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1.1 A propos de ce manuel

Le présent manuel, intitulé AKD Communication EtherCAT, décrit I'installation, la configuration, I'étendue des
fonctions et le protocole de logiciel pour la série de produits EtherCAT AKD. Tous les variateurs EtherCAT AKD
sont dotés de fonctionnalités EtherCAT intégrées et ne requiérent donc pas de carte d'option supplémentaire.

Une version numérique de ce manuel (format PDF) est disponible sur le CD-ROM accompagnant votre variateur.

Vous pouvez télécharger les mises a jour de ce manuel sur notre site Web Kollmorgen™.

Les documents ci-dessous concernent également la série AKD :

o Le Guide de démarrage rapide du variateur AKD (également fourni en version papier) comprend des
instructions de base pour configurer un variateur et le connecter a un réseau.

o Le Manuel d'installation du variateur AKD (également fourni en version papier pour les clients de I'Union
européenne) comprend des instructions pour installer et configurer un variateur.

o Le Guide de référence des parameétres et des commandes du variateur AKD contient de la documentation
sur les paramétres et les commandes utilisés pour programmer le variateur AKD.

e Le manuel AKD Communication CANopen. contient des informations de configuration de I'interface CAN
et décrit le profil CANopen.

En outre, un fichier xml, intitulé AKD EtherCAT Device Description, décrit les SDO et PDO du variateur
EtherCAT. Ce fichier est disponible sur le site Web de Kollmorgen™ :
http://www.kollmorgen.com/website/com/eng/products/drives/ac_servo drives/akd drives akd software
tab.php

1.2 Groupe cible
Ce manuel est destiné a un personnel qualifié selon les opérations effectuées :
¢ Installation : exclusivement réservé a des électriciens
« Configuration : exclusivement réservé a des spécialistes de I'électrotechnique et de la technologie

de transmission
e Programmation : développeurs de logiciels et chefs de projets

Le personnel qualifié est tenu de connaitre et de respecter les normes suivantes :

e 1SO 12100, CEI 60364 et CEI 60664
o Directives nationales en matiere de prévention contre les accidents

AAVERTISSEMENT Toute utilisation inappropriée de I'équipement peut entrainer des blessures graves
voire mortelles, ainsi que de sérieux dommages matériels. Par conséquent,

I'opérateur doit impérativement respecter les consignes de sécurité indiquées dans
le présent manuel. Il doit veiller également a ce que le personnel chargé d'utiliser
le variateur ait lu attentivement et compris ce manuel.
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1.3 Symboles utilisés

Symboles d'avertissement

Symbole Indication
ADANGER Indique une situation dangereuse qui, faute de prendre les mesures

adéquates, entrainera des blessures graves, voire mortelles.

‘ A EF T]SSEMENT Indique une situation dangereuse qui, faute de prendre les mesures

adéquates, peut entrainer des blessures graves, voire mortelles.

Indique une situation dangereuse qui, faute de prendre les mesures
adéquates, peut entrainer des blessures assez graves ou légeéres.

’ND’CAT’ON Indique des situations qui, faute de prendre les mesures adéquates,
peuvent entrainer des dommages matériels.

Il ne s'agit pas d'un symbole de sécurité.
Ce symbole indique des remarques importantes.

Symboles utilisés dans les schémas

Symbole Symbole

Terre de Diode
signalisation

Masse

Relais

protection
Résistance I Contact ouvert normal

@ Conducteur de .::] Arrét différé des relais

Fusible V Contact fermé normal
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1.4 Abréviations utilisées

Signification

AL Couche application : protocole utilisé directement par les entités de traitement

Cat Catégorie : classification de cables également utilisée avec Ethernet

DC Mécanisme d'horloges distribuées pour synchroniser le maitre et les esclaves EtherCAT

DL Couche de liaison correspondant a la deuxiéme couche du modéle OSI. EtherCAT utilise
Ethernet, qui est normalisé selon IEEE 802.3.

FPGA Circuit logique programmable

FTP Protocole de transfert de fichiers

HW Matériel

ICMP Protocole utilisé pour signaler des erreurs IP

CEl Commission électronique internationale (organisation de normalisation)

IEEE Institute of Electrical and Electronics Engineers, Inc.

LLDP Protocole de découverte automatisée de périphériques

MAC Contréle d'acces au support

Ml Interface normalisée indépendante du support, contréleur Ethernet <-> équipement de routage

MDI Interface dépendante du support utilisant des broches de connexion et des signaux

MDI-X Interface dépendante du support utilisant des broches de connexion et des signaux avec des
lignes croisées

(ON]] Modele OSI d'interconnexion en réseau des systémes ouverts

Oul Identifiant unique ou les trois premiers octets correspondent a une adresse Ethernet attribuée a
des entreprises ou des organisations. Il peut étre également utilisé pour les identifiants de
protocoles (ex. : LLDP).

PDI Ensemble d'éléments permettant d'accéder au contrdleur ESC, c6té traitement

PDO Objet de données de traitement

PDU Ensemble d'informations échangées entre une instance de protocole de données transparentes et
un niveau inférieur

PHY Interface physique qui convertit des données provenant du contréleur Ethernet en signaux
électriques ou optiques

PLL Boucle a verrouillage de phase

PTP Protocole de synchronisation d'horloge normalisé IEEE 1588

RSTP Protocole de convergence rapide d'arborescence

RT Temps réel, utilisation possible dans les contréleurs Ethernet sans support spécial

Rx Réception

Rx-PDO PDO de réception

SNMP Protocole simple de gestion de réseau

SPI Interface de communication série

Src Addr Adresse source d'un message

STP Paire torsadée blindée

TCP Protocole de controle de transmissions

Tx Transmission

Tx-PDO PDO de transmission

UbP Protocole de datagramme utilisateur (trame de diffusion/multidiffusion non sécurisée)

UTP Paire torsadée non blindée

ZA ECAT |Mode d'acces via EtherCAT

ZA var. Mode d'acces via variateur
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2.1 Consignes de sécurité

ADANGER Toute utilisation inappropriée de I'équipement peut entrainer des blessures graves voire
mortelles, ainsi que de sérieux dommages matériels. N'ouvrez ou ne touchez pas

I'équipement pendant son fonctionnement. Tous les couvercles et toutes les portes de
I'armoire doivent rester fermés pendant le fonctionnement. Seul le personnel qualifié est
autorisé a manipuler I'équipement pendant I'installation et la mise en service.

o Pendant le fonctionnement, il se peut que les variateurs présentent des composants
dénudés sous tension, selon leur degré de protection.
o Les raccordements de commande et d'alimentation peuvent étre sous tension,
méme lorsque le moteur ne tourne pas.
o Certaines surfaces des variateurs peuvent étre chaudes pendant le fonctionnement.
Le dissipateur thermique peut atteindre des températures supérieures a 80 °C.
o ==l

AAVERTISSEMENT |L'équipement électronique peut connaitre des défaillances. En cas de probleéme avec le
servo-amplificateur, I'utilisateur doit s'assurer que le variateur ne présente aucun danger a la
fois pour le personnel et les machines en utilisant, par exemple, un frein mécanique.

Les machines contrblées a distance sont équipées de variateurs avec servo-amplificateurs
et EtherCAT. Elles peuvent bouger a tout moment sans avertissement préalable. Par
conséquent, veillez a prendre les mesures nécessaires pour vous assurer que I'opérateur et
le personnel d'entretien sont informés du danger.

Mettez en place des mesures de protection afin d'éviter que tout démarrage imprévu d'une
machine ne blesse le personnel ou n'endommage le matériel. Les fins de course logicielles
ne remplacent pas les fins de course matérielles sur une machine.

| Installez le variateur comme indiqué dans le Manuel d'installation. Ne débranchez jamais
les connexions électriques du variateur pendant qu'il est sous tension sous peine de détruire
des composants électroniques.

||Ne connectez pas la ligne Ethernet du PC et le logiciel de configuration aux ports X5 et X6

de l'interface EtherCAT. Le cable Ethernet de configuration doit étre connecté a X11.

2.2 Utilisation recommandée

Les variateurs sont des composants montés sur des machines ou installations électriques et peuvent étre
exploités uniquement en tant que composants intégrés de ces installations ou machines. Le fabricant de
I'appareil utilisé avec un variateur doit effectuer une appréciation du risque pour celui-ci et prendre les mesures
appropriées afin d'éviter tout dommage corporel ou matériel provoqué par un éventuel mouvement inopportun.

o Veuillez respecter le contenu des chapitres Utilisation recommandée et Utilisation interdite du Manuel
d'installation du variateur AKD.

o L'interface EtherCAT sert uniqguement a la connexion du variateur AKD a un maitre grace a la connectivité
EtherCAT.

2.3 Utilisation interdite

Toute utilisation autre que celle décrite dans le chapitre Utilisation recommandée n'est pas prévue et peut
entrainer des dommages corporels et matériels. Le variateur ne doit pas étre utilisé avec des machines ne
respectant pas les normes ou les réglementations nationales appropriées. L'utilisation du variateur dans les
environnements suivants est également proscrite :

e Zones potentiellement explosives

o Environnements avec acides corrosifs et/ou conducteurs, solutions alcalines, huiles, vapeurs,
poussiéres

« Navires ou applications offshore

Les connecteurs X5 et X6 du variateur EtherCAT AKD ne doivent étre utilisés avec aucun protocole Ethernet a
I'exception d'EtherCAT (CoE, CANopen over EtherCAT).
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3.1 Consignes de sécurité

ADANGER Ne débranchez jamais les connexions électriques du variateur pendant qu'il est sous
tension. Il existe un risque de formation d'arc électrique pouvant entrainer une détérioration

des contacts et des blessures graves. Une fois le variateur déconnecté de I'alimentation
principale, attendez au moins sept minutes avant de toucher des sections de I'équipement
susceptibles d'étre conductrices (contacts, par exemple) ou de débrancher les connexions.
Des tensions dangereuses peuvent persister dans les condensateurs jusqu'a sept minutes
apres la mise hors tension. Pour plus de sécurité, mesurez la tension dans la liaison de bus
CC et attendez qu'elle soit inférieure a40 V.

Les raccordements de commande et d'alimentation peuvent encore étre sous tension,
méme si le moteur ne tourne pas.

AAVERTISSEMENT L'équipement électronique peut connaitre des défaillances. En cas de probleme avec le

servo-amplificateur, I'utilisateur doit s'assurer que le servo-amplificateur en question ne
présente aucun danger a la fois pour le personnel et les machines en utilisant, par exemple,
un frein mécanique.

Les machines controlées a distance sont équipées de variateurs avec servo-amplificateurs
et cartes d'extension EtherCAT. Elles peuvent bouger a tout moment sans avertissement
préalable. Par conséquent, veillez a prendre les mesures nécessaires pour vous assurer
que I'opérateur et le personnel d'entretien sont informés du danger.

Mettez en place des mesures de protection afin d'éviter que tout démarrage imprévu d'une
machine ne blesse le personnel ou n'endommage le matériel. Les fins de course logicielles
ne remplacent pas les fins de course matérielles sur une machine.

Installez le variateur comme indiqué dans le Manuel d'installation. Le cablage pour I'entrée
de valeurs de consigne analogiques et l'interface de positionnement, comme illustré surle
schéma de céblage dans le Manuel d'installation, n'est pas obligatoire. Ne débranchez
jamais les connexions électriques du variateur pendant qu'il est sous tension sous peine de
détruire des composants électroniques.

INDICATION L'état du variateur doit étre controlé par I'automate programmable afin de reconnaitre les
situations critiques. Posez le contact FAULT en série dans le circuit d'arrét d'urgence de
I'installation. Le circuit d'arrét d'urgence doit utiliser le contacteur d'alimentation.

Utilisez WorkBench pour modifier les paramétres du variateur. Toute autre modification
entraine automatiquement la perte des droits de garantie.

En raison de la représentation intemne des paramétres de contrdle de position, le régulateur
de position peut étre actionné uniquement si la vitesse limite finale du variateur ne dépasse
pas :

Mouvement rotatif

7 500 tr/min (commutation sinusoidale?)

12 000 tr/min (commutation trapézoidale)

Mouvement linéaire

4 m/s a (commutation sinusoidale?)

