W) Nanotec’

Technisches Datenblatt DK-
NP5-68



Inhalt

1 AnschlieRen der Steuerung NP5 Uber das Discovery Board................. 3
1.1 Technische Daten - Discovery Board NPS..........c.ooiiiiiiiiiiie e 3
1.2 MaRzeichnungen - Discovery Board NP5.........ooouiiiiiiiiie et 3
1.3 Anschlussbelegung - DiScovery Board NP5S..........oooiiiiiiiiie e 4
1.4 Erweiterung flr EtherCAT (ZUSALZPIALINE)........uueiiiiiiiiiiie ittt 8

2 Inbetriebnahme EtherCAT ... e 10



Y Nanotec’

PLUG & DRIVE

1 Anschliel3en der Steuerung NP5 Uber das Discovery Board

Das Discovery Board NP5 hilft Ihnen bei Tests und bei der Evaluierung der NP5 Steuerung.

Die notwendigen Stecker fiir das Board werden bereits montiert geliefert.

Der Jumper X13 muss gesetzt sein, wenn CANopen (NP5-08) verwendet wird, sonst missen Sie ihn

entfernen.

1.1 Technische Daten - Discovery Board NP5

Eigenschaft

Beschreibung/Wert

Betriebsspannung +UB:

Logik-Spannung +UB_Logic:

Stromaufnahme +UB:
Stromaufnahme +UB_Logic:

Kommunikationsschnittstelle:

Analog-Referenzspannung:
Digital-Eingangsspannung:
DC-Ausgangsspannung:
Statusanzeige:

EtherCAT-EEPROM:
Ballast-Widerstand:
Befestigungslécher:
Zusatzplatine EtherCAT:
Gewicht:

12 ... 48V DC £5%

24V DC 5%

max. 100 mA (ohne angeschlossene NP5)
max. 100 mA (ohne angeschlossene NP5)
SPI, CANopen, EtherCAT

3,3V DC 5%, max. 10 mA

max. 3,3V DC

5V DC +£3%, max. 300 mA

4x LED grin fur GPIO 1 bis 4

2x LED blau fir GPIO 5 und GPIO 6

1x LED grin fur Discovery Board (+3,3V DC)
128 Kbit

15Q/5W

4x @ 3,2 mm fur Discovery Board

3x @ 2,5mm

0,12 kg

Die Maf3e sind in [mm].

1.2 MalRzeichnungen - Discovery Board NP5

Version: 1.0.0



Y Nanotec’

PLUG & DRIVE
85
75 5
"0 B 2 20
y TXArS0 Pt § x
i O\ o i >< g i ”
[49] o 01 - :!‘. :
B; = 0000 0000 %
/ 0000 Ho0o0OO * Q
- E oy * _.u+ # “
5 O 9 - = & o
g|(®) @ = = S
W ot (o) ps + ) 13
= ) = DS, 00z
s |& o) : B -
> O peseT ks T E
5[0 0 =8 - w= («)
- W o ) B ¥ [N
8 N ; " -
o O : 9 i s = [ |
G1 " gt Expansion 510_t_><
wosp o - BN
SV 2 " Bk
= || B b GND ©.0REF_ANAL DG oo « Olhirg O
318~ TV DI0 100010 2% #«|O1B1gy O
DIO 3/ QODI0 4 Mg E gii%ﬂ §
010 5 000I0 6 iy B suojg
SW2 ANALOG 1 @ OANALOG 2 #  + ¥ Q25U
2 g, GhOloONTST |, <028 N O
o { FISO 0 OSCK | i[9FL vy O pas
) | Teosne S = €020 U O | 7%
RESET © 05007 = @t gﬂ b O
GNOJO ORESET | &
§W3 SYNC ©.0M0sT (S o Z «[OH =2l
= to| Mo oosck | 3 ) g o
'W s GND 23
w CAN ONO OCAN RX & = 3%
CAN TX O O/GND i En 2lvg
DSW4 P = géa ?zm/
) {®) S0 =20 Y H 0 <2 [0l
o | 50_‘ 8@ = n = 1 !
. ~ L. c2 Tof, 5
[&)) [o) ) %] .
o W L ﬁ_\
~ =" = e o Fﬂlg >,\<J
.70 * o = =
g B L L0 BT
HE :! HE g e lg
S = mElg oNE SN O6
2 ¥ B e o [@r ] & \ 1= - Lol ! .
&Te\*'i gﬁxtli * e || + | FW*’ ! i
% C_x*--jf - + ) alE %
o = - oo 010
FN > ’
2 L
Q & a5
& ~
[\S]
1.3 Anschlussbelegung - Discovery Board NP5
Stecker Funktion
X1 Encoder 1 und Hallsensor
X2 Bremse
X3 Motor
X5 CANopen
X6 Logik-Spannung
X7 Spannungsversorgung
X8 Steckplatz fur NP5 Steuerung
X9 Encoder 1/2 und Hallsensor
X10 GPIO und Kommunikationsschnittstelle
X13 Jumper zum Aktivieren/Deaktivieren der CANopen-Kommunikation
Version: 1.0.0 4
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Stecker Funktion

