Y Nanotec’

PLUG & DRIVE

AW NanoCAN 2,002

Corfigiration & MW || Node Confiquation | Dbject Management | Diive Modes | 10 | Firaware Uipdate | 1nio |

D0 Quickview |

D0 Vaive (hex)

Canpen Corfiguraion Netwark Menagement
Baudate: [1000 <] KBd || NodelD: StartNode
Vendor  [rocat - Corkillr:  SHE47S Stop Norke

Fimuareversion: 71-10-20121e45828
Revison 5628 Feset Nods
Seishumber, 4294967295
Pre Qperatonal
Iniiaize CAN Sean Refiesh Hode Info |
I Seleet Can Adapler

(1243 36) Cormecting to Node: 1 >
(124337) Cormected

A} NanoCAN 2002

NanoCAN & NanoJEasy

Software training

| 5D

Configuaation & NMT | Node Configuration ~ Obiect Management | Diive Modes | 140 | Firware Update | Infa | |PSD§'D”“'°KV‘EW T ]
aboe )
D [Sub [Type [vale Descripion Message B
| & | | B | g | FReadAll
b uie a0 CL Node Distance READ OK
b 2 3z7Ee0 Cascads Enable Vslocity READ OK w‘
0w stz Cascade Disable Velocity READ OK
Save sl
w0 Cascade is enabled READ OK
2 use e3rteos Hall Mode READ OK
3 w0 Peak Current READ OK A
4 wE 0 Peak Current Time READ OK
w8 134 CAN Enable and Baudrate READ OK
A NanoCAN 2002 Saveto EEPROM
IV [ute s Mator Pole Pairs READ OK
Corfiguation & NMT | Node Conliguation | Obiect Management | Diive Modes | 1/0  Firnware Update | infa |
Number of Entries READ OK Reset EEPAOM

Start Bootioader (Ta wiite over RS485orly fimware) Cancel

white Firmwere:

Finished

sD0 [Value (hex) il 3
ulg 0

Start Bootloader

The Bootloader has been successfuly started! Now choose
file and wriite the firmware!

Milliseconds Power on to Brake off  READ OK

uie 0 Millisecands Brake offta Operational READ OK
-~ SavetoFle
ulE 0 Millisecands Brake onto Paweroff  READ OK @
w20 Milliseconds Input Debounce Time  READ OK. Read from File
w1 Node ID READ OK
w 0 CLis enabled! READ OK
si6 0 CL Poscnt Offset READ OK
[(13:33 37) Comecting to Node: 1 ~|lua 10 Nurmber of Entries READ OK
(13:33 38) Connected
516 16384 CL Load Angle Valug 1 READ OK
s16 17000 CL Load Angle Value 2 READ OK
s16 17500 CL Load Angle Value 3 READ OK -
3 firmuware s16 17750 CL Load Angle Value 4 READ OK i Clear Enior Log |
tatusword (0xG041): 0 0 0 0 0000 0110 0000 Q Show CAM BUS Log |

und. [1DOAT Devicels) found. | ENISSSRSIESREEaN (SANIDEVESIESRRECEENN DiESSEIORESSR

Clear Enrar Log |

B Statusward (xE041; 0 0 0 0 0000 [ [}

Q Show CAN BUS Log |

Peak driver not found, |1 <XAT Device(s) found.

SRR SIEESESRRES 0 cstctc: Prc Operotional |

© Nanotec 2013
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4 NanoCAN 2.00.2

Baudrate: | 1000

Wendor |I>¢<AT

Initialize CAN

] MNode Eonhguratlonl Obiject Management | Drive Modes] 170 ] Firrmiare Update] Infa ]

Mode [nformation

~| kBd Node D: [1
Controller: SMCI47-5
Firmwsaresversion: 1 21-10-201 25828
Revision: 5828
Senalnumber: 4294367295

Fiefresh Mode Info

Metwork. b anagement

Start Mode

Stop Mode

Reset Mode
Pre Operational

[~ Select Can Adapter

Walue [hex]

ecting to Mode: 1

Clear Error Log

Statusword (0x6047):

0oo0ao ooonoao ooonoao
Peak driver not found. 1 IXXAT Device(s) found. _ _ Drivestate: Pre Operational
\

ooonoao

Q

Show CAN BUS Log

NanoCAN

NanoCAN ist ein nutzliches
Tool fur:

- Prufung

- Fehlersuche und -behebung

- Firmware-Updates

Unsere Steuerungen sind immer CAN-Slaves. Aus diesem Grund stehen uns weniger

Maoglichkeiten als in NanoPro zur Verfligung. Die Hauptarbeit wird vom CAN-Master
tubernommen (Beckhoff, Siemens usw.).



