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1 Sicherheit

1.1 Sicherheitshinweise

Achtung:

Die Inbetriebnahme-Anleitung ist nur

in Verbindung mit dem Hardware-Manual DS und der
Software-Beschreibung NDrive zu verwenden!!

Dieses Manual muss vor der Installation oder Inbetriebnahme sorgfaltig durch Fachpersonal gelesen und
verstanden werden. Bei Unklarheiten ist der Hersteller oder Handler zu kontaktieren.

1.2 Vorschriften und Richtlinien

Die Gerate und die dazugehérenden Komponenten sind nach den 6rtlichen gesetzlichen und
technischen Vorschriften zu montieren und anzuschlieRen.

EU-Richtlinie 2004/108/EG, 2006/95/EG, 2006/42/EG
EN 60204-1, EN292, EN50178, EN60439-1,
EN61800-3, ECE-R100
1SO 6469, 1SO 26262, 1SO 16750, ISO 20653, 15012100

IEC/UL: IEC 61508, IEC364, IEC664, UL508C, UL840
VDE Vorschrift/TUV-Vorschrift: VDE100, VDE110, VDE160
Vorschrift der Berufsgenossenschaft: VGB4

Der Anwender muss sicherstellen:

- dass nach einem Ausfall des Gerates
- bei Fehlbedienung
- bei Ausfall der Regel- und Steuereinheit usw.

der Antrieb in einen sicheren Betriebszustand gefiihrt wird.
Maschinen, Anlagen und Fahrzeuge sind auflerdem mit
gerateunabhingigen Uberwachungs- und

Sicherheitseinrichtungen zu versehen.

Nicht geerdete Systeme (z.B. Fahrzeuge) missen mit
unabhangigen Isolationswachtern gesichert werden.

Es darf keine Gefahr fir Menschen und Sachen entstehen!!!

Version: 2022 / V1 Seite: 2 CAN-BUS
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Montagearbeiten
- nur im spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Elektro-Fachpersonal

Installationsarbeiten

- nur im spannungslosen Zustand

- nur von geschultem Elektro-Fachpersonal
- Sicherheitsvorschriften beachten

Einstell- und Programmierarbeiten

- nur von Fachpersonal mit Kenntnissen in elektronischen Antrieben und Software
- Programmierhinweise beachten

- Sicherheitsvorschriften beachten

- bei begrenztem Fahrweg missen die Wegliberwachungen aktiv sein.

CE

Bei Einbau in Maschinen, Anlagen und Fahrzeugen ist die Aufnahme des bestimmungsgemalien Betriebs
des Gerates so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dal8 die Maschine, die Anlage oder das Fahrzeug
den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, der EMV-Richtlinie 2004/108/EG und ECE-
R100 entspricht.

Die EG-Richtlinie 2004/108/EG mit den EMV-Normen EN61000-2 und EN61000-4 wird unter den
vorgegebenen Installations- und Priifbedingungen (siehe Kapitel CE-Hinweise) eingehalten.

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte liegt in der Verantwortung des
Herstellers des Fahrzeugs, der Anlage oder Maschine.

Qs
Die Gerate sind Uber ihre Seriennummer mit den Priifdaten beim Hersteller fur 5 Jahre archiviert. Die
Prifprotokolle konnen angefordert werden.

Version: 2022 / V1 Seite: 3 CAN-BUS
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2 Allgemeines

2.1 Logikfunktionen

Das serielle Datenbussystem CAN (Controller Area Network) wurde urspringlich fir die
Automobilbranche entwickelt. Inzwischen hat der CAN-BUS ein breites Anwendungsfeld im Anlagen-
und Maschinenbau. CAN ist als 1ISO11898 international standardisiert. CAN genligt den besonders hohen

Sicherheitsanforderungen von hochverfiigbaren Maschinen und medizinischen Geraten. Hohe

Ubertragungsraten und giinstige Anschlusskosten sprechen fiir den CAN-BUS.

Bei der CAN-Dateniibertragung werden keine Stationen adressiert, sondern der Inhalt einer Nachricht
wird durch einen netzweiten eindeutigen Identifier gekennzeichnet. Der Identifier legt auch die Prioritat

der Nachricht fest.

Durch die inhaltbezogene Adressierung wird eine hohe System- und Konfigurations-Flexibilitat erreicht.
Es lassen sich sehr einfach weitere Gerate dem Netz hinzufligen.

Das CAN-BUS Interface ist in allen digitalen UNITEK-Geraten als Slave installiert.
Es ist zum Anschluss an einen CAN-BUS Master bestimmt.
Das Interface ist optoentkoppelt.
Die primare Versorgung erfolgt Giber einen DC/DC-Wandler.

Der UNITEK-CAN-BUS kann folgende Funktionen libertragen:

Beispiele vom Master (CNC/SPS) zum Slave (DRIVE-DS) / (Empfangen, Receive):

Logikfunktionen Sollwerte Parameter
Freigabe Momenten-Sollwert Regelparameter
Referenzfahrt Drehzahl-Sollwert Einstellungen
Start, Stop Position-Sollwert

Stromgrenzen

Beispiele vom Slave (DRIVE-DS) zum Master (CNC/SPS) / (Senden, Transmit):

Logikfunktionen

Istwerte

Parameter

Meldungen

RUN

Momenten-Istwert

Regelparameter

Status-Meldungen

ENABLE

Drehzahl-Istwert

Einstellungen

Fehler-Meldungen

POS

Position-Istwert

Endschalter

Die Adressen (REGID) stehen in der Parameter-Ubersicht (siehe NDrive Manual)
z.B. Drehzahl-Sollwert (SPEED_CMD) = REGID 0x31 <Wert in Hex>.

Version: 2022 / V1
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3 CAN-BUS Verbindungen
3.1 Verbindungen

Der CAN-BUS ist die digitale Verbindung zur CNC-Steuerung (CAN-Master).
Programmierung und Bedienung mittels Bedienfeld iber CAN-BUS.
Interface nach I1SO 11898-2.

Verbindungshardware:

Wellenwiderstand 120Q
Leiterwiderstand (Schleife) 160 Q/km
Betriebskapazitat (800 Hz) <60 nF/km

Eingangsbeschaltung

[
I
|
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o = .
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Abbildung 4-1
CAN-BUS isoliert / CAN Gnd auf gemeinsames Potential bringen
CAN-BUS Verbindung mit mehreren Servo-Verstirkern DS- (Slave) (Beispiel):
Bei abweichenden Geréatetypen die Steckerbelegung beachten (Gerate-Manual)
Adresse xx Adresse xx Adresse xx
weitere CAN-BUS Teilnehmer DMg Dﬁg Dﬁg
additional CAN bus participants O O O
) ) _,
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& can i | DE P e e e O] N B 35 o
“Ccan-no! m 11 1l I Tr T r’gigé e I | 0 IS
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Schirm am Steckergehduse  Shield at connector housing
Abbildung 4-2
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Terminierungswiderstand
Der Leitungs-Anschlusswiderstand (R = 120 Q) muss am ersten und letzten BUS-Teilnehmer zwischen
CAN-H und CAN-L angebracht werden

Spannungsversorgung
Die Spannungsversorgung vom CAN-BUS erfolgt intern tiber einen DC/DC-Wandler.

Einstellung CAN-BUS
Die Sende-Adressen fiir Empfang und Senden und die Ubertragungsrate werden beim PC-Programm
NDrive im Parameterfeld CAN-Setup eingegeben.

Adresse Kurzzeichen Grundwert (default) Bereich
Empfangs-Adresse (Slave) RPDO1 0x201 0x201 bis Ox27F
Sende-Adresse (Slave) TPDO1 0x181 0x181 bis Ox1FF
Ubertragungsrate NBT Einstellwert BTR Leitungslange max.

1000 kBaud 0x4002 20 m

500 kBaud 0x4025 70m

625 kBaud 0x4014 70 m

250 kBaud 0x405c¢ 100 m

100 kBaud 0x4425 500 m

Version: 2022 / V1 Seite: 6 CAN-BUS
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4 Software
4.1 Formatbeschreibung

Das Software-Format ist fur die optimale Kommunikation mit den CNC-Maschinensteuerungen und
CAN-Modulen der Firma Labod electronic ausgelegt.

Dieses Format entspricht nicht CANopen.

Die Ubertragungsrate (Baud rate) ist programmierbar.

