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Praktische Arbeiten mit dem EPOS Studio

Zweck und Ziel

Der Zweck dieser Ubungen ist es, die wichtigsten Werkzeuge und Wizards des EPOS Studios
kennenzulernen. Insbesondere den Download Wizard fir neue Firmware und die Tools fiir die interne
EPOS (d.h. den Motion Controller). Die Ubungen sind zusammen mit dem "Getting Started" oder danach
auszufihren.

Material und Dokumentation
EPOS2 P 24/5 Starter Kit oder
EPOS2 24/5 Starter Kit oder
EPOS2 Module 36/2 mit Evaluation Board Starter Kit

Ubersicht tiber die Ubungen

mm_mmmm
A Neueste EPOS Studio Version

1  Systemkonfiguration Teil 1 Ja Ja 3
System 2 Firmware Download Wizard Ja Ja 3
LCEUERTIN 3 Systemkonfiguration Teil 2 Ja Ja 4
4  Tuning der Regelparameter Ja Ja 4
5  Profile Position Mode Ja Ja 5
6 Homing Mode Ja Ja 6
Standard
Motion Con- 7  Profile Velocity Mode Ja Ja 6
UCRICRREIERS | 8 position Mode Ja Ja 7
Recorder .
9  Velocity Mode Ja Ja 7
10 Current Mode Ja Ja 7
/0 und 11  1I/O Monitor Ja Ja 8
Object 12  Object Dictionary Zugang Ja Ja Ja 9
Dictionary 13  Position Compare (Trigger Output) Ja Ja 9
14  Position Mode mit analogem Sollwert Ja Ja 10
Spezielle Velocity Mode mit analogem Sollwert
e 2 und externem Enable £ ) =
Control -
16 Interpolated Position Mode (PVT) Ja Ja 11
17 Programmierung (nur EPOS2 P) Ja 12
18 Command Analyzer Ja Ja 12

Bemerkung

Fur die Beschreibung der Standardknépfe benutzt das EPOS Studio die Sprache des Windows-
Betriebssystems. Bei Computern der mmag erscheint deshalb eine deutsche Beschriftung, obwohl das
EPOS Studio nur in Englisch erhéltlich ist.
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Vorbereitung

Ubung A: Neueste EPOS Studio Version
Ziel: Sicherstellen, dass das aktuelle EPOS Studio auf Ihrem Computer installiert ist.

1. Gehen Sie auf www.maxonmotor.ch und Uberpriifen Sie die aktuelle Versionshummer des EPOS
Studios.

2.
E| Software/Firmware |

- Setup EPOS2, EPOS2 P, EPOS3 and MCD's - Studio 2.00 Rev. 2 (englisch,
544 MB)

-+ EPOS Windows 32-Bit and 64-Bit DLL (englisch, ZIF 50 MBE)
Conc Aot licch 71D 18 1B

3. Auf Inrem Computer 6ffnen Sie die Datei ,Release Notes.txt“ unter Start 2 Programme - maxon
motor ag = EPOS position controller und vergleichen Sie die Version mit derjenigen auf
www.maxonmotor.ch . Fall Sie das Dokument nicht finden kdnnen, haben sie eine sehr alte Versi-
on.

- g— ™
_| Release Notes.txt - Editor E@g

Datei Bearbeiten Format  Ansicht 7
R L T

Minimum System Requirements

-

Operating System Windows 8§, windows 7, Windows vista, windows XP SP3

Processor Core2puo 1.5 GHzZ

Drives Hard disk drive, 1.5 GB available space DvD drive

Memory 1 GE RaM

Monitor screen resolution 1024 x 768 pixels at high color (16-Bit) £
web Browser Internet Explorer IE 7.0

software Framework .Net 2.0

Y R Y R B Y R Y R N R R N Y R R N Y R R N R R R N R R R N R R R N R R R N R R R N R R RN R RN AR RN AN R AR AN R AR AR R R AR

os1tionin roller History

version 23 10.04.13 New: EPOS2 Firmware 0x2125
N Changed: various Document Updates
changed: EPOS sStudio version 2.00 Revision 2

changed: oOpenPCS Licence Update 01.05.2013

Changed: EP0OS2 windows 64-Bit and 32-Bit DLL 4.9.2.0 (incl .Net Library, LabVIEW Instrument Driver)
B R R R R B BB R R B R R R BB AR R R R R R R R AR R R R R AR AR R AR R R AR AR AR R AR R
version 22 31.01.13 New: EPOS2 Firmware Ox2124

