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Einleitung
»  Ein Verpolungsschutz ist nicht gegeben. Fehlerfall
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Fir jeden aufgetretenen Fehler wird im Objekt 1003}, ein genauerer

Der PDA4-E ist fur den Einsatz unter den freigegebenen Fehlercode hinterlegt.
Umgebungsbedingungen konzipiert. Umgebungsbedingungen l g Q
Ein anderer Gebrauch gilt als nicht bestimmungsgemaR. Anschlisse
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Fachkrafte ) . ’ e PD4-E601L42-E-65-4: 116+1 fur digitale umschaltbar mit Objekt 32405, max.
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Wenn Sie das 3240,:07y, auf den Wert "1" setzen, stehen lhnen, anstatt sechs
single-ended, drei differenzielle Eingange zur Verfugung.

Pin Basisfunktion Alternative Funktion (siehe

spezielle Farhmodi )

Single-ended Differenziell Single-ended Differenziell

2 Eingang 1 -Eingang 1 Freigabe -Freigabe
3 Eingang 2/ +Eingang 1 Richtung Freigabe
Richtungseingang
4 Digitaler -Eingang 2/ - Takt -Richtung
Eingang 3/ Richtungseingang
Takteingang
5 Eingang 4 +Eingang 2 / Eingang 4 Richtung
+Richtungseingang
6 Eingang 5 -Eingang 3/ - Eingang 5 -Takt
Takteingang
7 Eingang 6 + Eingang 3/ Eingang 6 Takt
+Takteingang
| Hinweis

« EMV: Bei einer DC-Stromversorgungsleitung mit einer Lange
von >30 m oder Verwendung des Motors an einem DC-Bus sind
O zusétzliche Entstor- und Schutzmafnahmen notwendig.
« Ein EMI-Filter ist in die DC-Zuleitung mit mdéglichst geringem
Abstand zur Steuerung/Motor einzufligen.
« Lange Daten- oder Versorgungsleitungen sind durch Ferrite zu
fuhren.

Befestigung

In MaRzeichnungen finden Sie die MaRe fir Ihre Befestigung.
Gehen Sie bei der Montage wie folgt vor:

1. Richten Sie die Motorwelle mit der Welle der Anwendung aus. Achten Sie
beim Ausrichten auf die maximal zuléssige Axial- und Radialkraft an der
Welle, die im entsprechenden Motordatenblatt angegeben werden.

2. Verbinden Sie den Motor mit lhrer Mechanik an den vier
Befestigungsbohrungen.

Verwenden Sie Schrauben mit geeigneter Lange und passende
Unterlegscheiben.

Inbetriebnahme

Die Software Plug & Drive Studio bietet Innen eine Méglichkeit, die Konfiguration
vorzunehmen und die Motorparameter an lhre Applikation anzupassen.
Weiterfuhrende Informationen finden Sie im Dokument Plug & Drive Studio:
Quick Start Guide auf www.nanotec.de.

Beachten Sie folgende Hinweise:

VORSICHT

Bewegte Teile kdnnen zu Handverletzungen fiihren.

Wenn Sie im laufenden Betrieb bewegte Teile anfassen, kann
dies zu Handverletzungen fuhren.

» Greifen Sie wéhrend des Betriebs nicht nach bewegten Teilen.
Warten Sie nach dem Abschalten, bis alle Bewegungen beendet
sind.

VORSICHT

Motorbewegungen sind im freistehenden Betrieb
unkontrolliert und kdnnen Verletzungen hervorrufen.

Wenn der Motor unbefestigt ist, kann der Motor z.
B. herunterfallen. Das kann zu FulRverletzungen oder zu
Beschadigungen am Motor fuhren.

» Wenn Sie den Motor frei stehend betreiben, beobachten Sie
den Motor, schalten Sie ihn bei Gefahr sofort ab und achten Sie
darauf, dass der Motor nicht herunterfallen kann.

VORSICHT

Bewegte Teile kdnnen Haare und lose Kleidung erfassen.
Im laufenden Betrieb konnen Haare oder lose Kleidung erfasst
werden, dies kann zu Verletzungen fihren.

» Bei langen Haaren tragen Sie ein Haarnetz oder andere
geeignete SchutzmaBnahmen, wenn Sie in dem Bereich
bewegter Teile sind. Arbeiten Sie nicht mit loser Kleidung oder
Krawatten in der Néhe bewegter Teile.

VORSICHT

Uberhitzungs- oder Brandgefahr bei unzureichender
Kihlung!

Falls die Kuhlung nicht ausreichend ist oder die
Umgebungstemperatur zu hoch ist, besteht Uberhitzungs- oder
Brandgefahr.

» Achten Sie beim Einsatz darauf, dass die Kiihlung und die
Umgebungsbedingungen gewabhrleistet sind.

Hinweis
e EMV: Stromfuhrende Leitungen — insbesondere um
Versorgungs- und Motorenleitungen - erzeugen

elektromagnetische Wechselfelder.
* Diese kénnen den Motor und andere Geréte stéren. Nanotec
empfiehlt folgende MaRnahmen:

O e Geschirmte Leitungen verwenden und den Leitungsschirm
beidseitig auf kurzem Weg erden.

