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2 Uvod

Tato dokumentace “Getting Started” umoznuje prvni kroky pfi pouzivani polohovaci jednotky
EPOS. Popisuje standardni postup uvedeni do provozu. Dokument podporuje instalaci a
konfiguraci zakladniho systému EPOS 24/5.
Maxon motor EPOS 24/5 je mala plné digitalni jednotka Ffizeni
polohy. Flexibilni a vysoce G¢inna jednotka EPOS 24/5 muze byt
pouzita s kartdovymi DC motory s inkrementalnim snimacem
stejné jako s bezkartaCovymi EC motory s hallovymi sondami a
inkrementalnim snimacem. Sinusovy pribéh proudu pfi komutaci
nabizi Fizeni EC motord s minimalnim zvinénim momentu a
nizkou hluénosti. Intergrované fizeni polohy, rychlosti a proudu
Obréazek 1: Fotografie umozniuje sofistikované aplikace pfi polohovani. Jednotka je
EPOS 24/5 navrzena tak, aby byla fizena a ovladana jako SLAVE uzel v siti
CANopen. Navic jednotka mulze byt provozovana pfes port
RS232. Posledni edici “Getting Started”, pfidavnou dokumentaci a software k polohovaci
jednotce EPOS je mozné nalézt na www strankach: http://www.maxonmotor.com kategorie
<Service>, podadresaf <Downloads>.

3 Jak pouzivat tohoto priavodce
Setu

Getting Started

Instalace Konfigurace Programovani Aplikace

arting Set - Graphical User . \indows DLL . Application Notes
Interface . App”cation
Samples

Hardwaré - |EC1131 libraries
Reference

Firmware
Specification

Communication

Guide
Obrazek 2: hierarchie dokumentace EPOS
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4 Bezpeé€nostni pokyny

Odbornéa obsluha
Instalaci a uvedeni do provozu smi provadét pouze vhodné vyskolena osoba.

Zakonné predpisy
Uzivatel musi zajistit, aby zesilova¢ a k nému pfislusné komponenty byly
montovany a pfipojeny dle mistnich zakonnych predpisu.

Odpojeni zatéze
PFi prvnim uvedeni do provozu musi motor béZet zdsadné v chodu naprazdno, tj. s
odpojenou zatézi

Pridavnéa bezpeénostni zafizeni

Elektronické pfistroje jsou poruchové. Stroje a zafizeni musi mit na pfistrojich
nezavislé kontrolni a bezpec¢nostni vybaveni. Pfi vypadku zafizeni, Spatné obsluze,
vypadku regulaéni nebo fidici jednotky, poruSe kabelu apod. musi byt celé zafizeni
uvedeno do bezpeéného provozniho stavu.

Opravy
Opravy smi provadét pouze autorizovana instituce nebo vyrobce. Neopravnénym
otevienim, neodbornou opravou mohou uzivateli vzniknout zavazna nebezpeci.

Ohrozeni zivota
Dbejte na to, aby béhem instalace EPOS 24/5 Zadn& souvisejici zafizeni nebyla
pod proudem! Po zapojeni se nedotykat Zzadnych vodivych soucasti pod napétim!

Maxima@lni provozni napéti
PFipojené provozni napéti smi lezet pouze v rozsahu mezi 11 az 24 VDC. Napéti
nad 27VDC nebo pfepdlovani jednotku znici.

Elektrostaticky ohrozené souéastky (ESD- Elektrostatic sensitive device.)

> BPPBEDPBPP
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5 Instalace a konfigurace

5.1 Krok 1: Instalace softwaru

Instalujte software z CD-ROM EPOS. CD-ROM obsahuje vSechny
potfebné informace a nastroje pro instalaci a ¢innost fidici jednotky
EPOS (manudly, firmware, nastroje, knihovny Windows DLLs).

RO R R
_ oy

5;5’1{“ S
s‘;"/w Contents EPOS CD-ROM PN
f @ EPOS Setup "\%
A @ EPOS Installation \
& ® EPOS Configuration ‘b\

@ EPOS Programming \
@ EPOS Application \

Obrazek 3: CD-ROM EPOS

Posledni edice software k fidici jednotce EPOS m(iZe byt stazena
z internetovych stranek: http://www.maxonmotor.com kategorie
<Service>, podadresar <Downloads>.

Minimalni systémové pozadavky:

Win95, Win98, Windows ME, Windows NT 4.0, Windows 2000, XP

486 procesor, 16 MB RAM

50 MB volného prostoru na pevném disku
rozliSeni obrazovky 800 x 600 pixell pfi 256 barvach

Ridte se instrukcemi pro instalaci celého software na vas po&itac:

1. Vlozte CD-ROM
Vlozte EPOS CD-ROM do CD-ROM mechaniky vaseho pocitace.

2. Spustte instalaéni program ‘EPOS_CD-ROM.exe’
Normdalné se instalaéni program spusti automaticky po vlozZeni
CD-ROM. Alternativné spustte ‘EPOS_CD-ROM.exe’

3. Nésledujte instrukce béhem instalaéniho programu
Prosim ¢téte kazdou instrukci pozorné. Béhem instalaéniho
procesu budete dotazovéni na pracovni adresaf. (Doporuceni:
C:\Program files\maxon motor EPOS CD-ROM)

4. Qvérite nové zastupce a polozky v menu START

VSechny potfebné soubory jsou kopirovany na pevny disk ‘maxon
motor EPOS CD-ROM'’ dovolujici pfistup do vSech slozek. Na
plochu bude pfidan zastupce ‘EPOS_UserInterface.exe'.

