchronizacji)

Wydarzenia komunikacyjne

SDO
PDO
EMCY

Specyfikacje warstwy aplikacji

Profil Napedu IEC61800-7 CiA402

Obstugiwany tryb pracy Cyclic Synchronous Position Mode
Profile Position Mode
Profile Velocity Mode
Homing Mode

Czas cyklu 500us, 750us, 1ms, 2ms, 3ms, 4ms, 5ms
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Instrukcja okablowania

Zasilanie
24-50Vde

5-24V

5-24V

Uwagi:

COM

+Vde

]:GND

EM3E-3556

A+
A-
B+
B-

Q1

)
N

)

B2 | =

Wejscie
EtherCAT

Wyjscie
EtherCAT

W sterowniku znajdujg sie dwa porty komunikacyjne EtherCAT, jeden z nich to port wejsciowy, ktéry
taczy sie ze stacjg gtdéwng lub poprzednim urzgdzeniem podrzednym (sterownikiem), a drugi to port

wyjsciowy, ktéry taczy sie z kolejnym urzadzeniem podrzednym.

Kabel zasilajacy i kabel silnika
Srednica przewodu: +VDC, GND, A+, A-, B+, B-; $rednica przewodu 20,3mm2 (AWG15-22)

Kabel sygnatowy we/wy

e Srednica przewodéw 1/0 (11, 12, 13, 14, 15+, I5-, C+, C-, 01, 02) 20,12mm2 (AWG24-26)

e Zaleca sie zastosowanie skretki ekranowanej o dtugosci mniejszej niz 3 metry (im krétsza, tym
lepiej).

e Okablowanie: Jak najdalej od okablowania linii energetycznej, aby zapobiec zaktéceniom.

e Prosze podtaczy¢ ogranicznik przepieé do urzgdzenia indukcyjnego, takiego jak przeciw réwnolegta
dioda dla cewki DC, rownolegty obwéd ttumika RC dla cewki AC.

Kabel komunikacyjny EtherCAT

Zaleca sie stosowanie ekranowanych kabli sieciowych Ethernet o dtugosci nieprzekraczajacej 100
ow.

NIE podtaczaj i nie odtaczaj przy wigczonym zasilaniu.
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» Pamietaj, aby wytgczy¢ zasilanie i odczekac¢ co najmniej 5 minut przed jakimikolwiek pracami
przy silnikach i sterownikach.
(1) Zaleca sie uzywanie kabla Ethernet kategorii 5 o podwdjnym ekranowaniu lub lepszym.

(2) Zaleca sie, aby dtugos¢ miedzy dwoma weztami nie przekraczata 100 metréw.

Definicja zigczy

CN1 - Ztacze zasilania

CN2 - Ztacze silnika

CN3 - Ztacze sygnatdéw wejsciowych/wyjsciowych 1/0
CN4 - Ztacze komunikacyjne EtherCAT

SW1, SW2 - Przetgczniki obrotowe - do ustawiania ID

CN1-Ztacze zasilania

Nazwa Rys PIN Sygnat Opis
CN1 2 GND GND

=
(EM3E- ﬂ
522/556/870) — 1 vDC 24V- 50V
Nazwa Rys PIN Sygnat Opis

/ / EIB?;,HC.DNQQ
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CN1 LE '.‘;1 C
@® @ 20-80VAC lub 30-100VDC
(EM3E- - B | N
ez polaryzacji
A882) AC polaryzad]
CN2-Ztacze silnika
Nazwa Rys PIN Sygnat Opis
Podtgczenie przewodu silnika
1 A+
A+
3 h Podtgczenie przewodu silnika
CN2 (EM3E- A-
S 0] Podtgczenie przewodu silnika
2 B+
B+
4 - Podtgczenie przewodu silnika
B-
Nazwa Rys PIN Sygnat Opis
Podtgczenie przewodu
1 A+ .
silnika A+
- : ."; ie i ..1 _
® @ 7~ 5 o Podtgczenie przewodu
CN2 b o et silnika B+
(EM3E-A822) 3 A Podtgczenie przewodu
silnika A-
4 : Podtgczenie przewodu
silnika B-
CN3-Ztacze sygnatow we/wy (1/0)
Nazwa Rys PIN| Sygnat I/O Opis
CN3 1 o1 o Cyfrowe wyjscie OC 1, Max. 24V/50mA, wyjscie
alarmowe
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(EM3E-522/ T > o2 5 Cyfrowe wyjscie OC, Max. 24V/50mA, wyjscie
B hamulca.
556/870) s i e
|'§“§,”i"f;§’ _~ 3 |cs Wejscie wspdlne, 5- 24V, dostarczane przez
' ' kontroler/PLC
4 | C- (0] Wspdlna masa wyjs¢
s 1 Wejscie cyfrowe 1, single-end, stan wysoki 5-
24V, funkcja sondy 1
6 |2 Wejscie cyfrowe 2, single-end, stan wysoki 5-
24V, funkcja bazowania
2 13 Wejscie cyfrowe 3, single-end, stan wysoki 5-
24V, limit w kierunku dodatnim
s |1 Wejscie cyfrowe 4, single-end, Wysoki poziom 5-
24V, limit w kierunku ujemnym
9 |5+ Wejscie cyfrowe 5+, roznicowe, wysoki poziom
5-24V
105 Wejscie cyfrowe 5-, réznicowe, wysoki poziom 5-
24V
I/0
Nazwa Rysunek PIN Sygnat (we/wy Opis
)
1= - ]2 1 11+ I Konfigurowalne réznicowe wejscie
3« = |4 cyfrowe 11, 3,3-5 V, 500 kHz, sonda
2 11- -
S| = |6 dotykowa 1 (domyslnie)
7= w8 |2 '
9 = = |10
CN3 (EM3E- | "|.= . * |12 . — —
13« "= |1s 3 12+ I Konfigurowalne réznicowe wejscie
A882) S
15) = = |[16 5 cyfrowe 12, 3,3-5 V, 500 kHz, sonda
7. =18 |4 _ ' dotykowa 2 (domyslnie)
19/ = = |20
21| = = |22
5 13 I Konfigurowalne wejscia cyfrowe single-
6 16 | ended, 13-17,12V - 24V, 10 kHz;
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AT
7 14

) I " 13 to sygnat bazowy, 14 to dodatni limit,
I5 to ujemny limit, 16 i 17 to GPIO
8 17 |
9 15 |
Wspdlne potgczenie sygnatow
10 comi I wejsciowych single-ended (wspdlna
katoda i wspdlna anoda)
11 01+ 0 Konfigurowalne réznicowe wyjscie
5 cyfrowe O1, Max. 30 V/100 mA.
12 ' 0 ,
Alarm (domysliny).
13 02+ 0 Konfigurowalne réznicowe wyjscie
= cyfrowe 02, maks. 30 V/100 mA.
14 ' 0 L iy -
Wyjscie pozycji (domyslnie).
15 |03 0 ,
Konfigurowalne wyjscia cyfrowe typu
16 06 0] single-ended 03, 04, 06, Max.
17 04 0] 0 V/100 mA. Wartos$¢ domyslna to
GPIO
19 05 0]
Uzywany do sygnatu hamulca,
18 24VB 0] podtgczy¢ do +24 DC zewnetrznego
zrédta zasilania, patrz rozdziat 4.2.5
Sygnat hamulca +, maks. 24/500mA,
potgczy¢ z cewka hamulca. Jest
20 BR+ 0] pokazywany jako SO7 w
oprogramowaniu Leadshine i poziomu
nie mozna modyfikowaé
Wspalny zacisk sygnatéw wyjsciowych
21 como | o P ' Yy 3% , Y] Y
typu single-end (wspdlna katoda)
Sygnat - hamulca, maks. 24/500mA,
potaczyé z cewkag hamulca. Jest
22 BR- 0] pokazywany jako SO7 w
oprogramowaniu Leadshine i poziomu
nie mozna modyfikowaé

CN3 w EM3E-A882 ma 22 piny.
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Nazwa | Rys PIN Sygnat Opis
LED1 1 1,9 E_TX+ EtherCAT TxD+
2,10 E_TX- EtherCAT TxD-
LED2 _ ’ 3,11 E_RX+ EtherCAT RxD+
LED3 . 4,12 / /
CN4 - 5,13 / /
e 6, 14 E_RX- EtherCAT RxD-
7,15 / /
8,16 / /
Obudowa PE Uziemienie ekranu

Uwagi

(1) LED1 jako wskaznik , Link/Activity IN”, zielony

(2) LED3 jako wskaznik , Link/Activity OUT”,

zielony

(3) LED2 jako wskaznik ,RUN”, zielony

(4) LEDA4 jako wskaznik ,ERR”, czerwony

Ustawienie ID urzadzenia podrzednego (Site Alias).

ID urzadzenia podrzednego (sterownika) serii CS3E mozna ustawic trzema nastepujacymi metodami:

Ustawianie za pomocg przetacznikow obrotowych

Gdy Obiekt (2151h) jest ustawiony na wartos¢ ,,0”, uzytkownik moze ustawi¢ wartos¢ rézng od zera za
pomocg dwédch przetgcznikdw obrotowych jako identyfikator urzadzenia, aktywowany po ponownym

0340, w340,
— - ~ -
[-] (-] o -]
“e {° “e {°

ot got
MSD L.SD

uruchomieniu zasilania. Doktadna definicja jest nastepujaca:

Identyfikator urzagdzenia pochodzi ze sktadowej wartosci szesnastkowe]j ustawionej za pomocg

przetacznika obrotowego 1 (MSD) i przetgcznika obrotowego 2 (LSD).

