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Anbindung des MR-J4-TM EtherCat Verstarkers
an eine Beckhoff Steuerung in TwinCat3
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1. Verbindung zur Beckhoff Steuerung

1. Die IP-Adresse der Steuerung muss zundchst bekannt sein, sollte diese nicht bekannt sein
kénnen ein Monitor mit DVI-Kabel und eine Maus mit USB-Kabel an die Steuerung
angeschlossen werden um diese im , Netzwerk- und Freigabecenter” auszulesen.

2. Ist die IP Adresse bekannt, muss dem Rechner von dem aus man sich mit der Steuerung
verbinden mdchte eine IP-Adresse in derselben ,range” vergeben werden.

Bsp: BKF (Beckhoff) IP-Adresse: 192.168.114.137 -> eigener Rechner:

(@ Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adresse: 192 . 168 . 114 . 103
Subnetzmaske: 255,255 .255. 0
Standardgateway:

3. Offnen der Twincat Software

. Beckhoff
, TE130X Scope View g
, TE2300 Scope Server
, TwinCAT3
ﬁ TwinCAT Project Compare
| o0 TwinCAT XAE (V5 2010)
, Business Explorer
. HMS
. HP Help and Support
J Intel Driver Update Utility

| Java =

1 Zurick

Programme/Dateien durchsuchen 0 |
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4. Auswahl: ,Neues Projekt” > TwinCat XAE Projekt = Auswahl des Ortes an dem gespeichert

werden soll unter , Location”.

Verbinden mit der Zielsteuerung:
DefaultmaRig ist TwinCat mit der lokalen ,,Runtime” verbunden.

'a6 TuinCAT Ubung Schulung - Microsoft Visual Studio . -

| File Edit View Project Build FBD/LD/IL Debug TwinCAT PLC Tools Scope Window Help

G- G| % a9 - - L5 b [Relese ~| [TwinCAT RT (64) ~| | [ [sto B
!
|i | Schulung A md|=EEEED | Aan S| 0D BB 2R E|60 7| <ol - iR
<Local>
Solution Explorer > B X Library Manager @ Achsensteuerung® > EEEG CX-1C58D2 (5.28.88.210.1.1)
1|  FUNCTION BLOCK Achsensteuerung CX-1E9A14 (5.30.154.20.1.1)
o Solution TwinCAT Ubung Schulung' (1 project) £ i Choose Target System... i

Uber ,Choose Target System“ kann nun die Steuerung unter der Auswahl von ,Search
(Ethernet)” gesucht werden:

L B
Add Route Dialog (X
[ Enter Host Name / IP: J Refresh Status l [ Broadcast Search l

Host Marme Connect.. Address ARS Metld TwinCAT O3 %ersion Cornrment
Route Name (Target): Route Name (Remote): 5150183
AmsMNetld: Target Route Remate Route
Transport Type: ’TCP_IP - P o Hate

@ Static @ Static

Address Info: ) Temporany ) Temporary

) Host Mame
Connection Timeout {s): b =

Add Route [ Cloze l

Hierbei ist zu beachten, dass unter ,, Adress Info“ ,,IP Adress” angewahlt wird, bevor die Suche
mittels , Broadcast Search” durchgefiihrt wird.
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2. Anbindung des MR-J4-TM Ethercat an die Steuerung

1. Um den MR-J4 TM Ethercat einfliigen zu kdnnen, muss auf dem Rechner des Entwicklers das
file ,, MELSERVO MR_J4 TM.xml“ in den Ordner ,C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT“ (bzw.
im Ordner ,,C:\TwinCAT\Io\EtherCAT" bei Verwendung von TwinCat2) eingeflgt werden.

2. Uber rechtsklick auf ,1/0“ = ,Devices“ = ,Scan kann Uber die verschiedenen Devices
(Schnittstellen) der Steuerung gescannt werden. Wird die Schnittstelle an der das Drive
angeschlossen ist gescannt, wird es automatisch erkannt und der Nutzer wird gefragt ob ein
NC-Task angelegt werden soll, der diese Achse kontrolliert. Nach bejahen der Anfrage, wird
ein NC-Task erstellt der automatisch mit der Hardware Achse verbunden ist. Durch die
Beschreibung des Drives aus dem .xml file ist der Steuerung bekannt welche Daten zyklisch
auszutauschen sind.

