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1. Popis fidici jednotky polohy EPOS

Ridici jednotky polohy firmy MAXON nesou oznadeni EPOS - Easy (to use)
POSitioning System

Ridici jednotky EPOS jsou malé pIné digitalni jednotky pro fizeni polohy,
rychlosti a momentu. Jsou flexibilni a vysoce uc€inné. Jednotka EPOS mulze byt
pouzita s komutatorovym motorem DC s inkrementalnim snimaCem stejné jako
s bezkartaCovym motorem EC se snimaem s Hallovymi sondami a inkrementalnim
snimacem. Pro fizeni rychlosti vomezeném rozsahu motord EC vC€etné diskovych
motorl s vylou€enim nizkych rychlosti je mozné i zapojeni bez inkrementalniho Cidla.
Polohu je mozné fidit s hrubym rozlisenim.

Sinusovy prubéh proudu pfi komutaci nabizi fizeni EC motord s minimalnim
zvinénim momentu a nizkou hluénosti. Integrované fizeni polohy, rychlosti a proudu
umoznuje fidit polohu v komplikovanych aplikacich. Jednotka je navrzena, aby byla
fizena a ovladana jako podfizena jednotka. S jednotkou musi nepfetrzité
komunikovat PC nebo PLC. V nadfazeném systému je pak ulozen program, ktery
pak poveluje jednotku EPOS. Jednotka musi komunikovat s nadfazenym PLC (nebo
PC) po siti CANopen nebo linkou RS232. Jednotka EPOS2 mohou komunikovat i
pfes USB.

Ridici jednotky EPOS jsou vyrabény v rGznych provedenich. Odlisuji se
od sebe maximalnim pfipustnym napajecim napétim a maximalnim vystupnim
proudem do motoru.

Standardni znaky jednotky:
. Prubéh polohy, priibéh rychlosti a nastaveni vychozi polohy podle CiA DSP-
402 V2.0
Polohovy, rychlostni a proudovy mod
Vestavény zaznam dat
Synchronizované fizeni a monitorovani
Chybové hlasky, odstranovani chyb
Hlaseni stavu
Zpétna vazba: inkrementalni snima¢ a snimac¢ s Hallovymi sondami motoru
EC nebo pouze inkrementalni snima¢ motoru DC.
Vestavéneé tlumivky, které umoznuji funkci i s motory nizkymi indukénostmi
vinuti.
Vysoka ucinnost az 90%
Pfidavné chlazeni neni potfebné
Jedno napajeci napéti v dovoleném rozmezi
Robustni malé kovové pouzdro, nékolik moznosti montaze
Terminaly pfipojeni kabell profezavaci technikou Plug-in crimp
Dostupna sada kabelu
Viceucelovy digitalni konfigurovatelny vstup a vystup 1/O pro spinaci a
rozpinaci koncovy spinac, referencni spinac a vystup pro brzdu
Ugelové digitalni vstupy a vystupy, analogové vstupy
. Komunikace pfes CAN (CiA DS-301 V4.02), RS-232 nebo USB
° Grafické uzivatelské rozhrani na zakladé WINDOWS pro nastaveni,
spusténi a ladéni regulatoru
o Pevna pamét pro ukladani parametru
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Vstup na sbérnici CAN pfes RS232
IEC-1131 knihovna pro:
— PLC BECKHOFF, CANopen interface, TwinCat V2.9
— Siemens S7-300, Helmholz 700-600-CANO1 interface, Step7
(V5.2)
Windows DLL pro:
— RS232
— IXXAT CAN Interface VCI V2.14
Windows DLL pfiklady pro:
— MS Visual C++®
— MS Visual Basic®
— Borland C++®
— Borland Delphi®
— National Instruments LabView®
Chranéno proti:
— kratkému spojeni vinuti motoru
— podpéti a pfechodnému prepéti
— zvySené teploté
— poklesu zpétnovazebniho signalu rychlosti
— pfekroCeni rychlosti

Planované znaky jednotky

. Diagnosticky mod
Privodce ukladani parametrii do paméti
Pravodce konfiguraci /0
Lichobéznikova komutace
Indikator polohy
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2. Provedeni jednotek EPOS