ﬁﬂiln
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Na przyktad, gdy MSD ma ustawiong wartos¢ ,,A”, a LSD ma ustawiong wartos¢ ,,8”, identyfikator wynosi
168 (dziesietnie).

Ustawianie poprzez odczyt Sl ESC (kontroler EtherCAT)

EtherCAT master moze skonfigurowaé ID urzgdzenia do adresu EEPROM 0004h urzgdzenia ESC, gdy
obiekt 2151h jest ustawiony na 2, a oba przetgczniki obrotowe sg ustawione na 0. Wartos¢ pod
adresem 0004h to ID urzadzenia podrzednego, zmiany sg aktywowane po ponownym uruchomieniu
zasilania.

Ustawianie poprzez obiekt (2150h)

Gdy Obiekt (2151h) jest ustawiony na wartos¢ ,,0”, warto$¢ wpisana w Obiekt (2150h) jest ID
urzadzenia podrzednego, ustawienia aktywowane sg po zapisaniu parametru i ponownym
uruchomieniu zasilania.

Wyswietlacz

Z przodu EM3E-A882 znajduja sie dwa 7-segmentowe wskazniki LED (bedg swieci¢, gdy naped bedzie
wigczony). Wyswietlana tre$é po inicjalizacji moze by¢ ustawiona przez Obiekt (214b-00h):

— ldentyfikator wlaczonego napgdu
"

Pierwsze 7 segmentow Drugie { segmentow

Po witgczeniu napedu dwa 7-segmentowe wyswietlacze swiecq sie catkowicie przez 0,5 sekundy, po
czym pojawia sie liczba szesnastkowa (maksymalnie FF), pokazujgca adres napedu (node ID). Nastepnie
wyswietlana liczba bedzie miga¢ przez 5S.

Jesli adres napedu zostanie zmieniony podczas stanu inicjalizacji lub stanu pracy, wyswietlacz
segmentowy bedzie migac i powrdci do poprzedniego statusu po 5 sekundach.

» Stan gotowosci do pracy

Po inicjalizacji naped przechodzi w stan gotowosci do pracy, a zawarto$é wyswietlana na wyswietlaczu
7-segmentowym jest konfigurowalna - mozna ustawic trzy typy, za pomocg obiektu (214b-00h).

Index Wartos¢ | Nazwa Opis

2 Predkos¢ Jednostka: obr/s (rps)
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214b- (1) Pierwszy wskaznik 7-segmentowy wyswietla
00h informacje o statusie maszyny w formacie szesnastkowym

1: Inicjalizacja

2: Przed dziataniem
4: Bezpieczna obstuga
Stan maszyny i 8: Dziatanie

tryb pracy (2) Drugi wskaznik 7-segmentowy wys$wietla informacje o
trybie pracy w formacie szesnastkowym

1: PP (Profile Position)
3: PV (Profile Velocity)
6: HM (Homing)

8: CSP (Cyclic Synchronous Position)

1 ID urzadzenia Identyfikator bedzie zawsze wyswietlany

Uwaga: Jesli zmienisz adres urzgdzenia za pomocg przetgcznikdéw obrotowych MSD i LSD podczas stanu
pracy, 7-segmentowa lampa zacznie miga¢, wyswietlajgc nowy adres urzgdzenia w czasie 5S, a nastepnie
przywréci wyswietlane wczesniej informacje.

Kody btedow
Gdy btad zostanie wygenerowany na napedzie w stanie operacyjnym, status zostanie zmieniony na

»aktywna reakcja na btad”, a na dwdch 7-segmentowych wyswietlaczach bedg miga¢ typy kodow
btedow.

Is

*,
0.5s 0.01s 0.5s
E| 1| 51 8] 0= —

Wyswietlany  |[Nazwa alarmu Opis Obiekt (603Fh)
kod
Prad przekracza wartosc
EOe0 Over Current Error ) 0x2211
graniczna.

Ve e X%,
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Napiecie zasilania przekracza

EOcO Over Voltage Error y . 0x3211
wartosé graniczna.
Silnik pracuje nieprzerwanie
przez ponad 5 sekund pod
E100 Overload Error L )
obcigzeniem przekraczajgcym
Maks. moment obrotowy silnika
- Regenerative Discharge |Btad przecigzenia obwodu
Circuit Overload Error  |roztadowania energii
121 Regenerative Resistance |Btad rezystancji obwodu
Error roztadowania energii
£150 Encoder Connection Nieprawidtowe potgczenie
Error miedzy napedem a enkoderem.
151 Encoder Btad komunikacji enkodera
Communication Error
E152 Initialize Encoder Btad inicjalizacji pozycji enkodera.
Position Error
E170 Encoder Data Error Btad danych enkodera
E190 Excessive Vibration Btad nadmiernych drgan
Error
Nadmierna predkosé Predkos¢ silnika
E1a0 Over Speed Error
przekracza 3000 RPM.
Speed Out of Control Predkos$¢ poza kontrolg
Elal
Error
el Position instruction Czestotliwos$¢ instrukgji
frequency it too large pozycjonowania jest zbyt duza
Elb1l electronic gear setup Btad konfiguracji przektadni
error elektronicznej
E180 Position following Btad podazania za pozycjg 0x8611
error
EEPROM parameters Btad zapisu parametrow
E240 0x5530

saving error

EEPROM
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Saving module

Btad sprzetowy modutu

E241 . . 0x5531
hardware error zapisywania
Error / diagnosis Btad ewidencjonowania

E242 ; 0x5532
record keeping error

ping btedéw/diagnozy

E243 Saving signals error Btad zapisywania sygnatow 0x5533
Communication Btad zapisywania parametrow

E244 parameters saving komunikacyjnych 0x5534
error
Motion parameters Btad zapisu parametréw ruchu

E245 . 0x5535
saving error
Overtravel Positive / Przekroczenie limitu w kierunku

E260 . . . . . 0x7329
Negative input is valid | ujemnym/ dodatnim
Synchronizing mode is | Tryb synchronizacji nie jest

E828 . 0x8728
not supported obstugiwany

E82d Asynchronous error Bfad niesynchroniczny 0x872D

E81a Synchronizing error Btad synchronizacji O0xFF02
synchronizing cycle is Cykl synchronizacji jest za krotki

E82e Y Edh R 1" 0x872E
too short
Invalid DC Nieprawidtowy cykl

E836 N o 0x8736
synchronizing cycle synchronizacji DC
DC phase-locked Loop | Btad petli DC

E832 0x8732
failure
Watchdog Time-Out of | Zegar monitora czasowego

Watchdoga) przekroczon

E81b Synchronization ( ga)p y 0x821B
Manager 2

E818 Invalid input data Nieprawidtowe dane wejsciowe | 0x8211

E819 Invalid output data Nieprawidtowe dane wyjsciowe | 0x8212

E82c Fatal synchronization Krytyczny btad synchronizacji. 0x872C

error
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Stan rozruchu na stronie

E813 . ] ) 0x8213
page-reqprotection gtéwnej — wymagana ochrona
E850 EEPROM reading error | Btgd odczytu EEPROM 0x5550
E851 EEPROM error Btagd EEPROMu 0x5551
ESM State Machine Konwersja statusu maszyny ESM
E801 . . . . . 0x8201
Conversion Failed nie powiodta sie.
Invalid Type of Nieprawidtowy typ menedzera
E81c Synchronization synchronizacji 0x821C
Manager
Invalid ESM Conversion | Nieprawidtowe zgdanie
E811 . 0xA001
request konwersji ESM
Unknown ESM Nierozpoznane zgdanie
E812 , konwersji ESM 0xA002
Conversion request
Invalid pre-operation Nieprawidtowa konfiguracja
E816 mailbox configuration  [skrzynki pocztowej 0x8216
przedoperacyjnej
Invalid boot Status Nieprawidtowa konfiguracja
E815 mailbox configuration  [skrzynki pocztowej stanu 0x8215
rozruchu
Invalid output Nieprawidtowa konfiguracja
E81d ) ) o 0x821D
configuration wyjscia
E81le Invalid input Nieprawidtowa konfiguracja 0x821E
configuration wejscia
Waiting for the status of |Oczekiwanie na status inicjalizacji
ES21 ESM initialization ESM 0xA003
Waiting for the status of |Oczekiwanie na status
£822 ESM pre-operation przedoperacyjny ESM 0xA004
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Waiting for the status of |Oczekiwanie na status

E823 i . . 0xA005
ESM safe operation bezpiecznej pracy ESM

E824 Invalid input data Nieprawidtowe mapowanie 0x8224
mapping danych wejsciowych
Invalid output data Nieprawidtowe mapowanie

E825 _ danych wyjsciowych 0x8225
mapping

E82b Input and Output is Dane wejsciowe i wyjsciowe s |0x8210
invalid nieprawidfowe
DC synchronization |Konfiguracja synchronizacji DC

E830 , .. . liest nieprawidtowa 0x8730
configuration is invalid

E802 Out of memory Brak pamieci 0x5510

E852 Hardware is not ready  [Sprzet nie jest gotowy 0x5552

E870 Mode not support Tryb nie jest obstugiwany 0x5201
The operation condition |Warunek dziatania tego trybu nie

E871 of this mode is not jest spetniony. 0x5202
satisfied.

Potaczenie wejsc/wyjs¢ i zwigzane z nimi parametry

Wejscia cyfrowe

S3 dwa typy sygnatow wejsciowych: single-ended oraz réznicowe:

Single-ended:

Strona napedu

12-24VDC
e

PP S

0 A4

:

Rdznicowe:
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Strona napedu

5+ —

" —
I5- 270K *

3_

e

Uwaga:
(1) Kontroler/PLC/karta sterujgca powinny zapewnia¢ wejsciowe zasilanie DC 12-24V, prad = 100mA.