5. Zménanebo odebrani EPOS software
Pro zménu nebo odebrani software EPOS spustte instalacni
program ‘EPOS_CD-ROM.exe’ a postupujte podle instrukci.

6 maxon motor control
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5.2 Krok 2: Pfednastaveni Hardware

5.2.1 maxon EC motor

PFi pouziti EPOS 24/5 pro maxon EC motor neni pfednastaveni tfeba.

5.2.2 maxon DC motor s oddélenym kabelem pro motor a inkrementalni snimaé
PFi pouziti EPOS 24/5 pro maxon DC motor s oddélenym kabelem
pro motor a inkrementalni snimac neni pfednastaveni tfeba.
5.2.3 maxon DC motor s integrovanym plochym kabelem motor/inkrementélni
snimaé

PFi pouziti EPOS 24/5 pro maxon DC motor s integrovanym plochym
kabelem motor/inkrementalni snimac¢ je pfednastaveni potfeba.
Jumper JP2 a JP3 jsou k nalezeni na desce po otevieni krytu.

Obréazek 4: Umisténi JP2 a JP3 (vyrobni nastaveni)

maxon DC motor s oddélenym maxon DC motor s integrovanym
kabelem pro motor a plochym kabelem pro motor a
inkrementalni snimac inkrementalni snimac
2 P2 p3
P m lei iz Ji[ﬁ
JP2  open JP2  closed
JP3 open JP3 closed
Motor (J2): motor cable Motor (J2): nepfipojeno
Encoder (J34): encoder cable Encoder (J4): motor/encoder
plochy kabel

Obréazek 5: Konfigurace JP2 a JP3
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5.3 Krok 3: Miniméalni externi elektroinstalace

5.3.1 EPOS 24/5 pro maxon EC motor

Zapojte EPOS 24/5 pfi pouziti nize uvedenych kabel(.

Potfebujete:

EPOS 24/5 jednotku fizeni polohy.................... objednaci ¢islo 275512
EPOS power kabel (konektor J1)................ueeee. objednaci ¢islo 275829
EPOS motor kabel (konektor J2)................eeee. objednaci ¢islo 275851
EPOS hall senzor kabel (konektor J3).............. objednaci ¢islo 275878
EPOS encoder kabel (konektor J4) .................. objednaci €islo 275934
EPOS RS232-COM kabel (konektor J6)............ objednaci €islo 275900

1. Pripojeni EPOS power kabelu
Pfipojte power kabel (objednaci €islo 275829) do konektoru J1
jednotky EPOS 24/5. Opacnou stranu kabelu pfipojte k napajeni
(+11 ... +24 VDC).
Potfebny vystupni proud zavisi na zatizeni (kontinualné max. 5 A;
pfi zrychlovani kratkodobé max. 10 A)

Poznamka! Ubezpecte se, Ze napajeci napéti je mezi +11 a +24
VDC. Napéti vyssi nez +27 VDC nebo napéti Spatné polarity zni¢i
jednotku.

2. Pripojeni EPOS motor kabelu
PFipojte motor kabel (objednaci €islo 275851) do konektoru J2
jednotky EPOS 24/5. Opacnou stranu kabelu pfipojte na
svorkovnici. Vyvody z motoru pfipojte na opacnou stranu
svorkovnice.

3. Pripojeni EPOS hall senzor kabelu
PFipojte hall senzor kabel (objednaci €islo 275878) do konektoru
J3 jednotky EPOS 24/5. Opacfnou stranu kabelu pfipojte na
svorkovnici. Pripojte pfivody hallovych senzorlli motoru na
opacnou stranu svorkovnice.

4. Pripojeni EPOS encoder kabelu
PFipojte encoder kabel (objednaci ¢islo 275934) do konektoru J4
jednotky EPOS 24/5. Opaénou stranu kabelu pfipojte do
inkrementalniho snimace motoru.

5. Pfipojeni EPOS RS232-COM kabelu
PFipojte RS232-COM kabel (objednaci ¢islo 275900) do konektoru
J6 jednotky EPOS 24/5. Opac¢nou stranu kabelu pfipojte na volny
port RS232 vaSeho PC.

Poznamka! Jestlize nepouzZijete maxon kabely, musite propojit
konektory uzitim manualu ‘Cable Starting Set'.
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Obréazek 6: Minimalni propojeni Maxon EC motoru
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5.3.2 EPOS 24/5 pro maxon DC motor s oddélenym kabelem pro motor a
inkrementalni snimaé

Nasledujici volba umoznuje instalaci hardwaru pro maxon DC motor
s oddélenym kabelem pro motor a inkrementalni snimac. Pro
propojeni pouzijte nize uvedené kabely.

Potfebujete:

EPOS 24/5 jednotku fizeni polohy................... objednaci ¢islo 275512
EPOS power kabel (konektor J1)..................... objednaci ¢islo 275829
EPOS motor kabel (konektor J2) ................ee.e. objednaci ¢islo 275851
EPOS encoder kabel (konektor J4) ................. objednaci €islo 275934
EPOS RS232-COM kabel (konektor J6).......... objednaci €islo 275900

1. Pripojeni EPOS power kabelu
Pfipojte power kabel (objednaci €islo 275829) do konektoru J1
jednotky EPOS 24/5. Opacnou stranu kabelu pfipojte k napajeni
(+11 ... +24 VDC).
Potfebny vystupni proud zavisi na zatizeni (kontinualné max. 5 A;
pfi zrychlovani kratkodobé max. 10 A)

Poznamka! Ubezpecte se, Ze napajeci napéti je mezi +11 a +24
VDC. Napéti vyssi nez +27 VDC nebo napéti Spatné polarity zni¢i
jednotku.