6,25 m/s (commutation trapézoidale)

Toutes les données relatives a la résolution, la taille de pas, la précision de positionnement,
etc. se référent a des valeurs calculées. Les problemes de linéarité dans le mécanisme
(jeu, déformation, etc.) ne sont pas pris en compte. Si la vitesse limite finale du moteur doit
étre modifiée, tous les parameétres définis précédemment pour le contréle de position et les
blocs de mouvement doivent alors étre adaptés.
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3.2 EtherCAT intégré
Connexion au réseau EtherCAT via les connecteurs X5 (port d'entrée) et X6 (port de sortie).

X5
X6

3.2.1 Fonctions des DEL
L'état de la communication est indiqué par les DEL intégrées.

Connecteur N° de la DEL Nom Fonction
X5 LED1 IN port Link ALLUMEE = actif
ETEINTE = inactif
LED2 RUN ALITU MEE = en marche
ETEINTE = éteint
X6 LED3 OUT port Link| ALLUMEE = actif
ETEINTE = inactif
LED4 - -

3.2.2 Technologie de connexion

Vous pouvez vous connecter au réseau EtherCAT via les connecteurs RJ-45.

3.2.3 Exemple de connexion réseau

{7 I | = L1 i
HKOLLMORGEN *

KOLLMORGEN I
.« BE A <ol 5 BE Ao
= : o

* n

= i.=.£ LR, | o ' i 3
¢ I ¢ T""'
= , 1

|G

4

EtherCAT Maste
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3.3 Activation EtherCAT avec les modéles AKD-CC

Les modeéles de variateurs AKD-CC prennent en charge les bus de terrain EtherCAT et CAN via un méme
logiciel. Ces modeles permettent de choisir un support de bus de terrain en définissant le parameétre DRV.TYPE
sur une certaine valeur. lls sont fournis avec le bus de terrain EtherCAT activé. Pour passer de CANopen a
EtherCAT, il est impératif de modifier la valeur du paramétre DRV.TYPE:

1. Vialelogiciel : connectez le PC aI'AKD et modifiez la valeur du paramétre DRV.TYPE dans la fenétre
Terminal de WorkBench (voir la documentation sur le paramétre DRV.TYPE) ou

2. Viale matériel : utilisez les commutateurs rotatifs S1 et S2 ainsi que le bouton B1 situés respectivement a
l'avant et surle haut du variateur.

Pour passer du bus de terrain CAN au bus de terrain EtherCAT a I'aide des commutateurs rotatifs, procédez
comme suit :

1. Réglez les commutateurs rotatifs situés al'avant de I'AKD sur la valeur 89.

KOLLMORGEN "

s =) S1:MSB

P

2/ N3 S2:LSB

ro®

S1sur8et S2sur9

Pressez B1 pendent
3 secondes.

Lors du passage au bus de terrain EtherCAT, I'affichage a 7 segments indique En.
Ne coupez pas I'alimentation 24 V tant que En est affiché!

3. 1. Attendez que I'état initial soit de nouveau affiché. Si c'est le cas, le variateur est alors prét a étre
utilisé avec le bus de terrain EtherCAT.
2. Coupez I'alimentation 24 V, puis remettez le variateur sous tension.

L'afficheur a 7 segments indique Er (erreur) en cas d'échec de l'instruction
DRV.TYPE. Dans ce cas, éteignez, puis rallumez le variateur et contactez le service
client pour obtenir de I'aide, si nécessaire.
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3.4 Guide de configuration

AAVERTISSEMENT Seul un personnel compétent disposant de connaissances approfondies
concernant la technologie de controle et de transmission est autorisé a
configurer le variateur.

Veillez a ce qu'aucun mouvement inopportun du variateur ne puisse
entrainer de dommages corporels ou matériels.

1. Vérifiez I'assemblage/l'installation. Vérifiez que toutes les instructions de sécurité du manuel consacré au
variateur et de ce manuel ont bien été respectées et mises en place. Vérifiez le paramétrage de I'adresse
de station et de la vitesse de transmission.

2. Connectez le PC, démarrez le logicielWorkBench. Utilisez le logiciel de configuration WorkBench pour
définir les paramétres du variateur.

3. Configurez les fonctions de base. Démarrez avec les fonctions de base du variateur et optimisez les
boucles de vitesse, de courant et de position. Cette section de la configuration est décrite dans I'aide en
ligne du logiciel de configuration.

4. Enregistrez les paramétres. Une fois les paramétres optimisés, enregistrez-les dans le variateur.

3.5 Configuration via le gestionnaire de systéme TwinCAT NC/PTP
Avant de configurer le variateur, assurez-vous des éléments suivants :

o Le variateur AKD est configuré via WorkBench et le servomoteur est en mesure de se déplacer.

o Une carte EtherCAT correctement configurée est présente dans le maitre.

o Lelogiciel TwinCAT de Beckhoff (configuration du mode NC/PTP) est installé. Tout d'abord, installez le
gestionnaire de systéme TwinCAT, redémarrez votre PC, puis installez le coffret du mode NC/PTP en
option.

o Ladescription XML du variateur est disponible (fichier XML figurant sur le CD-ROM ou sur le site
Kollmorgen™).

¢ Unesclave EtherCAT AKD est connecté au PC EtherCAT maitre.

¢ Le gestionnaire de systéme TwinCAT se trouve dans le mode de configuration. Le mode actuel du
gestionnaire de systéme est affiché dans I'angle inférieur droit de la fenétre principale de TwinCAT.

Copiez la description XML du variateur sur le systéme TwinCAT (en général dans le dossier
c:\TwinCAT\IO\EtherCAT) et redémarrez le systéme TwinCAT. Celui-ci analyse les fichiers de description de
tous les appareils lors de son démarrage.

L'exemple suivant explique la configuration automatique du réseau EtherCAT. Il est également possible
d'effectuer manuellement la configuration du réseau. Reportez-vous au manuel TwinCAT pour plus
d'informations.
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3.5.1 Analyse des appareils

Tout d'abord, assurez-vous que le maitre EtherCAT est connecté physiquement au variateur AKD EtherCAT.
Créez un nouveau projet (vide). Cliquez avec le bouton droit de la souris sur I/O-Devices (Appareils
d'entrée/sortie) et effectuez une analyse des appareils. Un exemple est inclus dans la carte réseau EtherCAT,
qui est reliée au PC.

- Unbenannt - TWinCAT System Manager it Iﬁlfil

Fle Edit Actions View Options Help
DEEd SR e A) Havdeddiie e 2q2wtren?
= @ SYSTEM - Configuration Nom... | Device [Type |

B C - Configuration

P FLC - Configuration
= B 1/ - Configuration

= e

&8 Mappin " Append Device...

W Import Device...

Paste Ciri+y
B Paste with Links  Alt+Cirls v

Ready ; local (127.255.255.1. 1.1 &
Une fenétre contextuelle vous informe que le logiciel TwinCAT ne peut pas détecter tous les appareils.
Cliquez sur OK pour continuer.

3.5.2 Sélection de I'appareil

TwinCAT doit étre en mesure de trouver la carte réseau EtherCAT. Un esclave EtherCAT doit étre connecté a la
carte réseau, sinon TwinCAT trouvera une carte EtherNET en temps réel au lieu d'une carte EtherCAT. Appuyez
sur le bouton OK.

| Unbenannt - TwinCAT System Manager - ;Iﬁjil

Alz Edit AcBons View Options  Help

DF@H S0 PR A a/d8 %0 @ 2Q2wiereDe

= B3 SYSTEM - Configuration Nomm... | Device [Type [
B 1C - Configuration
W FLC - Configuration
= 1/ - Configuration
= B8 1/0 Devices
e x|
EDevice 1 (EtherCAT) [LAN-Varbindung (TwinCAT-Intel FCl Ethernet Adaptar))
Canceal |
SelectAll |
Unselect All I
Ready local (127.255.255.1.1.1 8
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3.5.3 Analyse des boitiers

Cliquez sur Yes (Oui) pour permettre a TwinCAT d'analyser les boitiers. Un boitier est un alias pour un
équipement esclave et ce mot est toujours utilisé pour les produits logiciels Beckhoff.

_lsix]
Flz Edit Acbons Vew' Optons  Help
D@ SRR A [(Eayde BN EQ 2wt 807
= B3 SYSTEM - Configuration Nom... | Device [Type |
B MC - Configuration
P FLC - Configuration
= 1/ - Configuration il
= B8 [fO Devices —
515 Device 1 (EtherCAT) 2)  scanforbores
&8 Mappings
] v |
Ready : local (127.255.255.1.1. 1 [SETeTuee

3.5.4 Ajout d'esclaves aux taches NC

TwinCAT devrait maintenant avoir identifié le variateur AKD en fonction du fichier de description de I'appareil.
TwinCAT demande ensuite si les esclaves doivent étre connectés aux tadches NC. Cliquez sur Yes (Oui) pour
continuer. Une tache NC peut, par exemple, contenir un programme d'automate pouvant étre programmeé par
['utilisateur.

- Unbenannit - TWinCAT System Manager I ;Iﬁjil

(= |

TEsd&n " BEAD BL/EARSLE S Ea A Uren T

T d
1= - SYSTEM - Configuration
General i - Onli
W C - Configuration |Adap1:9rl Emgrﬁk‘l‘l Onling | CoE Onlmal
B FLC - Configuration
: [ 1 (EtherCA I |
= W 1/ - Configuration Heme ] e L EtatAl) l
=-H8@ 1/0 Devices Type: ]Ethert‘AT Adapter (Direct Mode)
=% Device 1 EtherCAT)
&8 Mappings Comment |
4|
TwinGAT System Manage %
Rt £ _I Create symbols ™
'\‘:’) EtherCAT drives found. Add drives to NC-Corifiguration
| la I IN&in I
Number Box Name | address | Type |nsee |ours.. [EBus(. |
Ready locdl (127.255.255.1. 1.1 [EemmeTga
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3.5.5 Activation de la configuration du réseau

Confirmez que le variateur AKD apparait dans I'arborescence des périphériques. Activez ensuite la configuration
réseau. Pour cela, commencez par appuyer sur le bouton gg de maniére a générer les mappages. Appuyez sur
le bouton ' afin de permettre au logiciel TwinCAT de vérifier la configuration. Enfin, utilisez le bouton & afin

de passer en mode d'exécution.
Confirmez ensuite que TwinCAT est autorisé a passer en mode d'exécution.

- Unbenannt - TWinCAT System Manager

Fle Edit Actions Wiew Options Help
DE®H X@E.EIHBI.,.ﬁ&"i@ri‘ilz*iQaé!w‘A?ﬁ'Q@?