(2) Jesli polaryzacja wejsciowego zasilania prgdem statym zostanie odwrdcona, naped EtherCAT nie
bedzie dziatat; musisz obréci¢ okablowanie.
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Adres
parametru

Nazwa

Index +
sub-index

R-odczyt
W-zapis

S-ustugi

Domysina
wartos¢

Zakres

Opis

2152+01

Funkcja wejscia
cyfrowego 1

R/W/S

0-32768

1: sygnat bazowania

2: maksymalny ruch w
kierunku dodatnim

4: maksymalny ruch w
kierunku ujemnym

8: zatrzymanie awaryjne

16: zdefiniowane przez
uzytkownika

32: sonda dotykowa 1

64: sonda dotykowa 2

2152+02

Funkcja wejscia
cyfrowego 2

R/W/S

—

0-32768

1: sygnat bazowania

2: maksymalny ruch w
kierunku dodatnim

4: maksymalny ruch w
kierunku ujemnym

8: zatrzymanie awaryjne

16: zdefiniowane przez
uzytkownika

32: sonda dotykowa 1

64: sonda dotykowa 2

2152+03

Funkcja wejscia
cyfrowego 3

R/W/S

N

0-32768

1: sygnat bazowania

2: maksymalny ruch w
kierunku dodatnim

4: maksymalny ruch w
kierunku ujemnym

8: zatrzymanie awaryjne

16: zdefiniowane przez
uzytkownika
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j I 32: sonda dotykowa 1
64: sonda dotykowa 2
1: sygnat bazowania
2: maksymalny ruch w
kierunku dodatnim
4: maksymalny ruch w
kierunku ujemnym
Funkcja wejscia 0- ) i
2152+04 R/W/S |4 . .
cyfrowego 4 32768 8: zatrzymanie awaryjne
16: zdefiniowane przez
uzytkownika
32: sonda dotykowa 1
64: sonda dotykowa 2
1: sygnat bazowania
2: maksymalny ruch w
kierunku dodatnim
4: maksymalny ruch w
. - kierunku ujemnym
Funkcja wejscia 0-
2152+05 R/W/S | 16 . .
cyfrowego 5 32768 8: zatrzymanie awaryjne
16: zdefiniowane przez
uzytkownika
32: sonda dotykowa 1
64: sonda dotykowa 2
Czas
filtrowania 50- jednostka:
2153+01 polecen R/W/S | 1000
)\ 60000 | s
wejscia
cyfrowego 1 Zbyt dtugi czas
filtru moze
Czas powodowa¢
filtrowania 50- jednostka: | opdznienie
2153+02 polecen R/W/S | 1000 60000 g polecer
wejscia sterowania
cyfrowego 2
Czas 50- jednostka:
2153+03 : ; R/W/S | 1000
filtrowania / / 60000 Us
polecen
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Elementy Budowy Maszyn i Automatyki ¢ 5




T P

ty Budowy Maszyni-Autgmatyki =&
wejscia
cyfrowego 3
Czas
filtrowania 50- jednostka:
2153+04 polecen R/W/S | 1000
- 60000 | s
wejscia
cyfrowego 4
Czas
filtrowania 50 jednostka:
2153+05 polecen R/W/S | 1000
- 60000 | s
wejscia
cyfrowego 5
Stan logiczny wejscia:
0: Aktywny niski poziom
Konfiguracja 0} (domyélny)
2154 wejscia R/W/S |0
cyfrowego 65535 1: Aktywny wysoki poziom
(bit 0 mapowany na wejscie
1, i tak dalej)
Inne parametry zwigzane z wejsciami cyfrowymi:
Odczyt stanu aktywnego poziomu wejscia cyfrowego
2155 Status wejscia | R 0 0-32768 0: Aktywny niski poziom

cyfrowego

(domysliny)

1, i tak dalej)

Odczyt stanu funkcji wejscia cyfrowego

60FD

Funkcja
wejscia
cyfrowego

R

bez znaku 32 bity

kierunku ujemnym

kierunku dodatnim
bit2: sygnat bazowania

bit26: ukonczenie
wyzwalania sondy 1
bit27: ukonczenie
wyzwalania sondy 2
bit17-bit21: mapowanie

///E%*ﬁ H?’p.qv»a
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1: Aktywny wysoki poziom
(bit 0 mapowany na wejscie

bit0: ograniczenie ruchu w

bitl: ograniczenie ruchu w

bit16: zatrzymanie awaryjne

poziomu wejsciowego I11-15
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(gdy sa skonfigurowane jako
funkcje zdefiniowane przez
uzytkownika)

Uwaga: obowigzuje wersja
Fieldbus 202 lub nowsza

Wyijscie cyfrowe

’4“7 Strona napedu
(M A .

i 'I\.la.\'SUm.-'q'

el 3 j

12-24VDG

{_ﬁ‘-l

COM-

Uwaga:

(1) Powyzsze zasilanie (12-24VDC) jest wybierane przez uzytkownika i odwrdcenie polaryzacji zasilania
spowoduje uszkodzenie napedu.

(2) Wyjscie cyfrowe to wyjscie OC o maksymalnej obcigzalnosci 50mA/25V, dostarczane napiecie 12-
24VDC, w przeciwnym razie spowoduje uszkodzenie napedu.

(3) W przypadku obcigzenia indukcyjnego, takiego jak przekaznik nalezy podtaczy¢ diode ttumiagca
réwnolegle, jak wyzej. Jesli dioda jest podtgczona odwrotnie, uszkodzi to naped.

Parametry powigzane z wyjsciami:

Adres R-odczyt

parametru _ Domyélna _
Nazwa W-zapis .. Zakres | Opis

Index + sub- wartosc

e S-ustugi

t///_/EOI?OﬁI/HiIQ?
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1: wyjscie alarmowe

Funkcja 4: wyjscie potozenia

2005+01 wyjscia R/W/S 1 1-16
cyfrowego 1

8: wyjscie hamulca

16: sterowanie stacji
gtéwnej

1: wyjscie alarmowe

Funkcja 4: wyjscie potozenia
2005+02 wyjscia R/W/S 8 1-16
cyfrowego 2

8: wyjscie hamulca

16: sterowanie stacji
gtéwnej

0: logika pozytywna

Poziom 1: logika negatywna
2008 wyjscia R/W/S 0 0-3
cyfrowego Bit 0 mapuje wyjscie 1

Bit 1 mapuje wyjscie 2

Gdy bit4 obiektu 2005h+01/02 jest ustawiony na 1 (wartos¢ 2005h+01 lub 2005h+02 wynosi 16),
powigzany parametr jest ustawiany jak ponizej:

Adres R-
arametru odczyt
- E Domyslina
Nazwa . . Zakres
Index + sub- W-zapis | wartosc
index S-ustugi
Gdy funkcja wyjscia I/0O jest
ustawiona na sterowanie
stacjg nadrzedng (master
Dostepna : )
; bez znaku 32 station control), sterownik
60FE+01 funkcja R/W . o
L bity nadrzedny moze uzyé
wyjscia N .
kombinacji 60FE+01 i
60FE+02 do sterowania
wyjsciem 1/0.
60FE+02 Witaczona R/W bez znaku 32 | Kiedy zaréwno bit 16 z
funkcja bity rejestru 60FE+01, jak i bit 16
wyjscia z rejestru 60FE+02 sg
ustawione na 'l', wyjscie O1
zostaje aktywowane. Gdy bit
17 z rejestru 60FE+01 oraz bit
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17 z rejestru 60FE+02 s3
ustawione na '1', wyjscie 02
zostaje aktywowane, i tak

I
' 24Vde

| | —_—1

. | |
Sterownik

| : i
|

I Dioda ztﬁbezpiecz‘ jaca /Przekainil, Hamulec

| ¢
| <z

|

I

i 244 x|

I
|
* | . T x— -9
J | OUT2 |
|
|
I
I
I

W wersji serii EM3E od V1.1A, domysina funkcja wyjscia 2 (2005 +02) zostata zmieniona z trybu
"pozycja" na "hamulec", a inne zwigzane obiekty to:

Adres R-
parametru odczyt
W- Domyélna Adres parametru
Nazwa . .. Zakres
Index + sub- zapis wartosc
index S-
ustugi
Opdznienie
czasowe Czas od stanu zezwolenia
4003 . R/W/S | 50ms 0-3000 o
poluzowania do zwolnienia hamulca
hamulca
o
C(// i ® e
7EBMIiRA Y
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Opdznienie
Czas od stanu

czasowe ]
4004 R/W/S | 50ms 0-3000 | nieaktywnego do
blokady .
wyfaczenia PWM
hamulca

Technologia EtherCAT

W sieci sktadajacej sie z tradycyjnych urzgdzen Ethernet kazde urzadzenie moze odbiera¢ wszystkie
pakiety danych w sieci. Informacje dotyczgce okreslonych urzgdzen muszg by¢ wydobywane jedna po
drugiej na warstwie aplikacji, co moze znaczgco wptyngé na wydajnosé tej warstwy.