Der UNITEK Standard betrédgt 500 kB/s (Labod 615 kB/s).

Die Gerate UNITEK DSxx und BAxx kénnen in ein CANopen Netzwerk (TPDO1, RPDO1) als Slave eingefiigt
werden.

Zahlenformat
Parameterwert und Parameternummer im Little-Endian-Format (Intel-Format)
Bit7 bis 0 / Bit15 bis 8 / Bit23 bis 16 / Bit31 bis 24

CAN Format

Das CAN-Protokoll ist ein 3 oder 5 Byte Daten-Paket beim Empfang, 4 oder 6 beim Senden.

Es kdnnen auch bis zu 8 Byte Daten-Pakete empfangen werden, jedoch wird dieses dann als 5 Byte
Daten-Paket ausgewertet. Der Identifier ist 11Bit breit. Es beinhaltet den COB-Identifier, die RTR-
Funktion (Remote Transmission Request) und die DLC-Information (Data Length Code).

Das Byte 0 vom Datenfeld ist flir die REGID-Index (Parameternummer).

Das zweite bis flinfte Byte (Byte 1 bis Byte 4) beinhaltet die Daten der REGID-Index (Parameterwert).

Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID RTR DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion | 11 Bit 0 Lange REGID b7 bis 0 b15bis8 | b23 bis 16 | b31 bis 24

Master-Slave Verbindung

Um die Konfiguration zu vereinfachen, wurde in CANopen ein Predefined-Master/Slave-Connection-Set
spezifiziert. Flir Netzwerke mit einem Master und bis zu 127 Slaves, bietet Teilnehmern diese Zuordnung
von COB-Identifier eine einfache Losung fiir ein CANopen Netzwerk. Die Informationsverteilung erfolgt
nur vom Master aus. Eine direkte Kommunikation von Slave zu Slave ist nicht moglich.

COB - Identifier Bevorzugte Objekte (Slave) sind
Service Node-ID TPDO1 (0x201 bis 0x27F) und
10 T 7 6 T T 0 RPDO1 (0x181 bis OX1FF)
Beispiel 0 x 181 Die Objekte TPDO2..4 und RPDO2..4
olo|l1]1]ofJo]Jo]lo]lo] o 1 konnen auch verwendet werden.
1 8 1
Master (CNC/SPS) Slave 1 (DRIVE DS)
Senden (Transmit PDO)
TPDO1  0x201 RPDO1  0x201 Verbindung von Master zu Slave
TPDO1  0x202 TPDO1  0x181
Empfangen (Receive PDO) Slave 2 (DRIVE DS)
RPDO1  Ox181
RPDO!  Ox182 RPDO1  0x202
TRPO1  0x182

Version: 2022 / V1 Seite: 7 CAN-BUS
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4.2 Kopf-Feld

Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID RTR DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion 11 Bit 0 Lange REGID B7 bis 0 B15 bis 8 | B23 bis 16 | B31 bis 24

4.3 COB-ID-Bits (CAN OBJECT ID)

Der Vorgabewert (default) ist bei CANopen fiir TPDO1=0x181 und fiir RPDO1=0x201.

COB - Identifier Objekt

Service Node - ID |

o | o [ 1 1 o | o | o o [ o [ o [ 1 [TpPDO1
1 8 1 0x181-0x1FF

| 1 ] o o | o [ o | o o | o [ o | 1 [repo1
2 0 1 0x201-0x27F

Die Adresse kann gedndert werden indem eine direkte Sende-Adresse im Servo-Verstarker (DSxx, BAxx)
fur Empfangen (CAN-ID-Rx 0x68) und fiir Senden Feld CAN-Setup in NDrive eingegeben wird.
Die Adressen von Tx-ID und Rx-ID kdnnen auch direkt Giber CAN gedndert werden (siehe Bsp. 1)

4.4 RTR-Bit (REMOTE TRANSMISSION REQUEST)

Der Wert fir RTR ist immer auf 0 gesetzt / RTR wird nicht verwendet.

4.5 DLC-Bits (DATA LENGTH CODE)
Mit den DLC-Bits wird die GroRe des Datenfeldes bestimmt.
Empfangen:  Wert 0x03 entspricht REGID plus 2 Byte (16 Bit)

Wert 0x05 entspricht REGID plus 4 Byte (32 Bit)

Senden: Wert 0x04 entspricht REGID plus 2 Byte plus Dummy (16 Bit)
Wert 0x06 entspricht REGID plus 4 Byte plus Dummy (32 Bit)

Version: 2022 / V1 Seite: 8 CAN-BUS
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4.6 Datenfeld

Die Lange des Datenfelds fiir im Servo empfangene Nachrichten betrdgt 3 oder 5 Byte.

Die oberen Datenbytes werden beim Empfang registriert, aber nicht bertcksichtigt.

Die Nachricht fiir das Senden vom Servo auf den CAN-BUS ist 4 oder 6 Byte breit.

4.7 REGID

Das erste Byte ist fur die REGID-Index (Parameternummer) vorgesehen.

Es kdnnen bis zu 254 Register bestimmt werden.

Die wichtigsten Parameter-Indexe stehen in der REGID-Liste (siehe Manual NDrive).

4.8 Daten

Die Datenlange wird im Feld DLC-Bits vorgegeben (16 oder 32 Bits).

Byte 2 bis Byte 5 sind fir die 32 Bit Register-Daten (4 Byte) bestimmt.

Byte 2 bis Byte 3 sind fir die 16 Bit Register-Daten (2 Byte) bestimmt.

Beispiel fiir Datenfeld

Positions-Sollwert fir Num 300010000

Funktion Hex-Wert

Sende-Adresse flir Empfangen 0x201

Datenlange 4 Byte DLC=5

REGID fiir Positions-Sollwert (POS_SOLL) Ox6E

Datenlange 4 Byte DLC=5

Daten fiir Positions-Sollwert Num 300010000 0x11E1CA10

Dateneingabe
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
REGID Daten-Bits 7 bis 0 Daten-Bits 15 bis 8 Daten-Bits 23bis 16 Daten-Bits 31 bis 24

6 | E 1 | o c A E 1 1 1

L

0x11E1CA10

Daten = (entspricht der Num. Position 300010000)

Die Eingabe ist im Little-Endian-Format (Intel-Format)

Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bisO | bi5bis8 | b23bis16 | b31 bis 24
Beispiel 2 0x201 5 Ox6E 0x10 O0xCA OxE1 0x11
Version: 2022 / V1 Seite: 9 CAN-BUS



UnileK

B 1 1 I Industrie Elektronik
eispiele 4 e

m

(@)

5 Beispiele

5.1 CAN-BUS-Daten empfangen

Sende-Adresse am DS-Servo COB-ID (default = 0x201)

Datenformat DLC (3,4,5)

Parameter Byte O (REGID —siehe
Parameterliste)

Parameter-Inhalt Byte 1 bis Byte 4

Beispiele:

Sende-Adresse dndern Gber CAN siehe Beispiel 1

Regler sperren (nicht Freigabe) siehe Beispiel 2

Drehzahl-Sollwert siehe Beispiel 3

Positions-Sollwert siehe Beispiel 4

Drehmoment-Sollwert siehe Beispiel 5

Parameterwert siehe Beispiel 6

EEPROM schreiben siehe Beispiel 7

5.2 CAN-DATEN senden vom DSxx und BAxx-Servo auf den CAN-BUS

Generell fiir die Aufforderung zum Senden vom DS-Servo gilt:

Datenfeld: Byte 0 = 0x3D Parameter Sendeaufforderung
(DLC=13) Byte 1= REGID Value Inhalt dieser REGID
Byte 2 = 0x?? Zeitintervall

1. Einmal senden: (siehe Beispiel 8)

Datenfeld: Byte 0 = 0x3D Parameter Sendeaufforderung
(DLC=3) Byte 1= O0xA8 Inhalt dieser REGID
Byte 2 = 0x00 Einmaliges senden

2. Zyklisch senden: (siehe Beispiel 9)

Datenfeld: Byte 0 = 0x3D Parameter Sendeaufforderung
(DLC=3) Byte 1= OxA8 Inhalt dieser REGID

Byte 2 = O0x0A alle 10 ms senden (0 bis 254 ms)
Hinweis: Byte 2 = OxFF Zyklisch senden stoppen

3. Statusmeldung nach Ereignis anfordern: (siehe Beispiel 10)

Datenfeld: Byte 0 = 0x51 REGID fiir Daten nach Ereignis
(DLC=3) Byte 1= 0x10 Aktivierung tber Bit 4
Byte 2 = 0x00 Don’t care

Version: 2022 / V1 Seite: 10 CAN-BUS
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5.3 Senden vom Master auf den CAN-BUS zum DS-Servo

Beispiel 1: Sende-Adresse dndern liber CAN

Die Adresse fiir Empfangen (Slave) in einen neuen DSxx, BAxx-Servo ist 0x201 (default).
Diese Adresse soll gedndert werden in 0x210.
Der REGID-Index fiir die Empfangs-ID zur Konfiguration dieser Adresse ist 0x68 (CAN-ID-RX).