_ =] x|

(= Bl SYSTEM - Configuration
= W MC - Configuration
= [B MC-Task 1SAF
MC-Task 1 5vE
o NC-Task 1-Image Type: |Elher1:‘AT Adapter (Direct Mode)
[ Tables
B M Axes Comment: ﬂ
[ AIS 1
B8 PLC - Configuration
= 1/ - Configuration
= H 1/ Devices ;I
=1 = Device 1 (EtherCAT)
s Device 1-Image ™ Disabled Create symbols T
== Device 1-Image-Info
- %- II"IPL.IB
5§ Cutputs

General | Adapier | EtherCAT | Online | £oE - Online |

Hame: g i

- @ InfoData
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3.5.6 Activation et déplacement de I'axe
L'axe peut étre activé en cliquant avec la souris sur le bouton Set dans la fenétre Online (en ligne) de chaque axe,

comme illustré ci-dessous.
o ADVelMode,tsm - TwinCAT System Manager L - = |r5'[ __’_‘J

Fie Edt Actions View Options Help

DB 26 228 Ab Elavdadie ®2Ql2wsd el

MNC-Task 1-1 E
% iags ;I General | Setings | Global | Dynamics Online | Functions | Coupling | Compensation
-‘-Tz-bles‘
B ="' Axes Setpaint Position: mm
S 1 N| 2206050.7420 s 10
24, Axts 1_Frc Leg Distance (minfmax)  [mm]  Actual Velocity: [mm/s) SetpaintVelocity: [mmjs]
- @ Inputs | 0.0000 (0.000, 0.000) | 01566 | 0.0000
| :: :‘mojﬁfe Ouertide: [%] Total/Control Output  [%] Error:
& E % i 00 %
gt Tl | 1000000% | 0.00/ D00 % | 0 (0x0)
@ @ Inputs Status (Iog.}-—l — Stetus (phys) —Enabli
= @l Outputs [ Ready % NOT Moving I~ Coupled Mode I Conroller  [( Seigd
PLC - Configuration Calibrated Maving Fw In Target Pos. Fead Fw g
] i I I I InT: L]
= /0 - Corfiguration I” Has Job I™ Moving Bwr I InPos, Range " Feed Bw \
=88 10 Devices I
E-58 Device 1 (EtherCAT) Controller Kv-Facior [mmsrmrm) Beference Yelocity: mmjs]
< Device 1-Image f1o 1 [2200 4
Device 1-Image-Info
i 2: Ir'p?jts S Target Position: [mm] Target Velocity: [mmys]
% 8§ Outputs fo 3 1000
@ InfoData - - ® e
= =] Drive 1 (AKD) - - I ‘ - - .
91 Tnputs Fl F2 F3 F4 F& E9
4§ Cutputs
# @ WcState i
+ @ InfoData
@8 Mappings x
A »
Server (Port) | Timestamp | Message j

@TCNC (500) 12.08.2009 14:55:03... 'wxs 1' (Achs-ID: 1, Grp-ID: 1): Achsstart mit Fehlercode 0x4221 abgelehnt |
@TCHC (500)  12.08.2009 14:55:03.., 'Axis 1' (Achs-ID: 1) Die Sellgeschwindigkeit von 500000000 legt ausserhab des 2ulsssigen Geschwindigksitshersiches [
;FJ

|
-

?iI'CNC (5007 12.08.2009 14:54:46... ‘Axis 1' (Achs-D: 1, Gro-ID: 1) Achsstart mit Fehlercode Dx42f 1 abaelehnt |

Ready local (127.255.255.1.1.1. i@
Une fenétre contextuelle apparait.
Le paramétrage suivant active le variateur et permet des valeurs de commande dans les deux sens.

Set Enabling x|
I Controller (] 4
I Feed Fwr
[¥ FeedBw Cance|
Chemide [*]:
{100 Al

Par la suite, le moteur devrait se déplacer dans la direction positive ou négative dés que vous cliquez surles
boutons jaunes ci-dessous dans la fenétre en ligne Online.

- ——  + ++
F2| F1 F3 F4
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3.6 Configuration de WorkBench via TwinCAT

Ce chapitre décrit brievement comment configurer WorkBench sur le systéme TwinCAT et faire fonctionner un
moteur sous ce systéme.

Il ne détaille pas le systéme TwinCAT ou WorkBench seul, mais fournit des directives et des informations sur
['utilisation combinée du maitre TwinCAT et de WorkBench.

Principales étapes de configuration de WorkBench sur le systéme TwinCAT :

1. Configuration de TwinCAT et de WorkBench
2. Connexion a un variateur en utilisant WorkBench
3. Configuration et activation d'un variateur
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3.6.1 Configuration de TwinCAT et de WorkBench

Le réseau EtherCAT doit étre configuré et géré en utilisant le gestionnaire de systéme TwinCAT. Pour pouvoir
établir la connexion a un variateur et activer ce demier, le variateur doit étre chargé sous le noceud Périphériques
E/S dans le gestionnaire de systéme TwinCAT. Un axe doit également étre ajouté dans NC - Configuration
comme indiqué dans la section "Configuration via le gestionnaire de systéme TwinCAT NC/PTP" (=> p. 15).

- Efl] SYSTEM - Configuration
=8 NC - Configuration
=-[B1 NC-Task 1 54F

- PLC - Configuration

EI--- IO - Configuration

Eﬁ If0 Devices

- —‘1- Device 1 (EtherCaT)

-a ] Drive 1 (AKD)

rve

HgY Mappil_'ugs

Pour pouvoir assurerla connexion aux variateurs en utilisant WorkBench, les variateurs doivent étre en état Pre-

Op, Safe-Op ou Op. Lamachine d'état associée aun variateur est accessible dans I'onglet En ligne, sous le nceud

Configuration E/S — Périphériques E/S — Périphérique [x] — Variateur [x]. Voir lacapture d'écran ci-apres.

~loix]
Eile Edit Actions Yiew Options Help

IDS@HEE {R2ER Al Bavdd dh<ae e 2qQlaas e & 2

g SYSTEM - Configuration

48 NC - Configuration General | BtherCAT | DC | Process Data | Statup | CoE - Oniine Orline |
i E NC-Task 15AF .
NC-Task 15VE EEENERTE |
== NC-Task 1-Image Init I Bootstrap
E Tables Cumert State: IS-P«FEOF‘
FE PreOp | safeop |
- Axes Requested State:  [SAFEOP
Axis 1 Op | Clear Emor I
i Axis 2
i B PLC - Configuration -
E- 1jO - Configuration DLL Status -
Eﬁ 1/0 Devices Port A: ICEImer / Qpen
|- =% Device 1 (EtherCAT) Port B: W
-I- Device 1-Image
=% Device 1-Image-Info Part C: IND Carier / Closed
g gm;tsts Fiart D: IND Caier / Closed
utpu
@ InfoData
I Drive 1 (AKD) i~ File Access over BtherCAT
#-2+J Drive 2 (AKD) Dowrload... | Upload... |
[+-§g Mappings
Ready Local (10.1.38.161.1.1) [ellliefibly ~

Le processus d'installation de WorkBench est identique au processus normal, hormis que Workbench doit étre
installé surla méme machine que TwinCAT. La communication vers le variateur s'effectue via le maitre
TwinCAT. Il estimpossible de connecter WorkBench a un maitre a distance.
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3.6.2 Connexion a un variateur en utilisant WorkBench

Pour pouvoir assurer la connexion a un variateur, un périphérique TwinCAT doit étre ajouté dans WorkBench.
Pour ce faire, il est possible d'utiliser la page de démarrage de WorkBench. Dans un premier temps, il convient
de spécifier le type de variateur (En ligne - TwinCAT). La liste des variateurs disponibles apparait ensuite.

" Kollmorgen WorkBench g@

File Edit Wew Tools Help

KOLLMORGEN B 9 Learh more about this bopic
Quick Start Guide

Because Motion Matters™
whelcome to AKD workBench from Kollmorgen.

| Dioyou want to work orline o offfine? | Online - TwinCAT | @ Tellme mare I

wiorkBench haz found the following drives. e Iz wour device iz not shown’?
—
Mame Status Net 1D Part
Drive 1 (KD Free 10.155.94.47.3.1 1001
Drive 2 [AKD] Free 10.155.94.47.3.1 1002
Elink. ] ’ Connect

Add Mew SED..

Chaque variateur est accompagné de différentes informations (nom, état, identifiant réseau et numéro de port).
Aprés avoir sélectionné un variateur dans la liste, il suffit de cliquer sur le bouton Connexion pour créer un
périphérique dans le volet gauche de WorkBench et le connecter au variateur.
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Le nom, l'identifiant réseau et le numéro de port proviennent du fichier de configuration du maitre TwinCAT (ce
nom peut étre différent de celui du variateur obtenu en exécutant la commande DRV.NAME). L'état indique si un
périphérique créé dans WorkBench est déja connecté a ce variateur précis.

Dans le gestionnaire de systéme TwinCAT, le nom du variateur et le numéro de port sont indiqués

respectivement dans les onglets Général et EtherCAT, sous le nceud I/0O Configuration — 1/O Devices —
Device [x] — Drive [x].

/- OneDrvMot.tsm - TwinCAT System Manager = |EI|5|

File Edit Actions View Options Help

IDSwH &4 %Res @b =

v H R AR ®e| BQE et @F ?

ﬂ SYSTEM - Configuration G | : _
L——.I' NC - Configuration Enera I EtherCJ\TI DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Crline I
[=-[B1 NC-Task 1 SAF S—
NC-Task 15VB MName: Drive 1 {AKD) Id: |1
= NC-Task 1-Image Type: AKD EtherCAT Drive (Co}
{77 Tables
- Comment: ;I
[+l Axis 2
[ PLC - Configuration
Ell 10 - Configuration ;I
- B 1/0 Devices
' _" Device 1 (EtherCAT) [" Disabled [Create symbalz [
== Device 1-Image
=$= Device 1-Image-Info
%T Inputs
$! outputs
& InfoData
R Orive 1 (AKD)
[ | Drive 2 (AKD)
& Mappings
Ready [Local (10.1.38.161.1.1) [EENNPLLae .~
SE=IE

File Edit Actions Wiew Options Help

DEdEE 0 2R A0 | Eeavdd s e e 2Qles e &d?
- - Confi j ;
g i‘::STE:nﬁ(g:Ernag:;ahon General EtherCAT |DC I Process Data | Startup | CoE-OnIirlel Onlinel

[-[B1 NC-Task 15AF :
21 NC-Task 15VE Type: [AKD EtherCAT Drive (CoE)

= NC-Task 1-Image Product/Revision: |42731DB i 2
-] Tables
E:ﬂ Axes Auto Inc Addr: ID

EtherCAT Addr: [ [1001 = Advanced Settings... |
[+l Axis 2

! PLC - Configuration Previous Port: II'v'Iaster j
= 1/0 - Configuration

Elﬁ IO Devices

1558 Device 1 (EtherCAT)
=f= Device 1-Image

== Device 1-Image-Info
%T Inputs

$! outputs

& InfoData
E3Crive 1 (aKD)
F-a | Drive 2 (AKD)
(&5 Mappings

Ready Local (10.1.38.151.1.1) [ellINELIEY ~
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L'identifiant réseau est spécifié dans I'onglet EtherCAT, sous le nceud I/O Configuration — 1/0 Devices —
Device [x].

-y OneDrvMot.tsm - TwinCAT System Manager = |EI|5|

File Edit Actions Wiew Options Help
DS@E R B8 Ad Davdd 50 % Qs d&d?
.Genemllﬁdapter BherCﬁTIOnlineICoE-OnlineI

ﬂ SYSTEM - Configuration
EI' NC - Configuration

=-[B1 NC-Task 1SAF
-[B1 NC-Task 15VB I Netld: [1073876721 I Advanced Settings...

=f= NC-Task 1-Image .

D Tables Export Corfiguration File. .. |
S Axes - :

"H‘ Axis 1 Sync Unit Assignment... |
s 2 Topology... |

-5 PLC - Configuration
= 1/0 - Configuration

E"ﬁf’e‘“es e Frame | Cmd | Addr [ten  [WC [ SmcUnk | Cycle fms) | Utiization ()|
'E"'“-" B0 NOP (<0000 0S00 4 2.000
3 oo 1-rma§e-1nfo B0 ARMW 0000 0ST0 4 2.000
Mo  LRW  Gadi000000 12 H Drives 2.000
B0 ERD  OQ0000BD130 2 2 2.000 0.44
0.44
[+ Drive 1 {AKD)
--in-ﬂ Drive 2 (AKD) J I I —’I
g5 Mappings 0
Ready Local (10.1.38.151.1.1) [ellINELIEY ~

Il est important de bien comprendre que ces informations proviennent du fichier de configuration du maitre
TwinCAT et non du variateur méme. Par conséquent, si la configuration de TwinCAT ne refléte pas la
configuration réelle du réseau, il est possible qu'un variateur répertorié dans WorkBench ne soit pas sous
tension, voire méme connecté au réseau EtherCAT, ou qu'un variateur soit sous tension et connecté au réseau

EtherCAT sans apparaitre dans la liste de WorkBench.
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3.6.3 Configuration et activation d'un variateur

Une fois connecté avec WorkBench, un variateur peut étre configuré en utilisant toutes les fonctionnalités
normales de WorkBench.

La seule opération impossible a réaliser en utilisant WorkBench sur TwinCAT est de télécharger un nouveau
firmware dans le variateur. Ce type de téléchargement doit étre effectué al'aide de la fonction FoE (File over
EtherCAT) du serveur TwinCAT.

Si la communication cyclique du maitre TwinCAT est activée, il est possible que
certaines commandes envoyées par WorkBench via le canal ASCII soient
écrasées par le maitre TwinCAT. De maniére générale, la commande d'activation
de variateur n'a aucune incidence si elle est envoyée depuis WorkBench, car le
mot de contréle est généralement mappé.