Jednotky EPOS se odliSuji podle maximalniho dovoleného napajeciho
napéti a maximalniho proudu do motoru na nize uvedené typy. Rizné typy EPOS
také souvisi s pouzitymi konektory pro rizné druhy motoru.

maximalni
oznadeni jednotky, pouZiti objednac %F;;;gir;? nggbjgrji mozné pripojene
’ Gislo | hapeti[v] | trvaly/kratk motory Maxon
odoby [A]
EPOS 24/1 pro EC6 317270 9-24 1/2 EC6, EC10F
. . RE 10,13,16
prols 2411 pro ?C m.ofry s '”:?ﬁr,o"a,”y”l 280937 9-24 112 A-max 12.16,19,22
abelem pro motor a inkrementalni snimac¢ Re-max 13,17,21.24
EC16, 22
EPOS 24/1 pro EC motory 302267 9-24 1/2 EC-max 16,22
EPOS 24/1 pro DC i EC motory (univerzalni) 302287 9-24 1/2 volit podle U, |
EPOS 24/5 pro DC i EC motory (univerzalni) 275512 11-24 5/10 volit podle U, |
EPOS 70/10 pro DC i EC motory (univerzalni) 300583 11-70 10/25 volit podle U, |
EPOS2 36/2 pro DC i EC motory (univerzalni) 360665 11-36 2/4 volit podle U, |
EPOS2 50/5 pro DC i EC motory (univerzalni) 347717 11-50 5/10 volit podle U, |

EPOS 24/1 pro EC6 (317270)
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EPOS 24/1 pro DC motory s integrovanym kabelem pro motor a
inkrementalni snimac (280937)
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EPOS 24/5 pro DC i EC motory (univerzalni) (275512)

EPOS 70/10 pro DC i EC motory (univerzalni) (300583)
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EPOS2 50/5 (347717)

3. Vykonova data

Jednotky EPOS se odliSuji svymi vykonovymi daty, pfedevSim rozmezim
napajeciho napéti a velikosti maximalniho trvalého proudu do motoru. Jednotku
vybereme podle napajeciho napéti, pfipustného trvalého proudu pouZzitého motoru a
prubéhu proudu pfi skute€ném zatizeni. V dokumentaci ,Hardware Reference*
naleznete pfesna vykonova data jednotek EPOS.

4. Zapojeni jednotek EPOS

V dokumentaci ,Hardware Reference“ naleznete také pfesny popis zapojeni
jednotlivych Spi¢ek konektoru, které jsou na pouzdre jednotky EPOS osazeny. Je zde
pfesny popis napajeciho konektoru, konektoru pro pfipojeni motoru, snimace s
Hallovymi sondami, inkrementalniho snimace, signalového konektoru a konektoru
pro pripojeni pfes RS232, CAN nebo USB.

5. ldentifikace uzlu sbérnice CANbus

Sbérnice CANbus jsou dva vodiCe, které jsou na svych koncich spojeny
ohmickym odporem. Pfipojeni jednotek EPOS na sbérnici CANbus umozniuje Fidit
vSechny jednotky zaroveri. Aby bylo mozné fidit urCitou jednotku, je nutné jednotky
od sebe odlisit. Kazdé jednotce je pfifazeno identifikacni Cislo. Kazda jednotka ma na
sobé umistény prepinaCe DIP-SWITCH. Identifikacni Cislo jednotky se binarné
nastavi kombinaci zapnuti jednotlivych pfepinacd. Na EPOS 24/1 je mozno nastavit
az 15 kombinaci, na jednotkach EPOS 24/5 a 70/10 az 127 kombinaci.

Prepina¢ | binarné | hodnota
1 2° 1
2 27 2
3 2° 4
4 2° 8
5 24 16 12345678
6 2° 32 ON W/
7 2° 64
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Podrobny popis identifikace jednotek EPOS vsiti CAN naleznete
v dokumentaci ,Getting Started” pfislusné jednotky.