2. Pripojeni EPOS motor kabelu
PFipojte motor kabel (objednaci €islo 275851) do konektoru J2
jednotky EPOS 24/5. Opac¢nou stranu kabelu pfipojte na
svorkovnici. Vyvody z motoru pfipojte na opacnou stranu
svorkovnice.

3. Pf¥ipojeni EPOS encoder kabelu
PFipojte encoder kabel (objednaci ¢islo 275934) do konektoru J4
jednotky EPOS 24/5. Opacénou stranu kabelu pfipojte do
inkrementalniho snimace motoru.

4. Pripojeni EPOS RS232-COM kabelu

PFipojte RS232-COM kabel (objednaci ¢islo 275900) do konektoru
J6 jednotky EPOS 24/5. Opac¢nou stranu kabelu pfipojte na volny
port RS232 vaseho PC.

Poznamka! Jestlize nepouzijete maxon kabely, musite propojit
konektory uzitim manudlu ‘Cable Starting Set'.
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Obréazek 7: Minimum propojeni maxon DC motoru s oddélenym kabelem pro motor a inkrementalni snimac
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5.3.3 EPOS 24/5 pro maxon DC motor s integrovanym plochym kabelem pro motor a
inkrementalni snimaé

Nasledujici volba umoznuje instalaci hardwaru pro maxon DC motor
s integrovanym plochym kabelem pro motor a inkrementalni snimac.
Pro propojeni pouZzijte nize uvedené kabely.

Potfebujete:

EPOS 24/5 jednotku fizeni polohy................... objednaci ¢islo 275512
EPOS power kabel (konektor J1)..................... objednaci ¢islo 275829
EPOS encoder kabel (konektor J4) ................. objednaci €islo 275934
EPOS RS232-COM kabel (konektor J6).......... objednaci €islo 275900

1. Ovéfite prednastaveni jumperu
PresvéCte se, Ze jste prednastavili jumpery jak je popséno
v kapitole “6.2.3 maxon DC motor s integrovanym plochym
kabelem pro motor a inkrementalni snimac”.

2. Pripojeni EPOS power kabelu
Pfipojte power kabel (objednaci €islo 275829) do konektoru J1
jednotky EPOS 24/5. Opacnou stranu kabelu pfipojte k napajeni
(+11 ... +24 VDC).
Potfebny vystupni proud zavisi na zatizeni (kontinualné max. 5 A;
pfi zrychlovani kratkodobé max. 10 A)

Poznamka! Ubezpecte se, Ze napajeci napéti je mezi +11 a +24
VDC. Napéti vyssi nez +27 VDC nebo napéti Spatné polarity zni¢i
jednotku.

3. P¥ipojeni EPOS encoder kabelu
PFipojte encoder kabel (objednaci ¢islo 275934) do konektoru J4
jednotky EPOS 24/5. Opacénou stranu kabelu pfipojte do
inkrementalniho snimace motoru.

4. Pripojeni EPOS RS232-COM kabelu
PFipojte RS232-COM kabel (objednaci ¢islo 275900) do konektoru
J6 jednotky EPOS 24/5. Opac¢nou stranu kabelu pfipojte na volny
port RS232 vasSeho PC.

Poznamka! Jestlize nepouzijete maxon kabely, musite propojit
konektory uzitim manudlu ‘Cable Starting Set'.

12 maxon motor control
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Obrazek 8: Minimum zapojeni maxon DC motoru s integrovanym plochym kabelem pro motor a inkrementalni snimac.
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5.4 Krok 4: Konfigurace systému

V této sekci budete konfigurovat EPOS 24/5 pro vas pohon. Musite znat
néktera technicka data vaseho pohonu. Pouzijte MAXON katalog nebo
katalogové listy pouzitych komponent.

Pro konfiguraci vaSeho pohonu postupujte nasledovné:
1. Zapnuti
PFipojte napéti na EPOS 24/5.

2. Start ‘EPOS User Interface’ V 1.10 nebo vySSi
Spustte ‘EPOS Userinterface.exe’ na ploSe k nastartovani grafického
uzivatelského rozhrani (GUI). Spusténim ‘EPOS User Interface’ se
automaticky nastartuje ‘Startup Wizard'.

3. ‘Startup Wizard’ Krok 1: Minimalni externi propojeni
a) Oveérfte, Ze vaSe instalace hardwaru je spravna, viz. kapitola “6.3
Krok 3: Minimalni externi elektroinstalace”.
b) Jestlize jste jiz etli dokument ‘Getting Started’, kliknéte na tlacitko
“Confirm that you've read the ‘Getting Started’ document”.
V opac¢ném pfipadé je mozné zobrazit dokument on-line kliknutim
na ‘Show Getting Started’.

Startup Wizard x|

Step 1: Minimum External YWiring!

Fleaze read the 'Getting Started' docurent far &
corect hardware installation]

Confirrn that pou've read the 'Getting Started’ docunert! |

Show Getting Started

INFO: All documentations are available on the internet

hittp: 4 v, mamonmotor. conm
in the section "Service’ as "Dowrload".

hitpiwww.maxonmotor.com

£ Zurick | Weiter > | hbbrechenl

Obrazek 9: Startup wizard dialog pro minimalni externi propojeni

c) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.
4. ‘Startup Wizard’ Krok 2: RS232 Communication Setting!

a) Oveéfte, zda propojeni RS232 je spravné, viz kapitola “6.3 Krok 3:
Minimalni externi elektroinstalace”.

Startup Wizard x|

Step 2: R5E232 Communication Setting!