Avec TwinCAT, la procédure d'activation du variateur est la suivante :

1. Sous le nceud Configuration NC — Axes —Axe [x], cliquez sur I'onglet En ligne.

2. Appuyez sur le bouton Set (Définir) dans la section Activation.
1=k
File Edit Actions Wiew Options Help

D@ &0 PR Al =Davdddssa( e BAlelesd @b
ﬂ SYSTEM - Configuration
EI' MC - Configuration

' General | Settings | F'alameierl Dynamics  Onling I Functions I Coupling I Compensation |

NC-Task 1 5AF . ”
Setpoint Posttion: mm
[B1 NC-Task 15VB i I 101034 =
=} NC-Task 1-Image ) : _ L - —
Lag Distance (min/max):  [mm] Actual Velocity: [nm/s] Setpoint Velocity:  [mm/s]
o des | 0.0000 (0.000, 0.000) | 0030 | 0.0000
--H. Ovemide: [*%] Total / Control Cutput:  [%] Emor:
- Axis 2 | 0.0000% | 000/ 000% | 0 (D)
~BR PLC —Conﬁgurai.jon Status flog)————— [~ Status (phys.) Enabling
E" 1o -Conﬁgf.lrahon [~ Ready v NOT Moving || [ Coupled Mode ™ Controller Set I
Elﬁ I_"f? DEV!CES " Calibrated ™ Moving Fw [~ In Target Pos. I~ Feed Fw
T Device 1 (EtherCAT) [~ Has Job [~ Maving Bw [~ In Pos. Range [~ Feed Bw
-=¥= Device 1-Image
5 g ?sz 1-dmage-Info Controller Kyv-Factor: [mm./s./mm] Reference Velocity: [mmys]
- T Inpu
: 1 2200
- §) outputs I g | ﬂ
‘ InfoData Target Position: [mm] Target Velocity: [mm./s]
-5 Drive 1 (AKD) [o 1 o
[+ Drive 2 (AKD)
(-5 Mappings —_ - + ++ ® | —-
F1| F2| F3| F4 F8 | _F9

Ready Local {10.1,38.161.1.1) 4

3. Dans la boite de dialogue qui apparait, cochez la case Contrdleur pour activer le variateur (ou décochez
cette méme case pour désactiver le variateur), puis appuyez sur le bouton OK..
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3.7 Configuration via I'IlDE du systéeme KAS

Si vous utilisez le systéme Kollmorgen Automation Suite (KAS), la configuration du variateur AKD est
compléetement intégrée a I'environnement de développement intégré (IDE), comme illustré ci-dessous :

E pliwsgen Automatlon Suls bilegrated Developmasl Loviroomen - Machion 6 Controbhues - [UberCAL BROY) .= x|
W Fie Bt e oo wndw e X
i M e e S AE e -0 R e e e TR
ax | | ErharCAT: AD_E |
e B L : | B T
Controter PL ~ [ ek swwuon 00 [Pormin note - | Chop Pt
(1 Hae | Tree | D | Aot [CT TR e~
9 Global vassbien v v | B posser | (G ronctack | D) voo | I moeosroksmack |k ke | G uets (L) Comvere o, | ) ety tecp | (1) pstenocn | M Seevia et | ) e bmiiten, | 1) Cratlaosat *
JEA Rluin wadabis Motor
Traos pasamatein deicebe e moke slachad 1 tha &
Moo Haree: ARMEICANTHE A0 Golactbrotet | i This s daabied bacace
CamTest r 1 sk
1 ! [ Conwn bt e M
[ CommanFunciions Mot Trow; IR e
DN Digtal_Dances_PLCopn Huis dedmrt 1:0n =
¥ FautiHanding
P et L
[ HomegasisDemn i EXi3] Awu
W 0 _Towt Contraeua Cunent 1578] o
(X LayeeaSinciures Yeti o —
0 Msin
[ MongorParamuars Torgue Canntart O] M)
8 MationOnTopCMction » . 15042
>
Moo Pl L)
. % Harsrmen Speed W e
Praject View
Mok Hemlarce 13000, Otm
Mama g L
b T Mommn Village: 8 Vi
§ Detrns =t
i Mt 0 deg
# I Profies Cod el Contart | i
# (@ Mcogen LCopen
et
i Ly
=3
o mo AT Dre
P rimwd
W o Moz WD D
i
& 8 Coshd Ve ol
Deberies
Dol e
S Crvvestatus intPanel  Panel
T 1l Device A 151 Touducreen
] Kl ]
T i | s e o 60 e
eh v S— LA
+ g 8 =
Mame | Veh
wath 1 Frgjec comple sucersst
Lesalt 10 Tastrg 41080 I Coraroller: 10 Testeeg 41980 Devespome  cnogees Coweted

Pour plus d'informations sur la configuration du systeme KAS, reportez-vous aux sections suivantes dans la
documentation consacrée a la suite KAS :

e Manuel de I''DE du systeme KAS : reportez-vous a la section 4.2.3 Add and Configure Drive (Ajout et
configuration d'un variateur).

o Aide en ligne du systeme KAS : reportez-vous a Using the KAS IDE > Creating a Project > Step 3 -
Add and Configure Drive (Utilisation de I''DE du systéme KAS > Création d'un projet > Etape 3 - Ajout
et configuration d'un variateur).
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4 Profil EtherCAT

4.1 Registre d'esclaves. ... .. 28
4.2 AL Event (Interrupt Event) et Interrupt Enable. ... .. 29
4.3 Accélération de phase. .. .. .. 31
4.4 Machine d'état CoE (CANopen over EtherCAT). ... .. .. 33
4.5 Mappages fixes PD O, . . 36
4.6 Mappages flexibles PDO. . il 37
4.7 Valeurs réelles et valeurs de consigne cycliques prisesencharge. ... .. .......................... 42
4.8 Modes de fonctionnement pris en charge. ... ... .. .. .. 42
4.9 Réglage de ladurée du cycle EtherCAT. ... 43
4.10 Durée maximale du cycle selon le mode de fonctionnement ... ... 43
411 Synchronisation . 44
4.12 Mot de controle et mot d'état de verrouillage. ... ... .. 45
4.13 Gestion de MailboX ... ... .. .. il 46
4.14 Paramétres du bus de terrain.... ... ... . 50
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4.1 Registre d'esclaves

Le tableau ci-dessous donne les adresses des registres individuels dans la mémoire FPGA. Les données sont
fournies au format little-endian, avec I'octet de poids le plus faible ocuppant I'adresse la plus petite. Une
description détaillée des emplacements de tous les registres et de la mémoire FPGA est disponible dans la
description « EtherCAT Slave Controller » (Contréleur EtherCAT esclave) sur le site de I'organisation EtherCAT
Technology Group : www.EtherCAT.org.

0x0120 2 AL Control RW RO

0x0130 2 AL Status RO RwW
0x0134 2 AL Status Code RO RwW
0x0204 2 Registre Interrupt Enable RO RW
0x0220 2 AL Event (événement de requéte d'interruption) RW RO
0x0800 8 SyncManager 0 (registre de contrdle d'émission de télégrammes) RW RO
0x0808 8 SyncManager 1 (registre de contrdle de réception de télégrammes) RW RO
0x0810 8 SyncManager 2 (registre de contrdle d'émission de données de RW RO
traitement)
0x0818 8 SyncManager 3 (registre de contrdle de réception de données de RW RO
traitement)
0x0820 8 SyncManager 4 RW RO
0x0828 8 SyncManager 5 RW RO
0x0830 8 SyncManager 6 RW RO
0x0838 8 SyncManager 7 RW RO
0x0840 8 SyncManager 8 RW RO

0x1100 64 max. | Mémoire tampon ProOut (émission de données de traitement, valeurs | RW RO
de consigne transmises via EtherCAT)
0x1140 64 max. | Proln (réception de données de traitement, valeurs réelles RO RW
d'EtherCAT)
0x1800 512 Mémoire tampon pour I'émission de télégrammes (Object Channel RW RO
Buffer ECAT,

la longueur d'octet est spécifiée dans le fichier de description de
I'appareil)

0x1C00 512 Mémoire tampon pour la réception de télégrammes (Object Channel RO RwW
Buffer Drive,

la longueur d'octet est spécifiée dans le fichier de description de
I'appareil)

*ZA ECAT = mode d'accés via EtherCAT

* ZA var. = mode d'acceés via variateur

Kollmorgen™ | Octobre 2011




AKD EtherCAT |4 Profil EtherCAT

4.2 AL Event (Interrupt Event) et Interrupt Enable

La communication entre le variateur et le circuit FPGA EtherCAT peut étre interrompue. La fonctionnalité
d'interruption de l'interface EtherCAT est prise en charge par le registre Interrupt Enable et le registre AL Event.

Deux types d'événements provoquent également une interruption matérielle dans le variateur, a savoir une
émulation EEPROM et un événement SyncManager 2. Les valeurs réelles du variateur (données SyncManager
3) sont écrites sans aucune requéte AL Event durant chaque requéte d'interruption matérielle déclenchée, par
exemple, par un événement SyncManager 2. L'échange Mailbox entre le maitre et le variateur AKD est géré
entiérement en interrogeant le registre AL Event dans une tache en arriére-plan du variateur.

Le variateur active des événements individuels de l'interface EtherCAT lorsque le bit correspondant du registre
Interrupt Enable est défini sur 1. Lorsque ce bit est réglé sur 0, les interruptions matérielles pour des événements
spécifiques sont désactivées.

4.2.1 Registre Interrupt Enable (adresse 0x0204:0x0205)

ZA ZA
Parametre Adresse B|t var ECAT Descr|pt|on

AL Control Event 0x204 Activation de AL Control Event pour I'accélération
de phase

- 0x204 1 RW | RO |Réservé

Sync0 DC Distributed 0x204 2 RW | RO |Activation d'interruptions de synchronisation 0 de
Clock I'horloge distribuée (DC) pour toute la
communication

Sync1 DC Distributed 0x204 3 RW | RO |Activation d'interruptions de synchronisation 1 de
Clock I'horloge distribuée (DC) pour toute la
communication

SyncManager activation |0x204 4 RW | RO |Activation de la requéte d'interruption du

register change changement de registre d'activation de
SyncManager

EEPROM emulation 0x204 5 RW | RO |Activation d'interruptions d'émulation EEPROM
event
- 0x204 |3a7| RW | RO |Réservés

SyncManager 0 Event 0x205 0 RW | RO |Activation de I'événement de sortie Mailbox (SDO,

(Mail Out Event) SyncManager 0) pour le canal d'objet
SyncManager 1 Event 0x205 1 RW | RO |Activation de I'événement d'entrée Mailbox (SDO,
(Mail In Event) SyncManager 1) pour le canal d'objet
SyncManager 2 Event 0x205 2 RW | RO |Activation de I'événement de sortie de données de
(Pro Out Event) traitement (PDO, valeurs de consigne cycliques de
la carte)
SyncManager 3 Event 0x205 3 RW RO |Activation de I'événement d'entrée de données de
(Pro In Event) traitement (PDO, valeurs réelles cycliques du
variateur)

- 0x205 |4a7| RW RO |Réservés
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4.2.2 Requéte AL Event (adresse 0x0220:0x0221)

Lorsque le bit approprié du registre de requéte AL Event est défini sur 1, l'interface EtherCAT indique au variateur
AKD I'événement que celui-ci doit traiter.

AL Control Event 0x220 0 RO | RW | Traitement de AL Control Event pour
I'accélération de phase

Sync0 Distributed 0x220 2 | RO | RW |Traitement d'un événement de I'horloge

Clock (DC) Event distribuée (DC)

Sync1 Distributed 0x220 3 RO | RW | Traitement d'un événement de I'horloge

Clock (DC) Event distribuée (DC)

SyncManager 0x220 4 RO | RW | Modification du contenu du registre d'activation

activation register SyncManager

change

EEPROM emulation |0x220 5 RO | RW | Traitement d'un événement d'émulation

event EEPROM afin d'identifier le variateur AKD dans
le réseau.