New: EPOS2 P Firmware 0x0204

New: EPOS3 Firmware 0x2210

Changed: various Document Updates

Changed: EPOS Studio version 2.00

Changed: EP0OS2 wWindows 64-Bit and 32-Bit DLL 4.9.1.0 (incl .Net Library, Labview Instrument Driver)

Changed: EP0OS2 Linux Library 4.9.1.0

changed: EPOS2 USE Driver signed
R e e R e e o R e R o o e o e o o e o R e o o R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R
version 21 22.06.12 New: Support for EPOS3 70/10 EthercAT

Changed: various Document Updates

Changed: EPOS2 USE Driver 2.08.14 (FTDI Driver)

VN

version 20 22.05.12 Changed: OpenPCS Licence Update 01.05.2012

T e e S e e e e Ve e T e e e U Ve e e e e e e e e e e e e N S R R R R R AR

version 19 16.12.11 New: EPOS2 Firmware 0x2123
New: EPOS2 P Firmware Ox0203
Changed: various Document Updates -

4. Falls die Version auf lnrem Computer alter ist als diejenige auf www.maxonmotor.ch, deinstallieren
Sie die Version auf Ihrem Computer und installieren Sie die neue Version von
www.maxonmotor.ch oder der DVD.
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Systemkonfiguration

Ubung 1: Systemkonfiguration Teil 1
Ziel: Starten des EPOS-Systems.

1. Bearbeiten Sie Seiten 1 — 3-16 des "Getting Started"-Dokuments (bis Ende Kapitel 3.4, Step 3)
Schritt 1: Installieren Sie die Treiber-Software geméass Dokument «EPOS2 USB Driver Installati-

ony» zu finden im Ordner “...\Driver Packages\EPOS2 USB Driver”.
Schritt 2: Schliessen Sie die EPOS2 an gemass Kapitel 3.4 des "Getting Started".

o Fur EPOS2 Systeme: USB Kommunikation
|

Ubung 2: Firmware Download Wizard
Ziel: Herunterladen der aktuellen Firmware auf die EPOS2 P oder EPOS2 24/5.

1. Laden und speichern Sie die aktuelle Firmware von www.maxonmotor.ch auf lhrem Computer.
(Bemerkung: Durch Installation des aktuellen EPOS Studios (Ubung A) ist wurde ebenfalls die ak-
tuellste Firmware auf lhrem Computer gespeichert.)

2. Starten Sie den "Firmware Download Wizard" (linke Bildschirmseite unter Wizards fur die EPOS P)
Schritt 1: Lesen Sie die Warnung und bestatigen Sie. Wahlen sie "Weiter".

Schritt 2: Der folgende Dialog erscheint.

79 Firmware Download Wizard - EPOS2 P [Node 1] [ 2 [

Step 2: Firmware File

[C:\--\... Epos_P_0204h_7310h_0000h_0000h.bin L]
Software Version: I 0x0203 —> I 0x0204
Hardware Version: I 0x7310 - I 0x7310

