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Dieses Handbuch ist urheberrechtlich geschiitzt. Dieses Handbuch darf ohne schriftliche
Zustimmung von Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU) weder ganz noch teilweise
kopiert werden.

PEWEU verbessert das Design und die Leistung seiner Produkte kontinuierlich. Aus
diesem Grund behalten wir uns das Recht vor, das Handbuch/Produkt ohne Hinweis zu
andern. In keinem Fall ist PEWEU haftbar fir direkte, spezielle, zuféllige oder Folgeschaden
jeglicher Art, die aufgrund eines eventuellen Mangels oder Fehlers des Produkts oder

der Dokumentation entstanden sind, auch wenn auf die Méglichkeit solcher Schaden
hingewiesen wurde.

Bitte richten Sie Supportanfragen und technische Fragen an Ihren lokalen Panasonic-
Vertriebspartner.
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1 Einfihrung

1 Einfuhrung

1.1 Bevor Sie beginnen

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme die Sicherheitshinweise in den betreffenden Operating
Instructions der MINAS-Serie.

Dieses Produkt ist nur fur den industriellen Einsatz bestimmt.

Elektrische Anschliisse durfen nur von Elektrofachkraften vorgenommen werden.

1.2 Zu diesem Dokument

Diese Quick-Start-Anleitung hilft lnnen bei der Einrichtung eines MINAS-
Servoantriebssystems. Sie basiert auf den Betriebsanleitungen der MINAS-Serie und den
praktischen Erfahrungen unserer Ingenieure.

Schritt fur Schritt wird erklart, wie Sie ein FP7-EtherCAT-Modul an einen MINAS-
Servoantriebsregler anschliefden.

1.3 Verwandte Dokumente

Vollstdndige Produkt- und Funktionsbeschreibungen finden Sie in der Originaldokumentation
unserer Servoantriebe. Klicken Sie auf die folgenden Links, um die Dokumente aus dem
Panasonic Downloadcenter zu laden.

» Informationen zu Verdrahtung, Positionsregelung und Parametrierung:
Fir MINAS A5:
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A5 series
Reference Specifications MINAS A5BA1/A5B01 Series DSV02471
Functional specification for MINAS A5B series SX-DSV02472

Technical Reference — EtherCAT Communication Specifications MINAS A5B Series SX-
DSV02473

Fir MINAS A6:

Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A6 series

Reference specifications MINAS A6B/A6F Series SX-DSV03190

Technical reference - Functional Specification MINAS A6B Series SX-DSV03241
Technical Reference — EtherCAT Communication Specification for MINAS A6B series SX-
DSV03242

* Informationen zur Verringerung von Stéremissionen:
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1 Einfihrung

Empfehlungen zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -Motoren

Andere Quick-Start-Anleitungen:
QS2000, Positionsregelung mit Puls-/Richtungssignalen (MINAS A5/ASE/A6SG/AG6SF)

QS2001, Positionsregelung mit signalgesteuerter Blockverarbeitung (MINAS A6SG/
AG6SF)

QS2002, Positionsregelung mit Modbus-gesteuerter Blockverarbeitung (MINAS A6)
QS2004, Positionsregelung mit RTEX (MINAS A5N/A6N)

QS3000, Drehzahlregelung (MINAS A5/A6F)

QS4000, Drehmomentregelung (MINAS A5/A6)

QS5000, PANATERM - Probelauf

QS5001, PANATERM - Echtzeit-Autotuning

QS5002, PANATERM - Fit-Gain-Autotuning

1.4  Verfugbare Software

QS2003_V1.0_DE

Die folgende Software kdnnen Sie kostenlos aus dem Panasonic Downloadcenter laden.
Klicken Sie auf den Link, um den Download zu starten.

Konfigurationssoftware PANATERM

Konfigurationssoftware Control Motion Integrator

Sie erhalten eine Demoversion. Nach 60 Tagen benétigen Sie einen Dongle.
Programmiersoftware Control FPWIN Pro 7

MC_EtherCAT _Library fur Control FPWIN Pro 7

Diese Programmierbibliothek wurde fir das FP7-EtherCAT-Modul entwickelt und enthalt
natzliche Funktionen und Funktionsbausteine fir grundlegende Positionieraufgaben.


https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=121773
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345429
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345760
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345760
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346193
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345322
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346770
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346654
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346423
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345321
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346769
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12566
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=166621
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=80948
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=163216

2 Funktionstberblick

2 Funktionstiiberblick

Bei der Positionsregelung bewegt der Motor die Last zur angegebenen Sollposition.