3. Mitsubishi spezifisch: im EtherCat Slave Information-File (des Typs .xml) dass das Drive
beschreibt, sind , positive-“ und , negative torque limit value” dem zyklischen Protokoll als
PDO (Prozessdatenobjekte) hinzugefligt. Da diesen Parametern aber nicht default maRig vom
NC-Task der Steuerung Werte zugewiesen werden, muss einer der beiden folgenden Schritte
vom Anwender getatigt werden:

a) Drehmomentbegrenzungen aus dem Zyklischen Telegramm nehmen und einmalig die
Werte auf dem Drive korrigieren:
P | General | EnerCAT [ DC | Process Dete | Starup|
a % Enc Sync Manager. PDO List:
-Ig"”t‘ SM  Sze Type  Fags Index  Sze  Name Flags M su
- *ﬂ D”VEutputs 0 276 MbxOut (B 1AD0 410 Transmit PDO mapping 3 0
Inputs 1 276 Mbxin BADT 00 Transmit PDO mapping 0
m 2 M Outputs BAI2 00 Transmit PDO mapping [i}
W Outputs R Inputs A 00 Transmit PDO mapping 0
e Crl 01600 290  Receive PDO Mapping 2 0
Inputs G160l 450 Recewe PDOmapping 0
> T Outputs 1602 00  Recewe PDOmapping 0
j[khulmg o603 00 Receive PDO mapping 0
[Z] Schulung Project
. [ External Types
. 3l References
3 DUTs P —
> [ GVLs
4 [ POUs PDO Assignment (B1C12). PDO Cortent ((c1600).
[] Achsensteuerung (FB) [ 1600 Index Sze  Offs Name Type Default thex)
MAIN (PRG) 1 E:}zg} 0200200 20 50 Control DI2 UINT
3 VisUs 1 e 5200300 20 70 Control DI 3 UINT
> [ PlcTask (PlcTask) Q607A00 40 9.0 Target postion DINT
23 Schulung tme xGOFF-00 4.0 130 Target velocity DINT
E‘ Schulung Instance 2D20:00 4.0 170 Velocity limit value UDINT
PlcTask Inputs B6071:00 20 210 Target torque: INT
> 1M PlcTask Outputs 6OED:0D 2.0 Positive torque limit value UINT
o] xBOET:00 20 250 Negative torgue limit value UINT Insert...
. Devices (x60BS:00 2.0 270 Touch probe function UINT
== Device ‘ther 290
’Dg Im:giEh “n Download Predefined PDO Assignmert: (none) o
" }T:f;:;zﬂ EgS;fi‘«g‘:T:tn Load PDO info from device: EZ::E:W"
: ‘gmits [Sync Unit Assignment.
. [@ InfoData m
a @ Drivel (MR-J4-TM) | —— - s —ir . s




AnschlieBend
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im MR Configurator2 die Werte von Parameter PA11l und PA12

Uberprifen/ ggf. anpassen. Der Wert ist prozentual zu verstehen, wobei 100% dem

Nennmoment/ der Nennkraft des Motors entspricht. Maximal eintragbarer Wert ist sind
1000.0 % (empfohlener Wert).