Technologia EtherCAT przetamuje ograniczenia systemowe tradycyjnych rozwigzan Ethernet i punkty
potgczenia nie muszg juz odbiera¢ wszystkich pakietéw danych w sieci, jak to ma miejsce w przypadku
innych protokotéw Ethernet. Kiedy ramka danych przechodzi przez kazde urzadzenie, stacja niewolnicza
EtherCAT odczytuje odpowiednie dane adresowe, gdy wiadomos$¢ przechodzi przez jej wezet. Podobnie
dane wejsciowe mogg by¢ wstawiane do wiadomosci w trakcie przekazywania wiadomosci. Stacja
niewolnicza identyfikuje odpowiednie polecenia i przetwarza je w momencie dostarczenia ramki (z
opd6znieniem rzedu kilku nanosekund). Ten proces jest realizowany za pomocg sprzetu w kontrolerze
niewolniczym, dlatego nie ma to zwigzku z wydajnoscig procesora stosu protokotu. Poniewaz predkosci
dostepnych danych, ktére docierajg do wielu urzadzen za pomocg ramek Ethernet, wzrosty o ponad
90% w obydwu kierunkach transmisji i odbioru, petne wykorzystanie funkcji petnego dupleksu
100BaseTX umozliwia osiggniecie efektywnej przepustowosci danych wynoszacej > 100 Mb/s (> 2 * 100
Mb/s, co stanowi 90% wykorzystania przepustowosci).
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Ustawienia ID sterownikéw i wyswietlanie stanu sieci.

Specyfikacja wyswietlania stanu sieci:

W EM3E mozna okresli¢ stan potgczenia sieciowego na podstawie wskaznikdw LED portu sieciowego
sterownika.

Ztacze komunikacji EtherCAT :

Nazwa Rys PIN Sygnat Opis
LED1 D 1 1,9 E_TX+ EtherCAT TxD+
i 2,10 E_TX- EtherCAT TxD-
LED2 [j:] . 3,11 E_RX+ EtherCAT RxD+
LED3 J[:] . | 4,12 / /
E’E:;CAT T2 @ | / 4
e D 6, 14 E_RX- EtherCAT RxD-
7,15 / /
8,16 / /
Obudowa PE Uziemienie ekranu
(1) LED1 jako wskaznik , Link/Activity IN”, zielony
(2) LED3 jako wskaznik , Link/Activity OUT”,
Uwagi zielony
(3) LED2 jako wskaznik ,RUN”, zielony
(4) LED4 jako wskaznik ,ERR”, czerwony

Ta dioda informuje o stanie komunikacji EtherCAT. Dioda RUN, dioda ERROR znajdujg sie z przodu
produktu, a dioda Link/Activity znajduje sie w prawym gérnym rogu portéw EtherCAT.

Nazwa Kolor Stan Opis

Wytaczona Stan inicjalizacji

Migajaca Stan przed rozpoczeciem dziatania
RUN Zielony Pojedyncze

zaswiecenie Bezpieczny stan pracy

Wiaczona Stan dziatania
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ERR Czerwony | Patrz sekcja - Btedy
Wytaczona Nie mozna nawigzac potaczenia warstwy
fizycznej
L/A IN Zielony Wiaczona Nawigzywanie potgczenia warstwy
fizycznej

Migajgca(szybko) | Interakcja danych

Wytgczona Nie nawigzano potaczenia na warstwie
fizycznej
Witaczona Nawigzywanie pofaczenia warstw
L/A OUT Zielony 2 ] ay_ POt <
fizycznej

Migajaca(szybko) | Po nawigzaniu potaczenia, Interakcja
danych

Zapisywanie parametrow

EM3E obstuguje funkcje zapisywania parametrow dostawcy. Po zmodyfikowaniu parametréw, obiekt
0x1010 moze byé zapisany poprzez operacje gtdwnego sterownika.

Gtéwna stacja moze wykonaé operacje 0x1010-04, aby zapisaé parametry uzytkownika do EEPROM,
jesli sterownik wykryje, ze dane 0x1010-04 wystane przez gtéwny sterownik to 0x65766173, sterownik
zapisze biezgce parametry do EEPROM (wtgczajgc w to wszystkie parametry o wtasciwosciach
zapisywania od 0x2000 do Ox5FFF).

Uwaga: nie wytgczaj zasilania podczas operacji zapisywania do EEPROM; w przeciwnym razie moga
zostac zapisane fatszywe dane; jesli taka sytuacja wystgpi, zresetuj wszystkie parametry przed
rozpoczeciem operacji zapisywania do EEPROM.

Przywracanie parametrow fabrycznych

Gtéwna stacja sterujgca moze wykonac operacje 0x1011-04, aby przywrécié fabryczne parametry
uzytkownika. Jesli sterownik wykryje, ze dane obiektu 0x1010-04 wystane przez gtéwny sterownik to
0x64616f6c, sterownik zostanie przywrdcony do ustawien fabrycznych.
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Stownik obiektow EtherCAT — Object chtlonary

"R" - Odczyt (Read) - Mozesz odczytywac dane.

"W" - Zapis (Write) - Mozesz zmieniac dane.

IISII -

Ustuga (Service) - Mozesz wykonywac okreslone akcje lub zadania.

"R" oznacza "Read" (Odczyt) - To oznacza, ze mozna odczytywac dane lub wartos$¢ z tego obiektu lub

zmiennej. W przypadku EtherCAT, odczyt danych moze by¢ uzywany do uzyskania informacji lub stanu

zwigzanych z urzadzeniem lub sterowaniem.

"W" oznacza "Write" (Zapis) - To oznacza, ze mozna zapisywacé (zmieniac) dane lub wartos¢ w tym

obiekcie lub zmiennej. Zapis danych jest uzywany do konfiguracji lub zmiany ustawien urzadzenia
EtherCAT.

W tabeli EtherCAT te symbole informuja, w jaki sposéb mozna dostepowaé do danej zmiennej lub
obiektu EtherCAT.

Napedy serii EM3E korzystajg z protokotu EtherCAT i moga komunikowac sie ze stacjami gtéwnymi,

ktore rowniez obstuguja protokot EtherCAT.

. R- Domysl
Subinde .
Index Nazwa odczyt [Zakres |na Uwagi
W- zapis wartos¢
v e Device Rodzaj - 0x00040Bity 0-15: Numer profilu urzadzenia
type urzadzenia 912 Bity 16-31: Dodatkowe informacje
0x02: prad przekroczony (over
current)
0x04: napiecie przekroczone lub
btad wzmacniacza (over voltage or
amplifier error)
Error Rejestr 0x20: przekroczenie limitu
1001 |00 . , R - 0 . .
register  |btedow polecenia lub przekroczenie
predkosci (command exceed limit or
over velocity)
0x80: btagd w pamieci EEPROM lub
btad kabla silnika (EEPROM error or
motor cable error)
Device Nazwa EM3E-
1008 [0 . R - -
name urzgdzenia 556
Hardware |Wersja
1009 |00 ) R - V1.0 -
version sprzetowa
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Wersja
Software :
100A |00 . oprogramowa R -
version .
nia
- Number of |Liczba
sub-index [subindekséw
Zapisz
Save all .
01 wszystkie R/W
parameters
parametry
Save .
. tZaplsz
communic ; isaé
02 . parametry R/W Nalezy wpisa¢ 0x65766173 lub
1010 ion o 1702257011 (dziesietnie) w
komunikacji
parameters subindeksie.
Save Zapisz Zwrécic 1, jesli zapis przebiegt
03 motion  |parametry  [R/W pomysinie
parametersjruchu
Save Zapisz
04 factory parametry  R/W
parametersffabryczne
- Number of |Liczba
sub-index |subindeksow
Restore all Przywrdc
parameterswszystkie
01 to parametry do R/W
default ustawien
setting domysinych
Reset
communic |Zresetuj
ation parametry
02 parameterskomunikacji |R/W Nalezy wpisa¢ 0x64616f6c lub
1011 to do ustawien 1684107116 (dziesietnie) do
factory fabrycznych subindeksu.
setting Zwrdci 1, jedli zapis przebiegt
Reset pomyslnie
i Zresetuj
motion
parametry
parameters L
03 I komunikacji [R/W
o
do ustawien
factory
. fabrycznych
setting
Reset user [Reset
04 parametersjparametrow [R/W
to uzytkownika
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factory
setting

Y

do ustawien
fabrycznych

1018

00

Number of
sub-index

Liczba
subindeksow

4

01

Vendor ID

dostawcy

Identyfikator R

0x00004
321

Kod Leadshine
0x00004321

02

Product
code

Kod produktu

0x00008
100

03

Revision
number

Numer wersji

0x00000
001

04

Series
number

Numer
seryjny

0x00000
001

1600

01-08

1t RXPDO-
Map object

Mapowanie 1
RXPDO

Konfigurowalny indeks i podindeks
stownika obiektow

1601

01-08

2"dRXPDO-
Map object

Mapowanie 2
RXPDO

Konfigurowalny indeks i podindeks
stownika obiektow

1602

01-08

34 RXPDO-
Map object

Mapowanie 3
RXPDO

Konfigurowalny indeks i podindeks
stownika obiektow

1603

01-08

4th RXPDO-
Map object

Mapowanie 4
RXPDO

Konfigurowalny indeks i podindeks
stownika obiektow

1A00

01-08

1St TXPDO-
Map object

Mapowanie 1
TXPDO

Konfigurowalny indeks i podindeks
stownika obiektow

1A01

01-08

2" TXPDO-
Map object

Mapowanie 2
TXPDO

Konfigurowalny indeks i podindeks
stownika obiektow

1C00

01

Output
type of
email

Typ wyjscia
wiadomosci

02

Input type
of email

Typ wejscia
wiadomosci

03

Output
type of
process
data

Typy wyjscia
przetwarzanyc
h danych

04

Input type
of process
data

Typy wejscia
przetwarzanyc
h danych

1C12

RXPDO

assign

Przypisanie
RXPDO

0x1600-
0x1603

0X1600
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1C13

TXPDO
assign

Przypisanie
TXPDO

Y

R/W

0x1A00-
0x1A01

0X1A00

Manufacture Specific Object - Obiekty Specyficzne dla Producenta

R-
Odczyt/
Subindex W- Domyslna
Index Nazwa : Zakres y, . UednostkalUwagi
Zapis/ wartosé
S-
Ustuga
1000-max Maksymalny prad wyjsciowy
Peak current
2000 |00 R/W/S |prad 1000 mA napedu.
(Prad szczytowy) .
sterownika
Microstep \Wymagana liczba impulsow
resolution 6400- do wykonania 1 obrotu
2001 |00 . .. [R/W/S 50000 |[Impulsy | . .
(Rozdzielczos¢ 51200 silnika.
mikrokrokowa)
Standby Current Procent pragdu czuwania