- 0x220 | 6a7 | RO | RW |Réservés

SyncManager 0 Event | 0x221 0 RO | RW | Requéte Mailbox (SDO, SyncManager 0) pour le
canal d'objet

SyncManager 1 Event | 0x221 1 RO | RW | Réponse Mailbox (SDO, SyncManager 1) pour le
canal d'objet

SyncManager 2 Event | 0x201 2 | RO | RW |Sortie de données de traitement (PDO, valeurs
de consigne cycliques de la carte)

SyncManager 3 Event| 0x201 3 | RO | RW |Entrée de données de traitement (PDO, valeurs
réelles cycliques du variateur)

SyncManager 4 —

SyncManager 7 Event|0x221 | 4a7 | RO | RW |Réservés
SyncManager 8 —

SyncManager 15 0x222 | 0...7 | RO | RW |Réservés
Event
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4.3 Accélération de phase

Les registres AL Control, AL Status et AL Status Code prennent en charge I'accélération de phase de
communication (désigné également par le changement d'état EtherCAT) pour I'affichage de I'état actuel ainsi
que tous les messages d'erreur. Le variateur répond a chaque requéte de transition de I'interface EtherCAT
effectuée par le registre AL Control via les registres AL Status et AL Status Code. Tous les messages d'erreur
sont affichés dans le registre AL Status Code.

Un changement d'état dans le registre AL Control est interrogé dans le variateur AKD, ce qui signifie qu'un AL
Control Event n'entraine pas d'interruption matérielle dans le variateur.

4.3.1 AL Control (adresse 0x0120:0x0121)

ZA ZA
Parametre dress Blt CA Descnp’uon

Status 0x120 | 3a0 0x01 : requéte d'initialisation
0x02: PreOperational Request
0x03: Bootstrap Mode Request
0x04: Safe Operational Request
0x08: Operational Request
Acknowledgement 0x120 4 RO | WO |0x00 : aucun acquittement de défaut
0x01 : acquittement de défaut (c6té positif)
Reserved 0x120 | 745 | RO | WO |-
Applic. specific 0x120 | 15a8 | RO | WO |-

4.3.2 AL Status (adresse 0x0130:0x0131)

ZA
SR W [P 74 5%

Status 0x130 | 3a0 0x01 : initialisation
0x02: PreOperational
0x03: Bootstrap Mode
0x04: Safe Operational
0x08: Operational
Status change 0x130 4 WO | RO |0x00: acquittement
0x01 : erreur (ex. : transition interdite)
Reserved 0x130 | 7a5 |WO| RO |-
Applic. specific 0x130 | 15a8 |WO | RO |-
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4.3.3 AL Status Code (adresse 0x0134:0x0135)

Posmoie_Jrivsse | si_J[ZAvar | 22 SOAT

Status 0x134 7a0 Voir tableau ci-aprés.

Status 0x135 7a0 WO RO Voir tableau ci-aprés.

Code Description (changement d'état) ||[Etat résultant

0x0000 Aucune erreur Tous Etat actuel

0x0011 Changement d'état requis non [->S,1->0,P->0, |Etatactuel + E
valide 0->B,S->B,P->B

0x0017 Configuration de SyncManager non|l -> P, P -> S Etat actuel + E
valide

Aucun autre code n'est pris en charge.

4.3.4 Phases de communication EtherCat

| ) | INIT :
init Initialisation, aucune communication. L'émulation EEPROM

A sera activée.
1Py (Pl (1B} p (Bl
v ]

. o PRE-OP :
Pre-Op & (optional) ||Mailbox active, paramétrage des esclaves et paramétres de

démarrage
(o Ps) l I(SP) SAVE-OP:

Les valeurs réelles cycliques sont transférées et le variateur
essaie de se synchroniser.

‘SOJI, I‘OS) OPERATIONAL :

Les valeurs de consigne cycliques sont traitées, le paramétre
torque enable peut étre activé et le variateur doit étre
synchronisé.

(OP) Safe-Op

Operational

Transitions de communication indivuelles

(1B) 0x03 -

(BI) - -

(IP) 0x02 Le variateur AKD lit la configuration de SyncManager 0 & 1 et vérifie la valeur de
I'adresse de départ ainsi que la longueur. Le variateur AKD se prépare a gérer les
événements SyncManager 0.

(P 0x01 -

(PS) 0x04 Le variateur AKD lit la configuration de SyncManager 2 & 3 et vérifie la valeur de
I'adresse de départ ainsi que la longueur.

(SP) 0x02 -

(S 0x01 -

(SO) 0x08 L'interruption matérielle de SyncManager 2 sera autorisée par le variateur.

(OS) 0x04 Désactivation de l'interruption matérielle de SyncManager 2

(OP) 0x02 Désactivation de l'interruption matérielle de SyncManager 2

(o))} 0x01 Désactivation de l'interruption matérielle de SyncManager 2
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4.4 Machine d'état CoE (CANopen over EtherCAT)

La machine d'état des mots d'état et de contrdle correspond a la machine d'état CANopen, conformément a la
norme DS402. Les mots d'état et de contréle CANopen sont capturés a chaque mappage fixe PDO (voir chapitre
intitulé « Mappage fixe PDO », ,page ).

Start

w0
Hot Ready to
Switch On

X
.ISHII:h On Disabled

al Switched
On

'z ) As

Operation

L

Quick Stop

Enable FEE—.
16

4.4.1 Description d'état

Not Ready to Switch |Le variateur n'est pas prét a étre mis sous tension ; le contréleur n'a pas indiqué

On s'il est prét a fonctionner. Le variateur est encore dans la phase de démarrage ou en
état de défaut.

Switch On Disabled | L'amplificateur ne peut pas étre activé via l'interface EtherCAT,

parce qu'il n'y a pas (par exemple) de connexion a une source d'alimentation.

Ready to Switch On | Le variateur peut étre activé par le biais du mot de contréle.

Switched On L'amplificateur est activé, mais les valeurs de consigne de I'interface EtherCAT
n'ont pas encore été transférées. L'amplificateur est au repos et un front montant
dans le bit 3 du mot de contrdle active le transfert de la valeur de consigne (transition
vers |'état Operation Enabled).

Operation Enabled Le variateur est activé et les valeurs de consigne sont transférées a partir de
I'interface EtherCAT.

Quick Stop Active Le variateur suit une rampe d'arrét rapide.

Fault Reaction Active |Le variateur répond a un défaut par une rampe d'arrét d'urgence.

Fault Une erreur est en souffrance, le variateur est arrété et désactivé.
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4.4.2 Commandes dans le mot de controle

Affectation des bits dans le mot de contrdle

Bit |[Nom Bit [[Nom
Bit [Nom Bt [Nom ]

0 |Switchon 8 Pause/halt

1 Disable Voltage 9 Réserve

2 | Quick Stop 10 |Réservé

3 | Enable Operation 11 |Réservé

4 | Operation mode specific 12 |Réservé

5 | Operation mode specific 13 | Manufacturer-specific
6 | Operation mode specific 14 | Manufacturer-specific
7 | Reset Fault (ne fonctionne qu'avec les |15 | Manufacturer-specific

défauts)

Commandes dans le mot de contréle

Shutdown X X 1 1 0 2,6,8
Switchon X X 1 1 1 3
Disable Voltage X X X 0 X 7,9, 10,12
Quick Stop X X 0 1 X 7,10, 11
Disable Operation X 0 1 1 1 5
Enable Operation X 1 1 1 1 4,16
Fault Reset 1 X X X X 15

Les bits marqués d'un X ne sont pas pertinents. Les chiffres 0 et 1 indiquent I'état des bits individuels.
Bits dépendant du mode dans le mot de contréle

Le tableau suivant montre les bits dépendant du mode dans le mot de contréle. Seuls les modes spécifiques au
fabricant sont pris en charge actuellement. Les modes individuels sont définis par I'objet 6060h Modes de
fonctionnement.

Mode de fonctionnement

Profile Position Mode (pp) 01h | new_setpoint change_set_ | Absolu/relatif
immediately

Profile Velocity Mode (pv) 03h |Réservé Réservé Réservé

Profile Torque Mode (tq) 04h |Réservé Réservé Réservé

Homing Mode (hm) 06h | homing_operation_start | Réservé Réservé

Interpolated Position Mode (ip) 07h Réservé Réservé

Cyclic Synchronous Position Mode| 08h | Réservé Réservé Réservé

Description des bits restants dans le mot de contréle

Bit 8 : Pause, si le bit 8 est défini, le variateur se met en pause dans tous les modes. Les valeurs de consigne
(vitesse de pas a pas ou de ralliement, numéro de la tache de mouvement, valeurs de consigne pour le mode
numeérique) des modes individuels sont conservées.

Bits 9, 10 : ces bits sont réservés pour le profil du variateur (DS402).
Bits 13, 14, 15 : ces bits sont spécifiques au fabricant, donc actuellement réservés.
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4.4.3 Bits de la machine d'état (mot d'état)
Affectation des bits dans le mot d'état

0 |Ready toswitch on 8 | Manufacturer-specific (réservé)

1 | Switched on 9 | Remote (toujours défini sur 1)

2 | Operation enabled 10 | Target reached

3 |Fault 11 | Internal limit active

4 |Voltage enabled 12 | Operation mode specific (réservé)
5 | Quick stop 13 | Operation mode specific (réservé)
6 | Switchondisabled 14 | Manufacturer-specific (réservé)

7 |Waming 15 | Manufacturer-specific (réservé)

Etats de la machine d'état

Bit 6 Bit 2 Bit 1 Bit 0

Switch on Operation Switched Ready to
disabled enabled on switch on

Not ready to switch on 0

Switch on disabled 0 0 0
Ready to switch on 0 0 1
Switched on 0 1 1
Operation enabled 1 1 1
Fault 0 0 0
Fault reaction active 1 1 1
Quick stop active 0 0 0 1 1 1

Les bits marqués d'un X ne sont pas pertinents. Les chiffres 0 et 1 indiquent I'état des bits individuels.
Description des bits restants dans le mot d'état

Bit 4 : voltage_enabled, la liaison CC est présente si ce bit est défini.

Bit 7 : wamning, il y a plusieurs raisons possibles pour que le bit 7 soit défini et que cet avertissement se
produise. La raison de cet avertissement est indiquée par le code d'erreur du message d'urgence, qui est envoyé
surle bus causé par cet avertissement.

Bit 9 : remote, ce bit est toujours défini sur 1, c'est-a-dire que le variateur peut toujours communiquer et étre
influencé via l'interface RS232.

Bit 10 : target_reached, ce bit est défini lorsque le variateur a atteint sa position cible.

Bit 11 : internal_limit_active, ce bit indique qu'un mouvement était ou est limité. Dans d'autres modes, d'autres
avertissements provoquent la définition de ce bit.
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4.5 Mappages fixes PDO

Il est possible de sélectionner plusieurs mappages préts a I'emploi pour I'échange de données cycliques via les
SDO 0x1C12 et 0x1C13. En utilisant I'objet 0x1C 12, sous-index 1 (affectation SyncManager 2), un mappage fixe
pour les valeurs de commandes cycliques peut étre défini avec les valeurs 0x1701, 0x1702, 0x1703, 0x1720
jusqu'a 0x1724. En utilisant I'objet 0x1C13, sous-index 1 (affectation SyncManager 3), un mappage fixe pour les
valeurs réelles cycliques peut étre défini avec les valeurs 0x1B01, 0x1B20 jusqu'a 0x1B24.

Laséquencesuivantedécritlamaniéredesélectionnerle"mappage” delavaleurdecommandefixe0x1701vialesSDO:
1. acces SDO en écriture al'objet 0x1C 12, sous-index 0, données : 0x00 ;
2. accés SDO en écriture a I'objet 0x1C12, sous-index 1, données : 0x1701 ;
3. accés SDO en écriture a I'objet 0x1C12, sous-index 0, données : 0x01.