Applicaton Mumber: IU)(UUUU - IUXUUUU
Application Version: IU)(UUUU - IUXUUUU

Header | ReadMe

L

< Zuriick | Weiter = | Abbrechen | Hilfe |

Waéhlen sie die neue Firmware-Datei. Beniitzen Sie den Knopf (...) um weitere Firmware-Versionen
anzuzeigen im Verzeichnis
= "... EPOS2 P\ 03 Configuration \ Firmware Files EPOS2 P 24-5".
= "... EPOS2\ 03 Configuration \ Firmware Files EPOS2 24-5".
Klicken Sie auf 'Weiter' falls die aktuelle Version &lter als die neue ist.
Schritt 3: Wenn Sie die aktuellen Systemparameter der EPOS behalten méchten, klicken sie auf
'‘Export'. Speichern Sie die aktuellen Systemparameter, dann ‘Weiter’
Schritt 4: Starten Sie den Download mit dem ‘Start’ -Knopf. Falls der Download erfolgreich war, fah-
ren Sie fort (‘Weiter’), sonst wiederholen Sie den Download.
Schritt 5: Driicken sie 'Import', dann ‘Weiter’.
Schritt 6: Zusammenfassung, dann 'Fertig stellen'.
Bemerkung: Der Download einer neuen Firmware-Version Uiberschreibt die permanenten Parameter.
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Ubung 3: Systemkonfiguration Teil 2
Ziel: Konfiguration des EPOS Systems.

1. Bearbeiten Sie Seiten 3-17 — 3-25 des "Getting Started"-Dokuments (bis Ende Kapitel 3.5: Step 4:
System Configuration).

Ubung 4: Regelparameter einstellen
Ziel: Konfiguration des EPOS Systems

1. Bearbeiten Sie Seiten 3-26 — 3-29 des "Getting Started"-Dokuments (bis Ende Kapitel 3.6 Step 5:
Regulation Gains Tuning)

2. Fuihren Sie ein "Expert Tuning" geméass dem Dokument 'Application Notes Collection’, Kapitel "Re-
gulation Tuning" aus.
Beachten Sie die Unterschiede im Resultat zwischen harten und weichen Regelparametern.

3. Versuchen Sie die Parameter zu verbessern. Fuhren Sie ein manuelles Tuning der EPOS?2 aus.
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Standard Motion Control

Ubung 5: Profile Position Mode
Ziel: Starten einer Punkt-zu-Punkt-Bewegung und Benitzung des Data-Recorders.
(Zur Bedienung des Data-Recorders gibt es ein Kapitel im Dokument ‘Application Notes Collection®)

Wabhlen Sie den Tabulator "Tools" auf der linken Seite (wahlen Sie EPOS)

1. Konfiguration des Recorders:

Schritt 1: Wechseln Sie zum Reiter ‘DataRecording’.

Schritt 2: Klicken Sie auf ‘Configure Recorder’.

Schritt 3: Im Configure-Recorder-Fenster aktivieren Sie Kanal 1 und Kanal 2 durch Driicken der
Knopfe ‘Channel 1 Inactive’ und ‘Channel 2 Inactive’.

Schritt 4: Wahlen Sie den Wert ‘Position Demand Value’ aus dem Pulldown-Menu fur Kanal 1 und
‘Position Actual Value’ fir Kanal 2.

Schritt 5: Andern Sie die 'Sampling Period” auf 2ms.

Schritt 6: Andern Sie den 'Trigger Mode’ auf ‘Single Trigger Mode'.

Schritt 7: Dricken Sie den ‘OK’-Knopf.

2. Punkt-zu-Punkt-Bewegung:
Schritt 1: Wechseln Sie zum Reiter ‘Profile Position Mode’ und aktivieren Sie den Modus.
Schritt 2: Andern Sie 'Target Position' auf 4000qc.
Schritt 3: Andern Sie 'Profile Velocity' auf 2500 rpm.
Schritt 4: Andern Sie 'Profile Acceleration' auf 20000rpm/s.
Schritt 5: Andern Sie 'Profile Deceleration' auf 8000rpm/s.
Schritt 6: 'Enable’ die EPOS.
Schritt 7: Fihren Sie die Bewegung aus durch klicken auf den ‘Move Relative’-Knopf.