X14 Flachbandkabelbuchse fir EtherCAT-Zusatzplatine
X15 +5V DC-Ausgang

P1 Potenziometer fur den Analogeingang 1

P2 Potenziometer fur den Analogeingang 2

SW1 bis SW4 Taster fir GPIO 1 bis GPIO 4

SW5 Reset-Taster fir das Discovery Board

SW6 Schalter fir 120 Ohm Terminierungswiderstand (CANopen)
D1 bis D6 Statusanzeige fur GPIO 1 bis GPIO 6

D7 Statusanzeige fur das Discovery Board (+3,3V DC)
G1 Erdungsanschluss

1.3.1 Stecker X1 - Encoder 1 und Hallsensor

Der Stecker X1 hat folgende Eigenschaften:

« Stecker-Typ: Phénix Grundleiste, MCV-0,5/8-G-2,5

« Spannungspegel: +5V Logikpegel

» Strombelastbarkeit: max. 300 mA (zusammen mit +5V DC Ausgangsspannung auf der Stiftleiste

X15)

< Hall-Eingénge: intern durch 2,7 kQ Pull-up Widerstand an +5V DC angeschlossen

Pin

Name/Funktion

00 N o ok~ WDN B

Hall_U (H1)
Hall_V (H2)
Hall_W (H3)
+5VvV DC
GND
ENC1_A
ENC1 B
ENC1 |

1.3.2 Stecker X2 - Bremse

Der Stecker X2 hat folgende Eigenschaften:
« Stecker-Typ: Phénix Grundleiste, MCV-0,5/2-G-2,5

Pin Name/Funktion
1 Bremse + (mit +UB verbunden)
2 Bremse - (PWM-gesteuerter Open-Drain-Ausgang, max. 1,5A)

1.3.3 Stecker X3 - Motor

Der Stecker X3 hat folgende Eigenschaften:

» Stecker-Typ: Phonix Grundleiste, MCV-1,5/4-G-3,5
¢ max. Nennstrom 6A RMS
e max. Spitzenstrom 10A RMS (fur 1s)

Version: 1.0.0
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Pin Schrittmotor BLDC-Motor
1 A U

2 A\ \

3 B w

4 B\

1.3.4 Stecker X5 - CANopen

Der Stecker X5 hat folgende Eigenschaften:
» Stecker-Typ: RJ45 Duo Port, liegend

Pin Name/Funktion

CAN+

CAN-

GND

N.C

N.C

CAN_Shield

GND
+UB_Logic (24 V DC £5%)

0o No ok~ WDN B

1.3.5 Stecker X6 - Logik-Spannung

Der Stecker X6 hat folgende Eigenschaften:
« Stecker-Typ: Phonix Grundleiste, MCV-0,5/2-G-2,5

Pin Name/Funktion
1 +UB_Logic (24 V DC £5%)
2 GND

1.3.6 Stecker X7 - Betriebsspannung

Der Stecker X7 hat folgende Eigenschaften:
» Stecker-Typ: Phonix Grundleiste, MCV-1,5/2-G-3,5

Pin Name/Funktion
1 +UB (12...48 V DC +5%)
2 GND

1.3.7 Stecker X9 - Encoder und Hallsensoren

Der Stecker X9 hat folgende Eigenschaften:

» Stecker-Typ: Stiftleiste, einreihig, RM 2.54 mm, 12-polig, stehend
e Spannungspegel: +3,3V DC Logikpegel