")Na"ﬂ!;ﬁﬁ Configuration & NMT

1 NanoCAN 2.0.0.2 = | B

] MNode Eonhguratlonl Obiject Management | Drive Modes] 170 ] Firrmiare Update] Infa ] ROUEicH e
j=1ulu} Walue [hex]

Mode Information Metwork. b anagement

Baudrate: [1000 | kBd Mode ID: I Start Node
endor ||>¢<AT ﬂ IE\?;:LZ"[:\:" eeeeee :ET'IEEISE-I%I;Z-EVEEZE M i i
S Die erste Registerkarte von
EEEEEEEE | NanoCAN
i | | e -| hat Ahnlichkeiten mit der
I Select Can Adapter ted . n . . .
Registerkarte "Communication

[12:43:37) Cannecte
von NanoPro.

Ihre Hauptfunktion ist die
Herstellung der Kommunikation
mit der Steuerung.

Clear Error Log |

Statusword (G041 0 0 0 0 0o0oo 0o0oo 0o0oo Q Show CaM BUS Log |
Peak driver not found. 1 IXXAT Device(s) found. _ _ Drivestate: Pre Operational

Am unteren Bildschirmrand werden der Antriebs- und der Kommunikationsstatus angezeigt.
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Node Configuration

%) NanoCAN 2.0.0.2

|

Hardware
Matar Type:

Stepmatar -

Motar Series: | Default =
Motor Model: | Default v

Folepairs:

Wiring:

Hall Mode:
Motar | Max:
Encoder

Type:

Resolution:

Index Offset:

——

Seiial -
0

55 A

Incremnental with

500 -

——

[~ Rever Direction

Gear Ratio:

’17
?

Canfiguration & WMT ~ Mode Configuration ] Dbject Management | Diive Modes | 140 | Fimware Update | Info |

Mode Settings & Error || Motor & Drive Setings Clozed Loop

Drrivver
. == Curent: 183 &
[~ Welociy Mode Phase Current; |25 % %
Inwert Palarity: . " =l Peak: 1125 A
I Profile Position Mode Curent 075 A
=1 g
2000 Phase Stop: 10 = % Pesk: 1125 &
Feed Constant: e
1 =] Current: 0.00 &
BLOC Ijmax): |0 4
R 7 Paak: 1135 &
Dimenzion Factor:
T BLDC T(I)
L Mode] 2000 1} 1] ms
Load Angle
1 [16384 3 [17500 5 [18000 7 |12000
2 [17000 4 [17750 & [18000
Mode Distance: 4096
Brake Cascade Loop Frequency

Time ta: |0 ms

Start: | 327680 Hz Load from Controller
Time the |0 mz  Info

Stop: |512 Hz G
Time te: |0 ms

FDO Quickview

500

Yalue (hex)

Clear Error Lag

Peak driver not found.

Statusword (0x6041):

1 D{XAT Device(s) found.

0o o0nan 0oooao o1 10 0ooo0naon

[$]

Show CAM BUS Log

Motor & Drive Settings:

Hierbei handelt es sich um die
Haupteinstellungen flr den
Motor:

- Phasenstrom

- Hardware

- Encoder

- Bremse (nur SMCI47-S)
- BLDC-Parameter

- Anzeigeeigenschaften
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Node Configuration

-
) NanoCAN 2.0.0.2

Configuration & NMT ~ Node Configuration | DbiectManagementI Drive Modes' 1/0 I Fitrnware Updatel Info I

I MNode Settings & Errar - Motar & Drive Settings | Closed Loop |
Node 1D: |1 Note: The possibility to change node ID and the baudrate depends on the value

azsigned through the HEX-Switches. To uze thiz function you have to zet both

Baudrate: | 1000 vI HE*-Switches to 80h [on SMCI36: 08h) and save the values to EEPom via Object

M anagement. & restart iz recommended to enable the new settings.