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fiir CAN-Rx Adresse 0x68
Wert fiir neue CAN-Rx Adresse 0x0210
Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID DLC Byte O Bytel | Byte2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bisO | b15bis8 | b23bis16 | b31 bis 24
Beispiel 1 0x201 3 0x68 0x10 0x02

Sende-Adresse dndern im PC-Programm NDrive

Eingaben:
- e o e NBT Ubertragungsrate (kBaud)
RxlD 201 hex
Rx-ID Empfangs-Adresse im DS (default 0x201)
TxlD 181 Lo Tx-ID Sende-Adresse vom DS (default 0x181)
e 4 . T-Out Zeitfehler-Uberwachung
Abbildung 6-1
Version: 2022 / V1 Seite: 11 CAN-BUS
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Beispiel 2: Regler sperren (nicht Freigabe) Nachricht zum Servo
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fiir Sperre (MODE) 0x51
Wert fiir Sperre MODE BIT2 0x0004
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7bis0 | bl5bis8 | b23bis16 | b31 bis 24
Beispiel 2 0x201 3 0x51 0x04 0x00
Beispiel 3: Drehzahl-Sollwert Nachricht zum Servo
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fiir Drehzahl-Sollwert (SPEED_SOLL) 0x31
Wert fiir 10 % Drehzahl Num. 3277 0xO0CCD (100 % 2 32767)
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 3 0x201 3 0x31 0xCD 0x0C
Beispiel 4: Positions-Sollwert Nachricht zum Servo
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 4 Byte DLC=5
REGID fir Drehzahl-Sollwert (POS_DEST) Ox6E
Wert fiir Position 3000000 0x2DC6CO
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byted
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 4 0x201 5 0x6E 0xC0 0xC6 0x2D 0x00
Version: 2022 / V1 Seite: 12 CAN-BUS
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Beispiel 5: Drehmoment-Sollwert Nachricht zum Servo
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fiir Drehzahl-Sollwert (TORQUE-CMD) 0x90
Wert fur 50 % Drehmoment Num 16380 Ox3FFC
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 5 0x201 3 0x90 OxFC 0x3F --- ---
Beispiel 6: Einstell-Parameter Nachricht zum Servo
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fiir Parameter Beschleunigung (ACC-Ramp) 0x35
Wert flir 1000 ms Beschleunigung 0x03E8
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 6 0x201 3 0x35 OxCD 0x0C
Beispiel 7: EEPROM schreiben Nachricht zum Servo
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenldnge 2 Byte DLC=3
REGID fir EEPROM schreiben 0x84
EEPROM-Ebene O 0x0000
(EEPROM-Ebenel = 0X0001)
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 7 0x201 3 0x84 0x00 0x00
Version: 2022 / V1 Seite: 13 CAN-BUS
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5.4 Senden vom DS-Servo auf den CAN-BUS
Alle Beispiele haben die default Sende-Adressen (Rx-ID=0x201 empfangen, Tx-ID=0x181 senden)

Beispiel 8: Status-Meldung Einmaliges senden vom Servo

Um die Information einer bestimmten REGID zu erhalten, muss eine Sendeaufforderung an den Servo
gesendet werden. In diesem Beispiel wird ein einmaliges Senden der REGID-Information angefordert.

Nachricht zum Servo fiir eine Sendeaufforderung:

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fur Daten aus dem Servo lesen und an CAN senden (READ) 0x3D
REGID fiir Status (KERN_STATUS) 0x40
Zeitintervall (Einmal senden) 0x00
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 8 0x201 3 0x3D 0x40 0x00

Zuriickgesendete Information vom Servo:

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse vom Servo 0x181
Datenlange 2 Byte DLC=4
REGID fiir Status (KERN_STATUS) 0x40
Wert von KERN_STATUS (0x40) 0x0181
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 8 0x181 4 0x40 0x81 0x01 Ox**

(Datenbereich Byte 1 bis Byte 4 im Little Endian Format)

Aktueller Zustand von Status = 0x0181:

Bit0O  Antrieb freigegeben (Ena)
Bit7  Positionsregelung (P-N)
Bit8  Drehzahlregelung (N-1)

Version: 2022 / V1 Seite: 14 CAN-BUS



UniTek

B 1 1 I Industrie Elektronik
eispiele " Ktronit

m

(@)

Beispiel 9: Drehzahl-Istwert Zyklisches senden vom Servo

Fir die zyklische Ricksendung wird das Register REGID_READ mit einer Wiederholzeit geladen.
In das Byte 2 wird eine Zykluszeit in ms fiir die Sendewiederholung im HEX-Format eingegeben
(1 - 254 ms).

Nachricht zum Servo fiir eine Sendeaufforderung:

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fiir Daten aus dem Servo lesen und an CAN senden (READ) 0x3D
REGID fiir Drehzahl-Istwert (SPEED_IST) 0x30
Fiir Wiederholzeit 100 ms ist die Eingabe in Byte 2 0x64
Hinweis:
Zum Stoppen des permanenten senden in Byte 2 OxFF
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 9 0x210 3 0x3D 0x30 0x64
Im Zeitintervall von 100 ms vom Servo zuriickgesandte Information
Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse vom Servo 0x201
Datenldnge 2 Byte DLC=4
REGID fiir Drehzahl-Istwert (SPEED_IST) 0x30
Wert von Drehzahl-Istwert 100 % (Num 32767) Ox7FFF
Bereich Kopf Datenfeld

COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 9 0x190 4 0x30 OxFF Ox7F Ox** -
Hinweis:

Es kdnnen maximal 8 Zustandswerte konfiguriert werden, die zyklisch ihren Status senden.

Version: 2022 / V1
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Beispiel 10: Statusmeldung nach Ereignis senden vom Servo (0x51 — BIT4)

Aktivierung:

Durch setzen von Bit 4 in der REGID Adresse 0x51, wird das automatisierte Senden

anhand einer bestimmten Konfiguration aktiviert. Das Signal das automatisiert versendet wird, ist der
Geréatestatus (REGID 0x40). Das Versenden erfolgt bei einer Anderung vom Geréitestatus abhangig einer
Konfigurationsmaske (Bit-Maske (REGID 0x52)).

Konfiguration:

Die Konfiguration erfolgt Gber die Bit-Maske (REGID 0x52). Die Bit-Maske hat einen voreingestellten
Wert von 0x0030.

D.h. bei einer Anderung von Status-Bit 12 (Cal) oder Status-Bit 13 (Tol) wird die komplette
Status-Meldung (KERN_STATUS Bit 0 bis Bit 15) auf den CAN-BUS gesendet.

Sendeaufforderung zum Servo:

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fir Daten nach Ereignis (Ereignis-Trigger) 0x51
REGID fiir MODE BIT 4 0x10
Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 10 0x201 3 0x51 0x10 0x00

Zuriickgesendete Information vom Servo:

Als Beispiel wird bei einer Positionsfahrt die gewlinschte Position erreicht und somit Bit 13 im
Geratestatus gesetzt (Tol). Somit wird das automatische Senden vom Geréatestatus (REGID 0x40)
getriggert.

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse vom Servo 0x181
Datenlange 4 Byte DLC=6
REGID fiir Status (KERN_STATUS) 0x40
Wert von KERN_STATUS (0x40) 0x0181
Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5
Funktion REGID b7-0 b15-8 | b23-16 | b31-24 | b32-39
Beispiel 10 0x181 6 0x40 0x81 0x31 0x00 0x00 Ox**

Aktueller Zustand von Status (KERN_STATUS) = 0x3181:

Bit0O  Antrieb freigegeben (Ena)
Bit7  Positionsregelung (P-N)
Bit8  Drehzahlregelung (N-1)
Bit12 Kalibriert (Cal)

Version: 2022 / V1 Seite: 16 CAN-BUS
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Beispiel 10-1: Statusmeldung nach ausgewahltem Ereignis

senden von Servo

Mit der Konfigurationsmaske (REGID 0x52) wird der Ereignis-Trigger auf die zugeordneten Status-Bits

geandert.