3. Uberprifen Sie die aufgezeichneten Daten:
Schritt 1: Wahlen Sie den Reiter ‘DataRecording’.
Schritt 2: Wahlen Sie ‘Attached Cursor’ und uberpriifen Sie die Positionswerte.
Schritt 3: Exportieren Sie die aufgenommenen Daten in eine *.zip Datei (enthélt *.txt ASCII, *.rda
Data recoder und *.bmp Bild Dateien).
Hinweis: Rechte Maustaste benitzen.
Schritt 4: Offnen Sie die exportierte *.txt Datei in Microsoft Excel.
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Ubung 6: Homing Mode
Ziel: Die verschiedenen Moglichkeiten zur Referenzfahrt kennen lernen.

1. Wechseln Sie zum Reiter ‘Homing Mode’.

2. Aktivieren Sie den 'Homing Mode' (Knopf);
‘Enable’ die EPOS.

3. Fuhren Sie die Referenzfahrt-Methode ‘Current Threshold Positive Speed & Index’ aus:
Schritt 1: Wahlen Sie die Methode ‘Current Threshold Positive Speed & Index’.
Schritt 2: Andern Sie den Parameter ‘Current Threshold’ auf 500mA.
Schritt 3: Starten Sie die Referenzfahrt mit ‘Start Homing'.
Schritt 4: Versuchen Sie die Motorwelle mit der Hand kurz zu blockieren um den Strom zu erhéhen.
-> Referenzposition wird detektiert.

4. Wiederholen Sie die Referenzfahrt mit veranderten Parametern.

Ubung 7: Profile Velocity Mode
Ziel: Ein Geschwindigkeitsprofil starten und die Bewegung aufzeichnen.

1. Wahlen Sie den Reiter ‘Data Recorder’ und konfigurieren Sie:
Schritt 1: Klicken Sie auf ‘Configure Recorder’.
Schritt 2: Setzen Sie die Kanale 1, 2 und 3 aktiv.
Schritt 3: Kanal 1 -> Velocity Demand Value, Left Scale
Schritt 4: Kanal 2 -> Velocity Actual Value, Left Scale
Schritt 5: Kanal 3 -> Current Actual Value, Right Scale
Schritt 6: Wahlen sie ‘Continuous Acquisition Mode’.
Schritt 7: Wahlen Sie eine ‘Sampling time’ von 2ms.
Schritt 8: Dricken Sie den ‘OK’-Knopf

2. Starten Sie ein Geschwindigkeitsprofil:
Schritt 1: Wahlen Sie das Reiter ‘Profile Velocity Mode’.
Schritt 2: Aktivieren Sie Profile Velocity Mode.
Schritt 3: Andern Sie die ‘Target Velocity’ nach 1000rpm.
Schritt 4: Starten Sie die Bewegung mit dem Knopf 'Set Velocity'.

3. Speichern Sie eine Bitmap der aufgezeichneten Daten.

(rechter Mausklick auf das Diagramm im Data Recorder)
Hinweis: Recorder zuerst stoppen.
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Ubung 8: Position Mode
Ziel: Den Unterschied zwischen 'Profile Position Mode' und 'Position Mode' erkennen.

1. Setzen Sie die aktuelle Position auf 0. (z.B. mit Referenzfahrt)

2. Konfigurieren Sie den 'Data Recorder":
Schritt 1: Wahlen Sie 'Position Demand Value' und 'Position Actual Value'.
Schritt 2: Wahlen Sie 'Single Trigger Mode': ,Movement Trigger*

3. Fuhren Sie einen stufenférmigen Positionierschritt aus:
Schritt 1: Wechseln Sie zu ‘Position Mode’.
Schritt 2: ’Enable’ die EPOS.
Schritt 3: Aktivieren Sie 'Position Mode' und starten Sie eine Bewegung um 1000qc.