6. Instalace software
Kjednotkam EPOS se standardné dodava CD s potfebnym software.
Obsahuje vSechny potfebné informace a nastroje pro instalaci a Cinnost fidici
jednotky EPOS. Jedna se o manualy, firmware, nastroje, knihovny Windows DLL.
Vice informaci o instalaci software naleznete v dokumentaci ,,Getting Started”

7. Nastaveni hardware

U jednotky EPOS 24/5 a EPOS2 50/5 je tfeba pfed uvedenim do provozu
nastavit hardware. Nastaveni zavisi na tom, zda pouZijete motor s integrovanym
plochym kabelem pro motor a inkrementalni snima¢, nebo s oddélenymi kabely pro
motor a inkrementalni snimac.

Podrobnéjsi informace o nastaveni jednotky naleznete v dokumentaci ,Getting
Started” jednotky EPOS 24/5

8. Minimalni zapojeni

Firma Maxon dodava také k jednotkam EPOS kompletni spojovaci kabely.
Kabely jsou jiz osazeny patficnymi konektory, které je mozno pfimo nasadit na
jednotky EPOS.

Je mozné si objednat kabel pro nap3ajeni jednotky, kabel na propojeni motoru
s jednotkou, kabel na pfipojeni snimace s Hallovymi sondami, kabel na pfipojeni
inkrementalniho snimace, signalové kabely, kabel na pfipojeni jednotky pfes RS232,
CAN nebo USB.
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Jsou dostupné nasledujici kabely:

Nazev kabelu

EPOS power cable

EPOS motor cable

EPOS DC motor cable

EPOS motor/Hall senzor cable
EPOS hall senzor cable
EPOS encoder cable

EPOS RS232-COM cable
EPOS CAN-COM cable

EPOS CAN-CAN cable

EPOS signal cable 1 (power/signal)

EPOS signal cable 2
EPOS2 signal cable 3
EPOS termination plug

maxon motor control

Objednaci Cislo Pro jednotku:
275829 24/5,70/10, 50/5
275851 24/5,70/10, 50/5
303490 24/1 univerzalni
302948 24/1 univerzalni
275878 24/5, 70/10, 50/5
275934 24/5, 70/10, 50/5
275900 24/5, 70/10, 50/5
275908 24/5, 70/10, 50/5
275926 24/5, 70/10, 50/5
275932 24/5, 70/10, (24/1 univerzalni)
300586 70/10, 50/5
350390 50/5
275937 24/1, 24/5, 70/10
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EPOS CAN Y-kabel 319471 24/1 univerzalni
EPOS sada konektort 24/5, 70/10 276248 24/5, 70/10
EPOS sada konektor 24/1 univerzalni 303807 24/1 univerzalni
EPOS2 sada konektort 50/5 351061 50/5
EPOS2 USB-COM 350392 50/5

PodrobnéjSi informace o potfebnych kabelech k dané jednotce naleznete
v dokumentaci ,Getting Started” pfislusné jednotky a pfislusného zapojeni. Podrobné
zapojeni konektord na jednotce EPOS naleznete v dokumentaci ,Hardware
Reference® pfislusné jednotky. Podrobné zapojeni kabell naleznete v dokumentaci
,Cable Starting Set” pfislusné jednotky.

9. Konfigurace systému

Pfed uvedenim do provozu je nutné zadat do jednotky parametry pfipojeného
pohonu. Pro tuto ¢innost je potfeba mit katalogové listy ¢asti pohonu, ze kterych se
vyCtou technicka data motoru a snimace. Konfiguraci systému provadi jednoduchy
privodce. Podle instrukci budete vyzvani k zadavani komunika¢niho portu a
prenosové rychlosti, typu motoru DC nebo EC, poctu pdélovych pard motoru EC,
pfipustné rychlosti, pfipustného proudu, tepelné Casové konstanty vinuti, druhu
pouzitého snimace a poctu dilkl na otacku pouzitého snimace.

Startup Wizard [Node 1] B x|

Step 4: Motor Data

Select the conect motor data ! [see catalogue motar data |
M ax. permizzible speed 25000 i [line 9)
bl 2%, continuous cument 5000 md  [line 10

tax. output current lirit 10000 iy

Thermal time constant winding I-'-LEI % [line 21]

http:iwww.maxonmotor.com

£ Zuriick I Wieiter > I .-’-'«I:ubrechenl

PodrobnéjSi informace o konfiguraci systému naleznete v dokumentaci
,Getting Started” pfislusné jednotky.