Der Servoantriebsregler kann von jedem Host-Controller, der die EtherCAT-Kommunikation
unterstutzt, per EtherCAT gesteuert werden. Diese Quick-Start-Anleitung erklart die zur
Inbetriebnahme erforderliche Verdrahtung und Konfiguration eines Servoantriebsreglers und
eines Host-Controllers.

Konfigurieren Sie das FP7-EtherCAT-Modul mit Hilfe der Konfigurationssoftware Control
Motion Integrator.

Beispiel

Der Host-Controller ist ein FP7-EtherCAT-Modul. Es ist Gber ein EtherCAT-Kabel mit dem
Servoantriebsregler MINAS A6B verbunden.

(1) )

@ @ 6

(1) Servoantriebsregler MINAS A6B

(2) Zu bewegende Last

(3) Spannungsversorgung 24V DC

(4) EtherCAT-Kable

(5) SPS vom Typ FP7 und EtherCAT-Modul

Datentibertragung zwischen einem Host-Controller und einem Servoantriebsregler (iber ein
EtherCAT-Kabel

6 QS2003 V1.0 _DE



3 Verdrahtung

3 Verdrahtung

3.1 Empfehlungen zur Verdrahtung

Es ist in der Verantwortung des Anwenders, die fir notwendig erachteten MalRnahmen
umzusetzen, um den giltigen Installationsvorschriften und EMV-Richtlinien zu entsprechen.

Beachten Sie die technischen Daten in den Hardware-Handbulichern der zu verdrahtenden
Gerate. Sollten sich Informationen in diesem Dokument und im Handbuch widersprechen,
gelten die Angaben des Herstellers.

Detaillierte Hinweise zur Verringerung von Storemissionen finden Sie in den Empfehlungen
zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -Motoren.

3.2 Anschlisse des Servoantriebsreglers

Anschluss XA (Anschluss fiir die Spannungsversorgung)

Verbinden Sie das Spannungsversorgungskabel mit dem Anschluss XA. Schlie3en Sie flr
eine 1-phasige Spannungsversorgung von 230V eine Zweidrahtleitung wie in der Abbildung
gezeigt an den Servoantriebsregler an. Die Klemme L2 wird im 1-Phasenbetrieb nicht
bendtigt.

XA
;
L3

Verdrahtung des Anschlusses XA mit einer Spannungsversorgung von 230V

Anschluss XB (Motoranschluss)

Verbinden Sie das Motorkabel mit dem Anschluss XB. Die Drahte sind mit den Buchstaben
U, V und W beschriftet. Achten Sie darauf, dass Sie die Reihenfolge der Motorphasen nicht
andern, indem Sie z. B. V und W verbinden.

QS2003_V1.0_DE 7
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3 Verdrahtung

Verdrahtung des Anschlusses XB zur Spannungsversorgung des Motors

Anschluss X6 (Encoderanschluss)

Verbinden Sie das Encoderkabel mit dem Anschluss X6.

Verdrahtung des Anschlusses X6 mit einem Encoder

Anschluss X1 (USB-Anschluss fiir PC-Verbindung)

Der Servoantriebsregler wird mit der PC-Konfigurationssoftware PANATERM konfiguriert.
Verwenden Sie ein handelslibliches USB-Kabel (Typ A auf Mini-B), um den PC mit dem
Servoantriebsregler zu verbinden.

Anschluss X1 fiir den Anschluss eines PC

Anschluss X2A (EtherCAT-Anschluss)

Verbinden Sie das Ethernet-Kabel mit dem Anschluss X2A des Servoantriebsreglers MINAS
ABB und der EtherCAT-Schnittstelle des FP7-EtherCAT-Moduls.

Schlielen Sie das FP7-EtherCAT-Modul an eine Spannungsversorgung von 24V DC an.