Update Node Configuration

rError Yiew
Error Statu: —Errar Histary
[~ Generic Enor [~ Curent Mo. [Eraor Code Drescription
[~ Yoltage [ Profile Specific 1| MONITORING CO
[~ Communication [ Temperature
[~ Other
Errar Code: 0000
Description: MO ERROR OR RESET

¥ Motify on Emergency Message

Read Eror | [~ Auto Refresh

=)
PDO Quickview

| soo ’Value [hex) ’

Statusword (0x6047):

0o0oa

Peak driver not found.

|1 DOKAT Device(s) found.

0o0o0a [ I ] 0 ooa

[$]

| Clear Eror Log |

Show C&M BUS Log |

Node Settings & Error:

Hier kbnnen die "Node ID" und
die "Baudrate" geandert
werden.

Weiterhin kbnnen aktive Fehler
und die Fehlerhistorie
ausgelesen werden.
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Node Configuration

f W NanoCAN 2.0.0.2 o o [ |
Configuiation & MMT  Mode Configuration ] Object Management | Drive Modes | 140 | Fimware Update | Info | F'SDDDDQuickview T C I OS e d L 0 0 p "
Mode Settings & Emrar | Matar & Drive Settings | Closed Loop “
Yelocity Loop Position Loop Cascade Yelocily Loop Cascade Position Loop
Proportional Part Propartional Part Propartional Part Praportional Part
o —w o = w Diese Registerkarte entspricht
2 2 2 2 . n
Integral Part Integral Part Inteqral Part Integral Part d e r R e g I Ste r karte C L-
1 B 1 B 1 B 1 . "o
AomE T Ao NomE Parameter” in NanoPro.
Differential Park Differential Part Differzntial Part Differential Park
1] 0 200 o i} o 1000 -
" A o , - PID-Parameter
Position Errar Following Errar Load Default Parameters: | —Velocity Cantral Refesh - 1+1
Court: |0 Steps Count: ‘1 oo Steps ‘ j |Ve|ncit_u j : = P OS Itl 0 n Sfe h I e r
ave
Time: |0 ms Time: |100 ms Laad - Folgefeh Ier
Der einzige Unterschied
_|| besteht darin, dass hier kein
|f Il Assistent gestartet werden
A Statusword (0x6041) 0 0 0 O D000 D110 D000 Q Show CAM BUS Log |
Peak driver not found. 1 DXKAT Device(s) found. _—_ kann .
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W NanoCAN 2.0.0.2

—

Object Management

5 S |

PDO Quickview

500 Value [hex)

Clear Eror Lag

Show CAM BUS Lag

Configuration & NMT | Mode Configuration  Object Management | Drive Modes | 140 | Fimware Update | Info |
[SDO Lkt PDO Mapping | PO Recsived |

D Sub |Type |\/alue |Descript\0n |Message | - —
0x2004 |8 w16 4096 CL Mode Distance READ OK
02004 g 32 327680 Cosezd Enskis Yekasty READ OK _ Pead Seecid_|
0x2004 i w32 512 Cascade Disable Velocity READ OK P—
0x2004 11 uwg 0 Cascade is enabled READ 0K
02004 12 w32 2371605 Hall Mode READ OFK
0x2004 13 w8 O Peak Current READ OK
02004 14 ulg 0 Peak Current Time READ OK 5ot Defaul Cond |
0x2005 0 wg 134 CAN Enahle and Baudrate READ OK
0x2006 | ul6 5O Matar Pole Pairs READ OK, Sare W EEAHIN
0:2007 |0 w3 MNumber of Entries READ OK Reset EEPROM
0x2007 | ulé 0 Milliseconds Power on to Brake off READ OK
0x2007 2 wl6 0 Milliseconds Brake off to Operational READ OK
0x2007 3 wlE O Milliseconds Brake onto Power off  READ OK m
0x2008 0 wd 20 Milliseconds Input Debounce Time  READ OK Fead hom File
0x2009 |o u 1 Maode 1D READ OK
0200400 ug O CLis enahled READ OK
0x200Bj0 16 O CL Poscnt Offset READ OK
b200CI w10 MNumber of Entries READ OK
0x200C | s16 16304 CL Load Angle Yalue 1 READ OK
0x200C |2 s16 17000 CL Load Angle Value 2 READ OK
0x200C |3 s16 17500 CL Load Angle Walue 3 READ DK
0x200C |4 slb 17750 CL Load Angle Valus 4 READ Ok i

# Statusward (056041 0 0 0 0 D000 0110 oo Q

Peak driver not found. |1 IXXAT Device(s) found. [ NINGERIERICONNEIEON ORNIDEUCEICORNECEaN DIV IO BN

Es kdnnen alle Werte der Steuerung ausgelesen und gespeichert werden.