Zum Beispiel:

Trigger-Ereignis mit Konfig.-Maske (0x52) bestimmen.

Konfig.-Maske (0x52) = 0x20 entspricht Dauerstrom (lcns)
Konfig.-Maske (0x52) = 0x12 entspricht Endschalter + und — (Lim+, Lim-)

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenlange 2 Byte DLC=3
REGID fir Konfig.-Maske 0x52
REGID fiir Status_Trigger-Auswahl (z. B. Endschalter) 0x12
Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 | b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 10-1 0x201 3 0x52 0x12 0x00

Status nach ausgewahltem Status-Ereignis senden:

Eingestellter Wert fir die Konfig.-Maske (0x52) ist 0x0012.
Beim Belegen eines Endschalters (+ oder -) wird die komplette Status-Meldung (4 Byte) gesendet.

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse zum Servo 0x201
Datenldnge 2 Byte DLC=3
REGID fiir Daten nach Ereignis (Ereignis-Trigger) 0x51
REGID fiir MODE BIT 4 0x10
Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Funktion REGID b7 bis 0 b15 bis 8 b23 bis 16 | b31 bis 24
Beispiel 10-1 0x201 3 0x51 0x10 0x00
Version: 2022 / V1 Seite: 17 CAN-BUS
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Zuriickgesendete Information vom Servo:

Funktion Hex-Wert
Sende-Adresse vom Servo 0x181
Datenlange 4 Byte DLC=6
REGID fiir Status (KERN_STATUS) 0x40
Wert von KERN_STATUS (0x40) 0x0181
Bereich Kopf Datenfeld
COB-ID DLC Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5
Funktion REGID b7-0 b15-8 | b23-16 | b31-24 | b32-39
Bsp. 10-1 0x181 6 0x40 0x85 0x31 0x00 0x00 Ox**

Aktueller Zustand von Status (KERN_STATUS) = 0x3185

Bit 0 Antrieb freigegeben (Ena)
Bit 2 oder Bit3  Endschalter belegt (Lim+ oder Lim-)
Bit 7 Positionsregelung (P-N)
Bit 8 Drehzahlregelung (N-I)
Bit 12 Kalibriert (Cal)

Version: 2022 / V1 Seite: 18 CAN-BUS
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Beispiel 11: Routine fiir einfache Drehzahl-Regelung
Fahren mit verschiedenen Drehzahlen und Stop (Rx-ID = 0x201; Tx-ID=0x181).
COB-ID DLC | ByteO Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Kommentar (Sicht Master)
201 3 3D E2 00 Senden Sendeanforderung BTB
181 4 E2 01 00 00 Empfangen BTB OxE2
201 3 51 04 00 Senden Sperre
201 3 3D E8 00 Senden Sendeanforderung Freigabe (Hardware)
181 4 E8 01 00 00 Empfangen Freigabe OxE8
201 3 51 00 00 Senden Nicht Sperre (Freigabe)
201 3 35 F4 01 Senden ACC-Rampe (500 ms = OxXO1FE4)
201 3 ED E8 03 Senden DEC-Rampe (1000 ms =0x03E8)
201 3 31 D4 03 Senden Drehzahl-Sollwert 0x31 (30 % = 0x03D4)
201 3 3D 30 64 Senden Sendeanforderung Drehzahl-Istwert
(alle 100ms)
181 4 30 XX XX XX Empfangen Drehzahl Istwert 0x30 (Wert xxx alle 100 ms)
201 3 31 A4 7F Senden Drehzahl-Sollwert 0x31 (100 % = 0x7FA4)
201 3 31 00 00 Senden Drehzahl Null
201 3 51 04 00 Senden Sperre
Beispiel 12: Routine fiir einfache Positions-Regelung
Referenzfahrt und fahren auf eine Position und zurtick auf Null-Position
COB-ID DLC | ByteO Bytel | Byte2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Kommentar (Sicht vom Master)
201 3 3D E2 00 Senden Sendeanforderung BTB
181 4 E2 01 00 00 Empfangen BTB OxE2
201 3 51 04 00 Senden Sperre
201 3 31 00 00 Senden Sendeanforderung Freigabe (Hardware)
201 3 3D E8 00 Empfangen Freigabe OxE8
181 4 E8 01 00 00 Senden Nicht Sperre (Freigabe)
201 3 51 00 00 Senden Start Referenzfahrt
201 3 78 01 00 Senden Wert fiir Konfigurationsmaske
201 3 52 30 00 Senden Drehzahl-Sollwert 0x31 (30 % = 0x03D4)
201 3 51 10 00 Senden Sendeanforderung Statusmeldung nach Ereignis
181 4 40 XX XX XX Empfangen Statusmeldung (Wert xxxx)
201 5 6E CO C6 2D 00 Senden Positionsziel 3000000 Num
201 3 3D F4 00 Senden Sendeanforderung in Toleranz
181 4 F4 01 00 00 Empfangen in Toleranz
201 5 6E 00 00 00 00 Senden Positionsziel Null
181 3 F4 01 00 00 Empfangen in Toleranz
201 3 51 04 00 Senden Sperre
Version: 2022 / V1 Seite: 19 CAN-BUS
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6 Einheiten

6.1 Umrechnung der MaBeinheit

Fir Position, Drehzahl, Strom und Sollwert:

Die Messwerte werden im Gerat nicht umgerechnet.
Es werden die numerischen Werte (Num) angezeigt und verarbeitet.
Diese Werte sind bei der Datenlibertragung (CAN-BUS, RS232) sowie bei der Track- und

Oszilloskopanzeige zu beachten.

Position
Bereich Pos-Istwert Resolver Inkrementalgeber
Impulse/rpm
Maximalwert +/-2147483647 (31Bit-1) 65536 65536
Auflosung (kleinster Wert) 16 (65536/4096 (12Bit) 65536/(Ink x4)

Beispiel
Spindelantrieb
Steigung 5 mm/rpm

Fahrweg 1000 mm = 200 rpm
200 Upm = 13107200
Auflésung 65536/4096 = 16

Inkrementalgeber 2048 Imp/rpm
Fahrweg 1000mm = 200 rpm
200 rpm = 1638400
Auflésung 65536/8192 = 8

Drehzahl
Bereich Speed-Istwert Kalibrierung Drehzahl (Nmax) Begrenzung
. . N max-Wert im Parameterfeld Begrenzung im Parameterfeld
Maximalwert +/- 32767 (15Bit-1) Motor und Speed = 32767 Speed im Limit

Beispiel

N max = 2000
Die Drehzahl von 2000 rpm
entspricht 32767

Drehzahl begrenzen auf 1500 rpm
Limit = 32767/2000*1500 =
24575 Num
Die maximale Drehzahl ist auf 1500
rpm begrenzt

Strom
Bereich Strom-lst 1100% Kalibrierung l‘\lennstrom Spltzenstfom
|-device DC blockiert
Maximalwert Begrenzung
+/- 9Bit mV Num Aeff A= Num A=
DS 205/405 550 110 5 7 160 10 B im P terfeld
DS 412 300 160 12 17 230 24 egrel\’;lzoutggr L’: g zzar’:;iter €.
DS 420 700 140 20 28 200 40 Der kleinere Wert ist wirksam.
Icon eff begrenzen auf 2 A.
Beispiel Icon=110/5*2 =44 Num.
(DS205/4059 Der maximale Dauerstrom ist auf 2 A
begrenzt.
Sollwerte

Bereich Pos-Soll

Bereich Speed-Soll

Bereich Strom-Soll

Maximalwert +/- 31Bit

Maximalwert +/- 15Bit

Maximalwert +/- 9Bit

+/- 2147483647 Num +/- 32767 Num DS205/405 | nenn:110 max:160
DS 412 nenn:160 max:230
DS 420 nenn: 140 max:200

Achtung: Analog-Sollwert (AIN1, AIN2) 10 V entspricht 29490 (90 % der max. Drehzahl)

Version: 2022 / V1
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A short description of the CAN-Bus interface
Ein kurze Erklarung des CAN-Bus Interfaces
R ) COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5
eceive
Empfangen [ Rap [ 3 || Regid || DATAm: | DATA | [ Rap || 5 || RegiD || DATAwru 1 DATAsss | DATAz 16 | DATAsta |
T it COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6
ransmi
Sen dsen [t | 4 | RegiD |[DATAwco i DATAwas| st || | 7D || 6 || RegiD | DATAsr.c 1 DATAscs | DATAs s | DATAYS || stui ||

1. Asstandard drive CAN-Bus command messages are 3 bytes long (16-bit data) or 5 bytes long (32-bit data).
Standartméssig sind die Regler CAN-Bus Befehl-Telegramme 3 Byte lang (16-Bit Daten) oder 5 Byte lang (32-Bit Daten).