8 QS2003_V1.0_DE



3 Verdrahtung

e OO
OUTPUT 24v—1 2 54
& 06 0K

& Adiust (23 - 29V)

- FP-PS24-060E

ACADC
Power Supply

INPUT 100-240V~ / 50-60Hz
N

FP7-CPU verbunden mit einer Spannungsversorgung von 24V DC und FP7-EtherCAT-
Modul mit EtherCAT-Kabel

QS2003 V1.0 DE 9



4 Parameter in PANATERM einstellen

4

10

Parameter in PANATERM einstellen

Verwenden Sie die PC-Konfigurationssoftware PANATERM, um den MINAS-
Servoantriebsregler zu konfigurieren.

Klicken Sie auf den folgenden Link, um PANATERM aus dem Panasonic Downloadcenter zu
laden. Konfigurationssoftware PANATERM

1.

Verbinden Sie lhren PC mit dem Anschluss X1 und schalten Sie den
Servoantriebsregler ein.

Starten Sie die Konfigurationssoftware PANATERM.

Der angeschlossene Antriebsreglertyp wird von der Software automatisch erkannt.

Wabhlen Sie “OK” und bestatigen Sie die angeschlossene Serie, indem Sie lhren
Antriebsreglertyp auswahlen.

Wahlen Sie die Registerkarte “Parameter”.

B

FileE DisplayD Window W
“—= Connect Parameter

Wahlen Sie “Read the default” im Dialogfeld “Selection of parameter to be read”.
Wenn die Parameterwerte im Antriebsregler nicht den Standardwerten entsprechen,
erscheint eine Meldung. Wahlen Sie das Symbol “Trans”, wenn Sie die Parameter im
Antriebsregler Gberschreiben mdchten.

Wahlen Sie die Parameterliste Ihres Antriebsreglertyps.

L Parameter{Default) (=] S
B & f = @ /@ 0
Fead Save Cmint Fow  Trans Pt Exit EEF Screen  Comp  Initial Bin/Hex
Pararmeater list j By the selecting the theme fram the left above. and selecting the sub-theme from the left below.

the related parameters can be displayed. To displayall parameters in numerical order, please
selectthe "Parameter list". Flease double-click the sub-theme left below to refer the details of
each sub-theme. Parameter value can be changed in two ways. One way to press the Enter key
after the input. Another way to click <Change of setwvalue> buttan.

Fosition control
Function by function

FParameter list

Change of set
walue

Makeruses 1
Makeruses 2 Class | MNo. Farametar name Setup range Setvalue Unit | =]
Class 5 ':E"”"E‘"‘::i"":-‘:‘ 05 016 |Alarm clear input setup 0 1 | 0:120ms0ON =l—
- Class B (Special] 05 017 | Counter clear input mode 0- 4 | 3EdgeiMorea.. =l—
ne MA lewalidation of command aol - 1 [ edmsali = .

Wenn Sie eine Parametereinstellung andern méchten, wahlen Sie die gewlinschte
Parameterklasse und geben einen Wert ein. Detaillierte Beschreibungen der Parameter
finden Sie in den Operating Instructions. Sie kénnen die Parameter anhand der
eindeutigen Parameternummer finden. Die Parameternummer hat das Format PrX.YY
(X: Klasse, YY: Nr.).

Fir Pr7.40 “Station Alias setup (high)” muss 0 und fiir Pr7.41 “Station alias selection”
muss 1: Sll eingestellt sein.

Wahlen Sie je nach Parameter das Symbol “Trans” oder “EEP”, wenn Sie eine
Einstellung zum Servoantriebsregler GUbertragen mochten. Gelbe Parameter werden mit
“EEP” Ubertragen. Diese Parameter werden im EEPROM des Servoantriebsreglers
gespeichert. Um die Einstellungen zu aktivieren, missen Sie den Servoantriebsregler
neu starten.

Alle anderen Parameter werden mit “Trans” GUbertragen.

QS2003_V1.0_DE
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5 Die Pin-Belegung in PANATERM andern

5 Die Pin-Belegung in PANATERM andern

QS2003_V1.0_DE

In EtherCAT-Netzwerken kénnen die POT- und NOT-Endschaltereingénge nicht verwendet
werden und muissen deaktiviert werden.