Select the corect communication sethngs!

Senial Port | COM1 h

38400 baud

B audrate

Search Communication Setting |

MOTE: For a comect wiring of the RS232 communication
have a look at the document 'Getting Started' |

E
g
5
3
E
=
g
]
E
E
z
£
3
£

< Zurick I wheiter » I Abbrechenl

Obréazek 10: Startup wizard dialog pro nastaveni RS232

14 maxon motor control



maxon motor

Jednotka Fizeni polohy EPOS

6. ‘Startup Wizard’ Krok 4 pro EC motory:

b) Kliknéte na tlacitko “Search Communication Setting”, abyste nasli
pouzivany COM port a automaticky nastavili pfenosovou rychlost.

c) Jestlize je spravna komunikace nastavena, zobrazi se nasledujici
okno.

EPOS_UserInterface x|

i J Correct communication setting found!

Port: Connl
Baudrate: 38400 baud

Obrazek 11: Nastaveni komunikace

d) Kliknéte na tlacitko ‘OK’ pro potvrzeni a akceptovani hodnot.
e) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

‘Startup Wizard’ Krok 3: Typ motoru
a) Vyberte pouzity typ motoru.

Startup Wizard [Node 1] | X

Step 3: Motar Type

Select the comect motar type |

maxon DC motor -
Y -

© mawon DT matar

[ maxon EC motor — 2]
bor

httpewww.maxonmotor.com

< Zurtick I Weiter = I Abblechanl

Obréazek 12: Startup wizard dialog pro vybér typu motoru.

b) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

‘Startup Wizard’ Krok 4 pro DC motors: Data

Pocet pélovych parua motoru
a) Vyberte spravny pocet pélovych paru a) Vyberte maximalni pfipustnou rychlost
motoru. (fadek 9 v katalogovém listu motoru).
[x] b) Vyberte maximalni trvaly proud (fadek 10).

http://'www.maxonmotor.com

Step 4: Motor Pale Pair

Select the comect number of pole pairs |

Mumber of pale pairs [Default = 1]

MNOTE: &ll standard maxon EC motors have 1 pole pair!
Change thiz value only if specified in the catalogue!

c) Vyberte tepelnou ¢asovou konstantu vinuti
(line 21).
£

Step 4: Motor Data

< Zuriick I Weiter > I Ahhrachenl

Thermal time constant winding I4.El B [line 21

Obrazek 13: Startup wizard dialog pro vyber

poélovych paru EC motoru

b) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

3

g

5' Select the comect motor data | [zee catalogue motor data |
B

E Mar. permissible speed |m rpm  (line 3)
E| | Max. continuous curent 5000 mé (line 10]
; Man. autput current limit 10000 ity

2

5

E

< Zuriick I Weiter > I Ahhrachenl

Obréazek 14: Startup wizard dialog pro nastaveni dat
DC motoru

d) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.
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7. ‘Startup Wizard’ Krok 5 pro EC motory:

Data motoru

a) Vyberte maximalni dovolenou rychlost
(Fadek 8 v katalogovém listu motoru).

b) Vyberte maximalni pfipustny proud

(Fadek 9).

c) Vyberte tepelnou ¢asovou konstantu vinuti

(Fadek 19).

Startup Wizard [Node 1]

Step 5: Motor Data

httpewww.maxonmotor.com

Select the comect motor data ! [see catalogue motor data |

tax. permissible speed pm  [line 8]
fax. continuous cument 5000 mé  [iine 9]
tdaw. output current limit 10000 s,

Thermal time constant winding I4.D i {line 19)

‘Startup Wizard’
Krok 5 pro DC motory: Typ snimace polohy
a) Vyberte pouzity typ snimace polohy

Startup Wizard [Node 1]

Step 5: Position Sensar Twpe

httpewww.maxonmotor.com

Select the carrect position senzor |

(%" i3 channel incremertal encoder with line driver |
- channel &, A%
- channel B, B
- channel Index. Indext

2 channel incremental encoder with lire driver
- channel &, A%
- channel B, B

< Zurtick I Weiter = I Abblechanl

< Zurtick I Weiter = I Abblechanl

Obréazek 15: Startup wizard dialog pro nastaveni

dat EC motoru

d) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

8. ‘Startup Wizard’ Krok 6 pro EC motory:

Obréazek 16: Startup wizard dialog pro vybér typu
snimace polohy DC motoru

b) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

‘Startup Wizard’ Krok 6 pro DC motory:

Typ snimace polohy

a) Vyberte pouzity typ snimace polohy

Startup Wizard [Node 1]

Step B: Position Sensar Twpe

Select the carrect position senzor |

- chaninel &, A%
- channel B, B
- channel Index. Indext

- channel &, A%
- channel B, B

E
2
g
-
E
E
2
H
E
z
=
L
5
£

' Hall Sensors [ > block commutation |

(% 3 channel incremertal encoder with line driver

2 channel incremental encoder with lire driver

< Zurtick I wieiter > I Abblechanl

Obrazek 17: Startup wizard dialog pro vyber

snimace polohy EC motoru

b) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

RozliSeni polohy
a) Zadejte rozliSeni pouzitého inkrementalniho
snimace.

Startup Wizard [Node 1] |

Step B: Position Rescolution

Enter the cormect encoder resolution |

Encoder rezolution I pulsedturn
Position rezolution IZDDD qcdtum

The encoder determines the position resolution!
Position Resolution [ge/turn] = 4 Encoder Resalution

httpewww.maxonmotor.com

[~ Enhanced Startup 'izard Mode!