SDO List;

In der SDO-Liste sind alle
Parameter der Steuerung zu

finden.

Das Prinzip funktioniert wie bei

einem Register:
Allen Parametern ist eine

Adresse, ein Datentyp und ein

Wert zugeordnet.

Die Adressen und die meisten
der Datentypen sind im
CANopen-Protokoll
standardisiert.



Y Nantgetgf Object Management

4} NanoCAN 2.0.0.2 o o |
Configuration & NMT ] Mode Configuration  Object Management | Drive Modes I 140 ] Firmware Updale] Infa ] PDO Quickview P D O M ap p i n g "
500 Walue [hex] .
500 List || PDO Mapping  PDO Receive a ij
 T4P00 & RsPDO Obiects . . . e
PDO Number: 1 - 1: | 045040 04010 16 Controlword ~| e Dlese Selte ISt fUl' daS P DO'
Tranzmission Type: 255 - 2 ‘DxDDDU (0=00 0 none j Wlrite M . h
W RTR W Enable 3 {04000 0%00 0 rane | applng Vorgese en -
Mumber of Objects: 1 4 {00000 0400 0 rone ~| Load Canfig ‘
Irhibit Tire: 100 ms /10| 5 00000 000 0 none ~| Bae ey .
Event Time: 1] ms E: ‘DxDUDU (0=00 0 none ﬂ DaS bedeutet’ Sle konnen
COBAD 7: [0+0000 000 0 rore ~| H 1
"o || o P B entscheiden, welche SDOs die
b
Steuerung automatisch senden
bzw. lesen soll.
Clear Enor Log |
Statusword (Ix6041): 0 0 0 0 nonoan D110 nnonoan Q Show CAN BUS Log |
Peak driver not found. 1 IXXAT Device(s) found. _ _ Drivestate: Pre Operational

Die Hauptkommunikation zwischen dem Master und unseren Steuerungen wird Uber PDO-
Nachrichten abgewickelt.



Y Nantgetgf Object Management

s N
Al NanoCAN 2.00.2 [E=REEN
st urali 3 PO Quickview 1 .
Configuration & MMT | Mode Configuration  Object Management | Drive Modes | /0 Firmware Update | Info P D O R d
I I I I I sDo Walue [hex] ECe IVe .
Statuswar 0=E0

Auf dieser Seite wird eine
Ubersicht Uber alle gemappten
PDOs gegeben.

AulRerdem kdnnen Sie
entscheiden, ob bzw. welche
PDOs in dem kleinen Fenster
rechts oben im NanoCAN-
Bildschirm angezeigt werden
sollen.

™| r
o Clear Enor Lag |

Statusward (IxG041: 0 0 0 0 T 0110 oo Q Shaw CAN BUS Log |

Peak driver not found. |1 DXKAT Device(s) found. _— \ Drivestate: Pre Operational |
A
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Reference Rur
On Switch On Blocking
N 2 | s |
2 2 On External |0 -Node
Intermal Run 4 5
33 | 34 | B | -7 |

* |

Stop |

Search For Zero: Home Acceleration:

Clozed Loop

Thiz has ta be done only once for a drive
As preparation you have to do a reference
un [33 or 34).

The regular zetup will run increasing speeds
ta determine the caorrect load angles.

The short zetup wil do some steps back
and farth ta determing only the encoder
offzet

If Firmweare 24-10-2011-rex4053 or older is
used, Enable CL - haz to be selected
manually before doing the CL Mator Setup.

CL Motar Setup

Configuration & NMT ] MHode Cnnfiguratinn] Obiject Management  Drive Modes l 140 ] Firrnveare Updalel Info I
Homing Mode  Profile Position Mode | Welocity Mode | Interpolated Position Mode | Torque Mode |

Power On
Power Off

QuickStop

Short CL Matar Setup

Enable CL: |0- disabled =l

Status:disabled @)

[100 |20000 steps / &

Search For Switch: Home Offset:

1000 |o

Black Current: Following Errar ‘Windaw: Following Error Timeout:
o % |1 100

Statusword (OxB041): 0 0 0 0
1 TX(AT Device(s) found.