«  Kabel mit paarweise verdrillten Adern verwenden.

*  Stromversorgungs- und Motorleitungen so kurz wie moglich
halten.

*  Motorgehause grof3flachig auf kurzem Weg erden.

*  Versorgungs-, Motor- und Steuerleitungen réaumlich getrennt
verlegen.

Verbindung zur Steuerung herstellen

Ubersicht

IP-Adresse

Die Steuerung bendétigt eine giltige IP-Adresse. Diese kann tber folgende Wege
bezogen werden:

*  DHCP: Ein DHCP-Server vergibt die IP-Adresse an die Steuerung
(Standardeinstellung).

« AutolP: Die Steuerung ermittelt selbststandig eine geeignete IP-Adresse.
Dies setzt voraus, dass sich der Kommunikationspartner im selben
physikalischen Subnetz befindet und ebenfalls AutolP verwendet.

*  Statische IP-Adresse: Diese wird vom Benutzer festgelegt.

Welche Methode zum Einsatz kommt, ist von der Netzwerkumgebung abhéngig
und wird vom Netzwerkbetreuer festgelegt.

Einstellen der IP-Adresse

Die angeschlossenen Geréte (Steuerung und Kommunikationspartner) in

einem Ethernet-Netzwerk oder bei einer Ethernet-Punkt-zu-Punkt-Verbindung
bendétigen jeweils eine eindeutige IP-Adresse. Diese kann entweder automatisch
bezogen (DHCP) bzw. generiert (Auto-IP) oder statisch vorgegeben werden.

Im weiteren Verlauf wird unter "Kommunikationspartner" ein PC oder Laptop
verstanden.

Sie kénnen die Steuerung in ein bestehendes Ethernet-Netzwerk integrieren.
Dazu ist lediglich die physikalische Verbindung per Standard-Ethernetkabel
herzustellen. Sofern DHCP auf der Steuerung aktiviert ist (werksseitig
voreingestellt), wird die Steuerung auch automatisch im Netzwerk erkannt und
kann sofort tiber einen im Netzwerk befindlichen PC bedient werden.

Einstellen DHCP/Auto-IP

IP-Adressen kdnnen in einem Netzwerk dynamisch von einem DHCP-Server
bezogen werden oder beispielsweise bei einer PC-Direktverbindung ohne
DHCP-Server automatisch durch die beiden kommunizierenden Geréate (z.B. PC
und Steuerung) selbst generiert werden. In der Steuerung ist bereits werksseitig
DHCP fur den automatischen Bezug einer IP-Adresse von einem DHPC-Server
oder der automatischen IP-Adressgenerierung voreingestellt. Es sind lediglich
seitens des Kommunikationspartners (z.B. PC oder Laptop) eventuell einige
Einstellungen fiir die Herstellung der Verbindung zur Steuerung notwendig.
Einstellungen als Beispiel beim Betriebssystem Windows 7:

1. Windows-Start-Button driicken und Systemsteuerung auswahlen.

2. Netzwerk- und Freigabecenter auswahlen.

3. Adaptereinstellungen andern auswahlen.

4. Es wird die Liste der verfugbaren Netzwerkadapter dargestellt. Am Adapter,
mit welchem die Steuerung verbunden ist, die Eigenschaften 6ffnen
(beispielsweise mit einem Klick mit der rechten Maustaste).

5. Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4) anwahlen und die Schaltflache
Eigenschaften driicken.

6. Option IP-Adresse automatisch beziehen auswahlen.

7. Ubernahme der Eingaben mit der Schaltflache OK bestatigen.

Konfiguration tber Modbus TCP

Diese Steuerung ist mit einer Modbus TCP-Schnittstelle ausgestattet. Die
Nachrichten werden alle Giber TCP an den Port 502 der Steuerung geschickt,
es wird nur eine Verbindung unterstiitzt. Eine CRC (wie es bei Modbus RTU
benutzt wird) entfallt.

Die 1/0-Daten mit den ggf. vorkonfigurierten AntriebsgroBen kdnnen mit den
Standard Modbus-Funktionscodes gesendet werden. Um aber eigene I/O-
Daten zu konfigurieren, muss der Funktionscode 2Bh (CAN Encapsulation)
vom Modbus-Master unterstiitzt werden, damit die Parameter unabhéangig vom
Prozessabbild gelesen und beschrieben werden kénnen.

Wenn der Master diesen Funktionscode nicht unterstitzt, kann tber das Plug

& Drive Studio die Konfiguration des I/O-Abbildes durchgefiihrt und gespeichert
werden sodass der Master dann tber die Standard-Modbus-Funktionscodes auf

die Daten zugreifen kann.

Lesen Sie das Kapitel Modbus TCP im technischen Handbuch der Steuerung

fur weitere Details.

Kommunikation aufbauen

SchlieRen Sie die Versorgungsspannung an den Stecker X3 an.
Verbinden Sie den Modbus-Master mit dem Anschluss X1 der Steuerung.