2003 |00 R/W/S [0-100 50 %

Percentage
o 1: wyjscie alarmowe
Ustawienie . S
. 4: wyjscie potozenia
01 funkcji wyjscia [R/W/S [1-16 1 - .
8: wyjscie hamulca
cyfrowego O1 . i .
2005 16: sterowanie stacji gtéwnej
o 1: wyjscie alarmowe
Ustawienie - —
. S 4: wyjscie potozenia
02 funkcji wyjscia [R/W/S [1-16 3 - .
8: wyjscie hamulca
cyfrowego 02 ) L .
16: sterowanie stacji gtdwnej
Action when 0: Nie reaguj na polecenia, a
disabled wat silnika nie jest
(Dziatanie zablokowany;

2007 |00 L R/W/S [0-1 0 - ) ) .
blokady silnika, 1: Nie reaguj na polecenia, ale
przy stanie braku wat silnika jest zablokowany;
zezwolenia)

Ustawienie impedancji
wyjscia cyfrowego
o 0: Logika dodatnia
Digital Output ) .
1: Logika ujemna
2008 |00 Impedance R/W/S [0/1 0 - o
. Bit O jest mapowany na
Setting -
wyjscie 1
Bit 1 jest mapowany na
wyjscie 2
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2009 (00 Enable FIR filter |3 lo/1 0 e
nable er - .
filtr FIR 1:tak
Internal filtering Czas wygtadzania polecen
2010 01 ) R/W/S [50-25600 (1000 us .
time sterujgcych.
Soft-start time 000 Czas wygtadzania pradu
2012 (00 (Czas miekkiego [R/W/S 65535 4096 50us rozruchowego.
rozruchu)
Autostrojenie (petla pradu)
Auto-tuning at rzy wigczeniu zasilania:
2013 {00 8 R/w/s jo-2 1 N prey Wia
power on 1: Tak.
0: Nie
00 R/W/S Parametr Kp petli pradowej
Jesli obiekt 2013h+00 jest
ustawiony na 1, mozna go tylko
2015 Current Loop Kp 200-32767 [300 - odczytywad. Jesli obiekt
2013h+00 jest ustawiony na 0,
mozna go zapisywac,
odczytywad i zapisywac zmiany.
00 R/W/S
Parametr Ki petli prgdowe;j
Jesli obiekt 2013h+00 jest
) ustawiony na 1, mozna go tylko
2016 Current Loop Ki 0-32767 30 - e
odczytywad. Jesli obiekt
2013h+00 jest ustawiony na 0,
mozna go zapisywac,
odczytywad i zapisywac zmiany.
Parametr Kc petli pragdowej
2017 e Current Loop Kc RIW/S 80-300 75 - P ) Pra J i
Pozostaw domysine wartosci
00 Motor R/W/S [1-20000 |1000 Rezystancja silnika
2020 . mOhm
Resistance Jednostka: mOhm
00 Motor R/W/S Indukcyjnosé silnika
2021 1-6000 |1 uH
Inductance Jednostka: puH
00 R/W/S Ustawienie poziomu wyjscia. Bit
0 i Bit 1 sg uzywane do
S Output level 0-Oxfiff 0 ] kor.l'fr.olowa.nia polaryzaf:ji |
setting wyjscia 01 i 02, odpowiednio. 0
oznacza niski poziom, 1 oznacza
wysoki poziom.
00 External position Wysokie 16 bitéw otrzymanej
2039 R - 0 - , ..
H sumy polecen pozycji.
<kie 16 bitd X
00 External position Niskie 16 bItO’W otrzY'manejJ
2040 R/W - 0 - sumy polecen pozycji. Zapis:

L

Whpisz 1, aby wyczyscié licznik.
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00 Reference
2043 ) R - 0 -
Velocity

Predkos¢ referencyjna.
Jednostka: obr./min

2048 | 00 | Bus-voltage R 0-65535 | - \Y

Napiecie magistrali

Motor running
2051 | 00 L R/W 0/1 0 -
direction

Kierunek obrotow silnika:
0: CCW
1: CW

Alarm
detection
2056 | 00 | selection R/W/S | 0~65535 | Oxc3 0-0xffff
(wybor funkcji
alarmu)

Wybierz, czy ma by¢
wykrywane alarmowanie
przez ustawienie wartosci
bitu tego parametru: =1:
Tak; =0: Nie

Bit0: Prad przekroczony
(Czerwona dioda LED L1
miga raz), ustawienie
domyslne 1;

Bit1l: Napiecie przekroczone
(Czerwona dioda LED L1
miga dwa razy), ustawienie
domysine 1;

Bit2: Btad w pamieci
EEPROM (Czerwona dioda
LED L1 miga 8 razy),
ustawienie domysine 0;
Bit3: Polecenie przekracza
limit (Czerwona dioda LED
L1 miga 5 razy), ustawienie
domyslne O;

Bit7: Btad kabla silnika
(Czerwona dioda LED L1
miga 7 razy), ustawienie
domysine O;

Bit11: Btgd wzmacniacza
(Czerwona dioda LED L1
miga 12 razy), ustawienie
domyslne 0.

Wyczysé
2057 |00 | YH R/W | 0/1 0 ;
biezacy alarm

O:nie, 1:tak

Wiacz funkcje
2058 | 00 | miekkiego R/W |0/1 0 -
startu

O:nie, 1:tak

Automatyczna
2073 | 00 R/W 0/1 0 -

0:nie, 1:tak, silnik obraca sie
automatycznie 0 30° w

praca silnika
Zeam e, ¥
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po wiaczeniu jedna strone, a nastepnie o
30° w drugg strone po
wiaczeniu zasilania, a
nastepnie przechodzi w stan
gotowosci (standby state).

Wyczysé
2093 |00 | 1Y RAW | 0/1 0 i O:nie, 1:tak
alarmu
Slave ID . .
Adres stacji slave: Aktywuj
(Numer

2150 | 00 R/W/S | 0-256 1 - po ponownym zasilaniu

identyfikacyjn
Y . yiny Wazne, gdy: 0x2151=1;
sterownika)

Zrédto identyfikacji
urzadzenia podrzednego
Slave ID (sterownika):

2151 | 00 R/W/S | 0-10 0 - .
resource 0: przetaczniki DIP

1: Ustawiane przez 0x2150

2: pamiec¢ ESC

Funkcja Wartosc
wejscia domysina
cyfrowego 1 to sonda | 1: sygnat bazowania

dotykowa | 2: maksymalny ruch w
1. Aby kierunku dodatnim
zastosow | 4: maksymalny ruch w

ac kierunku ujemnym
01 R/W/S | 0-32768 | 32 . . .
zmiany, 8: zatrzymanie awaryjne
nalezy 16: zdefiniowane przez
ponowni | uzytkownika
e 32: sonda dotykowa 1
uruchomi | 64: sonda dotykowa 2
¢
2152 o

zasilanie

Funkcja Wartos¢

wejscia domysina | 1: sygnat bazowania

cyfrowego 2 to sygnat | 2: maksymalny ruch w
bazowani | kierunku dodatnim
a. Aby 4: maksymalny ruch w
zastosow | kierunku ujemnym

02 R/W/S | 0-32678 |1 ) . .

ac 8: zatrzymanie awaryjne
zmiany, 16: zdefiniowane przez
nalezy uzytkownika
ponowni | 32: sonda dotykowa 1
e 64: sonda dotykowa 2
uruchomi
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¥ y s
zasilanie
Funkcja Domyslny
wejscia m
cyfrowego 3 ustawieni
em jest .
o 1: sygnat bazowania
krancowk
2: maksymalny ruch w
a
. kierunku dodatnim
dodatnia.
4: maksymalny ruch w
Aby . .
kierunku ujemnym
03 R/W/S | 0-32678 | 2 zastosow ] )
aé 8: zatrzymanie awaryjne
. 16: zdefiniowane przez
zmiany, . .
. uzytkownika
nalezy
. | 32: sonda dotykowa 1
ponowni
64: sonda dotykowa 2
e
uruchomi
¢
zasilanie
Funkcja Domyslni
wejscia e jest to
cyfrowego 4 limit w .
. 1: sygnat bazowania
kierunku
. 2: maksymalny ruch w
ujemnym | . .
kierunku dodatnim
. Aby
4: maksymalny ruch w
zastosow | . .
) kierunku ujemnym
04 R/W/S | 0-32678 | 4 ac . .
. 8: zatrzymanie awaryjne
zmiany, .
. 16: zdefiniowane przez
nalezy ) ]
.| uzytkownika
ponowni
32: sonda dotykowa 1
e
| 64: sonda dotykowa 2
uruchomi
¢
zasilanie
Funkcja Aby 1: sygnat bazowania
wejscia zastosow | 2: maksymalny ruch w
cyfrowego 5 ac kierunku dodatnim
zmiany, 4: maksymalny ruch w
05 R/W/S | 0-32678 | 16 nalezy kierunku ujemnym
ponowni | 8: zatrzymanie awaryjne
e 16: zdefiniowane przez
uruchomi | uzytkownika
32: sonda dotykowa 1