4. Reduzieren Sie die maximale Geschwindigkeit und die Beschleunigung. Beobachten Sie die ge-
dampfte Systemreaktion.

Ubung 9: Velocity Mode
Ziel: Den Unterschied zwischen 'Profile Velocity Mode' und 'Velocity Mode' erkennen.

1. Konfigurieren Sie den 'Data Recorder'":
Schritt 1: Wahlen Sie ‘Velocity Demand Value’ und ‘Velocity Actual Value'.
Schritt 2: Wahlen Sie 'Single Trigger Mode': Movement Trigger

2. Fihren Sie einen stufenférmige Erhéhung der Drehzahl aus:
Schritt 1: Wechseln Sie zu ‘Velocity Mode’; 'Velocity Mode’ aktivieren.
Schritt 2: 'Enable’ die EPOS.
Schritt 3: Geben Sie 2000 rpm ein und starten Sie den Motor.
Schritt 4: Stoppen Sie den Motor.

Ubung 10: Current Mode
Ziel: Benutzen des 'Current Mode'.

1. Konfigurieren Sie den 'Data Recorder":
Schritt 1: Wahlen Sie ‘CurrentMode Setting Value® und ‘Current Actual Value’.
Schritt 2: Wahlen Sie 'Single Trigger Mode': '"Movement Trigger’

2. Fuhren Sie einen stufenférmige Erhéhung des Stromes aus:
Schritt 1: Wechseln Sie zu ‘Current Mode’; ’Current Mode’ aktivieren.
Schritt 2: 'Enable’ die EPOS.
Schritt 3: Blockieren Sie die Motorwelle! (Warum?)
Schritt 4: Setzen Sie Strom 'Setting Value' auf 500mA.
Schritt 5: 'Disable’ die EPOS.
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I/O und Object Dictionary

Ubung 11: /O Monitor
Ziel: Benutzen des 'l/O Monitor' und praktisches Verstandnis der Funktionalitat der Ein- und Ausgéange.
(Zur Konfiguration der Ein- und Ausgange gibt es ein Kapitel im Dokument ‘Application Notes Collection®)

1. Einen digitalen Ausgang setzen:

Schritt 1: Setzen Sie durch klicken die digitalen Ausgange 1 bis 4 als 'General Purpose’ A bis D.
Setzen Sie die Maske auf 'Enabled’ und die Polaritéat auf 'High Active'.

Schritt 2: Setzen Sie den 'State' beliebiger digitaler Ausgénge auf 'Active’ und beobachten Sie die
Reaktion des Ausgangs auf dem EPOS Starter Kit.

Schritt 3: Andern Sie die Maske auf 'Disabled'. Wie beeinflusst dies das Setzen des Ausgangs?

Schritt 4: Andern Sie die Polaritat auf 'Low Active'. Wie beeinflusst dies den physikalischen Aus-
gang?

2. Eine Funktionalitat einem digitalen Ausgang zuordnen:
Schritt 1: Setzen Sie die den 'Purpose’ des digitalen Ausgangs 4 auf 'Ready'.
Schritt 2: Beobachten sie das Verhalten dieses Ausgangs wahrend der nachsten Schritte, z.B.
wenn ein Fehler auftritt.

3. Einen analogen Eingang lesen:
Drehen Sie die Potentiometer der analogen Eingange und beobachten sie die Anzeige im I/O Mo-
nitor.

4. Einen digitalen Eingang lesen:
Schritt 1: Setzen Sie die digitalen Eingénge 1 bis 6 als 'General Purpose' A bis F. Setzen Sie die
Maske auf 'Enabled' und die Polaritat auf 'High Active'.
Schritt 2: Aktivieren Sie einen der digitalen Eingange physikalisch auf dem EPOS Starter Kit und
beobachten Sie die Reaktion des I/O Monitor.
Schritt 3: Andern Sie die Maske auf 'Disabled'. Wie beeinflusst dies das Lesen des Eingangs?
Schritt 4: Andern Sie die Polaritat auf 'Low Active'. Wie beeinflusst dies das Lesen des Eingangs?