Les mappages fixes suivants sont pris en charge :

Interface de position :

0x1701 | Valeur de la commande de position (4 octets), mot de contrble (2 octets), total (6 octets)

0x1720 | Mot de contrdle (2 octets), valeur de la commande de position interpolée (4 octets),
mot de contréle de verrouillage (2 octets), réaction du couple (2 octets), sorties numériques (2 octets)

0x1721 | Valeur de la commande de position interpolée (4 octets), mot de contrdle (2 octets),
réaction du couple (2 octets)

0x1722 |Mot de contrdle (2 octets), valeur de la commande de position interpolée (4 octets),
mot de contrdle de verrouillage (2 octets), réaction du couple (2 octets), sorties numériques (2 octets),
couple max. (2 bytes)

0x1723 | Mot de contrdle (2 octets), valeur de la commande de position interpolée (4 octets),
mot de contréle de verrouillage (2 octets), réaction du couple (2 octets), sorties numériques (2 octets),
remise d'information d'entrée changée (2 octets)

0x1724 | Position de cible pour le mode synchrone cyclique de position (4 octets), mot de contrdle (2 octets),
réaction du couple (2 octets)

0x1BO01 | Valeur réelle de la position (4 octets), mot d'état (2 octets), total (6 octets)

0x1B20 | Valeur réelle interne de la position (4 octets), valeur de position de deuxiéme appareil de rétroaction de
position (4 octets), valeur réelle de la vitesse (4 octets), entrées numériques (4 octets), erreur de
position (4 octets), position de verrouillage positive (4 octest), mot d'état (2 octets), valeur réelle de
couple (2 octets), état de verrouillage (2 octets), valeur d'entré analogique (2 octets)

0x1B21 | Valeur réelle interne de la position (4 octets), mot d'état (2 octets)

0x1B22| Valeur réelle interne de la position (4 octets),valeur de position de deuxieme appareil de rétroaction de
position (4 octets), valeur réelle de la vitesse (4 octets), entrées numériques (4 octets), erreur de
position (4 octets), position de verrouillage negative (4 octets), mot d'état (2 octets), valeur réelle de
couple (2 octets), état de verrouillage (2 octets), valeur d'entré analogique (2 octets)

0x1B23| Valeur réelle interne de la position (4 octets), valeur de position de deuxiéme appareil de rétroaction de
position (4 octets), valeur réelle de la vitesse (4 octets), entrées numériques (4 octets), erreur de
position (4 octets), position de verrouillage positive / negative (4 octets), mot d'état (2 octets), valeur
réelle de couple (2 octets), état de verrouillage (2 octets), valeur d'entré analogique (2 octets)

0x1B24 | Valeur réelle de la position (4 octets), mot d'état (2 octets)

Interface de vitesse :

0x1702 | Valeur de la commande de vitesse (4 octets), mot de contrdle (2 octets), total (6 octets)
0x1B02 | Valeur réelle de la position (4 octets), mot d'état (2 octets), total (6 octets)

Interface de couple :

| 0x1703 IVaIeur de la commande de couple (2 octets), mot de contrdle (2 octets)
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4.6 Mappages flexibles PDO

Outre le mappage fixe de PDO, il est également possible de procéder a un mappage d'objets en temps réel, dit
flexible. La configuration est similaire a la séquence décrite pour les mappages fixes :

1. Lasélection du mappage est effacée (0 écrit dans les objets 0x1C12 sous-index 0 et 1C13 sous-index 0)

2. Etant donné que la mise en ceuvre de I'AKD repose sur CANopen, les données en temps réel peuvent
étre créées a partir de 4 PDO de 8 octets, dans les deux directions. Ces PDO sont congus de la méme
fagon que dans un variateur CAN avec les objets 0x1600 - 0x1603 et 0x1A00 - 0x1A03. Les PDO
inutilisés doivent étre effacés avec I'écriture 0 dans le sous-index O.

3. L'acces SDO en écriture al'objet 0x1C 12 sous-index 1 a 4 avec les PDO (0x1600 a 0x1603) qui doivent
étre utilisés dans la direction de réception de I'AKD (valeurs de consigne).

4. L'acces SDO en écriture a l'objet 0x1C13 sous-index 1 a 4 avec les PDO (0x1A00 a 0x1A03) qui doivent
étre utilisés dans la direction de transmission de I'AKD (valeurs réelles).

5. L'acces SDO en écriture aux objets 0x1C12 sous-index 0 et 0x1C13 sous-index 0 avec le nombre de
PDO mappés dans cette direction.

Reportez-vous a I'exemple du chapitre "Mappages flexibles PDO" (=> p. 37).

Les données utilisées cycliguement sont indiquées dans la fenétre d'affectation des PDO pour les entrées et
sorties des Sync Managers. Les PDO 0x1701 et 0x1B01 sont définis par défaut (pour afficher le contenu
correspondant, il suffit de les sélectionner dans la liste de PDO).

=Bl SYSTEM - Configuration
=18 NC - Canfiguration

=B NC-Task 1 SAF Sync Manager PDO List:

NC-Task 1 SVB

General | EtheiCAT | DC Process Data | Startup | CoE - Online | Online

+ k SM  Size Tupe Flags Index Size Mame Flags Sh su ~
M--Task 1-Image 0 512 Mbsdut 0800 20 Inpuls 0
[ Tables 1 512 Mbsdn 041401 0.0 Inputs 0
o M Axes 2 6 Dutputs 041402 00 Inputs 0
3 B Inputs 0x1403 oo Inputs o
Axis 1
" * HF ) 01801 B0 Inpus F 3 0
PLEC - Configuration 0:B20 320 Inpute F i
=B 1/0 - Configuration 01821 60 Inputs F 1]
=B 1/0 Devices Ox1B22 320 Inputs F a
g 041B23 320  Inputs F i
¥ Device 1 (EtherCAT) 04B24 60 Inpuls F 0
= Device 1-Image < > 01600 20 Dutputs i v
== Device 1-Image-Info
T %T Inputs PDO Assignment [0x1C12], PDO Content [0x1A00):
= §l Outputs 101600 {ewchuded by 041701 A Indes Size Offs Name Type Default (hex)
+ § InfoData ] 01607 [eschaded by 01701 0-6041:00 2.0 0o Status ward LINT
n “‘EI Drive 1 (4KD) []0:1602 [excluded by 0x1701 2.0
o &8 Mappings [ 01603 [exchuded by Ox1701
B8 Mapping . " [ 01 701
&8 NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCaT) 101702 [ecluded by 0x1701

[ 01 703 [ chuded by 01701 3

M0 an oo gL ot w0
Download
PDO Assignment
[ PDO Configuration

[Load PDO info from device ]

[5ync Unit Assignment... ]
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Pour effectuer un mappage libre, la case de configuration de PDO doit impérativement étre cochée.

General | EtherCAT | DC | Process Data |Startu|:u CaE - Online | Online

Sync Manager: FDO List:
SM | Size Type Flags Index Size Marme Flags SM su ~
I a1z b bt Ox1A00 20 |hpLts 0
1 A1z tbwln Ol A0 0.0 |hpLts 0
2 g Outputs Ol A02 0.0 |hpLts 0
3 g InpLts 01403 0.0 |hpLks 1]
Ox1B01 B0 |hpLks F 3 1] _8
Ox1B20 320 |hpLks F 1]
Ox1B21 B0 |hpLks F 1]
O«1B22 320 |mputs F 1]
01823 320 |mputs F 1]
O«1B24 ED Imputs F 1]
< > 0w1E00 20 Outputs 0 v
PDO Aszighment [D41012): FDO Content [0=1600):
[ 01800 [excluded by 0x1701 ~ Index Size Otz Mame Type Default [hex)
(1016071 [exchided by O:1701 OwE040:00 2.0 0.0 Control word UINT
[]0x1802 [exchuded by 01701 20
[J041803 [excluded by 0=1701
01701 0
[(]0x1702 [exchuded by 01701
[J241703 [excluded by 0=1701 Z
| o O T o T B PP P pupe [ B O B T e B
Download
AT LI [Lnad PDO info from device ]
[S_I.Jnc: Unit Azsignment.... ]
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4.6.1 Exemple : mappage libre de PDO

Pour le mappage libre des sorties, il convient de désactiver le mappage fixe de 0x1701. En remplacement, il est
possible d'utiliser jusqu'a 4 PDO mappables librement (0x1600-0x1603). Le nombre maximum d'octets pour
chacun de ces PDO est de 8.

PDO Azzignment (0«1 C12]: PDO Aszignment (01012

[ ]o«1g00 - 01600 A
[]0x1601 i []0x1601 i
[]0x1602 ==========> []ow1602

[]0x1603 []0w1603

[ ] gy 0 []0w1707 [excluded by 01600 B
[]0x1702 []0w1702 [xcluded by 01600
[]0x1703 & [] 001703 [excluded by 01600 Z
T lh.A4=7an — | I % Mo T O AP R Pt S T N o T B

Aprés quoi, le mappage par défaut du PDO 0x1600, par exemple, peut étre étendu:
FDO Content [0=1600]:

| e Size Offs M arme Type Drefault [hex]
O=6040:00 20 0.0 Cantral ward UIMT
Insert...
| nad e |

La liste des objets mappables s'affiche et une nouvelle entrée peut étre sélectionnée.

Edit Pdo Entry X Edit Pdo Entry X

MHame: |Data Recard 1 | ok, M ame: |F'Dsition Actual Internal Yalue | oK

Index (hex):  |EOCT | 24789 | == Index (hex): | 6063 | |24678 | Cancel

Data Type: |UD|NT - | Diaba Type: |DINT - |

From Dictionary: Fram Dictionary:

w2080 - Latch1P 32 HPS 01002 - Manufacturer Statuz Feaqister T

Dw2041 - Latch1M32 = (0=2050 - DAY HAMDWHEEL —

02082 - Latch2P32 0x2080 - Latch1P32

02083 - LatchaM 32 02041 - Latch1N32

0x2044 - LatchControl (w2082 - Latch2F32

022045 - LatchStatus 0x2083 - Latch2M32

(w2046 - Latchpn 02044 - LatchControl

20B8 - ClearDiglnputChangedBit . 02045 - LatchStatus B

w35FC - rezerved 02046 - Latchlpn

06040 - Contrahward 0x20E8 - ClearDiglnputChangedEit

0x5041 - Statusward 0x35FC - rezerved

(xE042 - rezerved (05040 - Contralword

(x5044 - rezerved 06041 - Statuzword

(G060 - Mades of Operation (xE6042 - regerved

G061 - Mades of Operation Dizplay g 04E044 - reserved 3
Dans ce cas, la valeur de consigne du mode de La méme liste est proposée pour les PDO de
position interpolé est sélectionnée. transmission. La valeur sélectionnée ici est celle

de la position interne réelle
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L'onglet de démarrage affiche la liste des SDO pour cet exemple de mappage libre

General | EtherCAT | DC

Transition | Protocol Index

C <P5» CoE 0x1C12:00
C <PS» CoE 0x1C13:00
C <P5» CoE Ox1400:00
C <PS> CoE 0:1400:01
C <Ps5> CoE Ox1400:02
C <PS> CoE 0x1400:00
C <PS> CoE 0x1401:00
C <PS> CoE 0x1402:00
C <PS> CoE 0x1403:00
C <P5» CoE 0x1600:00
C <PS» CoE 0x1600:0
C <P5» CoE Ox1600:02
C <PS> CoE 0x1600:00
C <Ps5> CoE 0160700
C <PS> CoE 0x1602:00
C <PS> CoE 0x1603:00
C <PS> CoE 0x1C12:0
C <PS> CoE 0x1C12:00
C <P5» CoE 0x1C13:01
C <PS» CoE 0x1C13:00
CPrs CoE OxE0EC:00
CPs CoE 0xE0C2:01
CPs CoE OxEOC2:02

Si cette configuration doit étre utilisée dans le NC, la valeur de consigne de position d'interpolation doit étre liee

entre I'axe et I'axe NC.