< Zurtick I wieiter > I Abblechanl

Obréazek 18: Startup wizard dialog pronastaveni
rozliSeni inkrementélniho snimace DC motoru.

b) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.
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c) Ddlezitd poznamka pro pouziti Hallovych
sond: Pro fadnou funkci regulace si
uvédomte nasledujici omezeni.

Warning Hall Sensors

‘ WARNINGE  WARMING! WARMING!  WARNING! |

The option 'Hall Senzars' results in a low position rezalutiont

Only the fallowing application cazes make senze:

tulti Pale EC Motors (4 pole pairz and higher)
“Welocity higher than 1000 rpm [1 pole pair motars)
MNa Restrictions

Pozition Regulation :
Welocity Regulation :
Current Begulation :

Accept I

Dan't Accept |

Obrazek 19: Doporuceni pro pouZiti Hallovych
snimacd jako snimace polohy.

d) Prosim zvazte toto varovani pfed kliknutim

na tlacitko “Accept” pro dalSi krok.

9. ‘Startup Wizard’ Krok 7 pro EC motory:
RozliSeni polohy

Zadejte rozliSeni pouzitého
inkrementalniho snimace.

Startup Wizard [Node 1] |

Step /: Position Rescolution

Enter the cormect encoder resolution |

Encoder rezolution I pulsedturn
Position rezolution IZDDD qcdtum

The encoder determines the position resolution!
Position Resolution [ge/turn] = 4 Encoder Resalution

E
2
g
-
E
E
2
H
E
z
=
L
5
£

[~ Enhanced Startup 'izard Mode!

< Zurtick I wieiter > I Abblechanl

Obréazek 20: Startup wizard dialog pro nasteveni
rozliSeni inkrementélniho snimace EC motoru

b) Kliknéte na tlacitko “Weiter” pro dalSi krok.

‘Startup Wizard’ Krok 7 pro DC motory:
shrnuti
a) Kratké shrnuti nejddlezitéjs

konfiguracnich hodnot se zobrazi v tomto
okné.

b) Jestlize jsou v konfiguraci néjaké chyby,
muzete jit zpét kliknutim na tlacitko “Zuriick”
a zmeénit hodnoty.

c) Jestlize nechcete spoustét “startup wizard®
pfi kazdém nastartovani “EPOS
uzivatelského rozhrani“, mizete zrusit volbu
‘Always start this wizard after program start’.

Startup Wizard [Node 1] |

Step & Summary

Mow you have configuied the EFOS |

RS5232 Baudrate 35400 baud

Mator Type maxon DT matar

Pozition Senzor Tupe 3 channel incremental encoder
Position Resolution 2000 ge/turn

httpewww.maxonmotor.com

¥ lways start this wizard after program starl, &

< Zurtick I Fertig stellenl Abbrechen |

Obrazek 21: Startup wizard - shrnuti konfigurace

d) Jestlize jsou vSechna nastaveni spravna,
kliknéte na tlacitko “Fertig stellen” pro

zavfeni “startup wizard".
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10. ‘Startup Wizard’ Krok 8 pro EC motory:

a)

b)

c)

Startup Wizard [Node 1] |

Shrnuti
konfiguracnich hodnot se zobrazi v tomto
okné.

Jestlize jsou v konfiguraci néjaké chyby,
muzete jit zpét kliknutim na tlacitko
“Zurtick” a zménit hodnoty.

Jestlize nechcete spoustét “startup wizard*
pfi kazdém nastartovani “EPOS
uzivatelského rozhrani“, mizete zrusit
volbu ‘Always start this wizard after
program start'.

Step B: Summany

Mow you have configuied the EFOS |

RS5232 Baudrate 38400 baud

Mator Type maxon EC matar

Pozition Senzor Tupe 3 channel incremental encoder
Position Resolution 2000 ge/turn

¥ Always start this wizard after program start.

E
2
g
-
E
E
2
H
E
z
=
L
5
£

< Zurtick I Fertig stellenl Abbrechen |

Obréazek 22: Startup wizard dialog pro nastaveni
rozliSeni inkrementélniho snimace EC motoru

d)

Jestlize jsou vSechna nastaveni spravna,
kliknéte na tlacitko “Fertig stellen” pro

zavfeni “startup wizard".

11. Ulozeni a aktivovani parametra

Save & Activate

x|

The configured parameters are going to be saved
and activated by a reset!

Do want to continue ?

Obréazek 23: Ulozeni & aktivovani nastavenych parametrd

a) Kliknéte na tlacitko ‘Yes’ pro akceptovani parametrd.

EPO5_UserInterface

L 'j.,' The parameters are saved and activated!
L]

X

Obréazek 24: Potvrzeni aktivace parametrd
b) Potvrdte kliknutim na tlacitko ‘OK'’.
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12. Mazani chyby CAN
Nyni bude otevien slovnik objekt(d. Protoze CAN komunikace neni
pfipojena, zobrazi se error ‘CAN in Error Passive Mode’

a) Kliknéte na tlacitko ‘Clear Errors’ pro vymazéni chyby ‘CAN in
Passive Error Mode’.