21 I Axis 1:MR-34TM Standard
Parameter
Mo. Abbr, MName Units Setting range Axisl
PAD1 | **5TY Operation mode 1000-1262 1000
PAD2 | **REG Regenerative option 0000-70FF Q000
PAD3 | ™ABS Absolute position detection system 0000-0001 Q000
PAD4 | *AOP1L Function selection A-1 0000-2130 2000
PADS |*FBP For manufacturer setting 10000-10000 10000
PADE | *CMX Electronic gear numerator 1-16777215 1
PAD7 |*CDV Electronic gear denominator 1-16777215 1
PADB |ATU Auto tuning mode 0000-0004 0001
PADS RSP Auto tuning response 1-40 16
PAID |INP | In-position range pulse 0-65535 1600
PALL |TLP Forward rotation torgue limit |% 0.0-1000.0 | 1000.0|
PALZ |TLN |Reverse rotation torgue limit | = 0.0-1000.0| 1000.0
PA13 |AOP2 For manufacturer setting 0000-0000 Qooo
PA14 | *POL Rotation direction selection 0-1 0
PA1S |*ENR Encoder output pulse pulsefrev 1-4194304 4000
PAIS |*ENR2 Encoder output pulse 2 1-4194304, 1
PA17 | *MSR For manufacturer setting 0000-FFFF Q000
PA13 | ™MTY For manufacturer setting 0000-FFFF 0000
PA19 *BLK Parameter block 0000-FFFF 00AB
PA20 |*TDS Tough drive setting 0000-1110 0000
PAZ1 | *AOP3 Function selection A-3 0000-0001 0001
PA22 | *PC5 Position control structure selection 0000-0020 0000
PAZ3 |DRAT Drive recorder arbitrary alarm trigger setting 0000-FFFF 0000

b) Globale variablen anlegen und

diese mit dem zyklisch Ubertragenen Parametern

verlinken. Diese miissen folgendermalien als Ausgangsvariablen definiert werden:
tolO_PositiveTorqueLimitValue AT %QWO: UINT :=10000; (Wert entspricht 1000.0%

des Nennmoments)

tolO_NegativeTorquelLimitValue AT %QWS5: UINT :=10000; (Wert entspricht 1000.0%

des Nennmoments)

=>» AnschlieRend missen diese mit dem Ubertragenen Objekt verlinkt werden:

atan Explerar
5
e e
W s A LFegs | Dnire)
‘ n];lt Hare: Foata torpan it vaka
o+ [ sctubing
o i Sehudung Pojest e e
o [ Beal Types B Fepeive PO Hapoing £ 2
Paterences S 5
o Aty SDE ST
. o
o
o+l Pous Gonret: | atmen variibie Poaisue forque It (Dutpust il
6] chsmnsesenng 1)
N _ﬂamwm. W (Dwn0u[l] » OB 250 UNT[20] ~|  ShewVasisbles
[ Vs & (Dam0ul] > OB 2E0UNT[ZD] # Uz
3 _'.’lg;:e:lwmno B aDatwOud 5 O 3000, URTARR2[41] Uy
4 schabingame & Cwa0u] > O8I0 UKT[20]
| Exchide cizsbied
. so':u‘wrw« % (Dan0ul] > 08 0 UNT[] e
- AcTablngues A e & nDaia0url » 0B 3040, UINTARRA] B DA e
¢ ARG & iDaa0u] > O8I0 UNT[20] | Exchyde snme mnge
. ﬁ:rv X & iDetn0u1] » OB 100 UNT[20] & Ehow Todlips
+ T Deks § Rl B nDais0ud 3 OB 120, UNTARF2[41] Bty Ao
- D I e Ca0uql] > 08 3120 UNT[]
2 mape 1 = Cnnudl] > 08340 UNT[E] Sheon Veriokle Types
2 maeta £ B nDuis0uf 3 OB J160, UNTARFZ[41] Maching Tape
2 Syreinrs & Cwa0uE] > OB T80 UNT[] e
s & Cwa0uil] > 083198 UNT[] = A S
i Cutpts & B DataCuB > OB J200 UNTARF[41] 141 Tymes:
B ntecusy & (Dua0uEl] > 08 3200 UNT[0] Ay Mode
B il MEHTRY
. L R Tk & Cta0ul] > 08 320 UNT[] i
L PO Mgy &5 ToFle > 0B DR MCHCTOPLC_ANE_REF [SE0] Chsets
+ W Receive PO Mapping I & ActeCartoLoophdax » OB5EDLINT[20) i
B Mok of apration % 1 Coniruous
e & Convolloopindes > OB 50, UNT[21] Show Disl
:Ew-::-]a & CmdMa > O 1240, UNT[20] )
catr > B N
o oty | & CidSik > OB 1260 LINT [£0] [P
& Lol D3 1 Bty Hard e
& Tl guion S Scdnglasisce Take e
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3. Anpassung der Skallierung zu physikalischen Einheiten

Der MR-J4_TM kommuniziert mit der Steuerung in Motorinkrementen. Uber die Encoderparameter
der NC-Achse, kann auf der Steuerung die Skalierung eingestellt werden.