Data

0x00 (0)

000 (0]

0:00 (0]

0x60410010 [1614872552)
OxE0E30020 [1617100832)
0:02 (2]

0:00 (0]

0:00 (0]

0:00 (0]

000 (0]

060400010 [1614807058)
0xE0C10120 [1623261472)
0x02 (2]

0x00 (0]
0:00 (0]
0:00 (0]
0x1600 [5632)
0x01 (1]
0x1B01 (£913)
0:01 (1]

0:07 (7]

0x02 (2]

0xFD (253)

Process Data | Statup | Cok - Online | Online

Comment

clear sm pdos [021C12)
clear zm pdos [0=1C13)
clear pdo 0x1400 entries
download pdo 01400 entry
download pdo 021400 entry
download pdo 021400 entr...
clear pdo 0x1A071 entries
clear pdo 0x1A02 entries
clear pdo 0x1A03 entries
clear pdo 0x1600 entries
download pdao 021600 entry
download pdo 021600 entry
download pdo 0x1600 entr...
clear pdo 051601 entries
clear pdo 0x1602 entries
clear pdo 0x1603 entries
download pdo 0=1C12:01 ...
download pdo 021012 count
download pdeo 0x1C13:01 0.
download pdo 021013 count
Opmode

Cucle time

Cucle exp

NC-Task 1 5VB
== NC-Task 1-Image
] Tables
[ER-CNEE
- Axis 1
#, s 1_Enc
=% Ayiz 1_Drive
=8 Inputs
=&l Axis 1_Drive_In
ST ninDatal
H ninData2
&1 nStatsl
&1 nStats2
&1 nStatus3
&7 nStatus4
ST ninDataz
ST ninDatad
H1 ninDatas
&1 ninData6
&1 nStatuss
&1 nStatuss
&7 nStatus?
&1 nStatuss

& NDCOUtpUETime:

= §l Outputs

=&l Axig 1 Drive_Out

1 (ISR
-l noutData2
Hlncil
&l ncerlz
&, ncirl3
&, ncirid
# noutDatas

Attach Variable nOutData1 (Output)

= §# 140 - Configuration
=3 1/0 Devices
-7 Device 1 [EtherCAT)
= Drive 1 [AKD]

Pt Fecod

Watiable | Flags || Online

Hame: nOutDatal

Tupe: ARRAY [0L1]OF UINT

Group: Outputs 40
Address: 188 (D:A8] 0
Comment

ADS Infor Port: 501, IGirp: 04FO30, |0 fs: 0x48, Len: 4

X]

Show Variables

@ Unused

O Used and unused
[ Exclude disabled
Exclude other Devices
Exclude same Image
[=] Show Taoltips

Show Yariabls Types
[ Matching Type

[%] Matching Size

[ &0l Types

[ &wray Mode

Offsets

[ Continuous

[ Show Dislog
Wariable Mame

[ Hand over

[ Take over

Comment;

[Data Record 1. Outputg . Drive 1 [AKD] . Device 1 [EtherCAT) . [/0 Device

4 Kollmorgen™ | Octobre 2011




AKD EtherCAT |4 Profil EtherCAT

Unefois cetteconfigurationeffectuée, lemappage peut étreactivé commeindiqué précédemmentdans cedocument:

ﬂﬂ\fﬁ@'

L'onglet en Ilgne de I'écran NC affiche & présent une position et un bit change au niveau des demiers chiffres.

General | Settings | Parameter Ql,lnamic:s| Online |Euncti0ns LCoupling | Compenszation
| Setpaint Pasition: i
165.7124 165 5651

Lag Distance [min/maxl [mm] Actual Velocity: mrm/s] Setpoint Yelocity: s
0.0010 (-0.0285, 0.002) 00168 0.0000

Override: [%] Total / Control Qutput. [%] Ermor:
0 (00|
Statuz [log.] Statuz [phys.) Enabling
[Ready MOT Moving [ Coupled Mode [ Contraller Set
[ Calibrated [ Moving Fu [ Target Pos. [ Feed Fw
[JHasz Jab [ Maving Bw [Jin Pos. Rangs [IFeedBw
Controller kv-Factor: [rmnz./mm] Beference Yelocity: [rm.s]
[ L I EET 4
Target Position: [rm] Target Welocity: [mm.-"s]

0 ]

F1 F2| F3| |-- F8| F9|

Aprés avoir activé I'étage de puissance avec le bouton All, le variateur peut étre déplacé via les boutons
poussoirs ou les différentes fonctions du menu de fonctions.

Set Enabling &\

Dol o]
Clreestn

Oweride [Z]:

5
F3
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4.7 Valeurs réelles et valeurs de consigne cycliques prises en charge

Valeurs de consignes cycliques prises en charge

Valeur de la commande de 0x60C1, sous-index 1 INT32 Enregistrement des données
position d'interpolation dans le mode ip
Valeur de la commande de 0x60FF, sous-index 0 INT32

vitesse

Mot de contréle CANopen 0x6040, sous-index 0 UINT16 Mot de contréle CANopen
Mot de contrdle de verrouillage | 0x20a4, sous-index 0 UINT16

Réaction du couple 0x60B2, sous-index 0 INT16

Sorties numériques 0x60FE, sous-index 1 UINT32

Valeurs réelles cycliques prises en charge

données
Valeur réelle interne de la position 0x6063, sous-index 0 INT32
Valeur réelle de la vitesse 0x606¢c, sous-index 0 INT32
Mot d'état CANopen 0x6041, sous-index 0 UINT16 Mot d'état CANopen
Deuxiéme rétroaction de position 2050, sous-index 0 INT32
Entrées numériques 60FD, sous-index 0 UINT32
Valeur réelle de I'erreur de poursuite | 60F4, sous-index 0 INT32
Position de verrouillage, front montant | 20a0, sous-index 0 INT32
Valeur réelle du couple 6077, sous-index 0 INT16
Etat de verrouillage 20A5, sous-index 0 UINT16
Valeur de I'entrée analogique 3470, sous-index 0 INT16

4.8 Modes de fonctionnement pris en charge

Mode de fonctionnement|[Mode de fonctionnement
CANopen AKD

Profile Velocity DRV.OPMODE 2 0x6060, sous-index 0, données : 3
DRC.CMDSOURCE 1 |Dans ce mode de fonctionnement, le maitre EtherCAT
envoie des valeurs de commande de vitesse cyclique
au variateur AKD.

Interpolated Position DRV.OPMODE 2 0x6060, sous-index 0, données : 7
DRV.CMDSOURCE 1 |Dans ce mode de fonctionnement, le maitre EtherCAT
envoie des valeurs de commandes de positions
cycliques au variateur AKD. Ces valeurs de
commandes sont interpolées par le variateur AKD en
fonction de la fréquence d'échantillonnage du bus de
terrain.

Homing Mode DRV.OPMODE 2 0x6060, sous-index 0, données : 6
DRV.CMDSOURCE 0 |Dans ce mode, il est possible d'effectuer un ralliement
interne au variateur AKD.
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4.9 Réglage de la durée du cycle EtherCAT
Laduréeducycleautiliserdanslevariateurpourlesvaleurs réellesetlesvaleurs deconsignecycliquespeuventétre
stockéesdansleparametre FBUS.SAMPLEPERIODdel'amplificateurouconfiguréeslors delaphasededémarrage.

Cette configuration s'effectue via I'accés SDO Mailbox (voir le chapitre correspondant) aux objets CANopen
60C2, sous-index 1 et 2.

Le sous-index 2, représentant I'index de temps d'interpolation, définit la puissance dix de la durée (par exemple, -
3 signifie 10-3, soit 10 millisecondes) tandis que le sous-index 1, représentant les unités de temps
d'interpolation, donne le nombre d'unités (par exemple, 4 signifie 4 unités).

Vous pouvez exécuter un cycle de 2 ms a I'aide de plusieurs combinaisons. Par exemple :
Index = -3, Unités = 2

ou

Index = -4, Unités = 20, etc.

Le paramétre FBUS.SAMPLEPERIOD se compte par multiples de 62,5 microsecondes dans I'appareil. Cela
signifie, par exemple, que 2 ms équivaut a une valeur FBUS.SAMPLEPERIOD de 32.

4.10 Durée maximale du cycle selon le mode de fonctionnement

La durée du cycle minimum pour le variateur dépend largement de la configuration de celui-ci (fonctionnalité de
verrouillage du codeur activée avec la deuxieéme valeur réelle de la position et ainsi de suite).

Durée du cycle du variateur AKD

Position | 20,25 ms (2250 ps)
Vitesse |=20,25ms (=250 us)
Couple |=20,25ms (2250 us)
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411 Synchronisation

Pour tous les variateurs, la boucle PLL interne est théoriquement capable de prendre en charge un écart moyen
allant jusqu'a 4800 ppm dans le cycle de temps fourni par le maitre. A chaque cycle du bus de terrain, le variateur
contréle un compteur dans son circuit FPGA interne, qui est supprimé par un événement Sync0 (horloge
distribuée). Selon la valeur du compteur, le variateur augmente ou diminue le signal MTS 62,5 ps en respectant
un maximum de 300 ns. L'écart théorique maximal autorisé peut étre calculé en utilisant la formule suivante :

La fonctionnalité de synchronisation dans le variateur peut étre activée en définissant le bit 0 du paramétre
FBUS.PARAMO2 sur High. Par conséquent, FBUS.PARAMO2 doit étre défini sur 1. En outre, la fonctionnalité
d'horloge distribuée doit étre activée par le maitre EtherCAT afin d'activer les événements SyncO cycliques.

4.11.1 Synchronisation avec les horloges distribuées (DC) activées

Lorsque le maitre EtherCAT active des horloges distribuées, un événement d'horloge distribuée (DC) est alors
créé dans le variateur AKD a chaque cycle de bus de terrain. Une tache en temps réel définie de 62,5 us dans le
variateur AKD surveille le temps écoulé entre les événements DC et le temps du systéme AKD, puis augmente
ou diminue, si nécessaire, I'impulsion d'échantillonnage de 62,5 s vers le processeur.

Les paramétres de bus de terrain suivants sont utilisés avec la fonctionnalité de synchronisation :

1. FBUS.SYNCDIST = Délai prévu du code PLL du variateur AKD par rapport a I'événement DC

2. FBUS.SYNCACT = Délai réel du code PLL du variateur AKD par rapport a I'événement DC

3. FBUS.PLLTHRESH = Nombre de cycles PLL synchronisés réussis consécutivement du variateur AKD
avant que celui-ci soit considéré comme étant synchronisé.

4. FBUS.SYNCWND = Intervalle de synchronisation dans lequel le variateur AKD est considéré comme
étant synchronisé. Il est ainsi synchronisé tant que la déclaration suivante est vraie pour les cycles
FBUS.PLLTHRESH consécutifs :

FBUS.SYNCDIST-FBUS.SYNCWND < FBUS.SYNCACT < FBUS.SYNCDIST+FBUS.SYNCWND

Exemple a une fréquence d'échantillonnage du bus de terrain de 4 kHz :

DC
Evant I

250us task [ ] =

La tache en temps réel de 62,5 [us] (en rouge) correspond a la tache en temps réel de 62,5 ys du variateur AKD
dans un seul cycle de bus de terrain qui est chargé d'appeler le code PLL du variateur AKD. Le délai (1) indique le
délai réel par rapport a I'événement DC précédent qui, dans l'idéal, est proche de celui du paramétre
FBUS.SYNCDIST ajusté. Selon le délai (1), le variateur AKD accélére ou ralentit Iégérement la génération de la
requéte d'interruption de 62,5 [us] concernant la tdche en temps réel hautement prioritaire afin d'augmenter ou de
diminuer le délai mesuré par rapport a I'événement (1) pour le prochain cycle PLL. Le délai (2) correspond a la
tache en temps réel de 62,5[us] + x[ms] du variateur AKD.

4.11.2 Synchronisation avec les horloges distribuées (DC) désactivées

L'algorithme de synchronisation du bus de terrain du variateur AKD est similaire a celui utilisé par les horloges
distribuées. La différence est que le variateur AKD est synchronisé par rapport a un événement SyncManager2
au lieu d'un événement DC. Un événement SyncManager2 est créé lorsque le maitre EtherCAT envoie au
variateur un nouveau paquet de valeurs de commandes pendant que le réseau est a I'état opérationnel. Cela se
produit une fois par cycle de bus de terrain.

