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Applikation
JInbetriebnahmehandbuch EPOS*

Das vorliegende Inbetriebnahmehandbuch beschreibt die erforderlichen Einstellungen am EPOS-Antrieb mit dem EPOS_Userinterface

Kurzfassung:
und in der PA-CONTROL mit WINPAC, damit ein EPOS-Antrieb mit der PA-CONTROL verfahren werden kann.

Einstellungen fur den CAN-Bus
Einstellungen fur die digitalen Ein- und Ausgénge (Endschalter, ...)

PA-CONTROL Achsparameter
Verdrahtungsbeispiel MCD EPOS 60W
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Warenzeichen und Warennamen sind ohne Gewahrleistung der freien Verwendbarkeit benutzt. Bei der Erstellung der Texte und Beispiele wurde mit grol3er
Sorgfalt vorgegangen. Trotzdem kdnnen Fehler nicht ausgeschlossen werden. Die IEF Werner GmbH kann fiir fehlende oder fehlerhafte Angaben und

deren Folgen weder eine juristische Verantwortung noch irgendeine Haftung tibernehmen.
Die IEF Werner GmbH behélt sich das Recht vor, ohne Ankiindigung die Software oder Hardware oder Teile davon, sowie die mitgelieferten Druckschriften

oder Teile davon zu verandern oder zu verbessern.
Alle Rechte der Vervielfaltigung, der fotomechanischen Wiedergabe, auch auszugsweise sind ausdriicklich der IEF Werner GmbH vorbehalten.

Fur Verbesserungsvorschlage und Hinweise auf Fehler sind wir jederzeit dankbar.

© 2010, IEF Werner GmbH
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Dokumentendnderungen und Lebenslauf
Februar 2010

1 Anderungen
Erste freigegebene Version
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2 Installation und Konfiguration

Die Vorgehensweise fir die Installation des ,EPOS_Userinterfaces* auf dem PC und der Konfiguration eines neuen EPOS-Antriebs ist im Dokument ,EPOS
24-1 Getting Started.pdf* fir den EPOS24-1 beschrieben (fiir die anderen Typen, siehe entsprechendes Dokument).

gi’;éEP057Userlnterlace Yersion 2.31
File Communication Status Parameter Service ‘Wizards Wiew Help

(=]

B [ Rs232 j%ﬁiﬁ\@@lﬁﬁ&?.&kﬂﬂ@@?’n\

‘yizards

Master Encoder Mode | StepDiectionMode | DataRecording

[ 1/0Monitor | Command Analyser |

Obiject Dictionary I Device Control I Praofile Position Mode:

I Profile Yelocity Mode I Position Mode I Velocity Mode I Current Mode:

Startup “Wizard

Regulation Tuning

=

/O Monitar

The EPOS _| is offine %

Firmweare Download

2t State | Digital Input | Purpose

| Exectask ExecTrigger

| Mask | Polarity

Wi

1/0 Canfiguration
Wizard

oo

Parameter

Export/mport State | Digital Output_ | Purpase

[ Mask | Polarity |

e

Diagnostic Wizard

Walue | Analog [hput I Uit |

s

CANopen ‘Wizard

No EPOS connected!

| Emar/farning | Description

Llear Ermors History
Eror Info

Ready

[ o |

[Manitor Running 2
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2.1 Startup Wizard
Im ,Startup Wizard" werden unter anderem folgende Einstellungen vorgenommen:
Startup Wizard x| Startup Wizard x|
Step 4 Motor Data Step B: Fosition Resolution
E E
Z Z
= Select the comect motor data | [zee catalogue motor data) = Enter the comect encoder resalution |
L] k]
E E Encoder resolution |l ulzeturn
5 b ax. permizzible zpeed Im TP g F
S . . S Position resalution |2UUU geturn
E Mominal [mas. continuous) curent |4000 sy E
] o 2000 = The encoder determines the pozition resolution!
x D G SR o X Fazition Resalution [gedturn] = 4* Encoder R esolution
% Thermal tirme constant winding |25.E| g é
= [
E E [ Enhanced Startup wizard Mode!
< Zuriick. I Weiter I Abbrechen < Zuriick, I Weiter > I Abbrechen

Der Wert ,Max. permissible speed" ist die maximale Drehzahl des

Motors.