5. Eine Funktionalitat einem digitalen Eingang zuordnen:
Schritt 1: Setzen Sie den 'Purpose’ des digitalen Eingangs 1 auf 'Negative Limit Switch'.
Schritt 2: Aktivieren Sie den digitalen Eingang 1 und beobachten Sie die Reaktion der EPOS und
des 'Ready’-Ausgangs.
Schritt 3: Léschen Sie den Fehler im EPOS Studio.
Schritt 4: Welcher Unterschied besteht in der Funktion von '‘Mask' und 'ExecMask'?

6. Die Funktionalitat eines digitalen Eingangs benitzen:
Benutzen Sie den digitalen Eingang 1 um eine Referenzfahrt (Homing) auf den negativen End-
schalter (‘Negative Limit Switch') auszufuhren.

Hinweis: Die geénderten Parameter kdnnen durch einen Rechts-Klick auf den Kopf des 1/0 Monitor Fens-
ters gespeichert werden.
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Ubung 12: Object Dictionary Zugang
Ziel: Erzeugung eines Objektfilters. System-Parameter im Object Dictionary editieren.

1. Wechseln Sie zum Reiter ‘Object Dictionary’ und aktivieren Sie den Obijekffilter ‘All Objects’.

2. Definieren Sie einen neuen Obijekffilter:
Schritt 1: Rechts-Klick auf das Objektfeld und wahlen Sie ‘Define ObjectFilter’.
Schritt 2: Wahlen Sie ‘New’ um einen neuen Objekffilter zu erzeugen.
Schritt 3: Benennen Sie den Objekffilter mit “MeineRegGains”.
Schritt 4: Wahlen Sie mit gedriickter Ctrl-Taste die Objekte:
- Ox60F6 (Current Regulator P-Gain, I-Gain)
- Ox60F9 (Speed Regulator P-Gain, I-Gain)
- Ox60FB (Position Regulator P-Gain, I-Gain, D-Gain)
Schritt 5: Dricken Sie den Knopf ‘Add Objects’.
Schritt 6: Speichern Sie den Objektfilter.
Schritt 7: Verlassen mit ‘Exit’-Knopf.

3. Doppelklick mit der linken Maustaste auf ein Objekt, um es zu editieren:
Schritt 1: Andern Sie den Current P-Gain (z.B. P-Gain = P-Gain + 1).
Schritt 2: Rechten Mausklick auf ein Objekt und wahlen Sie ‘Save all Parameters’.
Schritt 3: Andern Sie den Current I-Gain (z.B. I-Gain = |-Gain + 1).

4. Setzen Sie die EPOS zurtick:
‘Communication’ (Navigationsfenster) -> rechte Maustaste auf 'TEPOS [Internal]’ -> ‘Reset Node’

5. Verifizieren Sie, dass der P-Gain den geénderten Wert enthalt und der I-Gain den urspriinglichen
Wert (P-Gain wurde fest in das EEPROM gespeichert, I-Gain nur temporar im RAM geé&ndert).

Hinweise:
» Mit dem 'Object Directory Access’ haben Sie die Moglichkeit, Ihre benétigten und verwendeten Pa-
rameter Ubersichtlich darzustellen.
= Anderungen im Object Dictionary Tool werden erst nach einem 'Save Parameter’ Befehl perma-
nent in der EPOS gespeichert.

Ubung 13: Position Compare (Trigger Output)
Ziel: Wissen, wie 'Position Compare' eingerichtet wird. Arbeiten mit dem Dokument ‘Firmware Specificati-

on'.
1. Nutzen Sie den I/O Monitor fiir die Konfiguration eines digitalen Ausgangs als ‘Position Compare’.