Zum Testen der Schnittstelle senden Sie die Bytes 00 00 00 00 00 0D
00 2B 0D 00 00 01 60 41 00 00 00 00 02 an die Steuerung (eine
detaillierte Beschreibung der Modbus-Funktionscodes finden Sie im Kapitel

Modbus TCP des technischen Handbuchs).

Das Statusword (6041y,) wurde ausgelesen, Sie erhalten diese Antwort: 00

00 00 00 OF 00 2B 0D 00 00 01 60 41 00 00 00 00 XX XX

06.

Spezielle Fahrmodi (Takt-Richtung und Analog-Drehzahl)

Sie haben die Mdglichkeit, den Motor direkt tiber den Takt- und
Richtungseingang oder den Analogeingang anzusteuern, indem Sie die
speziellen Fahrmodi aktivieren.

Der digitale Eingang 1 dient dabei als Freigabe.

Aktivierung

Um die speziellen Fahrmodi zu aktivieren, miissen Sie in 4015,,:01;, den Wert

"2" eintragen. In 4015,,:02;, stellen Sie den Modus ein, indem Sie einen Wert
zwischen "00", und "OF"y schreiben.

Die folgende Tabelle listet alle méglichen Modi und den Wert fur 4015:02;, auf:

Wert Modus
00,/01;, Takt- - - Open
Richtung Loop
02y, Testfahrt Automatische Fahrt  Drehrichtung im Open
mit 30 U/min Uhrzeigersinn Loop
03y Testfahrt Automatische Fahrt  Drehrichtung gegen  Open
mit 30 U/min den Uhrzeigersinn Loop
04y, Analog- Richtung tber Maximale Drehzahl ~ Open
Drehzahl "Richtungs"- 1000 U/min Loop
Eingang
05y, Analog- Richtung tber Maximale Drehzahl  Open
Drehzahl "Richtungs"- 100 U/min Loop
Eingang
06y, Analog- Offset 5 V (Joystick- Maximale Drehzahl  Open
Drehzahl Modus) 1000 U/min Loop
07y Analog- Offset 5 V (Joystick- Maximale Drehzahl  Open
Drehzahl Modus) 100 U/min Loop
08,/09;, Takt- - - Closed
Richtung Loop
0Ah Testfahrt Automatische Fahrt  Drehrichtung im Closed
mit 30 U/min Uhrzeigersinn Loop
0By, Testfahrt Automatische Fahrt  Drehrichtung gegen  Closed
mit 30 U min den Uhrzeigersinn Loop
0Cy, Analog- Richtung tber Maximale Drehzahl  Closed
Drehzahl "Richtungs"- 1000 U/min Loop
Eingang
0Dy Analog- Richtung tber Maximale Drehzahl  Closed
Drehzahl "Richtungs"- 100 U/min Loop
Eingang
OEp Analog- Offset 5 V (Joystick- Maximale Drehzahl  Closed
Drehzahl Modus) 1000 U/min Loop
OF Analog- Offset 5 V (Joystick- Maximale Drehzahl  Closed
Drehzahl Modus) 100 U/min Loop

Sie missen das Objekt 4015y, (Kategorie Applikation ) speichern, indem Sie den

Wert "65766173" in 10105,:03;, schreiben, die Anderungen werden erst nach
einem Neustart der Steuerung aktiviert.

Takt-Richtung

Die Steuerung setzt intern den Betriebsmodus auf Takt-Richtung. Sie miissen

die Eingénge Freigabe, Takt und Richtung beschalten.

Analog-Drehzahl

Die Steuerung setzt intern den Betriebsmodus auf Velocity. Zur Vorgabe
der Drehzahl wird die Spannung am analogen Eingang benutzt und die
entsprechende Zielgeschwindigkeit wird in 6042y, geschrieben.

Maximale Drehzahl

Die maximale Drehzahl kann zwischen 100 U/min und 1000 U/min gewechselt

werden. Ist eine andere Drehzahl notwendig, dann lasst sich diese uber den
Skalierungsfaktor (Objekt 604C;, Subindex 01y, und 02;) einstellen.

Verrechnung der Analogspannung
Es gibt zwei Modi, wie die analoge Eingangsspannung verrechnet wird.

Normaler Modus

Sie mussen die Eingénge Freigabe, Richtung und den Analogeingang
beschalten. Das Maximum der analogen Spannung entspricht

der maximalen Drehzahl. Die Richtung wird dabei Gber den
Richtungseingang vorgegeben. Es existiert eine Totzone von 0 V bis
20 mV, in welcher der Motor nicht fahrt.

Joystick Modus

Sie missen den Eingang Freigabe und den Analogeingang
beschalten. Die Halfte der maximalen, analogen Spannung entspricht
der Drehzahl 0. Sinkt die Spannung unter die Hélfte, steigt die
Drehzahl in negativer Richtung. Wenn die Spannung entsprechend
Uber die Halfte steigt, steigt auch die Drehzahl in positiver Richtung.
Die Totzone geht dabei von Upa/2 + 20 mV.

Automatische Fahrt mit 30 U/min (Testfahrt)

Der Motor dreht mit 30 U/min wenn der Eingang Freigabe gesetzt ist.
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