Bei der Einstellung des Achsparameter ,Verfahrgeschwindigkeit” in

der PA-CONTROL gilt dieser Wert als Grenzwert und sollte nicht
Uberschritten werden.

Der Wert ,Position resolution” ist dann in der PA-CONTROL und in
WINPAC der Achsparameter ,Motor-Schritte pro Umdrehung*.

Dieser Parameter dient als Basis fir die Berechnung des
Getriebefaktors.
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3 Einstellungen mit dem EPOS_Userinterface

3.1 CAN-Bus

Fir den Betrieb eines EPOS-Antriebs am CAN-Bus einer PA-CONTROL sind folgende Einstellungen erforderlich:

e CAN-Bus-Adresse / CAN-ID
e CAN-Bus Baudrate / CAN-Bus Bitrate

HINWEIS:

Die Einstellungen die durch den ,CANopen Wizard" des
EPOS_Userinterfaces” vorgenommen werden, brauchen nicht
durchgefiihrt werden, da die PA-CONTRL bei der Initialisierung des
EPOS-Antriebs die Einstellungen durchfuhrt.

};";"jEPDS_UserInterfal:e ¥Yersion 2,31 -

Flle Communication  Status  Parameter  Service  Wizards Wiew  Help

Blroersn A OD LI G.IANYOF W

Regulation Tuning

5

Firrnwware Drownload
“wizard

W

140 Configuration
“izard

>

Parameter
Export/| mpart

L

Diagnostic Wizard

CaMopen Wizard

YWizards
ﬁ Master Encoder Mode I Step Direction Mode I DataRecording I I/ Monitor
Object Dictionary I Device Control I Prafile Position Mode I Homing Mode
Startup \Wizard

Object Dictionary Access
CANopen Wizard %]
~ -
I'[ L\\ Step 1: Introduction! / |
: N
i et e CAMopen ‘Wizard is a Help Tool for
= 5
-0 = -3
ol 2 i :
l - :
r L & - i
| |
E Z / CaMopen Bam
E ﬁ. 5 V1 CANopen Application Nate |\
r
i / \
r
r £ Zurtick I weiter > I Abbrechen |
r
Re0Ts ki) Crarar ecorae MUrDeT of T Teseaiig o anpie
02014 000 D ataR ecorder Mumber of 5 ampling *ariables
0x2015 0x01 D ataRecorder Index of Yariable 1
0x2015 0x02 D ataRecorder Index of Yariable 2
M1/ M3 MataRerarder Indey Af Wariahle =
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3.1.1 CAN-Bus-Adresse — CAN-ID

EPOS 24-1: EPOS 24-5 und EPOS 7 : MCD EPOS 60 W:

Am Schiebeschalter ,JP1" Mit dem EPOS_Userinterface:

Fle Conmuniation Statis Parameter Servke Wiads Vew Heb

|[@cersz FEH OO L LY IARNE 9F w

jon 231

Wizards

Master Encoder Mode | tsRecordng | 10 Monkor

5 7
1 2 3 4 o ObjectDictionary Access 1w EPOS lodubes
[l [ Sublndex [ Name [Value (|
Hode 1D i}
Wead 12003 Ulnt16. RO 16210
Parameter 12004 Ulntg Canst 0000000000000000
Export/Import 12005 Ulnt1 Rw W1F4
: . . Q ] - —
iehe . o il w aoom
. siehe: DigrasiWasd 200 Ui vl Moomonono
22 o 1
EPOS 24-1 Hardware Reference.pdf [ —
W - EPOS 24-5 Hardware Reference.pdf il [ Hoom o
EPOS 70-10 Hardware Reference.pdf R it =
| T [ Evouviaming | Desciption i
oo ||
I o | Moritor Runring ./

Ready

Objekt :

+ 0x2001
0x2002
0x2003
0=2003

,0x2000 .... Node-ID*

[0:00 | Node D '

0=00
0=00
0=
0=02

CAM Bitrate
R5232 Baudrate
Software Wersion
Hardware “erzion

ACHTUNG: Anderungen fiir den CAN-Bus werden erst nach Ausschalten und danach beim Einschalten des Gerétes iibernommen !!!
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3.1.2 CAN-Baudrate — CAN-Bitrate

Die Baudrate fiir den CAN-Bus kann nur tber das ,EPOS_Userinterface” eingestellt werden:

