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Kontrolery silnika BLDC Nanotec serii C5-E
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Kontrolery silnika BLDC Nanotec serii C5-E
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Sygnalizacja błędów kontrolera

Sygnalizacja LEDNormalna praca

Błąd
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Podłączenie sterownika
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Podłączenie – interfejs komunikacyjny Modbus

Modbus TCP (Ethernet) Modbus RTU (RS-485)
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Podłączenie enkodera i czujników Halla

Jeśli używany jest enkoder single-ended, 
kanały A/, B/ i I/ nie są analizowane!

Aby upewnić się, że enkoder single-ended jest 
poprawnie wykrywany:
❑ Ustaw obiekt 2059h na wartość „2”.
❑ Nie podłączaj niczego do pinów A\, B\, I\ i nie 

podłączaj tych pinów do masy (GND).
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Podłączenie IO
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Podłączenie IO
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Podłączenie silnika BLDC / krokowego
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Podłączenie zasilania
Maksymalne napięcie zasilania to 50.4V!

Jeśli napięcie zasilania będzie za wysokie kontroler 
odłączy napięcie od silnika i wyświetli błąd w 
rejestrze 2034h

Minimalne napięcie robocze to 11.4V

Aby uniknąć przekroczenia dopuszczalnego 
napięcia roboczego ro zasilania należy podłączyć 
równolegle kondensator 4700uF/50V
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Podłączenie przez USB
Po podłączeniu kontrolera do komputera za pomocą przewodu USB jest on wykrywany jako pamięć 
masowa.

Dostępne są trzy pliki:
❑ plik konfiguracyjny (cfg.txt),
❑ program NanoJ (vmmcode.usr),
❑ plik informacyjny (info.txt), w którym można znaleźć numery seryjne i wersję oprogramowania 

sprzętowego produktu.

W ten sposób można zapisać plik konfiguracyjny lub program NanoJ na kontrolerze. 

Wszystkie inne pliki zostaną skasowane po odłączeniu zasilania.

Podczas komunikacji przez USB należy również zasilić urządzenie.
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Struktura pliku konfiguracyjnego

Komentarz

Zapis parametru

Wartości index i subindex podajemy heksadecymalnie. 

Aby zapisać parametr jako liczbę heksadecymalną należy poprzedzić ją przedrostkiem 0x
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Przykładowy plik konfiguracyjny

3202:00.03=1 ;Ustaw bit 3 w rejestrze 3202:00h

3202:00.04=0 ;Resetuj bit 4 w rejestrze 3202:00h

3202:00|=0x08 ;Bitowa operacja OR

3202:00&=0x08 ;Bitowa operacja AND

Niedozwolone jest pozostawianie białych znaków z lewej oraz prawej strony!

Przykład błędnych komend:

3202:00.03 =1 ;Błędny zapis!

3202:00.03 = 1 ;Błędny zapis!

3202:00.03= 1 ;Błędny zapis!
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Konfiguracja adresu IP

Kontroler potrzebuje prawidłowego adresu IP.  Adres IP można uzyskać w jeden z następujących 

sposobów:

❑ DHCP: serwer DHCP przypisuje adres IP do kontrolera (ustawienie domyślne).

❑ AutoIP: Kontroler automatycznie określa odpowiedni adres IP. Warunkiem jest tutaj, aby 

partnerzy komunikacyjni znajdują się w tej samej fizycznej podsieci i również korzystają z 

funkcji AutoIP.

❑ Statyczny adres IP: jest definiowany przez użytkownika. 
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Konfiguracja statycznego adresu IP
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Konfiguracja napędu – wymagane parametry
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Konfiguracja napędu – wymagane parametry



Aplikacje sterowników przemysłowych 1- Paweł Strączyński

Tryby sterowania
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Tryby sterowania
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Standard CiA 402 – maszyna stanów

Aby przełączyć kontroler w stan gotowości konieczne jest przejście przez automat stanów CiA 402
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Standard CiA 402 – maszyna stanów

Zmiany stanu są wymagane w obiekcie 6040h (Control Word)
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Standard CiA 402 – maszyna stanów

Aktualny stan automatu można znaleźć w obiekcie 6041h (Status Word)
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Standard CiA 402 – maszyna stanów
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Tryb CSP (Cyclic Synchronus Postion) – 0x08

Aby aktywować tryb CSP należy do rejestru 6060h (Modes Of Operation) wysłać wartość 8

Funkcje specjalne Status Word w trybie CSP
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Tryb CSP (Cyclic Synchronus Postion) – 0x08

Rejestry kontrolujące prace w trybie CSP
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Tryb CSP (Cyclic Synchronus Postion) – 0x08

Rejestry z informacją zwrotną z pracy w trybie CSP



Aplikacje sterowników przemysłowych 1- Paweł Strączyński

Tryb Profile Position – 0x01

Aby aktywować tryb PP należy do rejestru 6060h (Modes Of Operation) wysłać wartość 1

Funkcje specjalne Control Word w trybie PP

Bit 9 w Control Word jest ignorowany, jeśli prędkość rampy nie jest osiągnięta w punkcie 
docelowym. 
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Tryb Profile Position – 0x01

Polecenie ruchu

❑ W obiekcie 607Ah (Target position) nowa pozycja 
docelowa jest określona w jednostkach 
użytkownika 

❑ Polecenie jazdy jest następnie wyzwalane przez 
ustawienie bitu 4 w obiekcie 6040h (Control word). 
Jeśli pozycja docelowa jest prawidłowa, sterownik 
odpowiada bitem 12 w obiekcie 6041h (Status 
word) i rozpoczyna pozycjonowanie ruchu. 

❑ Po osiągnięciu pozycji bit 10 w słowie statusowym 
jest ustawiany na stan wysoki (1)