Kollmorgen™ | Octobre 2011




AKD EtherCAT |4 Profil EtherCAT

412 Mot de controle et mot d'état de verrouillage

Mot de contréle de verrouillage (2 octets)

Valeur (bin) Valeur (hex)

0 00000000 00000001 zz01 Activation du verrouillage externe 1 (montée positive)

1 00000000 00000010 zz02 Activation du verrouillage externe 1 (montée négative)

2 00000000 00000100 zz04 Activation du verrouillage externe 2 (montée positive)

3 00000000 00001000 zz08 Activation du verrouillage externe 2 (montée négative)

4

5-7 Réservés

8-12 | 00000001 00000000 01zz Lecture du verrouillage externe 1 (montée positive)
00000010 00000000 02zz Lecture du verrouillage externe 1 (montée négative)
00000011 00000000 03zz Lecture du verrouillage externe 2 (montée positive)
00000100 00000000 04zz Lecture du verrouillage externe 2 (montée négative)

13-15 Réservés

Mot d'état de verrouillage (2 octets)

0 00000000 00000001 zz01 Verrouillage externe 1 valide (montée positive)
1 00000000 00000010 zz02 Verrouillage externe 1 valide (montée négative)
2 00000000 00000100 zz04 Verrouillage externe 2 valide (montée positive)
3 00000000 00001000 zz08 Verrouillage externe 2 valide (montée négative)
4
5-7 Réservés
8-11 | 00000001 00000000 z1zz Accusé de réception de la valeur du verrouillage externe 1
(montée positive)
00000010 00000000 2277 Accusé de réception de la valeur du verrouillage externe 1
(montée négative)
00000011 00000000 z3zz Accusé de réception de la valeur du verrouillage externe 2
(montée positive)
00000100 00000000 z4zz Accusé de réception de la valeur du verrouillage externe 2
(montée négative)
12-15 | 00010000 00000000 1zzz Etat de I'entrée numérique 4
00100000 00000000 277z Etat de I'entrée numérique 3
01000000 00000000 477z Etat de I'entrée numérique 2
10000000 00000000 8zzz Etat de I'entrée numérique 1
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4.13 Gestion de Mailbox

Avec EtherCAT, le trafic de données acycliques (canal d'objet ou canal SDO) est appelé Mailbox. Ce systéeme
est articulé autour du maitre :

Sortie Mailbox :

Le maitre (contréleur EtherCAT) envoie des données a l'esclave (variateur). Il s'agit essentiellement d'une
requéte (lecture/écriture) provenant du maitre. La sortie Mailbox opére via SyncManager 0.

Entrée Mailbox :

L'esclave (variateur) envoie des données au maitre (controleur EtherCAT), lequel lit la réponse de I'esclave.
L'entrée Mailbox s'effectue via SyncManager 1.

Schéma dans le temps

Ce schémaillustre dans le temps le processus d'acces a Mailbox :

1. Le maitre EtherCAT écrit la requéte Mailbox dans la mémoire tampon des télégrammes envoyés.

2. Alaprochaine interruption, I'interface EtherCAT activera un événement SyncManager 0 (événément de
sortie Mailbox) dans le registre AL Event.

3. Levariateur lit 16 octets dans la mémoire tampon des télégrammes envoyés et les copie dans la zone de
sortie Mailbox interne.

4. Le variateuridentifie les nouvelles données dans cette zone et accéde a I'objet demandé par I'interface
EtherCAT. La réponse du variateur est écrite dans une zone d'entrée Mailbox interne.

5. Le variateur supprime toutes les données de la zone de sortie Mailbox interne afin de pouvoir effectuer une
nouvelle tentative d'acces a Mailbox.

6. Le variateur copie le télégramme de réponse depuis la zone d'entrée Mailbox interne vers la mémoire
tampon des télégrammes regus de l'interface EtherCAT.
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4.13.1 Sortie Mailbox

Une interruption via l'interface EtherCAT avec un événement SyncManager 0 déclenche un processus de sortie
Mailbox. La valeur 1 dans le bit d'événement d'émission de télégrammes signale au variateur que l'interface
EtherCAT souhaite envoyer un message Mailbox et que les données requises sont déja stockées dans la
mémoire tampon des télégrammes envoyés. Les données sur 16 octets sont lues par le variateur avec le
procesus de requéte d'interruption. Ces octets sont définis comme suit :

Adresse 0x1800 Adresse 0x180F

0 1 2 3 4 5 6 7 819 |110|11 12|13 |14 | 15
Données spécifiques CAN over EtherCAT Données spécifiques CAN
(en-téte CoE) (SDO CAN standard)

Octet 0 |Longueur de données (octet de poids faible)

Octet 1 |Longueur de données (octet de poids fort)

Octet 2 | Adresse (octet de poids faible)

Octet 3 | Adresse (octet de poids fort)

Octet 4 |Bits0a5: canal

Bits 6 a 7 : priorité

Octet 5 |Bit0a3:type 1 =réservé : ADS over EtherCAT

2 =réservé : Ethernet over EtherCAT
3=CAN over EtherCAT

Bit4a7:réserves
Octet 6 | Numéro de PDO (avec PDO de transmission uniquement, bit 0 = bit de poids faible du numéro de
PDO, voirl'octet 7 pour le bit de poids fort)

Octet 7 |Bit 0 : bit de poids fort du numéro de PDO, voir octet 6

Bit 1a3: réservés

Bit 4 a7 : type spécifique a CoE

I réservé

: message d'urgence

: requéte SDO

:réponse SDO

: Tx-PDO

:Rx-PDO

: requéte de transmission a distance d'un Tx-PDO
7 : requéte de transmission a distance d'un Rx-PDO
8a15: réservés

Octet 8 | Octet de contréle dans le télégramme CAN :

Accés en écriture : 0x23 =4 octets, 0x27 = 3 octets, 0x2B = 2 octets, 0x2F = 1 octet
Acceés en lecture : 0x40

Octet 9 | Octet de poids faible du numéro d'objet CAN (index)

Octet 10 | Octet de poids fort du numéro d'objet CAN (index)

Octet 11| Sous-index selon la spécification CANopen pour le variateur

Octet 12| Données avec un acceés en écriture (octet de poids faible)

Octet 13| Données avec un acces en écriture

Octet 14| Données avec un acces en écriture

Octet 15| Données avec un acces en écriture (octet de poids fort)

OO Bh|JWIN|=|O

Le variateur répond a chaque télégramme par une réponse dans la mémoire tampon d'entrée Mailbox.
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4.13.2 Entrée Mailbox

Le variateur répond a chaque télégramme CoE par un télégramme de réponse de 16 octets dans la mémoire
tampon d'entrée Mailbox. Ces octets sont définis comme suit :

Adresse 0x1C00 Adresse 0x1COF

0 1 2 | 3 | 4 | 5 | 6 | 7 |8]9|10|1M|12]|13 14|15
Données spécifiques CAN over EtherCAT Données spécifiques CAN
(en-téte CoE) (SDO CAN standard)
Octet 0 | Longueur de données (octet de poids faible)
Octet 1 | Longueur de données (octet de poids fort)
Octet 2 | Adresse (octet de poids faible)
Octet 3 | Adresse (octet de poids fort)
Octet 4 |Bits0a5: canal
Bits 6 a7 : priorité
Octet 5 |Bits0a3:type 1 =réservé : ADS over EtherCAT
2 =réservé : Ethernet over EtherCAT
3= CAN over EtherCAT
Bits 4 a7 : réserves
Octet 6 | Numéro de PDO (avec PDO de transmission uniguement, bit O = bit de poids faible du numéro de
PDO, voirl'octet 7 pour le bit de poids fort)
Octet 7 | Bit O: bit de poids fort du numéro de PDO, voir octet 6
Bits 14 3: réservés
Bits 4 a7 : type spécifique a 0:réservé
CoE
1: message d'urgence
2 : requéte SDO
3: réponse SDO
4:Tx-PDO
5:Rx-PDO
6 : requéte de transmission a distance d'un Tx-PDO
7: requéte de transmission a distance d'un Rx-PDO
8a15: réservés
Octet 8 | Octet de contrle dans le télégramme CAN :
Acces en écriture OK : 0x60
Acceés en lecture OK + longueur | 0x43 (4 octets), 0x47 (3 octets), 0x4B (2 octets), Ox4F (1 octet)
de laréponse:
Erreur d'accés en lecture ou 0x80
écriture :
Octet 9 | Octet de poids faible du numéro d'objet CAN (index)
Octet 10 | Octet de poids fort du numéro d'objet CAN (index)
Octet 11 | Sous-index selon la spécification CANopen pour le variateur Kollmorgen™
Octet 12 | Données (octet de poids faible)
Octet 13 | Données Code d'erreur selon la spécification CANopen en cas d'erreur
Octet 14 | Données Valeur de données de I'objet en cas d'accés en lecture réussi
Octet 15 | Données (octet de poids fort)
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4.13.3 Exemple : accés Mailbox
Dans cet exemple, les PDO 0x1704 sont mappés (voir le chapitre sur les mappages fixes de PDO):
Le maitre envoie le message de sortie Mailbox suivant :

Octet 0 | Ox0A |Les 10 octets suivants contiennent des données (octets 2 a 11).
Octet 1 |0x00 |Les 10 octets suivants contiennent des données (octets 2 a 11).
Octet 2 |0x00 |Adresse0

Octet 3 |0x00 |Adresse0

Octet 4 |0x00 |Canal O et priorité 0

Octet 5 |0x03 | Objet CoE

Octet 6 |0x00 |PDO numéro0

Octet 7 |0x20 | PDO numéro 0 et requéte SDO

Octet 8 |0x2B | Accés en écriture sur 2 octets

Octet 9 |0x12 |Objet SDO 0x1C12

Octet 10 | 0x1C | Objet SDO 0x1C12

Octet 11 | 0x01 | Sous-index 1

Octet 12 | 0x04 | Valeur de données 0x00001704

Octet 13 | 0x17 | Valeur de données 0x00001704

Octet 14 | 0x00 | Valeur de données 0x00001704

Octet 15 | 0x00 | Valeur de données 0x00001704

Le variateur renvoie le message suivant :

Octet 0 |OxOE |Les 14 octets suivants contiennent des données (octets 2 a 15).
Octet 1 |0x00 |Les 14 octets suivants contiennent des données (octets 2 a 15).
Octet 2 |0x00 |AdresseO

Octet 3 |0x00 |Adresse0

Octet4 |0x00 |Canal O et priorité 0

Octet 5 |0x03 |Objet CoE

Octet 6 |0x00 |PDO numéro0

Octet 7 |0x20 |PDO numéro 0 et réponse SDO

Octet 8 |0x60 |Acceés en écriture réussi

Octet 9 |0x12 |Objet SDO 0x1C12

Octet 10 | 0x1C | Objet SDO 0x1C12

Octet 11 | 0x01 | Sous-index 1

Octet 12 | 0x00 |Valeur de données 0x00001704

Octet 13 | 0x00 |Valeur de données 0x00001704

Octet 14 | 0x00 |Valeur de données 0x00001704

Octet 15 | 0x00 |Valeur de données 0x00001704
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4.14 Parameétres du bus de terrain

Le variateur AKD posséde plusieurs paramétres universels spécifiques au bus de terrain. Certains d'entre eux
contiennent les données EtherCAT suivantes :

« FBUS.PARAMO02 : ce paramétre active la fonctionnalité de synchronisation du variateur AKD. La
fonction DC doit étre activée pour que le variateur AKD puisse étre synchronisé avec le maitre. La valeur
1 active la fonctionnalité PLL interne du variateur tandis que la valeur O la désactive.

o FBUS.PARAMO3 : ce paramétre contient I'adresse alias de la station configurée du variateur AKD.
L'accés en écriture de I'émulation EEPROM a cette adresse alias force le variateur AKD a stocker ses
propres parametres automatiquement en utilisant la commande DRV.NVSAVE.

o FBUS.PARAMO04 : ce paramétre active (1) ou désactive (0) la supervision de synchronisation du bus de
terrain CANopen ou EtherCAT.

Les valeurs par défaut de ce paramétre sont les suivantes :

Variateur CANopen : désactivé (0)

Variateur EtherCAT : activé (1)

La supervision de synchronisation est active lorsque FBUS.PARAM 04 = 1 et que le premier message
SYNC CANopen ou que la premiere trame EtherCAT sont regus. Lorsque plus de trois messages SYNC
CANopen ou sept trames EtherCAT n'ont pas été regus et que le variateur est activé, I'erreur F125 (perte
de synchronisation) est alors générée.
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Vente et Service

Nous voulons vous offrir un service optimal et rapide. Pour cela, prenez contact avec I'établissement de vente
compétent. Si vous deviez ne pas les connaitre, contactez soit le service clientéle européen ou nord américain.

Europe

Kollmorgen service de clients Europe

Internet www.kollmorgen.com

E-Mail technik@kollmorgen.com
Tel.: +49(0)2102-939%4 -0
Fax: +49(0)2102 - 9394 - 3155

L'Amérique du Nord

Kollmorgen Customer Support North America
Internet  www.kollmorgen.com

E-Mail support@kollmorgen.com
Tel.: +1-540-633 - 3545
Fax: +1-540-639-4162

_w®
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Because Motion Matters™
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