_fi?;éEPDS_UserInterface Yersion 2.31

File Communication Status Parameter Service ‘Wizards Wiew Help

Bfoersz ~[FBH OO LENIANE QT w

\Wizards
ﬁ Master Encoder Mode I Step Direction Mode I DataRecording I I Maonitor I Caommand Analyser |
Object Dictionary I Device Control I Profile Position Mode I Haoming Mode I Profile Yelocity Mode I Position Mode I Velocity
Startup Wizard
E;" Object Dictionary Access The £EPOS &
Regulation Tuning
Active Objec
@ | Index | Sublndex | MHame | Type | Acocess | Yalue
. 0x2000 0=00 Made 1D Ulnts R 0=01
F"mwa'\;DD;“”'Uad 02001 000 CAM Bitrate UlntlG R/ 00002
tzal 0:2002 0x00 5232 Baudrate Uinte Rw 0x0003
02003 00 Software Version Ulnt16 RO 02021
02003 002 Hardware Yersion Ulnt16 RO 0«E210
A . 02003 0=03 Application Humber Ulint16 RO 00000

Bei der PA-CONTROL gilt ,,500kbit/s* als Defaulteinstellung:

Yalue Bit rate

1] 1 Mhitis
200 khitis
500 khitis
280 khitis
128 khitis
a0 khitis
20 Khitis

o ih | f= | LD b | =

ACHTUNG: Anderungen fiir den CAN-Bus werden erst nach Ausschalten und danach beim Einschalten des Gerétes iibernommen !!!
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3.2 Digitale Ein- und Ausgange

Je nach Antriebshardware (EPOS24-1, ..., MCD EPOS 60W) ist die Anzahl der vorhanden digitale Ein- und Ausgénge verschieden. Die Funktion der
digitalen Ein- und Ausgéange wird mit dem EPOS_Userinterface eingestellt. Die Einstellung kann auf verschieden Arten erfolgen:

Einstellung mit dem IO0-Wizard: Einstellung mit dem IO-Monitor:
5_{;5 EPDS_UserInterface ¥ersion 2.31 = : gﬁ;jEPDS_UserInterfacE Yersion 2.31
File  Communicabion  Stafus Parameter Service Wizards View Help File Communication Stabus  Parameter Service Wizards View Help
Blroers M OO LPER.TA X SEF W @Boersz: ZHE | OD| LB IARNEDF
Wizard i
L N— Wizards e Ol Divital Input 6 3 x|
ﬁ Master Ereader pods | stepDirection vode | pataRecordng | tiom Master Encoder Mode | Step Directinn Mode | DataRecnrding U] 1/0 Monitor )
e Dbject Dictionary I Device Contral I Profile Position Mode I Horning M hiect Dictionary I Ty— TR = — I  Digitsl Input &
artup Wwizar " .j;
Startup Wizard Purpose Megative Lini ch hd
E,/ | Obiect Dictionary Access e Encbled =
- . 1/0 Configuration Wizard x|k Polaity High Active hd
Requlation Tuning
Regulation Tuning o
S Step 1: Configuration of Digital Inputs! | - Funatianality
@ cotont the dintel oot . - @ Functionality Set LimitSwitch Emor
elec! & aigital Input purposes Pou nee:
Firmware Download / gialinpLl purposes i . /O Monitor Th EvecMask Disabled -I
izard ¥ Megative Limit Switch = Homing, Manitaring Fomer Derrkes) —— -
"3 V¥ Pasitive Limit Switch - Homing, Manitoring ‘wizard / ExecTiigger RisingE dge j'
j [+ Home Switch > Homing State | Digital Input | Purpase / | Mas
I” Pasition Marker - Capture Position O Inactive  Digital Input 1 General Plrpose & Disz
1/0 Canfiguration . d g .
] " Enable/Disable -» Device Control (O Inactive  Digital Input 2 A Purposs B Disz Cancel
140 Configuration (O Inactive  Digital Input 3 Disz
3 Diigital Inputs are mapped to general purpose! Ydizard (Inactive  Digital Input 4 Dizz
E Digital Inputs are totally available on this hardware! O Inactive Fpul Dizabled High &ctive Disabled FisingEdae
Parameter A O Inacti igital Input & Megative Limit Switch Enabled High &ctive Disabled FisingEdae
Expart/mport
Paramneter
E=poit/import
& < Zuriick. I “Weiler > I Abbrechen State | Digital Output | Purpose | Mask | Polarity | |
Diagnostic Wizard q (dnactive  Digital Dutput 1 General Purpose & Dizabled High &ctive
(nactive  Digital Dutput 2 General Purpose B Dizabled High Active
Diagnostic ‘wizard (nactive  Digital Dutput 3 General Purpose C Dizabled High Active
O Inactive  Digtal Output 4 General Purpose D Dizabled High Active
% “Walue |Analng|nput | Lnit |
. 24 Analog Input 1 i
CaMopen Wwizard 19 Analog [nput 2 i