O “Remote Transmit Requests” (RTR) will be ignored.
“Remote Transfer Requests” (RTR) werden ignoriert.

O If a3 byte message (16-bit data) is received and 32-bit data expected, the value will be zero / sign extended as required.
Wenn ein 3 Byte Telegramm(16-Bit Daten) ankommt und 32-Bit Daten erwartet wird, wirt der Wert nach Bedarf null-/

vorzeichen-erweitert.

O If a5 byte message (32-bit data) is received and 16 bit data expected, the upper data will be thrown away.
Wenn ein 5 Byte Telegramm(32-Bit Daten) ankommt und 32-Bit Daten erwartet wird, werden die oberen Daten wegwerfen

2. As standard drive CAN-Bus reply messages are 4 bytes long (16-bit data) or 6 bytes long (32-bit data).
Standartmésig sind die Regler CAN-Bus Antwort-Telegramme 4 Byte lang (16-bit Daten) oder 6 Byte lang (32-bit Daten).

3. To get the drive to send all replies as 6 byte messages (32-bit data) a bit in ReglID 0xDC has to be manually modified.
Daf der Regler alle Antworten als 6-Byte Telegramme schicken, muR ein Bit in ReglD 0xDC manuell modifiziert werden.

O In NDrive open “Manual Read/Write” in the Diagnostic window
In NDrive “Manual Read/Write” in der Diagnose-Fenster aufmachen.

value

0x00nn

¢} Read / Lesen ID register 0xDC

O change upper byte to 01 (00 = standard configuration)
andere obere Byte zum 01 (00 = Standartkonfiruration)

O | Write/ Schreiben | ID register 0xDC

4. Don't forget to save using “Write 0" in the Settings window.

value

0x01lnn

Vergesse nicht mit “ Schreibe 0” in den Einstellungen-Fenster zum sichern.

rive

iy
Uriek st Ewkironis

Tamaton i
segralsbmgeter ||

e aukpsnsitite Regits |
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5. Commands with 16-bit formats (as examples)
Befehle mit 16-Bit Formate (als Beispiele)

Command (PC > Drive) Range  (16-Bit) Units
Befehl (PC > Regler) Bereich Einheiten
SPEED_COMMAND COB-D DLC _ Bytel Byte2 Byte3 +100% +32767 OX7FFF +32767
(send on requirement "RxID" 3 " 31 " 0xNN " OxNN " +50%  +16384 0x4000
noch Bedarf schicken) ReglD Datarco  Datasce 0% 0 0x0000 -> +100%
= -50% -16384
g:’gED- COMMAND = 0 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 100; 22767 gxgﬁ
= _100% - x
— [[Rap] 3 || 31 ][ oxo0 " oxo0 ||
(send on req
noch Bedarf schicken) RegD  Datswer  Datzess
FUNC REF START COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3
(send on requirement "RxID" 3 " 78 " OxNN | OxNN "
noch Bedarf schicken) ReglD  Datapoo  Datasos
TORQUE_COMMAND COBD_DLC __ Bytel Byte2 Byte3 +150% +32767 OX7FFF +32767
(send on requirement "RxID" 3 " 90 " OxNN | OxNN " +100% +21845 0x5555
noch Bedarf schicken) ReglD Datarco  Datasoe 0% 0 0x0000 -> +150%
-100% -21845 OXAAAA
-150% -32767 O0x8001
6. Commands with 32-bit formats (as examples)
Befehle mit 32-Bit Formate (als Beispiele)
Command (Pc > Drive) Range  (32-Bit) Units
Befehl (PC > Regler) Bereich Einheiten
POS_DEST COBD_DLC __ Bytel Byte2 Byte3 Byted Byte5 +2147483647 OX7FFF’FFFF +65536
(send on requirement [[Rxip][ 5 || 6E ][ 0xNN | OxNN | OxNN | OxNN ||  +1073741824 0x4000°0000
noch Bedarf schicken) ReglD Datag.e  Datasos  Datanss  Datas. +1048576  0x0010'000R = trev
POS PRESET COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 +65536  0x0001’0000
(send on requirement (Rxip][ 5 || 7E ][ oxNN T oxNN ' oxNN ' oxnN || +32767  0x0000°7FFF
noch Bedarf schicken) RegD  Dalarw  Datase  Dalamss  Datasz +16384  0x0000°4000
0 0x0000°0000
COBD DLC  Bytel Byte2 Byte3 Byted Bytes T16384  OXFFFF'C000
e . e e G
VARL Y Y - V | 2 | e 32767  OXFFFF’8001
(send on requirement (Rap][ 5 ][ D1 ][ oxNN ! oxNN T oxNN | 0xNN || 65536 OXFFFE’0000
noch Bedarf schicken) ReglD  Datazoo  Datames  Datamss  Datas.z 1048576 OXFFFO’0000
VAR2 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5 1073741824 0xC000°0000
(send on requirement [[Rxip][ 5 || D2 ][ oxNN | OxNN | OxNN | OxNN | 5147483647 0x8000"0001
noch Bedarf schicken) RegD  Dalayo Datame  Dalanss  Datasiz
VAR3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5
(send on requirement (Rxip][ 5 || D3 [ oxNN " oxNN T oxNN T oxnN ||
noch Bedarf schicken) RegD  Dalayoo Datases  Dalanss  Datasiz
VAR4 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5
(send on requirement [[RxiD] 5 || D4 ][ oxNN ; oxNN | OxNN | OxnN ||
noch Bedarf schicken) RegD  Datayoo Datases Datanss  Datasz
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7. Commands for an immediate reply request (as examples)
Sofortiger Antwortanforderungsbefehl (als Beispiele)
Request (PC > Drive) Reply (prive > PC) Range Units
Anforderung (PC > Regler) Antwort (Regler > PC) Bereich Einheiten
SPEED RPMMAX INT _COB-D DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted
(request once " |[Rw][ 3 [ ox30 |[oxcE | ox00 | & |[TxD| 4 | oxcE |[ oxNN | OxNN || stufi || 16-bit o
einmal anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datare  Datamos
CURRENT DEVICE COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted
(requestonce [[RxiD][ 3 ][ ox30 |[ oxc6 1 oxo0 | & |[TxD] 4 |[ oxce || oxNN i oxNN | stufi || 16-bit dA
einmal anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datare  Datames
CURRENT 200PC COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted
(requestonce [Rxip][ 3 | oxap |[ ox09 " ox00 | & |[7xiD][ 4 |[ oxD9 || oxNN " oxNN |[ Stuif || 16-bit  ADC units
einmal anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datare  Datass
>
SPEED ACTUAL COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted +32767
(request on requirement [Rxip]| 3 ][ ox3D || ox30 ; oxo0 || [rxi0][ 4 [ ox30 |[ oxNN | oxNN |[ stutf || 16-bit
noch Bedarf anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datamno  Datas.os = +100%
>
CURRENT ACTUAL COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted
(request on requirement [Rxip] 3 | ox3p || ox20 | oxo0 || [TxiD] 4 [ ox20 || oxNN | oxNN |[ stuff || 16-bit  ADC units
noch Bedarf anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datare  Datames
>
STATUS COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6
(request on requirement [Reap] 3 ][ ox3D |[ ox40 | ox00 || > |[TxD][ 6 |[ 0x40 | oxNN | OXNN | OxNN . OxNN |[ stwff || 32-bit  Bit-Map
noch Bedarf anfordern) Read ReglD Time RegID Datag.eo  Datases  Datanss  Datay.as
COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted
> [[TxD][ 4 | oxd0 | oxNN 1 0xNN | sttt || 16-bit  Bit-Map
RegID Datag.o0  Datass.os
LOGICMAP ERRORS 08D DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6
(request on requirement [Ren| 3 || ox3p || oxeF 1 oxo0 || > |[TxiD][ 6 |[ ox8F | oxNN 1 OXNN 1 OxNN i OxNN |[ Stuff || 32-bit  Bit-Map
noch Bedarf anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datayo  Datames  Datans  Datas.zs
COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted
[TaD]|[ 4 | oxF ][ oxNN | oxNN |[ stuff || 16-bit  Bit-Map
RegID Datag.oo  Datass.o
LOGICMAP 10 COB-D DLC  Bytet Byte2 Byte3 COBID DLC  Bytel Byte2 Byte3 Byted
(request on requirement ([Rep][ 3 ][ ox3p |[ oxp8 T ox00 | = |[TxiD] 4 | oxp8 |[ oxNN | oxNN || stufi || 16-bit  Bit-Map
noch Bedarf anfordern) Read ReglD Time ReglD  Datamw  Datasss
POS ACTUAL COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 COB-ID DLC Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 +65536
(request on requirement [[RxiD][ 3 || ox3D |[ ox6E " ox00 | @ |[TxD] 6 |[ ox6E || oxNN T oxNN T oxNN T oxNN | stuff | 32-bit
noch Bedarf anfordern) Read ReglD Time RegID Datag.eo  Datases  Datani  Datas. = trev
[%] Reg!D{0x30)[units] [rpm] Reg!D{0xCE)[rpm] Reg!D{0x30)[units)
Nop =100 -<M/32767> Now =SpeedRpmMax1nt-<SpeedActual /32767)
(units conversions
Einheiten-Umstellung) (5] Regl [units]  Reg!. [units] (4] 2 RegID{0xC6)[dA) Regl [units]  Reg!. [units]
I:; =200- <CurrentActual/Current200pC) I:; = o CurrentDevice - <CurrentActual/Current200pC)
8. Up to 8time-triggered reply requests can be activated
Bis 8 zeitgesteuerte Antwortanforderungen kénnen aktiviert werden
O Theformat is as above , with the “Time” entry setup as follows:
Der Format ist wie oben, mit dem , Time" Feld folgendes definiert:
O 0x00 immediate OxFF suspend transmission otherwise OXNN timer setup (1 -254 ms)
Time sofort Time Senden suspendiert sonst Time Zeit einstellen (1 -254 ms)