géEPDS UserlInterface Yersion 1.10 [Node 1] = =] __>§_]
File Communication Status Parameter Service Wizards View Help
1 roce 1 CIBEE QPRI AISE w
YWizards DataRecarding l 1i0 Monitor ]
ﬁ Pasition Made l Velocity Mode l Current Made I Master Encoder Made l Step Direction Made ]
Object Dictionary l Device Control I Profile Position Mode I Homing Mods I Frafile Yelority Mode ]
Startup Wizard
E//- Ob]ect Diclionary Access The EPOS M isinfaul state
Requlation Turing
Active Object Filer | Svstem Parameter -
@ |ndex I Sublndes l Mame ] DataType 1 AccessTy... I alue ] -
0x6065 000 Max Follawing Erar Uint32 R 2000
Firmware Download OxE0FE ]| Cument Regulator P-Gain IntlE R/ 400
‘Wizard OxE0FG w02 Current Regulator -Gain Int16 R 130
0xG0F3 001 Speed Regulator P-Gain Int1E R B2
1 0x60F3 0x02 Speed Regulator |-Gain Int1E R/ 220
_ 0=60FB 0=01 Pozition Regulator P-Gain Int16 RAw/ 150
140 Canfiaursi 0:60FB 002 Poszition Regulator |-G ain Int1E R 100
il 0:60FE (w03 Postion Regulatar D-Gain Inf1& R/ 200
0:5402 000 MotarType UInt1E R 10
06410 001 Cantinuous Current Limit Ulnt1& R/ 5000
A 0:6410 002 Output Current Limit Uint16 R 10000
0:6410 0x03 PolePair Murnber Lintd R/ 1
Parameter 0:6410 w4 Max Speed in CurrentMode Ulnt16 R/ 25000 =
UpDawnload 0:6410 005 Thermal Time Constant winding Uint1E R 40
\— 0x2001 000 CAM Bitate Uint1g R/ 0
\ [x2002 000 RS5232 Baudrate UInt16 R/ 3 LJ
A ¥
1*}4 FOUMD! Connected EFDS. SoftwareVersion: 0x2010 HardwareVersion: 08210 AppMumber. Dxifff Appiersion. Dx0004
Cled Emors Ervor/waming | Descrighion = |
Ener Info Latest Emron Enmor 0x8120 CAN in EHW
Ready | LM Manitor Running

Obréazek 25: Mazani chyby CAN

b) Jestlize se vyskytnou jiné chyby, ovéfte zapojeni a konfiguraci
startup. Pro dalSi informace o chybach se obratte na dokumentaci
EPOS firmware.

c) VaSe jednotka EPOS je nyni pfipravena pro ladéni zesileni
regulétoru.
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5.5 Krok 5: Ladéni regulaénich zesileni

EPOS 24/5 nabizi moznost automatického ladéni regulacnich zesileni.
Muzete ladit zesileni proudu, rychlosti a polohy na regulatoru. Funkce
automatického ladéni je dobrou pomuckou, ale nemohou byt garantovany
optimalni regulacni parametry. Automatické ladéni je dobrym vychozim
bodem pro ruéni ladéni.

Nasledujici postup je doporuc¢en pro ladéni regulacnich zesileni.

5.5.1 Spusténi nastroje pro automatické ladéni

a) V uzivatelském rozhrani jednotky EPOS dvakrat kliknéte na
tlacitko ‘Regulation Tuning’ pro spusténi nastroje automatického
ladénti.

géEPDS UserlInterface Yersion 1.10 [Node 1] 2]
File Communication Status Parameter Service Wizards View Help

Blhoer  ~FHEBEOD LD IAL ST v

YWizards DataRecarding l 1i0 Monitor ]
ﬁ Pasition Made l Velocity Mode l Current Made I Master Encoder Made l Step Direction Made ]
Object Dictionary l Device Control I Profile Position Mode I Homing Mods I Frafile Yelority Mode ]
Startup Wizay
Object Diclionary Access The £POS 1 e duchied
Active Object Filer | Svstem Parameter -
@ Index | Sublndex l Hame | DataType [ AcoessTy... [ Value FE
0x6065 000 Max Follawing Erar Uint32 R 2000
Firmware Download OxE0FE ]| Cument Regulator P-Gain IntlE R/ 400
‘Wizard OxE0FG w02 Current Regulator -Gain Int16 R 130
0xG0F3 001 Speed Regulator P-Gain Int1E R B2
1 0x60F3 0x02 Speed Regulator |-Gain Int1E R/ 220
_ 0=60FB 0=01 Pozition Regulator P-Gain Int16 RAw/ 150
140 Canfiaursi 0:60FB 002 Poszition Regulator |-G ain Int1E R 100
il 0:60FE (w03 Postion Regulatar D-Gain Inf1& R/ 200
0:5402 000 MotarType UInt1E R 10
06410 001 Cantinuous Current Limit Ulnt1& R/ 5000
A 0:6410 002 Output Current Limit Uint16 R 10000
0:6410 0x03 PolePair Murnber Lintd R/ 1
Parameter 0:6410 w4 Max Speed in CurrentMode Ulnt16 R/ 25000 =
UpDawnload 0:6410 005 Thermal Time Constant winding Uint1E R 40
0x2001 000 CAM Bitate Uint1g R/ 0
= Ox2002 000 RS5232 Baudrate UInt16 R/ 3 L]
N0 ERROR Connected EPOS; SoftwareVsrsion: 02010 Hardwaretersion: 0x6210 AppMumber, D:(fff AppYersion 0x0004
| Clear Errors l | History | Enoitw/aining | Desciiption |
Error nfo ] ]
Ready | LM Moritor Furning

Obréazek 26: Spusténi ladéni regulace
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5.5.2 Automatické ladéni regulatoru proudu
V prvnim kroku ladte regulator proudu.

a) Ponechte vSechna nastaveni na defaultnich (pfednastavenych)
hodnotéch.