mit ,Doppelklick” auf die Zeile (Aktion ,2“) 6ffnet sich das Fenster zur Einstellung der
10-Parameter.
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3.2.1 Endschalter — Limit Switch

Wird ein digitaler Eingang als Endschalter verwendet, sind folgende Einstellungen vorzunehmen:

(mdgliche ) Einstellung Positiver Endschalter (Offner) Negativer Endschalter (Offner)

Purpose positive / negative Limit Switch Positive Limit Switch Negative Limit Switch
Mask Enabled / Disabled Enabled Enabled
Polarity High Active / Low Active Low Active Low Active
Exec Mask Enabled / Disabled Enabled Enabled
Exec Trigger Rising Edge Rising Edge Rising Edge
Beispiel EPOS 24-5: Beispiel MCD EPOS 60W:
11O Monitor The EPOS M i infault state = /O Monitor The EPOS W isinfaul state =)
State | Digital Input | Purpose | ask | Polarity | Exech ask | ExecT rigger | State | Digital | nput | Purpose | M azk | Folarity | Exechiazk | Ex=ecTrigger |
O lnactive  Digital Input 1 General Purpose & Dizabled High Active (O Inactive  Digital Input 1 General Purpose & Enabled High Auctive
(O Inactive | Digital lnput 2 General Purpose B Dizabled High Active (I nactive  Digital Input 2 Home Switch Enabled High Active
(Olnactive  DigitalInput3 | General Purpose C Dizabled High Active (O nactive  Digital Input 2 Positive Limit Swich Enahled Lo Active Enahled RizingE dge
(D Inactive | Digital Input 4 Hame Switch Dizabled High Active (I nactive  Digital [nput 4 Megative Limit Switch Enabled Low Active Enabled RisingE dge
(@ Active | Digital Input 5 Positive Limit Switch Enabled Low Active Enabled RizingE doe (I nactive  Digital Input 7 General Purpose B Enat poms 3 =
(@ Aclive Digital Input & Megative Limit Switch Enal Digital Input 5 ﬁl O Inactive | Digital Input 8 General Purpase C Enat Digital Input 4 _I
— Digital Input & r— Digital Input 4
State | Digital Dutput__| Purpose | Masl Pupose - State | Digital Output | Purpose | Iasl Purpose MHeg Jadd
@] Inactive  Digital Qutput 1 General Purpase A Disa — O nactive  Digital Output 3 General Purpoge & Enat M ask Enabled -
@] Inactive  Digital Qutput 2 General Purpase B Disa Mask Enabled I (O lnactive | Digital Output 4 General Purpose B Enat ) - —
(O Inactive | Digital Output 3 General Purpose C Diza Polarit | ow Activve > Polarity Low Active |
(O Inactive | Digital Output 4 General Purpose D Diza oty —
Walue | Analog [nput | L it | — Functionality Value | Analog Input | nit | sy
24 Analog [nput 1 i L Gt LimitSwitch E Functionality Set LimitSwitch Error
Functianality (G I TLER |2
149 Analog lnput 2 mY = ExecMask Enabled -
Exechdask Enabled 1 — E=
N RisingE dge - ExecTrigger RisingE doe [

ak I Cancel oK I Cancel
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3.3 Allgemeine Antriebsparameter — Maximal Following Error, Position Window, Position Window Time

Die Parameter ,Maximal Following Error, Position Window und Position Window Time" werden mit dem EPOS_Userinterface Uber die Objektliste eingestellt:

ode I Step Direction Mode I DataRecording I 10 Manitar I Command Analyser I

< Object Dictionary Iwevice Control I Profile Position Mode I Horming Mode I Profile Welocity Mode I Position Mode I Welocity Mode I Current Mode |
>