O Entries with suspended transmissions can be overwritten by newer requests.
Eingaben mit suspendierten Senden kénnen bei neueren Anforderungen Uberschrieben werden.
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Hex val ue

(intern nane)

Description

NDrive: all
RegNr Typ

0x00 (UK):
0x01 (UK):
0x02 (RO):
0x03 (SP):
0x04 (SP):
0x05 (RW:
0x06 (RW:
0x07 (RW:
0x08 (RW:
0x09 (RW:
Ox0a (RW:
Ox0b (RW:
0x0c (RW:
0x0d (RW:
0Ox0e (RW:
ox0f (RW:
0x10 (SP):
0x11 (RO):
0x12 (SP):
0x13 (SP):
0x14 (SP):
0x15 (SP):
0x16 (SP):
0x17 (FN)

0x18 (FN)

0x19 (RW:
Oxla (SP):
Ox1b (RO):
Oxlc (RW:
Ox1d (RW:
Oxle (RW:
ox1f (RO):
0x20 (RO):
0x21 (SP):
0x22 (RO):
0x23 (RO):
0x24 (RO):
0x25 (RW:
0x26 (RO :
0x27 (RO :
0x28 (RO):
0x29 (RO):
0x2a (RO):
0x2b (RW:
0x2c (RW:
0x2d (RW:
0x2e (RW:
ox2f (RW:
0x30 (RO):
0x31 (RW:
0x32 (RO):
0x33 (RW:
0x34 (RW:
0x35 (RW:
0x36 (RW:
0x37 (RO):
0x38 (RO):
0x39 (RO :
Ox3a (RW:
0x3b (RW:
0x3c (RW:
0x3d (FN)

0x3e (RW:
ox3f (RW:

0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x05dc
0x0000
0x00000000
0x00000000
0x00000064
0x00000000
0x00000000
0x00000000
0x00000000
0x0000
0x0064
0x0000
Oxch5e37b4
Ox7ae8
0x0001
0x9134
0x0001
0x0001
0x0000
Oxf ace
0x0000
0x0000
0x01d8
0x000a
0x03e8
0x0000
0x07f0
0x0002
0x0000
0x0000
0x0000
0x013f
0x03e9
0x0000
Oxffff
oxfffd
0x0000
0x0000
0x0050
0x000a
0x0064
0x0000
0x10000000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
Ox7fff
0x00010064
0x0000
0x0002
0x0000
0x0000
Oxf ace
0x0050
Ox7fff
0x0618
0x8000
Ox7fff

00

OPRPO0OO0OO0O0OO0ORPROO0OO0OFRPROOOOO

3411949492
31464

1

37172

80

10
100

0
268435456
0

0

0

0
32767
65636

Usr - Opt
SC-info
Cnd- Spec
(Key)

nom
nom

dc

dc

dc

mn

m n

cor ner
cor ner
Cos Phi
(...)

Cha

Crl

Trig. Level
Trig. Edge
Trig. Sce
Sour ce
Ski p

Read Cmd
Run Cnd
PWM freq.
Look-up
FW

Kp

T

MT<TCT<4H<T

cutoff (dig.)

??
| actual

Id set (dig.)
I cmd (ranp)

Id ref

| max inuse
Ranp

I cmd

I g actual
Id actual
Vq

vd

Ti M

Kp

T

Td

Ainl offset/scale

N act ual

N set (dig.)
N cmd (ranp)

N error
N-Li m
Accel
Command
Loop

lq error
Id error
?2?2 (...)
Ti M
l-red-N
Read
N-Li m
N- Li m+

(rsv )
( USER_SPEC_OPT)
( USER_SPEC_STA)
( USER_SPEC_DEM
( USER_KEY )
(MOTOR_NOM F )
(MOTOR_NOM .V )
(UF_TDC )
(UF_uDC )
(UF_SPEZIAL )
(UF_UM N )
(UF_FM N )
( UF_UECK )
(UF_FECK )
( UF_POWF )
(UF_EXTRA )
( CAPTURE_CHAN )
( CONTROL_STATU)
( CAPTURE_TRI GL)
( CAPTURE_TRI GE)
( CAPTURE_TRI GS)
( CAPTURE_SOURC)
( CAPTURE_SKI P )
( CAPTURE_READ )
( CAPTURE_RUN

)
( PWM FREQ )
(LOOKUP_TEMP )
(FWVERSION )
(I _KP )
(1 _KI )
(DI G_CUTOFF )
(13_I STOFFSET )
(1 _IST )
(I _SOLLOFFSET )
(I _REF )
(1 D_REF )

(1 _MAXPLUS )
(1 _DELTAMAXPLU)
(1_SoLL

(1 Q_ACTUAL
(1 D_ACTUAL
(VQ

(VD

(1 _ERRSUMVAX
( SPEED_KP

( SPEED_KI

( SPEED_KD

( ANALOG_OFFSET)
( SPEED_ACTUAL )
( SPEED_CMD )
( SPEED_REF )
( SPEED_ERR )
(SPEED LIMT )
( SPEED_DELTAMA)
( COMWVAND_SQOURC)
( SPEED_COUNTMA)
(1 Q_ERR )
(I D_ERR )
(Ox3a (...) )
( SPEED_ERRSUMV)
(I _RD_N )
(READ )
( SPEED_CLI P_NE)
( SPEED_CLI P_PO)

N N N N N N N N

(reserved)

(Deif) Options

(Deif) Safety-State

(Dei f) Cnd-Specials

?? (User Key)

Nom nal notor frequency (FU)
Mot or noni nal vol tage (FU)

Ti me DC-pre-mag. (FU)

DC vol tages (FU

?7?

M ni mum vol t age (FU)

M ni mum frequency (FU)

Vol tage fir max. frequency (FU)
Frequency for max. voltage (FU)
Power factor (FU)

(...)