ﬁﬂiln
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) ’ ¢ 64: sonda dotykowa 2
zasilanie
Czas
filtrowania jednostka
2153 | 01 | polecen R/W/S | 1000 50-60000
wejscia us
cyfrowego 1
Czas
filtrowania jednostka
2153 | 02 | polecen R/W/S | 1000 50-60000
wejscia us
cyfrowego 2
Czas
] ) ] Zbyt dtugi czas filtrowania
filtrowania jednostka . p
) moze powodowac
2153 |03 | polecen R/W/S | 1000 50-60000 DR )
- opdznienie polecen
wejscia us _
sterowania
cyfrowego 3
Czas
filtrowania jednostka
2153 | 04 | polecen R/W/S | 1000 50-60000
wejscia us
cyfrowego 4
Czas
filtrowania jednostka
2153 | 05 | polecen R/W/S | 1000 50-60000
wejscia us
cyfrowego 5
Konfiguracja stanu
logicznego wejscia:
Digital input 0: Bez zmian (domysin
2154 | 00 & P R/W/S | O 0-65535 | - i ( vsiny)
levels 1: Odwrécone
(bit 0 mapuje cyfrowe
wejscie 11, i tak dalej)
) 0: Pochodzi od zakonczenia
Funkcja w .
2163 | 00 | pozycji w R/W/S | 10 0 i planowania
P y_j 10: Pochodzi od
trybie 1 o
sterownikéw EtherCAT
Control Wersja oprogramowania
01 | software R - sterownika EtherCAT
3100 version (software)
02 Firmware R Wersja oprogramowania
version (firmware)
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EtherCAT Wersja protokofu EtherCAT
03 | protocol R --
version
Lista alarmoéw:
-~ O0x3FFE+01 to kod kod najnowszego
3FFE |01-0A |Alarm record R/W/S |0~32767 ] o
-~ btedu inne to alarmy wczesniejsze.
Delay of loosenin 50 Czas od stanu gotowosci do prac
4003 00 Y & R/w/s |0-3000 . i
brake (enable) do zwolnienia hamulca
Delay of locking R/W/S |0-3000 50 Czas od stanu nieaktywnego (non-
4004 |00 brake enabled status) do wytgczenia
PWM
Stan zezwolenia . Do strojenia
5001 |00 Internal Enable R 0-1 0 wewnetrznego
5002 |go ESC Control Register R/W  [0-Oxffff 0 Do strojenia wewnetrznego
5003 |00 ESC Date Register R 0-Oxffff 0 Do strojenia wewnetrznego
5004 DC Watchdog 0-Oxffff Licznik DC watchdoga
00 R 0 I
Counter Do strojenia wewnetrznego
Watchdog Time 0-Oxffff Czas watchdoga:
5010 (00 R/W 0 I
Do strojenia wewnetrznego
The Code of Motor 0-Oxffff 23: Nie obstuguj biezgcego trybu
5013 |00 Don’t Move R 0 30: Polecenie przekracza zakres
predkosci
Velocity Limit Limit predkosci.
5014 (00 R/W  |0-3000 1600 .
Jednostka: obr./min

Parametry sterownia ruchem — Motion Object

Wartos¢ :
Index | Nazwa Dostep | Zakres ) Jednostka | Uwagi
domysina
603F | Error Code R 0-65535 0 -- Najnowszy btad
6040 | Control Word | R/W 0-65535 0 -- Stowo sterujgce
6041 | Status Word | R 0-65535 0 -- Stowo stanu
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i i 5: Po zwolnieniu
do zatrzymania
rzy okreslonej
Quick stop przy L. :
. wartosci
type selection .
predkosci,
605A | (0pcja R/W | 0-65535 5 - wiaczyé stan
szybkiego szybkiego
zatrzymania) zatrzymania
(quick stop state);
Inne: niewazne
1: tryb PP,
Operation
P 3:tryb PV,
6060 | Mode R/W | 0-255 8 -
6: tryb Home,
(Tryb pracy)
8: tryb CSP
Operation Wyswietlanie
6061 | mode display | R 0-255 8 -- trybu pracy
EtherCat
Position -2147483648 Wyswietlanie
6062 | command R 0 Impuls zadanego
~2147483647 . .
polecenia pozycji
Position -2147483648 Pozycja -
| val R I I i
6064 | actual value ~2147483647 0 mpuls rzeczyt/\flsta
wartosc
Velocity -2147483648 P/s Wyswietlanie
606B | command R 0 zadanej predkosci
~2147483647 (impuls/s) L
P predkosci
cosc Velocity . -2147483648 . P/S Rzeczywista wartoé¢
actual value -2147483647 (impuls/s) predkosci
Target -2147483648 P Pozycja docelowa w
607A » R/W 0 . o
position ~2147483647 (impuls) trybie PP (position mode)
Offset bazowania
-2147483648 P
607C | Home offset | R/W 0 Wartos¢ réznicy
~2147483647 (impuls) pomiedzy pozycja zerowa
a mechanicznym
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punktem zerowym w
trybie bazowania

Trapezoidal -2147483648 Maksymalna
1 loci R/W - I kosé
608 velocity JW/S 9147483647 50000 dOpl.JSZCZB na |.o'red 0S¢ w
trybie PP (position mode)
Start and -2147483648 Predkos¢ start i stop w
6082 . R/W/S 0 - .
stop velocity ~2147483647 trybie 1
Trapezoidal -2147483648 P/SA2 Przyspieszenie w trybie
6083 | jcceleration | R/W/S 50000 .
~2147483647 (impuls/s?) | PP 1PV
Trapezoidal -2147483648 P/S7A2 Zwalnianie w trybie PP i
6084 | yeceleration | R/W/S 50000 | oy
~2147483647 (impuls/s?)
Quick stop -2147483648 | 5000000 P/SA2 Zwalnianie szybkiego
6085 | deceleration | R/W/S zatrzymania (awaryjnego)
~2147483647 (impuls/s?) ) _
P w trybie PP, PV i Home
Homin Wybér trybu bazowania
6098 8 R/W/S | 0-100 19 i yROTEY
mode
6099+ | Fast homing -2147483648 P/S Predkosc¢ podczas
01 velocit R/W/S 50000 wyszukiwania sygnatu
Y IWIS| 3147483647 (impuls/s) yorun ve
P wytacznika kraricowego
6099+ | Slow homing -2147483648 P/S Predkos¢ podczas
02 velocity R/W/S 25000 wyszukiwania czujnika
~2147483647 (impuls/s) ) :
P bazowania (home signal)
Homing -2147483648 P/SA2 Predkos¢ przyspieszania /
609A lerati R/W/S 9147483647 25000 zwalniania w trybie
acceleration (impuls/s?) Home
Touch probe Stowo sterujace sondy
trol d
60Bg | COMTOIWOrd | R/W | 0-65535 0 ) Ustawianie funkcji sondy
dotykowej ,
Touch probe Stowo stanu
statue word
6089 uew R 0-65535 0 ) Stan sondy dotykowej
1/2,
Touch probe -2147483648 P L,
o Wartos¢ danych
60BA R 0
1 rising Edge . .
~2147483647 (impuls) zmierzona przez sonde
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latched
position

Y Y

dotykowa 1 przy zboczu
narastajgcym

Touch probe

-2147483648

Wartos¢ danych wykryta

1 faling Edge P
60BB latched R ~2147483647 | 0 przez sonde dotykowa 1
atche ;
. (impuls) | b2y zboczu opadajacym
position
Touch probe -2147483648 Wartos¢ danych
60BC 2 rising R ~2147483647 | 0 P zmierzona przez sonde
Edge latched (impuls) dotykowg 2 przy zboczu
position narastajagcym
Touch probe -2147483648 Wartoéé danveh wvkrvta
2 faling P y <
60BD Edee latched R ~2147483647 | 0 przez sonde dotykowg 2
e latche ;
g. _ (impuls) | 57y zboczu opadajacym
position
Interpolation Wartos¢ okresu
interpolacji
60C2+ Time period R/W 0-255 2 - P J
01 value Tylko do strojenia
wewnetrznego.
60C2+ | Interpolation Numer indeksu czasu
02 time index interpolacji
number R/W | -128-127 0 -
Tylko do strojenia
wewnetrznego.
Touch probe Sonda dotykowa 1 licznik
1 rising Edge zbocza narastajgcego
counter
60D5 R 0-65535 0 - Czestotliwos¢ rejestracji
zbocza narastajgcego
sondy dotykowej 1
Touch probe Sonda dotykowa 1 licznik
1 falling zboczy opadajacych
edge
60D6 & ) R 0-65535 0 - Czestotliwosé rejestracji
counter
zbocza opadajacego
sondy dotykowej 1
Touch
o probe?2 R 0-65535 0 Sonda dotykowa 2 licznik
rising edge zbocza narastajgcego
. d b .
counter
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Czestotliwosc¢ rejestracji
zbocza narastajgcego
sondy dotykowej 2

60D8

Touch probe
2 falling
edge
counter

0-65535 0

Sonda dotykowa 2 licznik
zboczy opadajacych

Czestotliwos¢ rejestracji
zbocza opadajacego
sondy dotykowej 2

60FD

Digital input
state

0-
4294967296

Stan wejs¢ cyfrowych:
bit0: Limit ujemny
bitl: Limit dodatni
bit2: Sygnat homingu

bit16: Zatrzymanie
awaryjne

bit17-bit21: Poziom
wejscia IN1-IN5
zdefiniowany przez
uzytkownika

bit26: Stan sondy 1 (czy
wyzwalanie sondy zostato
zakoniczone)

bit27: Stan sondy 2

60FE+
01

Open
physical
output

R/W/S

0-
4294967296

60FE+
02

Enable
physical
output

R/W/S

0-
4294967296

Kiedy 2005h+01/02 jest
ustawione na sterowanie
stacjg gtéwna, sterownik
gtowny moze uzywadé
kombinacji 60FE+01 i
60FE+02 do sterowania
wyjsciem 10:

Gdy bit16 60FE+01 i
60FE+02 ma wartosc¢ ,17,
O1 generuje sygnat
wyjsciowy

Gdy bit17 w 60FE+01 i
60FE+02 ma wartosc¢ ,17,
na wyjsciu pojawia sie 02
i tak dalej

T
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Target
& ] Maksymalna predkosé w
60FF | velocity R/W | 2147483648- | 0 - ) i
trybie Velocity Mode
2147483648
Supported )
i 0- Tryby pracy obstugiwane
6502 | operation R 165 --
4294967296 przez naped
mode

Plik XML lub plik ESI

Do potaczenia sterownika z modutem gtéwnym EtherCAT potrzebny jest plik informacyjny EtherCAT
Slave (plik XML lub plik ESI).