Regulation Tuning [Node 1] =101 x|

Regulator to Tune | (NS = W= tad Current Sleg.
Performance Index Ilnlegra\ of AbslEmor) j _
Step Type IEunent Step

Encader
Current Step 500 ma Enhanced

The EPOS _| is disabled! ‘ [[? R e @l Tuni)g tode | Auto Tuning vl
Best Tuning = ;

Mator

Performance Index | P-Gain | I-Gain | | Autul Mame | Walue | Delta i
Proportional G ain 400 o
Integral Gain 130 o
Tuning History

| | Pedfomancelnden | PGsin | |Gain | ]

Obrazek 27: Tlacitka ladéni

= @& v @

Obrazek 28: Tlac¢itka automatického ladéni

b) Kliknéte na tlacitko ‘Start Tuning’ pro spusténi automatického
ladéni.

c) Zablokujte hfidel motoru dokud nebude ukonceno automatické
ladéni regulatoru proudu.

Current Regulation Tuning [ il

‘ WARNING!  WARNING! WARNING!  WARNING!

Block the motar shaft ta tune the current regulator 11

Othenwize the motar iz gaing ta rotate and may damage
the mechanics |

Do pou want to continue?

Obréazek 29: Potvrdte blokovani hridele motoru.
d) Potvrdte kliknutim na tlacitko ‘Yes'.
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e) Nyni bude spusSténo automatické ladéni. Hledani vhodnych
regulacnich zesileni regulatoru proudu je automatické. Tato
procedura mulze trvat. VSechny kroky ladéni budou zobrazeny pro
pozdéjsi analyzy.

EPOS_UserInterface x|

! "_g End of Regulation Tuning
*

Obrazek 30: Potvrzeni ukonceni ladéni

f)  Potvrdte ukonéeni ladéni kliknutim na tlacitko ‘OK’.

g) Jestlize se vyskytne chyba a automatické ladéni nebude spusténo,
prosim potvrdte a vymazte chybu. DalSi Uprava spoustécich
parametr( viz. kapitola 6.5.5 ‘Ruéni ladéni’. Potom spustte znovu
automatické ladéni.

EPDS_UserInterface x|
! E Error Executing Tuning Evaluation!
.

Obrazek 31: Potvrzeni chyby ladéni

L Eror Foundl
I &
The FPOS M i dizabled! Fault State )j ﬁ]]

n L

Obréazek 32: Vymazani chyby ladéni
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5.5.3 Automatické ladéni regulatoru rychlosti

Nyni bude ladén regulator rychlosti.

a) Vyberte poloZku ‘Velocity Regulator' v menu ‘Regulator to Tune’.
b) Ponechte vSechna nastaveni na defaultnich (pfednastavenych)

hodnotach.

Regulation Tuning [Node 1]

Fegulator to T,

Perfomancgindes

Step Type Pratile Velacity Step

1000 rpm

Profile Yelocity Step Enhanced

The EPOS M is disabled!

Best Tuning

I 2|s|ulv|9]

Tuning Mode | Auta Tuning VI

Mest Evaluation Setting

'_‘ Performance Index | P-Gain | I-Gain |

Tuning History

J Performance Index | P-Gain | |-Gain |

Auto | Mame | Walue | Delta i
Proportional G ain BE2 o
Integral Gain 220 o

Obréazek 33: Automatickeé ladéni regulatoru rychlosti

= @& v @

Obrazek 34: Tlac¢itko automatického ladéni

c) Kliknéte na tlacitko ‘Start Tuning’ pro spusténi automatického

ladéni.

d) Presvédcete se, Ze hfidel motoru je volné otoéna (ij. zatéz je

odpojena).

¥Yelocity Regulation Tuning !

b

‘ WARNING!  WARNING!  WARNING!

WARNING!

Do you want to continue?

The motar must be free running ta tune the velocity regulator 1l
Othenwize the motor map damage the mechanics |

Obréazek 35: Potvrdte, ze hfidel motoru je volné otoéna

e) Potvrdte kliknutim na tlacitko ‘Yes'.
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f) Nyni bude spusténo automatické ladéni. Hledani vhodnych
regulacnich zesileni regulatoru rychlosti je automatické. Tato
procedura mlze trvat. Béhem této procedury hfidel motoru
vykonava rotace v obou smérech. VSechny kroky ladéni budou
zobrazeny a zaznamenény pro pozdéjsi analyzy.

EPOS_UserInterface x|
L "_g End of Regulation Tuning
*

Obrazek 36: Potvrzeni ukonceni ladéni

g) Potvrdte ukonceni ladéni kliknutim na tlacitko ‘OK’.

h) Jestlize se vyskytne chyba a automatické ladéni nebude spusténo,
prosim potvrdte a vymazte chybu. DalSi Uprava spoustécich
parametr( viz. kapitola 6.5.5 ‘Ruéni ladéni’. Potom spustte znovu

automatické ladéni.

EPOS_UserInterface 1 L‘
! E Error Executing Tuning Evaluation!
.

Obréazek 37: Potvrdte chybu ladéni

The FPOS B i dizsbled! Error Found! )j ﬁ]]

Fault State

n L

Obrazek 38: Smazte chybu ladéni
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5.5.4 Automatické ladéni regulatoru polohy
Nyni bude ladén regulator polohy.

a)

b)

Regulation Tuning [Node 1]

Vyberte polozku ‘Position Regulator’ v menu ‘Regulator to Tune’.

Ponechte vSechna nastaveni na defaultnich (pfednastavenych)
hodnotéch.