Object Dictionary Access The EPOS | idesbed =3
/ b ax Following E mor
1 |2EIEIEI {* Decimal Format . . . -
/J {~ Heradecimal Farmat Active Obiect Filter IM fhizst J
| ladax | Subladss )I( — 5 | walue | ]
(=065 =00 b ax Following E mar 00000700
(E067 =00 Progition afindow 0k I Cancel [=000000C3
\ [=E06S (100 Pugition “indow Tirm 00002
blES 00 Welocity Sengar Actual 'Y alue .. Q00000000
HINWEIS: Doppelklick mit der Maus auf die Zeile (Aktion D) 6ffnet das Edit-Fenster
3 itran window 1
- |Position window - . ———{following
=== 7 Target Reached—~
EPOS Inbetriebnahmehandbuch Seite 12 von 20

APP5015_DE_1083505_PAC_EPOS_Inbetriebnahme_R1b.doc



l

I
m
X
<
m
X

3.4

Parameter fur die Referenzfahrt — Homing Mode

Fur die Referenzfahrt (Homing Mode) ist im EPOS_Userinterface nur der Parameter ,,Current Threshold“ einzustellen.
Alle anderen Parameter (Referenzfahrtart, Geschwindigkeit, ...) werden von der PA-CONTROL vor der Referenzfahrt geschrieben.

Step Direction Mode I DataRecording/I—-#OW I

Command Analvser |

ice Conkraol I Profile Position Mode

Homing Mode

Profile Yelocity Mode

Position Mode I Welocity Mode

Homing Mode

The FPOS M iz enabled g

— Dperation Mode

Active Operation Mode IF'rafiIeF'DsitiDn I ode [EF Activate Homing Mode | il
— Homing Profile — Parameters
Megative Limnit Swibch j b ax Profile Yelocity 500 Tpm
Hormne Offzet 1000 qc k& Following Errar |2EIEIEI— qc
Speed Switch 120 pm GuickStop Deceleration W TpMd's
Speed Index =11 TR
L ekt 2929 1pmd's
Current Threshald 500 b,
h 200 qc
The EPOS iz . —Achual Values
enahledl Start Haming Wefine Fozition Fozition Actual WValue 200 qc
Fozition Demand Y alue 200 qc

Stop Haming

Halk

. Current Threshold“:

wird verwendet in den Referenzfahrtarten

»~1 : Current Threshold Positive Speed & Index",
»~2 . Current Threshold Negative Speed & Index",
»~3 . Current Threshold Positive Speed",

»~4 : Current Threshold Negative Speed",.

zum Erkennen des mechanischen Anschlages.

Ein mechanischer Anschlag wird erkannt, wenn
der Motorstrom gr6Rer als dieser Parameter

wird.
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3.5 Parameter fiir den Positionierbetrieb — Profile Position Mode

Fur den die Positionierbetrieb (Profil Position Mode) ist im EPOS_Userinterface nur der Parameter ,Max Following Error” einzustellen.
Alle anderen Parameter (Geschwindigkeit, Beschleunigungen, Rampentype, ...) werden von der PA-CONTROL beim Wechsel in eine Verfahrbetriebsart

(AUTOMATIK, MANUELL, ...) oder vor der Positionierung geschrieben.

| stepmirectiontmode ____patapecordng | 1o monior |

Command Analyser

| .Max Following Error*;

wvice Conkrol Profile Position Mode Homing Maode

I Profile Yelocity Mode I Position Mode I ‘elocity Mode

Profile Position Mode

The FPOS M is disabled =

— Operation kode

Active Dperation Mode IPer”EPDSitiDn Mode

Aetivate Frofile Postion Mode I il

— Prafilz

T arget Pozition IU— qc
Prafile Type ITrapezuidaI 'I
Frofile "Yeloziby I'II:I— pm
Frofile Acceleration |2E|2“3— TPz
Frofile Deceleration |2E|2E|— TPz

— Parameters
bin Pozition Lirnit
b & Piozition Limit

b & Praf

b4 & Fallowing Ermar

GuickStop Deceferatian

HINWEIS:
|-21 47493648 qe [ enable Die Parameter ,Min / Max Positign Limit“ sollten
Sa7dnanaT ae I Enabie nicht aktiviert werden, da diese Uberwachung
G pm von der PA-CONTROL durchgefihrt wird.
|2EIEID qc
Tpmys Die PA-CONTROL setzt die Parameter ,Min /

Max Position Limit* auf inaktiv.