Version: 1.0.0
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Pin

Name/Funktion

© 0 N O O WN BP-

R =
N RO

GND
ENC1_A
ENC1 B
ENC1_|
ENC1_CAP
ENC2_A
ENC2_B
ENC2_|
ENC2_CAP
Hall_U (H1)
Hall_V (H2)
Hall_W (H3)

1.3.8 Stecker X10 - I/O und Kommunikationsschnittstelle

Der Stecker X10 hat folgende Eigenschaften:
« Stecker-Typ: Stiftleiste, zweireihig, RM 2.54mm, 2x15 polig, stehend

Pin Name Typ Anmerkung

1 GND Masse

2 U _REF_ANALOG Out Analog-Referenzspannung
3 DIO1_IO_CS I/0 General I/O

4 DIO2_CD_CLK Ife] General 1/0

5 DIO3_CD_DIR I/O General /0

6 DIO4_|O_MOSI I/0 General I/O

7 DIO5_IO_MISO Ife] General 1/0

8 DIO6_IO_CLK I/O General /0

9 ADC_ANALOG_1 In AD-Wandler 1

10 ADC_ANALOG_2 In AD-Wandler 2

11 GND Masse

12 SLOT_SPI_MOSI - SPI'1

13 SLOT_SPI_MISO - SPI1

14 SLOT_SPI_SCK - SPI 1

15 SLOT_SPI_CS - SPI'1

16 SLOT_SYNC - Systemfunktion, reserviert
17 SLOT_RESET - Systemfunktion, reserviert
18 SLOT_BOOT - Systemfunktion, reserviert
19 GND Masse

20 COMM_RESET - Systemfunktion, reserviert
21 COMM_SYNC - Systemfunktion, reserviert
22 COMM_SPI_MOSI - SPI 2

23 COMM_SPI_MISO - SPI 2

24 COMM_SPI_SCK - SPI 2

25 COMM_SPI_CS - SPI 2

Version: 1.0.0
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Pin Name Typ Anmerkung

26 GND Masse

27 CANopen ON - CANopen ON

28 I2CSCL_CANRX - I°C Clock oder CANopen RX
29 I2CSDA_CANTX - I°C Data oder CANopen TX
30 GND Masse

1.3.9 Stecker X13 - Jumper zum Aktivieren/Deaktivieren der CANopen-
Kommunikation

Der Stecker X13 hat folgende Eigenschaften:

» Stecker-Typ: Stiftleiste, RM 2.54mm, 2 polig, stehend
e Mit Jumper gebrickt: CANopen aktiviert
« Mit Jumper nicht gebriickt: CANopen deaktiviert, EtherCAT aktiviert

Pin Name/Funktion
1 +3,3V
2 CANopen ON

1.3.10 Stecker X15 - +5V DC Ausgang

Der Stecker X15 hat folgende Eigenschaften:

« Stecker-Typ: Stiftleiste, RM 2.54 mm, 2 polig, stehend
« Strombelastbarkeit: max. 300 mA (zusammen mit +5V DC Ausgangsspannung auf der Stiftleiste

X1)
Pin Name/Funktion
1 +5Vv DC
2 GND

1.4 Erweiterung fur EtherCAT (Zusatzplatine)

Das Discovery Board DK-NP5-68 ist mit einer Zusatzplatine fur die Kommunikation tber EtherCAT
ausgestattet.

Version: 1.0.0 8
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1 Anschlie3en der Steuerung NP5 Uber das Discovery Board

1.4.1 Mal3zeichnung

en — Zusatzplatine ETHERCAT

Die Maf3e sind in [mm].
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1.4.2 Hardwareubersicht - Zusatzplatine ETHERCAT
Tabelle 1:
Name Funktion Anmerkung
X1 EtherCAT IN
X2 EtherCAT OUT
X4 Verbindung zu Discovery Board NP5
D1 Statusanzeige ERROR fiir EtherCAT
D2 Statusanzeige RUN firr EtherCAT

Version: 1.0.0
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2 Inbetriebnahme EtherCAT

Um Verbindung mit der NP5-20 herzustellen, gehen Sie wie folgt vor:

1.
2. Stecken Sie den Jumper X13 ab.

3.

4. Schlie3en Sie lhre Versorgungsspannung an X7 an.

Stecken Sie die NP5-20 an X8 ein.

SchlieRen Sie Ihr EtherCAT-Kabel an X1 der EtherCAT-Platine an.

Version: 1.0.0 10
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