Ten plik jest dostarczany przez firme Leadshine i opisuje informacje o urzadzeniu podrzednym w
formacie XML w oparciu o specyfikacje EtherCAT. Aby zapoznac¢ sie z metodg importowania, postepu;j
zgodnie z instrukcjg oprogramowania EtherCAT Master.

Niektdre stacje gtébwne wymagajg plikow w okreslonym formacie i nie rozpoznajg formatu XML, nalezy
skontaktowad sie z zarzadca stacji master.
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Kody btedoéw i Rozwigzywanie problemoéw
W przypadku wystgpienia alarmu, sterownik wtgcza funkcje ochronng i silnik przestaje dziata¢. EM3E

posiada trzy stowniki obiektéw, ktére pozwalajg na odczyt kodéw alarméw, a dwie czerwone diody LED
migajg, aby wyswietli¢ pewne informacje o alarmie.

Kod btedu

(1) Obiekt 0x3FFE+01 wskazuje biezacy alarm, a pozostate wskazania subindekséw sg alarmami
historycznymi.

(2) Obiekty 0x1001 i 0x603F wskazujg biezgcy alarm. Kod btedu odczytany przez 0x603F jest zgodny ze
specyfikacjg IEC 61800; kod btedu odczytany przez 0x1001 - specyfikacja CIA.

(3) Kod btedu odczytany przez jakas stacje gtdwng jest wyswietlany w postaci dziesietnej. Nalezy
przekonwertowac go na format szesnastkowy, a nastepnie zapoznac sie z tabelg kodow btedéw
przedstawiong ponizej. Na przyktad stacja gtdwna zgtasza kod btedu 8721, odpowiednia liczba
szesnastkowa to 0x2211, wiec informacja o alarmie w tabeli referencyjnej to alarm przekroczenia
dopuszczalnego pradu.

Wartos¢ | Wartosé

Opis Rozwi anie problemad
OX3FFE | Ox603F | "' AATE W

0x0e0 0x2211 Over-current 1. Sprawdz, czy nie doszto do

) zwarcia w okablowaniu lub w silniku.
Przekroczenie pradu

2. Odtacz zasilacz, ktéry spowodowat
alarm, podtacz inne zasilanie na probe.

1. Sprawdz napiecie zasilania;

Over-voltage . L . .
0x0c0 0x3211 2. Jezeli w ruchu wystgpi przekroczenie

(przekroczenie napiecia) napiecia, czas przyspieszania i zwalniania
moze sie wydtuzyc

0x0a0 0x3150 | A phaze amplifier failure

(Btad w fazie A

wzmacniacza
) 1. Zresetuj parametry do ustawien

0x0al 0x3151 B phaze ampilifier failure fabrycznych i zrestartuj zasilanie
(Btad w fazie B 2. Jesli nadal wystepuje, oznacza to
wzmacniacza) awarie sprzetu

0x1a0 0x8402 Over-speed 1. Zmniejsz wartos¢ predkosci zadanej;
(przekroczenie predkosci) 2. Wpisz 0x10 do obiektu 0x2056 aby

skasowac alarm.
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0x240 0x5530 Save error 1. Zresetuj parametry do ustawien
Btad EEPROM fabrycznych i zrestartuj zasilanie
2. Jesli nadal wystepuje, oznacza to
awarie sprzetu
0x260 0x7329 Limit switched alarm Odnosi sie do 0x22A9+00
Alarm wyfacznika
krancowego
0x570 0x5441 | Quick stop alarm Odnosi sie do 0x22B4+00
Alarm szybkiego
zatrzymania
0x5f0 0x7122 Auto-tuning error 1. Uruchom ponownie naped;
Btad autostrojenia Jesli nadal istnieje, wytacz automatyczne
dostrajanie przez 0x2013
0x816 0x8216 Nieprawidtowa konfiguracja Sprawdz kabel sieciowy
skrzynki pocztowej w stanie
przed-dziataniem
0x81b 0x821B | Watchdog timeout Sprawdz kabel sieciowy
Bfad watchdoga
0x836 0x8736 Invalid DC Zmniejsz wartos¢ okresu synchronizacji
synchronization period lub zwieksz wartos¢ 0x5400+02
(Nieprawidtowy okres
synchronizacji DC)
0x870 0x5201 Unsupported operation mode Sprawdz warto$é 0x6061 i skoryguj jg do
obstugiwanego trybu pracy;
Nieobstugiwany tryb pracy 8 go trybu pracy
0x801 0x8201 ESM state machine
conversion failed
(Konwersja maszyny Alarmy zwigzane ze stacjg gtéwna
stanu ESM nie powiodta (master)
sie)
bez doktadnego rozwigzania.
0x802 0x5510 Memory overflow

(Przepetnienie pamieci)
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0x807 0x8207 | The mapping object does
not exist (Obiekt
mapowania nie istnieje)

0x808 0x8208 PDO mapping object
length error

(Btagd dtugosci obiektu
mapowania PDO)

0x809 0x8209 PDO mapping object has no
mapping

attribute

(Obiekt PDO nie ma atrybutu
mapowania)

0x811 0xA001 Invalid ESM conversion request

(Nieprawidtowe zgdanie
konwersji ESM)

0x812 0xA002 Unknown ESM conversion
request

(Nieznane zgdanie konwersji
ESM)

0x813 0x8213 Boot state request protection

(Ochrona zgdania stanu rozruchu)

0x815 0x8215 Email configuration with invalid
boot status (Konfiguracja
wiadomosci z nieprawidtowym
stanem rozruchu)

0x818 0x8211 No valid input data

(Brak prawidtowych danych
wejsciowych)

0x819 0x8212 No valid output data

(Brak prawidtowych danych
wyjsciowych)

0x81c 0x821C Invalid sync manager type

(Nieprawidtowy typ menedzera
synchronizacji)
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0x81d 0x821D | Invalid output configuration

(Nieprawidtowa konfiguracja
wyjscia)

0x81le 0x821E Invalid input configuration

(Nieprawidtowa konfiguracja
wejscia)

0x821 0xA003 | Waiting for the initial state of
ESM

(Oczekiwanie na stan poczatkowy
ESM)

0x822 0xA004 | Waiting for ESM pre-operation
state

(Oczekiwanie na stan przed-
dziataniem ESM)

0x823 0xA005 | Waiting for ESM safe operation
status (Oczekiwanie na status
bezpiecznej pracy ESM)

0x824 0x8224 Invalid process data input
mapping

(Nieprawidtowe mapowanie
wejscia danych procesowych)

0x825 0x8225 Invalid process data output
mapping

(Nieprawidtowe mapowanie
wyjscia danych procesowych)

0x827 0x8727 Free running mode is not
supported

(Tryb Free Running nie jest
obstugiwany)

0x828 0x8728 Does not support synchronous
mode

(Nie obstuguje trybu
synchronicznego)

0x82b 0x8210 Invalid input and output
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(Nieprawidtowe w'ejs'cie’i wyijscie)

0x82c 0x872C Fatal sync error

(Fatalny btad synchronizacji)

0x82d 0x872D | No synchronization errors

(Zadnych btedéw synchronizacji)

Synchronization period is too

small
0x82e 0x872E

(Okres synchronizacji jest za
krotki)

0x830 0x8730 Invalid DC synchronization
configuration (Nieprawidtowa
konfiguracja synchronizacji DC)

0x832 0x8732 DC phase locked loop failure
(Awaria petli fazy DC)

0x833 0x8733 DC sync 10 error

(Btad we/wy synchronizacji DC)

0x834 0x8734 DC synchronization timeout

(Przekroczono limit czasu
synchronizacji DC)

0x835 0x8735 Invalid DC cycle

(Nieprawidtowy cykl DC)

0x850 0x5550 EEPROM inaccessible

(EEPROM niedostepny)

0x851 0x5551 EEPROM error

(Btad EEPROMu)

0x852 0x5552 | The hardware is not ready

(Sprzet nie jest gotowy)

Wskazniki alarmu LED

Jak pokazano na ponizszym rysunku, znajdujg sie dwie czerwone diody sygnalizujgce alarm. Zazwyczaj
ALM informuje o alarmach zwigzanych z ruchem napedu, a ERR informuje o alarmach zwigzanych z
komunikacjg napedu.
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Tabela wskazujgca oznaczenia czerwonego Swiatetka alarmowego ALM:

Liczba Kod btedu
migniec Opis w 0x603F | Rozwigzywanie problemoéw
ALM
Sprawdz, czy wystepuje zwarcie w instalacji
elektrycznej lub w silniku.
Przekroczenie
1 pradu 0x2211 W przypadku alarmu zwigzanego z zasilaniem,
spréobuj zamieni¢ zrédto zasilania na inne i
sprawdz, czy problem nadal wystepuje.
Sprawdz napiecie zasilania.
Przekroczenie
2 napiecia 0x3211 Jesli wystepuje przekroczenie napiecia w trakcie
ruchu, zwieksz czas przyspieszania i hamowania.
Btad blokady watu Sprawdz, czy przewody silnika sg poprawnie
4 0x7323 podtaczone.
Sprawdz, czy podtaczenie przewodoéw silnika jest
poprawne.
Zresetuj parametry do ustawien fabrycznych i
. ponownie uruchom zasilanie.
5 Bfad zapisu 0x5530
parametru Jesli problem nadal istnieje, moze to by¢ usterka
sprzetowa.
Btad Ponownie uruchom sterownik.
6 automatycznego 0x7122 Jeéli problem nadal wystepuje, wytacz funkcje
dostrajania autotuningu w rejestrze 0x2013.
10 Bfad szybkiego 0x5441 Prosze sie odnies¢ do 0x22B4+00

zatrzymania
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Btad wytgcznikow

11 ] 0x7329 Prosze sie odnies¢ do 0x22A9+00
krancowych
Zawsze Ponownie uruchom zasilanie.
taczone
wiacz Btad sprzgtowy - Jesli problem nadal wystepuje, moze to byé¢

usterka sprzetowa.