1. Verbinden Sie lhren PC mit dem Servoantriebsregler.

2. Starten Sie die Konfigurationssoftware PANATERM.

3. Wabhlen Sie “Other” > “Pin Assign”.

Fitgain ‘ ‘ Other -

===
=5

E Pin Assign

Die aktuelle Pin-Belegung wird aus dem Servoantriebsregler geladen.

Frequency Response

4. Doppelklicken Sie auf die Zeilen von Pin 07 (S12) und 08 (SI3).

Input
Pin number Position { Full-closed control Welocity control Torque control

05 (S11) SI-MON5_ConnectA SI-MON5_Connecth SI-MON5_Connecth
07 (S12) POT_ConnectB POT_ConnectB POT_ConnectB
08 (SI13) NOT_ConnectB NOT_ConnectB NOT_ConnectB
09 (S14) HOME_Connecth HOME_ConnectA HOME_Connecth
10(S15) EXT1_ConnectA EXT1_ConnectA EXT1_ConnectA
11 (S16) EXT2_Connecth EXT2_Connectd EXT2_Connectd
12 (817} SI-MON3_ConnectA SI-MON3_ConnectA SI-MON3_ConnectA
13 (S18) SI-MON4_Connecth SI-MON4_Connectd SI-MON4_Connecth

5. Wahlen Sie fiir jeden Pin “Invalid”.

6. Wabhlen Sie “Apply”, um die Pin-Belegung auf den Servoantriebsregler zu tibertragen.

11



6 Parameter in Control Motion Integrator einstellen

6

Parameter in Control Motion Integrator einstellen

Konfigurieren Sie das FP7-EtherCAT-Modul mit Hilfe der Konfigurationssoftware Control
Motion Integrator. Die Software kann als eigenstandiges Produkt oder innerhalb der
Programmiersoftware Control FPWIN Pro 7 gestartet werden. In diesem Beispiel verwenden
wir die eigenstandige Software. Informationen zur Verwendung der Konfigurationssoftware
in Control FPWIN Pro 7 finden Sie in der Online-Hilfe der Programmierbibliothek

MC_EtherCAT_Library.

Anmerkung
Wenn die Testperiode von 60 Tagen fur die Konfigurationssoftware Control Motion Integrator
abgelaufen ist, bendtigen Sie ein Hardware-Dongle fiir lhren PC, um die EtherCAT-
Kommunikationseinstellungen zu andern.
Hardware-Dongle fiir Control Motion Integrator
Klicken Sie auf den folgenden Link, um Control Motion Integrator aus dem Panasonic
Downloadcenter zu laden. Konfigurationssoftware Control Motion Integrator
1. Verbinden Sie die FP7-CPU und Ihren PC mit einem USB-Kabel.
2. Starten Sie die Konfigurationssoftware Control Motion Integrator.
3. Wahlen Sie “New”.
| ——
| Open File |
| Upload from Unit |
| B |
4. Wahlen Sie das Modul und die Zahl der verbundenen Achsen. In unserem Beispiel
verwenden wir nur eine Achse.
Select Unit 16-axis type FPT Motion Control Unit{AFFTMC16EC) 8
Real axis
[]01-16 [/]01 []02 []03 []04 []05 []06 []07 []08
[J09 [J10 [J1 [J12 [J13 [J14 [J15 []16
5. Wabhlen Sie “OK”.
12 QS2003_V1.0_DE
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6 Parameter in Control Motion Integrator einstellen

Da nur eine Achse verwendet wird, gibt es in diesem Beispiel keine Interpolation.
Wabhlen Sie “OK”.

Interpolation eperation group settings — m} s
Drag the axis to set the interpolation group to axis group from the list of axes.
Axis list Interpolation group
T
Lxis 1 = Group 1
Bxis Comment
= Group Z
Bxis Comment

Doppelklicken Sie auf “EtherCAT communication settings”, um nach verbundenen
Achsen zu suchen.

Control Motion Integrator — O X
File Edit View Online Debug Parameter Help

DS EHMY_ b (% (Y ide_ (?

Project tree ~ I x
= Project{Untitled]
Axis settings
=+ Synchronous parameter setlings
L Axis 1
Cam pattern setlings
Positioning table setlings
Torgue limit settings
MC common setlings

EtherCAT communication settings)

Guidance v I X

Wahlen Sie “Network” > “Scan EtherCAT Network”.