2. Links-Klick auf den Knopf ‘Show Attributes’ um den ‘Position Compare‘ zu konfigurieren (Kapitel
8.2.60 Firmware Specification):
Schritt 1: ‘Enable’ markieren.
Schritt 2: Wahlen Sie ‘Operational Mode*: ‘Single’
Schritt 3: Wahlen Sie ‘Direction Dependency‘: ‘Positive’
Schritt 4: Tragen Sie bei ‘Reference Position® folgenden Wert ein: 2000
Schritt 5: Tragen Sie bei ‘Pulse Width* folgenden Wert ein: so lange wie méglich (Firmware Specifi-
cation)

3. Starten Sie Bewegungen und beobachten Sie den Trigger Output.
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Spezielle Motion Control Eigenschaften

Ubung 14: Positionieren mit analogem Sollwert
Ziel: Wissen, wie eine analoge Sollwertvorgabe und ein ‘Enable‘ Eingang eingerichtet werden. Betrieb
ohne serielle digitale Befehle.

1. Benltzen Sie den I/O Monitor fur die Konfiguration eines analogen Eingangs als analogen Positi-
onssollwert.

2. Benltzen Sie den I/O Monitor fiir die Konfiguration eines digitalen Eingangs als ‘Enable’.

3. Fihren Sie eine Positionierung aus:

Schritt 1: Offnen Sie den Reiter 'Position Mode'.

Schritt 2: Aktivieren Sie den 'Position Mode'.

Schritt 3: Geben Sie eine Skalierung zwischen dem analogen Sollwert und der Position ein. (z.B.
1000qc/V)

Schritt 4 (optional): Speichern Sie die Parameter (z.B. im Kontextmenu auf dem Object Dictionary
Tool Fenster).

Schritt 5: Stellen Sie sicher, dass die aktuelle Position und die Sollwertposition geniigend nahe
beieinander liegen, um einen Schleppfehler (following error) zu vermeiden.

Schritt 6: 'Enable’ und starten Sie die Bewegung mit dem Potentiometer.

4. Reduzieren Sie die maximale Geschwindigkeit und die Beschleunigung. Beobachten Sie die ge-
dampfte Systemreaktion.

5. Entfernen Sie das USB Kabel um den offline Betrieb zu zeigen.

Ubung 15: Drehzahlregelung mit analoger Sollwertvorgabe
Ziel: Wissen, wie eine analoge Drehzahl-Sollwertvorgabe eingerichtet wird.

1. Benutzen Sie den I/O Monitor fiir die Konfiguration eines digitalen Eingangs als ‘Enable’.

2. Benltzen Sie den I/O Monitor fur die Konfiguration eines analogen Eingangs als analogen Dreh-
zahlsollwert.

3. Starten Sie eine Bewegung:

Schritt 1: Offnen Sie den Reiter 'Velocity Mode'.

Schritt 2: Aktivieren Sie den 'Velocity Mode'.

Schritt 3: Geben Sie eine Skalierung zwischen dem analogen Sollwert und der Drehzahl ein (z.B.
1000rpm/V).

Schritt 4 (optional): Speichern Sie die Parameter (z.B. im Kontextmenu auf dem Object Dictionary
Tool Fenster).

Schritt 5: 'Enable’ und starten Sie die Bewegung mit dem Potentiometer.
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Ubung 16: Interpolated Position Mode (PVT)
Ziel: Wissen wie IPM arbeitet, was das Tool kann und was der Anwender noch tun muss.

1. Wechseln sie zum Tool ‘Interpolated Position Mode'.

2. Importieren Sie eine PVT-Datei (z.B. IPM_Sample#1.scv):
Schritt 1: Was flr eine Bewegung ist gezeigt?
Schritt 2: 'Enable’ die EPOS.
Schritt 3: Starten Sie die Bewegung mehrere Male mit verschiedenen Startpositionen.
Schritt 4: Was beobachten Sie im Diagramm und beim Motor? Erklaren Sie.