Kiedy EM3E ma awarie komunikacji sieciowej, stan migania diody Alarm LED2 oraz kody btedéw w
obiekcie 0x603F s3 wymienione w ponizszej tabeli. Cze$¢ awarii komunikacji sieciowej moze by¢
zapisana, a wszystkie mogg by¢ usuwane.

Tabela wskazujgca oznaczenia alarmu diody Alarm LED2:

Kod
Liczba mignie¢ . . . . .
e Opis btedu Zapisywalne | Rozwigzywanie problemoéw
0x603F
Nieprawidtowa
Miganie o konfiguracja w stanie 0x8216 | Nie Sprawdz kabel sieciowy
niskie] przedoperacyjnym
czestotliwosci
Inne - Nie -
Podwdjne Limit czasu watchdoga 0x821B | Tak Sprawdz kabel sieciowy
migniecie
Btad trybu 0x871A | Tak
Pojedyncze synchronizacji
migniecie
inne - Nie

Kasowanie alarmow

Po wystgpieniu alarmdéw napedu EM3E nalezy najpierw odcig¢ zasilanie, aby sprawdzi¢ usterke,
zwtlaszcza przekroczenie pradu i napiecia.

Niektdre alarmy (z wyjatkiem przekroczenia napiecia i pragdu) mozna skasowa¢, gdy naped jest
wstrzymywany. Krok jest nastepujacy:

e Wopisz 0x80 (liczba dziesietna 128) do obiektu 0x6040, aby skasowa¢ biezacy alarm (z wyjatkiem
przekroczenia pradu i napiecia). Ta metoda jest zalecana;

e Lub wpisz 1 do obiektu 0x2093, aby wyczysci¢ historyczne zapisy alarméw. W tym momencie
wszystkie subindeksy Ox3FFE sg czyszczone;

Wspolne funkcje

ﬁﬂiln

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki



ﬁﬂilﬁ

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Zapisywanie parametrow i resetowanie napedu

Aby zapisa¢ wszystkie mozliwe do przechowywania parametry w EEPROM poprzez obiekt 0x1010,

nalezy wpisac ,,0x65766173” w subindeksie 01h. Aby zresetowa¢ naped do parametréw domysinych za

pomocg obiektu 0x1011, nalezy wpisac¢ ,,0x64616F6C” w subindeksie 01h. Po wpisaniu polecenia

zapisu, nie wytgczaj natychmiast zasilania, odczekaj okoto 10 sekund, aby upewnic sie, ze wszystkie

parametry zostaty pomysinie zapisane.

Ponizsza tabela zawiera opis Obiektu (1010h) i Obiektu (1011h).

Akcja Index Polecenie Wartos¢ | Opis
zapisu (hex zwrotna
Sub-index pisu (hex)
Save Objects (2000h-5000h) | 1010+04 0x65766173 Return 1 | Save Manufacture Specific
Objects
Zapisz obiekty (2000h- Zwréé 1 J
5000h) Zapisz obiekty okreslone
przez producenta
Save Objects (6000h) 1010+03 0x65766173 Return 1 | Save Motion Objects
Zapisz obiekty (6000h) Zwréé 1 | Zapisz obiekty ruchu
Save Objects (1000h) 1010+02 0x65766173 Return 1 | Save Communication
Objects
Zapisz obiekty (1000h) Zwréé1 | o
Zapisz obiekty
komunikacji
Save all Objects 1010+01 0x65766173 Return 1 | Save all Objects
Zapisz wszystkie obiekty Zwré¢ 1 | Zapisz wszystkie obiekty
Restore Objects (2000h- 1011+04 | Ox64616F6C Return 1 | Reset Manufacture
5000h) .. Specific Objects
Zwroc 1
Przywrd¢ obiekty (2000h- Resetuj obiekty okreslone
5000h) przez producenta
Restore Objects (6000h) 1011+03 0x64616F6C Return 1 | Save Motion Objects
Przywrdc¢ obiekty (6000h) Zwréé 1 | Przywrdd obiekty ruchu
Restore Objects (1000h) 1011+02 0x64616F6C Return 1 | Reset Communication
Objects
Przywréé obiekty (1000h) Zwreel |
Resetuj obiekty
komunikacji
Restore all Objects 1011+01 0x64616F6C Return 1 | Reset all Objects
Przywrd¢ wszystkie obiekty Zwro¢ 1 | Resetuj wszystkie obiekty
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Dodatek: Metody bazowania

Napedy serii EM3E obstugujg metody bazowania -1, -2, 1 - 14, 17 - 34 oraz metody 35 i 37. Szczegdtowa
definicja i proces metod bazowania opisano ponizej.

Zero Position - Pozycja zerowa: stata pozycja na maszynie moze odpowiadac okreslonemu
cyfrowemu sygnatowi wejsciowemu lub sygnatowi Z

Zero Point of Machine - Punkt zerowy maszyny: mechaniczne potozenie zera absolutnego
Home offset - Przesuniecie bazowania: réznica pomiedzy pozycjg zerowq a punktem zerowym
maszyny, warto$¢ Obiektu 607Ch (domyslnie =0 ), , Pozycja zerowa = punkt zerowy + home
offset

Home Switch — Czujnik bazowania: sygnat wejsciowy czujnika bazowania

Negative Limit - Limit ujemny: sygnat wejsciowy wytgcznika krancowego maksymalnego ruchu
w kierunku ujemnym

Positive Limit - Dodatni limit: sygnat wejsciowy wytgcznika krarnicowego maksymalnego ruchu w
kierunku dodatnim

o Metoda 17 wymaga krancéwki granicy ujemnej, metoda 18 wymaga kraricowki granicy
dodatnie;.

17. Obcigzenie znajduje sie po prawej stronie ujemnego wytacznika kranncowego, a silnik pracuje w
kierunku ujemnym. Gdy silnik po raz pierwszy osiggnie ujemny sygnat graniczny, zwolni i zatrzyma sie,
nastepnie zacznie pracowac do tytu, a na koniec zatrzyma sie natychmiast po osiggnieciu ujemnego
sygnatu granicznego po raz drugi.

— 6099-01h E
— 6099h-02h

]

i

-

— negative direction positive direction —

Homing on negative limit switch

18. Obcigzenie znajduje sie po lewej stronie dodatniego wytgcznika kraricowego, a silnik pracuje w
kierunku dodatnim. Gdy silnik po raz pierwszy osiggnie dodatni sygnat graniczny, zwolni i zatrzyma sie,
nastepnie zacznie pracowac do tytu, a na koniec zatrzyma sie natychmiast po osiggnieciu dodatniego
sygnatu granicznego po raz drugi.
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m— 5099h-01h E 1 [l
—— 6099-02h =
| )
4—68
! Positive Limit |
< negative direction positive direction —
Homing on positive limit switch

e Metoda 19,20,21,22 wymaga czujnika bazowania — home switch

Metoda 19 20:

— 09%h—01h E ﬂ

— 609%h—-02h
.
L
2
L}

Home Switch
- negative direction positive direction —
Homing on positive home switch

Metoda 21 i 22: obcigzenie zlokalizowane na czujniku bazowania

w— 6099—01h E
— 6099h—02h

1
| L
| -
_
22

< negative direction positive direction —

Homing on negative home switch and index pulse
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Metody 23, 24, 25, 26 wymagaja czujnika bazowania — home switch oraz wytacznika krarncowego

granicy dodatniej

m— 6099101 E :i ; 7 / ﬂ
6099h-02h =
L]
23 25
24 26
']
L]

25

z;s I—)

____________________ , /L
! Home Switch . J // |
Positive Limit . ,/,/ [

____________________ 4
- negative direction positive direction —

Homing on home switch and index pulse — positive initial motion

Metody 27,28,29,30 wymagajg czujnika bazowania i wytgcznika krancowego granicy ujemnej

m— 5099h-01h E 1 1 / ﬂ
T 77/
6099-02h s
1
29
30
2
L |
.................... Yy
1 Home Switch _i //
Negative Limit 1 //
+— negative direction positive direction —
Homing on home switch and index pulse — negative 1nitial motion
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Metody 35 i 37 wykorzystujg biezgca pozycje jako pozycje zerowa, preferowana metoda 37

]

start hcm.ing 0->1
(Controlword bit4)
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