10. Nastaveni zesileni regulatort

Jednotky EPOS nabizi mozZnost automatického nebo manualniho nastaveni
zesileni regulator. Mzete nastavit zesileni regulatoru proudu, regulatoru rychlosti a
regulatoru polohy. Funkce automatického nastaveni je dobrou pomdckou, ale
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nezaruCuje optimalni regulacni parametry ve vSech aplikacich. Automatické
nastaveni je dobrym vychozim bodem pro manualni nastaveni.

Regulation Tuning [Node 1] =101 x|

Regulator lo Position Regulatar

Current Hegulatar
W
Fo

Performanct Index

Step Type

Profile Position Step 1000 go

The EPOS H is disabled! = 2|21 @]  runingMods [euto Tuning |
Best Tuning Mest Evaluation Setting
Ferformance Index | P-Gain | I-Gain | D-Gain Auto | Name Walue Delta
Proportional G ain 150 o
Integral Gain 100 o
Tuning History Diifferential Gain 200 0

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

Zesileni regulatoru nalezena automatickym nebo manualnim nastavenim jsou
na konci procesu ulozena v jednotce EPOS. Nyni je jednotka EPOS pfipravena
pro ¢innost v jednom z podporovanych regulac¢nich médu.

@@ ':D’ll »' I@I Tuning Mode lMaﬁuaI Turing _:J

M et Evaluation S etting

Auto | Mame Walue Delta
Froportional Gain

Integral Gain 100 ]

Differential Gain 200 ]

Podrobnéjsi informace o ladéni regulacnich zesileni naleznete v dokumentaci
,Getting Started” pfislusné jednotky.

11. Sériova komunikace pres RS232

Protokol sériové komunikace RS232 byl vyvinut pro vysilani a pfijimani dat
z nadfazeného pocitace pro podfizenou jednotku EPOS pres sériovy port pocCitace
RS232. Protokol je formulovany pro komunikace POINT-to-POINT zalozené na
standardu EIA-RS232.
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Standardné se pouziva negativni bipolarni logika, kde zaporné napéti od -3V
do -25V reprezentuje logickou ,1° kladné napéti od 3V do 25V reprezentuje logickou
,0“. Pro komunikaci je nutny kabel se tfemi vodici — krouceny par vodi€i a ochranny
vodic.

Kompletni popis komunikace pfes RS232 naleznete v dokumentaci
,communication Guide®. Zde je uveden format dat, pfiklady komunikace, protokol a
dekddovani chybovych hlaseni.

12. Komunikace po sbérnici CANbus

Sitovy systém CANbus je zalozeny na sériové sbérnici CANbus. Pro
hardwarové uspofadani je nutné pouzit vysilac a pfijimace podle ISO 11898.

CAN_H

120 €2 CAN Bus Line 120 Q

CAN_L

. Program
Ridici s knihovnami
pocitac MAXON

CAN bus‘ I e L

<

1...127
pohon(

Sbérnice CAN je v podstaté par kroucenych vodicu, které jsou na koncich
propojeny ohmickym odporem.

Kompletni popis komunikace po sbérnici CAN naleznete v dokumentaci
,Ccommunication Guide®“.

maxon motor control 13 brezen 2009



maxon motor

Jednotky fizeni polohy EPOS UZIMEX PRAHA, spol. s r.o.

13. PFima komunikace pres RS232 na CANbus

Jednotky EPOS podporuji vstupni branu na sbérnici CANbus pfes rozhrani
RS232. Pfes RS232 je mozné fidit zvolenou jednotku EPOS a ta komunikuje
s ostatnimi jednotkami pomoci CANbus. VSechny pfikazy RS232 maji parametr
,Nodeld“. Pfikaz z RS232 se pfijme, vstupni brana analyzuje Nodeld a rozhodne,
jestli se prikaz provede, nebo nasledné posle na CANbus. Pfikaz je proveden,
jestlize identifikaéni Cislo vstupni brany Nodeld je 0 nebo Nodeld koresponduje
s identifikacnim Cislem nékteré jednotky.