The EFOS is ...

I dizabled e Sbzolute |
~ Change Frofile MI
[ mmmediately Halt |

—actual Values
Paozition Actual ¥ alue

Fozition Demand % alue

APP5015_DE_1083505_PAC_EPOS_Inbetriebnahme_R1b.doc
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4 Einstellungen mit WINPAC

4.1 Achsparameter

Im folgenden sind nur die Achsparameter beschrieben, welche vom Standard der PA-CONTROL abweichen.

4.1.1 Motor

ﬂchsparameterl ‘Verfahrparameter | Endschalter/Fieferenziabrt | Achs-E A8 Motar

Achse -1

— Diehrichtung £ Schritte

Drekrichtung inwertisnen r

Motor-Schritte pro Umdrehung: IEEIIIIEI,EIEIEI

Drehrichtung invertieren:
Die Drehrichtung eines EPOS-Antriebs kann per
Parametereinstellung nicht gedndert werden.

Uber Veranderung der Hardware kann die Drehrichtung nur bedingt

invertiert werden.
— Die Drehrichtung kann nicht invertiert werden!

Motor-Schritte pro Umdrehung:
Dieser Parameter dient hier nur als Anzeige und soll als Basis fur

die Berechung des Getriebefaktors verwendet werden. Der
Parameter wird aus dem EPOS-Antrieb geladen und ist mit dem

Wert ,Position resolution* identisch.

Seite 15 von 20
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4.1.2 Endschalter / Referenzfahrt
Bei der Referenzfahrt auf einen Endschalter (negativer / positiver) bleibt die EPOS-Achse am Ende der Referenzfahrt auf dem Endschalter

HINWEIS:
stehen. Der Endschalter wird also nicht freigefahren.
Die Uberwachung der Endschalter und eine eventuelle Reaktion wird im EPOS-Antrieb entsprechend den Einstellungen zu den

Endschaltern durchgefihrt (siehe Abschnitt Digitale Ein- und Ausgange, Seite 10).

.ﬁ.chsparameterl Verfahiparameter  Endschalter/Reterenzfahrt |.-i‘-.|:hs-Ea".f3.| bd b I Endschalter:
Die Einstellungen fur die Endschalter werden im EPOS_Userinterface

Achse -1 vorgenommen.
— Achzendschalter
Ache-Endschalter vertauzcht: r
Endzchaltertp [ MO
R eferenzfahrtart:
17 : Negative Limit Switch |
Abstand Aeferenzzchalter-Aeferenzpunkt; IE’DDDDDD LI Abstand Referenzschalter-Referenzpunkt:
R eferenz-Offsat: |1,|:||:||:||:||:||:| [ Kann zum Freifahren des Endschz_alters verwendet werden (Beispiel:
der Endschalter wird um 5 mm freigefahren).

EPOS Inbetriebnahmehandbuch Seite 16 von 20
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5 Digitale Ein- und Ausgange des EPOS-Antriebes in der PA-CONTROL

1721 1737 1753 1769 General Purpose Input H

1722 1 738 1 754 1770 General Purpose Input G 9

1723 1739 1 755 1771 General Purpose Input F 10

1724 1740 1 756 1772 General Purpose Input E 11

1725 1741 | 757 1773 General Purpose Input D 12

1726 1742 |1 758 1774 General Purpose Input C 13

1727 1743 1 759 1775 General Purpose Input B 14

1728 1744 1760 1776 General Purpose Input A 15

|1 729 | 745 | 761 1777 Negativer Endschalter (negative Limit Switch) 0

1 730 | 746 |1 762 1778 Positiver Endschalter (positive Limit Switch) 1

|1 731 | 747 | 763 1779 Referenzschalter (Home Switch) 2

| 732 1748 | 764 1780 Position Marker 3

1733 1749 | 765 1781 Drive Enable 4

1734 1750 1766 1782 5

1735 1751 1767 1783 6

1 736 1752 1 768 1784 7

0729 O 745 O 761 o777 General Purpose Output H 8
0730 O 746 O 762 O 778 General Purpose Output G 9
0731 O 747 O 763 o779 General Purpose Output F 10
0732 O 748 O 764 O 780 General Purpose Output E 11
0733 O 749 O 765 O 781 General Purpose Output D 12
0734 O 750 O 766 0 782 General Purpose Output C 13
0735 O 751 O 767 O 783 General Purpose Output B 14
0736 O 752 O 768 O 784 General Purpose Output A 15
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6 MCD EPOS 60W