EtherCAT Configurator [--] - O X
File  View | Metwork @ Settings Help
(% Configur [ Seqq EMherCAT Network | —

Project Explorg

. 16-axis ype FFT MO GUTITOT Ol [T |

Unit Name 16-axis type FFT Motion Control Unit

Cycle Timea [us] 500

Wahlen Sie die Nummer des Steckplatzes, auf dem das FP7-EtherCAT-Modul
installiert ist, und dann “OK”.

Select Slot Mo. *

Select a slot of the destination unit.

Slot 1: 16-axis type FP7 Motion Control Unit {AFF7MC16EC) w

Slot No.

13



6 Parameter in Control Motion Integrator einstellen

10.  Die verbundene Achse wird im “Project Explorer” angezeigt. Wahlen Sie die
Achsennummer der betreffenden Teilnehmeradresse. SchlieRen Sie das Fenster.

B EtherCAT Configurator [--] - O X
File View Network Settings Help
{ [+ Configuration Mode | | Export ENI B8, Diagnosis Mode
Project Explorer | Device Editor
v . T6-axis type FF7 Motion Control Unit | General ‘PDU Mapping H Variables H Advanced Options || Distributed Clock H Init Commands
i) Slave_001 [MADLTOSBF] (001) 1Axis
Used parameter setting
Address
Station Address 1=
No. of axes 12
Axis No. 1AxXis -
Information - u "'j'sed] .
Name ST N
Description MADLTO5BF

11.  Klicken Sie auf die griin hervorgehobene Schaltflache, um die Konfiguration zu
Ubertragen.

Control Motion Integrator — O =
File Edit View Online Debug Parameter Help

DNodaiiliics, Xe 9 ide (2,

Project tree > @ x “Axis parameter settings X
[=- Project[Untitled]
Axis settings
Change axis Comment
[Axis parameter setting] Positicning repeat count
Stn;xhrorious parameter settings Univ secving
is 1
Cam pattem seftings Number of pulses per rewoluticn

12.  Wahlen Sie die Nummer des Steckplatzes, auf dem das FP7-EtherCAT-Modul
installiert ist, und dann “Yes”.

Download to Unit =

Connected to | Own unit - Slot 1: 16-axis type FF7 Motion Control Unit (AFFTMC16EC)

[ Select Slot | [ Communication settings

Are you sure you want to download setting data to the unit?

_LX. (Note)

= Confirm that the motor stops.
It is very dangerous if download is executed while the motor is running. The motor may accelerate or decelerate suddenly.

[ [ w

13.  Wenn Sie die Konfiguration auRerdem im FROM speichern méchten, bestatigen Sie
die Meldung im nachsten Dialogfeld.

Andernfalls gehen die Konfigurationsdaten verloren, wenn das FP7-EtherCAT-Modul
ausgeschaltet wird.

14.  Schliefen Sie den Vorgang mit “OK” ab.

Control Motion Integrator >

o FROM writing completed successfully.

oK

14 QS2003_V1.0_DE



7 Haben Sie Fragen oder Anregungen?

7 Haben Sie Fragen oder Anregungen?
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Bitte kontaktieren Sie uns, wenn Sie Fragen oder Anregungen zur Verbesserung dieser
Anleitung haben. Nennen Sie hierzu bitte die Nummer der Quick-Start-Anleitung im Betreff
Ihrer E-Mail. Die Nummer beginnt mit ,QS* und befindet sich auf der Titelseite.

Servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750
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8  Anderungsverzeichnis
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9633, www.panasonic-electric-works.pl

Spain, Panasonic Electric Works Espaia S.A., Barajas Park, San Severo 20, 28042 Madrid, Tel. +34
913293875, Fax +34 913292976, www.panasonic-electric-works.es

Switzerland, Panasonic Electric Works Schweiz AG, Grundstrasse 8, 6343 Rotkreuz, Tel. +41 (0) 41
7997050, Fax +41 (0) 41 7997055, www.panasonic-electric-works.ch

United Kingdom, Panasonic Electric Works UK Ltd., Sunrise Parkway, Linford Wood, Milton Keynes, MK14
6 LF, Tel. +44 (0) 1908 231555, Fax +44 (0) 1908 231599, www.panasonic-electric-works.co.uk
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