Gscill oscope trigger channe
Control - Stat us

Gscil l oscope trigger |evel
Gscil l oscope trigger function
Gscill oscope trigger source
Gscil | oscope source
Gscil | oscope skip
Gsci |l | oscope read
Gscil | oscope Run

Frequency PWM st age

| ookup field (tenperary)

Fi r mnar e

Proportional anplification curré
Integral action tinme current cot
Cutoff-digital-cnd

O fset actual current 3

current actual val ue

D-current setpoint

current set point nuneric
D-Current reference

I max inuse

lcnd ranp

command current

Qcurrent actua

D-current actual

Q Qut put vol t age

D- Qut put vol t age

Max. integration sanple count
Proportional gain speed
Integration tine speed

D_ speed

O fset/scale Ainl

Speed actual val ue

Digital Speed Set Point
Command speed after ranp
Speed error

Speed limt

Speed/ torque accel eration ranp f
Sel ection command speed
current to speed | oop factor
Current Iq error

Current |d error

?2?2 (...)

Max. integration sanple count
Current derating speed
Functi on

Speed |imt negative

Speed |imt positive
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(intern nane)

Description

R
I3

£222228228282828022228888¢2

38

£22822288

322

£2228

0x00000380
0x0000
0x86b9
Ox6al3
0xf db0
0x00000000
Ox7fff
Oxf ace
0x013f
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0035
0x0035
0x0006
0x0000
0x0000
0x0000f 811
0x0000
Oxffff
0x0004
0x0002
0x0000
0x0000
0x0bb8
0x00000808
0x0000
0x86b9
0x0000
0x0002
0x0000
0x0000
0x0000
0x075bcd15
0x0000
0x00e6
0x00500019
Oxf ace
0x00011313
0x0201
0x0181
0x000f
0x01f5
0x0000
0x000086b9
0x00000000
0x00000000
0x00000000
0x0033
0x00000000
0x4025
0x91be
0x0000
0x0078
0x0078
0x444d
0x0064
Oxf d944f 98
0x00000000
0x00000000
0x00000000
0x00000000
0x00000000

2056

34489

OoOoOoNO

123456789
0

230
5242905
64206
70419
513

385

15

501

0

34489

0

0

0

51

0

16421

- 28226
0

120

120
17485
100
4254355352
0

[eNeNoNol

St atus nmap
incr_delta
Mot or Pos mech
Mot or Pos el ec
FB- O f set

12t & Regen.

I limdig

I liminuse

T- not or

T-igbt

T-air

|-red-TE

I max

I nom

M Pol e

Cut of f

Mode

St at us mask

Cut of f

|1 actual

|2 actual

| 3 act ual

I liminuse rnp
|-red-TD

N nom

Devi ce Options
Kacc

Rot or

N cnmd (int)
Filter
| act
Filter
It
S-Nr.
fpga Status

Mai ns

Regen-P, Regen-R
Vdc- Bat

Type

Rx I D

Tx I D

Kp
T
Td
Pos
Pos
Pos
Pos
Ti M
O f.
NBT
Zer o- Capture
Reso edge

Speed 1

Speed 2

Start park cycle
Tol -wi nd

Pr eset

o f. Var

ND- Scal e
ND- O f set

Fact or - ext
??

(filt)

act ual
dest
actual 2
error

Ref .

Ener gy

( STATUS )
(I NCR DELTA )
(MPOS_ACTUAL_M
(MPOS_ACTUAL_E)
( MPOS_| STOFFSE)
(1 T_RG_NMONI TOR)
(I_LIMT )
(...

(1 _LI M I NUSE
(T_MOTOR
(T_1GBT
(T_AIR

(I_RD TE
(MOTOR | _MAX
(MOTOR | _DAUER
( MOTOR_POLE
(Al N1_CUTOFF
( MODE

( STATUS_MASK
( Al N2_CUTOFF

o e

— N N N N N N

(11_1ST
(12_1ST
(13_1ST
(I _LIM_I NUSE_R)
(I_RD-TD )

( MOTOR_RPMVAX )
( KERN_OPTI ONS )
( SPEED_KS )
(ROTOR )
( SPEED_CMD _I NT)
( SPEED_FI LTER )
(I_I'ST_FILT )
(AINx_FILT )
(IT_MONITOR )
( DEVI CE_SERI AL)
( PONER_BOARD_S)
(DEVI CE_MAI NS )
( DEVI CE_EXT_RE)
(DC_BUS )
(DEVI CE_AUTO _I)
(CANLI D RX )
(CANLID TX )
(PCS_KP )
(PCS_KI )
(PCS_KD )
(POS_ACTUAL )
( PCS_DEST )
( RegNane_0x6f )
(PCS_ERR )
( POS_ERRSUMVAX)
( POS_REF_OFFSE)
(CAN_BTR )
( POS_ZEROCAPTU)
( POS_REFRESCED)
( SPEED_CALI B_F)
( SPEED_CALI B_S)
( FUN_REF_START)
(POS_W NDOW )
(POS_PRESET )
(POS_VAR_OFFSE)
(NDRI VE_SCALE )
( NDRI VE_OFFSET)
( ENCODER _2_SCA)
(OFFSET_SLACK )

St at us

??

Mot or actual angul ar position m
Mot or actual angul ar position el
phase angl e of fset Feedback
monitor i2t & regen circuit
Current limt with a digital swi
actual current limt

not or tenperature

power stage tenperature

air tenperature

Current derate Tenp.

max. notor current

Mbt or conti nuous current

Mot or pol e count

cutof f wi ndow Ai nl

Mbde State

St at us mask

cutof f wi ndow Ai n2

Current actual value I1

Current actual value |2

Current actual value I3

??

??

Rat ed notor speed

Devi ce settings (options)

Accel eration anplification

Rot or signals

Command speed interna

Filter speed actual val ue
Filtered actual current

I t nonitor
Devi ce Seri al
FPGA St at us
Mai ns supply vol t age
Regener ati ve Resi stor
Battery voltage

Devi ce type

CAN-Bus drive rx address

CAN- Bus drive tx address
position controller proportiona
integral action tine (Integral |
advancing-tinme (Differezial-part
actuael position numeric
position-destination

Pos actual 2

position error

Max.integration sanple count, p
reference zero offset

CAN-BUS transm ssion rate

Pos Zero Capture

Reso pos. at Rsw

Ref erence speed (fast)

Ref erence speed (sl ow)

Start park cycle

Tol erance wi ndow for position
Preset val ue

user zero of fset

Di spl ay-conversi on factor-posit
Ver schi ebef akt or Pos- Anzei ge

Scal e 2nd encoder
?7?

nunber Servo

power rati
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Description

w
I 0

833222222385555333338888¢

222222333333

5333

o
X
O
(0]
e i e e e e e e e e e e e e e
cCwwcw
<

£2222

0x86b9
Oxface
Oxf ace
0x444d
0x444d
0x0000
Oxf ace
Oxf ace
0x00000000
0x00000000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x444d
0x00000020
0x0000
0x000086b9
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
Oxf ace
0x02b5
0x0000
Oxf ace
Oxf ace
Oxf ace
Oxf ace
Oxf ace
0x0000
0x0000
0x15e0
0x1b58
0x3001
0x00000064
0x0400
0x0002
0x0000
0x07ef
0x07ee
Oxf de8
0x0618
0x0618
0x0618
0x007d
0x444d
0x0000
0x0000
0x007b
0x0000
0x0000
0x07d0
0x9133
0x0000
0x902b
0x0002
0x0000
0x007b
0x0000
0x8005
0x8004

??
??
Aut o- Fn
??

Rx ID 2

Tx ID 2

V out

V red

V kp

V-Ti

??

Wr ni ng- Err or
M set (dig.)
Pos cnd

??

??

fpga 1st error
??

??

??

O Bl ock

Info Intr
(dbg) tenp
in Block

Pt 100-1

Pt 100- 2

Pt 100- 3

Pt 100- 4

M out

Bal | ast counter
|-red-T™M
M Tenp
Label Oxa4
DC- Bus mi n,
FB-1ncr (Mot)
FB- Pol e

N act (filt)
| 3 adc

12 adc
Logic freq
pwrl (5/6)
pw2 (3/4)
pwnB8 (1/2)
T-intr

??

L sigma-q
Id nom

L magnet.