Nahere Information finden Sie in den Dokumenten:
e MCD EPOS 60W Hardware Reference.pdf
e MCD EPOS Cable Starting Set.pdf

6.1 Power-und CANopen-Verdrahtung

MCD EPOS Power / AS232 CAN cabla
rder number: 326939

PA-CONTROL-...

i I CANopen

Pawor supply
+Veo = +12..+50 VDG

Der RS232-Anschluss wird zur Konfiguration der EPOS-Antriebe
bendétigt:

- 1/0s

- CAN-Baudrate

- CAN-ID

- Endschalter
gie_he7Abschnitt Einstellungen mit dem EPOS_Userinterface, ab

eite 7.

MCD EPOS Power / CAN-CAN cable
Order number; 325235

MCD EPOS Power / RS232-CAN cable
Order number: 325939

Prog
PA-CONTROL-...
[ | RS 232
i il ] CANopen
MCD EPOS CAN Tprrr}ln{ltmn Plug
Power supply Orernmae IR Power supply
Voo = +12...450 VDG #¥eo = +12.450VDC
- t/
-
-~
Figur= [ MCD EPOS Fower/ REZII-CAN Cable haad &
Connect this cable end to power supply (+#12...+50 VDC).
Terminal Cable Calour Signal name Description
= Fower back Powier Gnd Ground of supply voltage
Leogic supgly voltage
+ Fower browm +V; 12-50WDC lopbcnal)
+12  _+50WDC
e 4 Fower supply voltage
+ Fower red e 12-50 VDT +17 +50WD0C
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6.2 1/O-Verdrahtung

6.2.1 Mit IEF-Endschalterkabel
In Verbindung mit der PA-CONTROL werden von den digitalen Ein- und Ausgange nur ein Teil der Eingénge als positiver und negativer Endschalter

verwendet.
Die Verdrahtung erfolgt mit dem IEF-Endschalterkabel ,1087877" wie folgt:
+24VDC

GND Y

Endschalterkabel
|[EF-Nr.: 1087877

Seite 19 von 20
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6.2.2 Mit MCD EPOS Signalkabel

MCD EPOS S|g nal Cable (Con nector J']) Connect this cable end to MCD EPOS P connector J2 “Power / Communication connector “.
Order number:  MCD EPOS Signal Cable 326923 PinNo.| Colour | Si9nal Description
1 white DigIN 7 Digital input 7 "High Speed Command" signal
2 2 brown DigIN 7/ Digital input 7 “High Speed Command” complement signal
3 green DigIN 8 Digital input 8 "High Speed Command” signal
4 yellow DigIN 8/ Digital input 8 "High Speed Command” complement signal
5 grey D_Gnd Digital signal ground
6 pink DigIN 1 Digital input 1 "General Purpose”
/ 7 blue DigIN 2 Digital input 2 "Home Switch”
\ [Hif 8 red DigIN 3 Digital input 3 “Positive Limit Switch”
r ( | 9 black DiglIN 4 Digital input 4 “Negative Limit Switch”
111\ 10 violet IN_COM Common signal for DigIN 1...4
11 grey-pink +V Opto IN ix:gr-n.?lfzu;?\?gclr;put voltage for Digital Outputs
12 red-blue DigOUT 3 | Digital output 3 "General Purpose”
13 white-green | DigOUT 4 | Digital output 4 "General Purpose”

14 not connected
15 not connected

Connector: Male D-Sub connector high-density, 15 poles with mounting screws
Figure 20: MCD EPOS Signal Cable 326923

The "MCD EPQOS Si | Cable” i 14 x AWG 26 (0.14 23ml th cable: . . . .
€ ignai L-able is a 14 x ( mm?©) 3 m length cable Bei Anschluss an die PA-CONTROL sind eventuell nur die Endschalter

erforderlich.
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