‘ Solution ‘TwinCAT MR-J-Th' (1 9 |Genem\ | NC—Encoderl Earamaterl Time Compensation |Onl\ne‘
olution Twin -4 projec -
il TwinCAT MR-J4-TM | ‘ ‘ ‘
o (@l SYSTEM "
. MOTION = Encaoder Evaluation:
- x Invert Encoder Counting Direction FALSE j
4 NC-Task 1 SAF 9
[E1 NC-Task15vE

Scaling Factor Numerator 23841

mmy/INC
* Image

Scaling Facter Denominator (default: 1.0) 100000.0
E La(bles Position Bias 00
a4 o Axes

4 B Avisl Module Factor (e.g. 360.0%) 360.0

a %, Enc

mm

mm

m M M T M m

Tolerance Window for Medulo Start 00 mm

Hierbei ergeben sich ,Scaling Factor Numerator” (ab hier abgekiirzt mit SFN) und ,Scaling Factor
Denominator” (ab hier abgekiirzt mit SFD) aus:

a) Fur translatorische Bewegungen:

SEN Vorschubskonstante [%]

SFD Getriebeuntersetzung * Encoderauflosung [Lnkre*nte]
b) Fir rotatorische Bewegungen:

SFN _ 360 |7

SFD Getriebeuntersetzung * Encoderauflosung [mkre+nte]

Wobei fur die MR-J4- Motorenserie gilt: Encoderauflésung = 4194304 [—inkreln]wnte]
Und sich die restlichen Parameter aus der Mechanik ergeben.



4. Produktiibersicht

Folgende EtherCat-Drives stehen Stand Dezember 2015 zur Verfligung:

290156 MR-J4-10TM-ECT 100 WATT 230V
290157 MR-J4-20TM-ECT 200 WATT 230V
290158 MR-J4-40TM-ECT 400 WATT 230V
290159 MR-J4-60TM-ECT 600 WATT 230V
290160 MR-J4-70TM-ECT 700 WATT 230V
290161 MR-J4-100TM-ECT 1000 WATT 230V
290162 MR-J4-200TM-ECT 2000 WATT 230V
290163 MR-J4-350TM-ECT 3500 WATT 230V
290164 MR-J4-500TM-ECT 5000 WATT 230V
290205 MR-J4-700TM-ECT 7000 WATT 230V
290206 MR-J4-60TM4-ECT 600 WATT 400V
290207 MR-J4-100TM4-ECT 1000 WATT 400V
290208 MR-J4-200TM4-ECT 2000 WATT 400V
290209 MR-J4-350TM4-ECT 3500 WATT 400V
290210 MR-J4-500TM4-ECT 5000 WATT 400V
290211 MR-J4-700TM4-ECT 7000 WATT 400V

*)Regler bis 22KW ab Mérz 2016
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5. Troubleshooting

1. Drive Troubleshooting:

a) Fehlercode dem Display entnehmen und Ursache im Benutzerhandbuch des MR-J4-TM
ermitteln, Achtung: wird von der Steuerung ein Achsfehler angezeigt und das Drive
befindet sich nicht im Fehlerzustand, ist der Fehler auf der Steuerung zu suchen.

b) Mittels MR Configurator 2 mit dem Drive verbinden und Hinweisen zum anliegenden

Fehler nachgehen.

] MELSOFT MR Configurator2 New project

i Project View Parameter Safety Positioning-data Monitor | Diagnosis l TestMode Adjustment

NDERAL O (BEE 8 8 g [y | samOsby..
Project o x Alarm Onset Data...

2. HMS Modul (EtherCat- Schnittstelle) troubleshooting:

Benutzerhandbuch des MR-J4-TM verwenden.

3. Beckhoff-Steuerung troubleshooting:

Informationen zur Ursache und Behebung von Steuerungsfehlern konnen der Beckhoff

Webseite enthommen werden.
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