R rotor

Id mn

TC rotor
(dbg) ptri1
(dbg) *ptri
(dbg) ptr2
(dbg) *ptr2
L sigma-d
R stator
TC stator
Label Oxbe
Label Oxbf

map

(POS_DI FF_SLAC)
(... )
( DEVI CE_SERI AL)
( FUN_PARAREAD )
( FUN_PARAVRI TE)
(FUN_SPEZI AL )

(READ_INFO )
(... )
(CAN_ID RX 2 )
(CAN_ID TX 2 )
(vout )
( VRED )
(VKP )
(VT )

( FUN_ERRCANCEL)
(ERR BI TMAP1 )
( TORQUE_SETPO )
(POS_COWMAND )
( CAN_ERROR BUS)
( CAN_ERRVRI TET)
( PONER_BOARD_E)
( CAN_COUNTREAD)
( CAN_COUNTWRI T)
( CAN_COUNTREJ )
(LOG O BLOCK )
(1 NFO_I NTERRUP)
(TEMP )
(LOG | _BLOCK )
(T-PT-1 )
(T-PT-2 )
(T-PT-3 )
(T-PT-4 )
(TORQUE_OUT )
( BALLAST_COUNT)
(I _RD_TM )
( MOTOR_TEMP_ER)
( MOTOR_COPTI ON )

( MOTOR_GEBER | )
( MOTOR_GEBER_P)
( SPEED_ACTUAL )
(11_ADC )
(12_ADC )
(LOG C_HzZ )
( PVWML )
(PVWR )
(PWB )
(TI MER_DELTA )
( FUN_SERI ALBOO)
( MOTOR_| NDUCTA)
(1 D_NOM )
( MOTOR_MAGN L )
( MOTOR_ROTOR_R)
(IDMN )
( MOTOR_TR )
(TEWPL_PTR )
(TEMP1_PTR_| ND)
(TEMP2_PTR )
(TEMP2_PTR | ND)
( MOTOR_| NDUCTA)
( MOTOR_STATOR )
( MOTOR_SPECS _|)
(LOG C_DEFI NE_)
(LOG C_DEFI NE_)

Devi ce serial nunber ext.
??

??

Aut o- Functi ons

??

CAN-Bus drive rx 2 address
CAN-Bus drive tx 2 address

Qut put - vol t age usage

Start point field reduction
Proportional anplification fiel
Time constant integral part fiel
Clear error list
Descri ption of 0x8f
Digital Torque Set
Command position
CAN- BUS Bus- O f count
CAN- BUS ??

FPGA 1st Error

CAN- BUS ??

CAN- BUS ??

CAN- BUS

O Bl ock

Info - Interrupt tine
(dbg) Tenp

I - Bl ock
Tenp. Sensor
Tenp. Sensor
Tenp. Sensor Pt100-3

Tenp. Sensor Pt100-4

Digital Torque Intern

Bal | ast counter

??

Mot or - Tenper at ur Abschal t punkt
Description of Oxa4

Poi nt

Pt 100-1
Pt 100- 2

DC-Bus max (DEVI CE_DCBUS ) Description of Oxab

I ncrements per
Resol ver pol e
Actual speed value (filtered)
Current sensor M

Current sensor M
Forerground frequency

pul se wi dt hs nodul ati on Phl
pul se wi dt hs nodul ati on Ph2
pul se wi dt hs nodul ati on Ph3
Intr. time

??

St at or

Rpm

Leakage i nductance
nom nal magneti sing current
Mot or magneti sing i nduct ance
rotor resistance

nm ni mum nmagneti sing current
ti me constant rotor

(dbg) ptri1

(dbg) *ptri

(dbg) ptr2

(dbg) *ptr2

| eakage i nductance ph-ph
stator resistance ph-ph

ti me constant stator
Description of Oxbe
Description of Oxbf
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Description
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88

£82822222222822822

2228828822258

c
2

0x800c
0x800c
0x0000
0x0000
0x20a3
0x3a3d
0x0032
0x000a
0x0el0
0x0000
0x0000
0x0000
0xc953
0x0000
0x0e10
0x0000
0x0000
0x0000003e
0x00002710
0x00000000
0x00000000
OxffeOf fel
0x00580058
0x10000000
0x0020
0x0349
0x0000
0x0000
0x0030
Oxf ace
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0000
0x0001
0x0000
0x00010064
0x0226
0x0001
0x0005
0x00f a
0x0001
0x0000
0x0000
0x0001
0x0000
0x0000
0x0000444d
0x444d
0x444d
Ooxffd4
0x0054
Oxf ace
Oxf ace
Oxf ace

-2031648
5767256
268435456
32

841

0

0

48

64206

[N NelecNoNelNeoNolNolNoNoNoNolNolNo)

65636
550

250

Or OO

o

17485
17485
17485
-44
84
64206
64206
-1330

| con eff
| device
R-Lim
Nmax- 100%
xKp2
T

Kf
Oxcc
Ti M
Label
Label
T- Qut
Var 1
Var 2
Var 3
Var 4
Al nl
Al n2
O fset 2
Label 0xd8
Label 0xd9

Oxce
Oxcf

?7?

out Dout 3
out Dout 4
out Doutl
out Dout 2
out Rdy (BTB)
O &
(in)
(in)
(in)

Limtl
Limt2
Dinl

(in) Din2

(in) Run (Frg)
I Fault

| Regen

Vdc- Bus

I LossOF Si gnal
Decel

I 100% ( Stronsensor)

Label
T- peak
Br ake del ay
O Brake

O lcns

O Tol er

O Less NO
Power

Wor k

AXi s

??

??

Ainl calc
Ain2 calc

Oxef

rsv

(LOG C_DEFI NE_)
(LOG C_DEFI NE_)
(LOG C_DEFI NE_)
(LOG C_DEFI NE_)
(DEVI CE_I _MAX )
(DEVI CE_| _CNT.)
( DEVI CE_| )
( SPEED_DELTAMA)
( SPEED_RPMVAX )

(I _KP2 )
(POSI_KI )
(I _KF )
(POSI _ERR )

(POSI _ERRSUMVA)
( SPEED_RPMVAX_)
(PCSI_KY )
(CAN_TI MEQUT )
(VARL )
(VAR2 )
(VAR3 )
( VAR4 )
(AN )
(AIN 2 )
(Al N2_OFFSET )
(LOG C_READ BI)
(KERN_I _200PC )
(LOG C_DEFI NE_)
(LOG C_DEFI NE_)
(DEFI NE_DAC )
(... )
(0_DOUT3 )
(O_DOUT4 )
(0_DouL )
(O_DOU2 )
(O BTB )
(0.0 )
(I _ENDL )
_END2 )

)

)

)

)

)

)

)

( SPEED_DELTAMA)
(11 ST_100PC )
( O_NOFAULT )
(TIME_I PEAK )
(USER_T_BRAKE )
(VO_BRAKE )
(VO_I CNS )
(VO_TOLER )
(VO Less_ NO )
( POVNER )
( WORK )
(ASCI| _USER )
(ASCI | _WR _EEP )
(ASCI | _RD EEP )
(Al N1_CALC )
(Al N2_CALC )
(... )
(... )

)

(rsv

Description of
Description of
Description of
Description of
Limt for peak current
Limt for continius current
Type current, protected

Enmergency stops tinme ranp, linit
Maxi mum rotation speed in turns
proportional anplification posif

(Servo)
( Ser

integral action tine (Integral |
Oxcc
Limt integral storeroom peak v:

Description of Oxce
Descri ption of Oxcf
CAN ti neout
Conparison variable-1
Compari son vari abl e-2
Compari son vari able-3
Conparison vari able-4
Anal og Ainl in/scal ed
Anal og Ain2 in/scal ed

anal og i nput 2 offset conpensat

Description of 0xd8
Description of 0xd9
??

Digital output 3
Digital output 4
Digital output 1
Digital output 2
Devi ce ready
Internal run
Digital input END1
Digital input END2
Digital input DI N1
Digital input DI N2
Digital input RUN
internal error nmessage of the p

message regen circuit

DC- Bus vol t age

Resol ver fault. Incorrect or m:
Speed/ torque decel eration ranp f
Current sensor justage (protect:
Description of Oxef

Timng for peak current

Brake delay tine

Br ake on

message continuous current
nessage position in tol erance
nessage speed <1%

Power

Wor k

Axi s | abel

??

??

Ainl calc

Ai n2 calc

reserved
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