3. Importieren Sie eine PVT-Datei: (z.B. IPM_Sample#5a.scv)
Schritt 1: Was fur eine Bewegung ist gezeigt?
Schritt 2: Starten Sie die Bewegung.
Schritt 3: Passen Sie die Geschwindigkeitswerte an, um ein gleichméassigeres Bewegungsprofil zu
erhalten.
Schritt 4: Uberpriifen Sie die Gleichmassigkeit, indem Sie die Beschleunigung betrachten. Wie soll-
te die Beschleunigung fiir eine gleichmassige und ruckfreie Bewegung aussehen?

4. Versuchen Sie die PVT-Datei (IPM_Sample#5a.csv) zu htéheren Amplituden hin zu ergénzen.
Wie viele PVT Eintrage sind moglich?

Hinweis: Benlitzen Sie das ’Interpolated Position Mode’ Kapitel im Dokument 'Application Notes Collec-
tion’ fur weitere Details.
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Weitere Ubungsthemen

Ubung 17: Programmierung nur EPOS2 P
Ziel: Die Programmier-Funktionalitat kennen lernen.

1. Bearbeiten Sie Kapitel 4: Programming des “Getting Started” Dokuments der EPOS2 P.
Doppel-Klick auf ‘PROG_Main.SFC’ im Projekt Fenster. Der Programmcode wird gedffnet.

. —
infoteam OpenPCS 2008 [C:\Program Files (x86)\maxon motor ag\EPOS Positioning ControlleAEPOS Studi i i i o L [
lfa File Edit View Project PLC Extras Inset Window ? [- =] %]
ENE=! RS E
[Pt BT | BT P P P PP P P =
=8 Project SIMPLEMOTIONSEQUENCE - * maxon motor ag o
-] FunctionBlocks [ *#* R11 rights reserved
@ GlobalVariables.POE == Project :  SimpleMotionSequence -
A NetworkVariables.POE <« [ b

- PROG_ErrorHandling SFC

- PROG_Main.SFC ,:l‘"" @
B Resource WL

HL) SimpleMotionSequence.pdf
E USERTYPETYP

B Fles [\ Pesoures | W L] @ Helo

[Cotalea z

il —— | itDCRE

Statestan..

x

(] Firmware

-] Library
| Project
ENDIREEQ -
<« [ b
POUs [ Variables &) satuphin [ PROG Mai..|

x

*||[infoteam OpenPCS Versien: §,4.3,0298
infoteam SmartSIM (Intel 80386) under licence of ©® 1996-2008 infoteam Software GmbH, Germany
maxon motor EPOS P 24/5 (ARM) under licence of ©® 1996-2008 infoteam Software GmbH, Germany
maxon motor MCD EPGS P 60W (ARM) under licence of © 1996-2008 infoteam Software GmbH, Germany
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Ubung 18: Command Analyzer

Ziel: Den Command Analyzer kennen lernen und sehen, welche Information daraus gewonnen werden
kann.

1. Konfigurieren Sie die EPOS2 im 'Velocity Mode'.

2. Wechseln Sie zum Tool '‘Command Analyzer":
Schritt 1: Wo kdnnen Sie die Befehle finden, um eine Drehzahl im 'Velocity Mode' zu setzen?
Schritt 2: Wo kdnnen Sie die Befehle fur 'Enable’ und 'Disable’ finden?

3. 'Enable' die EPOS2 im '‘Command Analyzer' und setzen Sie eine Drehzahl von 500 rpm.

4. Analysieren Sie die Befehle:
Schritt 1: Wie sehen die Befehle auf den verschiedenen Layers aus?
Schritt 2: Versuchen Sie herauszufinden, was die verschiedenen Layer bedeuten und wie die In-
formation auf den verschiedenen Layern zusammenhéangt.
Benutzen Sie auch das Dokument EPOS2 *Communication Guide’ fir weitere Details.

5. Zusatzliche Ubung: Kommunizieren Sie mit der EPOS?2 (iber die RS232 Schnittstelle (z.B. durch

offnen eines neuen Projektes im EPOS Studio). Vergleichen sie die Dauer derselben Befehle wie
zuvor.
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