RS232 Master CANOpen Master

@\V

EPOS ID 1 EPOS ID 2 EPOS IDn

Objectdictionan

Podrobny popis pfimé komunikace pfes RS232 na CANbus naleznete
v dokumentaci ,Communication Guide“ a v Apllication Note ,RS232 to CANopen
Gateway”

14. Operacni médy EPOS

Ridici jednotka EPOS m(ize v provozu pracovat v jednom z uvedenych médu:
Homing mode, Profile position mode, Position mode, Profile velocity mode, Velocity
mode, Current mode, Diagnostic mode, Master encoder mode, Step/Direction mode.
Homing mode obsahuje nékolik metod k nalezeni referenéni pozice. Polohovani je
mozné definovat v Profile position mode. Je zde mozné také omezit rychlost a
zrychleni. V Position mode muzZe byt cilova poloha zadana pfimo. Profile velocity
mode je mozno pouzivat k fizeni rychlosti pohonu bez specialnich pozadavkld na
polohu. Ve Velocity mode je mozno hodnotu rychlosti zadat pfimo. V Current mode
je aktivovana pouze proudova smycka, omezeni rychlosti jsou aktivni. Diagnostic
Mode je pouzit pouze pro diagnostického privodce grafického uzivatelského
rozhrani. V Master encoder mode je pozadovana poloha definovana externim
inkrementalnim snimacem.
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EPOS operaéni médy

(o3 C P
Vel m m os
i = 1
Profile velocity Profile position mode
cur/]\¢ vel /|\¢ c Pos’|\°
m m m m
t t t

Current mode Velocity mode Position mode

Podrobny popis vSech opera¢nich médl naleznete v dokumentaci ,Firmware
Specifications®. Zde také naleznete knihovnu objekt(, popis chyb a zachazeni
s chybami, komunikacni chyby a popis verzi Firmware.

15. Tvorba programu pro fizeni EPOS

S jednotkou fizeni polohy EPOS je mozZné komunikovat pfes grafické
uzivatelské rozhrani. V tomto rozhrani je mozné vyuzit jeden z opera¢nich médu a
ru¢né zadat hodnotu pozadované veliciny.

Pro maximalni vyuziti jednotky fizeni polohy EPOS je mozné vytvofit pro
fizeni jednotky program a ulozit ho do fidiciho pocitaCe. Jednotka EPOS bude
presné provadét prikazy, které program vytvofil. Je mozné kombinovat rGzné
operacni moédy nezavisle na uZivateli podle programu. Vyrobce MAXON poskytuje
knihovny Windows DLL (Dynamic Link Library).

initialisation your own
Win32 program
Library

—’I "EposCmd.dII'

A

data bus (RS232, CAN)

»
>

A 4

Pouziti knihovny DLL je snadna cesta ke zlepSeni vlastni aplikace. VeSkeré
pfikazy pro komunikaci s EPOS jsou jiz v DLL implementovany. Knihovny DLL jsou
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od vyrobce MAXON dostupné pro Microsoft Visual C++, Microsoft Visual Basic,
Borland C++ Builder, Borland Delphi a National Instruments LabView.

=] Demo EPOS WinDLL for Borland C++Builder | x|
—Actual Operation Mode/Mode ID———————
_ . Device Settingz |
Frofile Position Mode
Node D |

—Prafile B |
T arget Pozition |2DEID ac
Dizable |
" Relative Mave

i Abzolute Mave taye |

—Actual Yalue Halt |
Pogition Start IU qc
ID

e E it |

Position Actual Value

Dokumentace ,Windows 32-Bit DLL" poskytuje instrukce pro implementaci
funkci. Knihovna je navrzena ve skupiné funkci a pomaha zjednodusit programovani
zalozeného na Windows. Stru¢né informace naleznete v dokumentech ,EPOS DLL
Integration into Borland C++°, ,EPOS DLL Integration into Borland Delphi®, ,EPOS
DLL Integration into LabView", ,EPOS DLL Integration into MS Visual Basic®, ,EPOS
DLL Integration into MS VC++“. Podrobny popis implementace DLL do vaSeho
programu a pfikazy pro komunikaci s EPOS jsou popsany v dokumentaci ,EPOS
Windows 32-Bit DLL"
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