Regulator lo Position Regulatar

urrent Regulator

Perf I |©
eromarn ndes v

Step Type

Profile Position Step 1000 go

The EPOS H is disabled! L= R e @l Tuning Mode |Auto Tuning 'I
Best Tuning Mest Evaluation Setting
Performance Index | P-Gain | I-Gain | D-Gain | | Autul Mame | Walue | Delta
Proportional G ain 150 o
Integral Gain 100 o
Tuning History Diifferential Gain 200 0

J Performance Index | P-Gain | |-Gain | D-Gain | |

Obréazek 39: Automatické ladéni regulatoru polohy

= @& v @

Obrazek 40: Tlac¢itko automatického ladéni

c)

d)

Position Regulation Tuning J ﬁl

Kliknéte na tlacitko ‘Start Tuning’ pro spusténi automatického
ladéni.

Pfresvédcete se, ze hiidel motoru se volné otaci (ij. zatéz motoru je
odpojena).

WARNING!  WARMING!  WARNIMG!  WARNING!

The motor must be able to rotate bo both directions |
Othenwize the motor map damage the mechanics |

Do pou want to continue?

Obrazek 41: Potvrdte volné otaceni hfidele motoru

e)

Potvrdte kliknutim na tlaéitko ‘Yes'.

25 maxon motor control



maxon motor

Jednotka Fizeni polohy EPOS

f) Nyni bude spusténo automatické ladéni. Hledani vhodnych
regulacnich zesileni regulatoru polohy je automatické. Tato
procedura mlze trvat. Béhem této procedury hfidel motoru
vykonava rotace v obou smérech. VSechny kroky ladéni budou
zobrazeny a zaznamenény pro pozdéjsi analyzy.

EPOS_UserInterface x|
L "_g End of Regulation Tuning
*

Obréazek 42: Potvrdte ukonceni ladéni
g) Potvrdte ukonceni ladéni kliknutim na tlacitko ‘OK’.

h) Jestlize se vyskytne chyba a automatické ladéni nebude spusténo,
prosim potvrdte a vymazte chybu. DalSi Uprava spoustécich
parametr( viz. kapitola 6.5.5 ‘Ruéni ladéni’. Potom spustte znovu
automatické ladéni.

EPOS_UserInterface 1 L‘
! E Error Executing Tuning Evaluation!
.

Obréazek 43: Potvrdte chybu ladéni

L Eror Foundl
I &
The FPOS M i dizabled! Fault State )j ﬁ]]

n L

Obrazek 44: Smazte chybu ladéni
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5.5.5 Manudlni ladéni

Jestlize automatické ladéni ukdze chybu nebo vysledek automatického
ladéni je nedostacujici, musite ladit regulator ruéné. Musite spustit
iterativni hledani regulacniho zesileni. Zménte parametry systému rucné,
spustte jednotlivy krok procesu a ovéfte nahrana data.

Postupujte dle nasledujicich instrukci:
a) Vyberte méd ‘Manual Tuning’ v okné ladéni regulatoru a spustte

ladénti.

L
[[E Iﬁ—{ %i q‘ll\fl@l @Manuang

Mext Evaluation Setting

Obrazek 45: Méd rucniho ladéni

b) Jdéte na ‘Next Evaluation Setting’ a zménte zesileni pfisluSného
regulatoru.

@@ ':D’ll »' I@I Tuning Mode | Manual Tuning _:J

M et Evaluation S etting

Auto | Mame Walue Delta
Froportional Gain

Integral Gain 100 ]

Differential Gain 200 ]

Obréazek 46: Méd ruéniho ladéni
Tip:
Spoustéci hodnoty pro regulator proudu a rychlosti neni obvykle slozité
najit.
Pro regulator polohy Vam muaze pomoci nasledujici zjednoduSené pravidlo:
Startovaci hodnoty: ‘Integral Gain’=0
‘Proportional Gain’ = 2 x ‘Differential Gain’

Prekmit: ZmenSete ‘Proportional Gain’ nebo
zvétSete ‘Differential Gain’.
Polohova chyba: ZvétSete ‘Proportional Gain’ a ‘Differential Gain'.

Integracni zesileni:  Nastavte ‘Integral Gain’ jako posledni, jestlize
ostatni dvé zesileni jsou optimalizovana. ZvétSujte ‘Integral
Gain’ dokud je staticka polohovéa chyba dostate¢né mala.

c) Spustte novy proces Start a posudte nahrana data.

@@ £i¢|@| Tur

Mewt Fuwaliatinn Sethinn

Obrazek 47: Néasledujici krok ladéni

d) Opakujte tuto iteraci dokud nejsou vSechna regulaéni zesileni
optimalizovana.
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5.5.6 UloZeni vSech zesileni regulatoru
VSechna zesileni regulatoru nalezena automatickym ladénim jsou doposud
ulozena ve vasem PC. Pro trvalé uchovani musite hodnoty ulozit do

jednotky EPOS.

Obrazek 48: Tlacitko ulozeni

a) Kliknéte na ‘Save button’ pro uloZeni zesileni regulatoru

EPDS_UserInterface x|

! E Do you really want to save the regulation gains?
.

Obréazek 49: Potvrdte ulozeni zesileni regulatoru

b) Potvrdte ulozeni zesileni regulatoru kliknutim na tlagitko ‘Ja’.

EPOS_UserInterface x|

| E all Parameters are saved!
*

Obrazek 50: Potvrdte uloZeni vSech parametrd

c) Potvrdte ulozeni vSech parametra kliknutim na tlagitko ‘OK’.

6 Zaver
Nyni je jednotka EPOS 24/5 pfipravena pro c¢innost v jednom
z podporovanych regula¢nich maoda!

sxr

Pro dalSi nastaveni a detailnéjSi informace pouzijte napovédu online
stisknutim F1 nebo nahlédnéte do dokumentace EPOS 24/5.
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