Peak driver not found.

noooao 0110

0oooao

[

PDO Quickview

Clear Error Log |

Show Ca&N BUS Log |

[ DS ERTRECE O ictct<: Pre Operationa|

Drive Modes

Homing Mode:

Auf dieser Seite kbnnen Sie
alle Homing (Referenz)-Modi
testen.

- Internes Homing

- Externes Homing

- Homing auf mechanischen
Anschlag

- Homing ohne Bewegung

Aul3erdem kann hier die
Closed Loop-Einrichtung
vorgenommen und auf den
Closed Loop-Modus
umgeschaltet werden.



) Nanotec Drive Modes

i 5
4 NanoCAN 2.002 o | G (i

Configuration & NMT ] Mode Configuration | Object Management  Drive Modes ] 140 ] Firmware Updale] Infa ] PSDDDDQuickview T P rofi I e P O S i ti O n M O d e "
alue |hex =
Statuswore 060

Homing Mode || Profile Position Mode  Velocity Mode | Interpolated Position Mode | Toique Mode |

Movement Mode Min Speed ’17
T e Relativer und absoluter
"Iﬂﬂﬂi Famp Type ’m

sty Ao [ Positionsmodustest.

I” Change on Setpaint Deceleration (20000
ickSt
Quick Stop Decel (100000 %

Dies entspricht den N
| entsprechenden Modi in
NanoPro.

Die Zielposition kann sofort
oder bei Erreichen der
ersten Position geandert

Il werden.

Statusword (0x60413: 0 0 0 0 0oonoan o110 ooonan Q Show CAN BUS Log |
Peak driver not found. 1 AT Device(s) found. IR DD RNE et C'i.=state: Pre Operational
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Configuration & NMT I Node Conf\gurationl Object Management  Drive Modes | 140 I Firrnware Updatel Into I
Haming MDdeI Profile Position Mode ” Welocity Mode  Interpalated Position Model Torgue Model

Target Yelocity 20000 steps
Acceleration
I'I 000 |1 sec

Set Target Velocity | o0 ,
steps

Min Welocity Deceleration
1 36
IEEI
M ax Welocity i} steps

Quick Stop

[z5000 e

Start |
Stop |
Halt |

Current Speed: 0

Refizsh | I~ Auta Refresh

Fower On
Power OFf

QuickStop |

PDO Quickyview

Statusword (0x6041): 0 0 0 0O

|1 IXXAT Device(s) found.

onoan o110

Peak driver not found.

D000 Q

Clear Error Lag

Show CAM BUS Log

[ NN SRREREt 0ri-<totc: Pre Operationa |

Drive Modes

Velocity Mode:
Testen des Drehzahlmodus.

Dies entspricht dem
Drehzahlmodus in NanoPro.



) Nanotec Drive Modes

) NanoCAN 2.0.0.2 sk |
Configuration & NMT | Node Configuration | Object Management DriveModes |10 | Fimware Update | Info | F'SD[?DEIUICKWEW — Interpol ated POSItIOn Mode
Harming Mode| F'rnfileF'oswtionMode| VelocityMode| Interpolated Position Mode  Torque Mode Statuswon
COBD Sync Object  [0s80 E—— . .
Syne tine (el [l [ EnableSyne ﬁ Dlesel‘ MOdUS d|ent Zum
Position: o j . .
ot b & Synchronisieren von mehreren
COB-D Position Object: [Qull J M Ot Or en .
Start | Stop ‘ M
Der Master sendet mit jedem
Zeitstempel eine neue Position.
Die Steuerung berechnet die
Geschwindigkeit, um zu dieser
Position zu gelangen, bevor die
neue Position eingestellt wird.
Clear Enor Lag |
Statusword (XGO4T 0 0 0 0 Do0o0o 0110 Do0o0o Q Show CAN BUS Log |
| Peak driver not found. 1 IXKAT Device(s) found.  [RNINUSDICHICONNECetl IR NNEEetll O rivcstate: Pre Operational

Dieser Modus darf nicht mit "Closed Loop" kombiniert werden.
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4l NanoCAN 2.0.0.2

Configuration & MMT ] Mode Cunfiguraliun] Dbiject Management  Drive Modes 1 1/0 1 Firmware Updale] Info ] P00 Quickyview
500
Harning Mode | Profile Position Mode | “elocity Mode | Interpolated Position Mode | Torque Made Status
Maw. Speed: 25000 [rpm]
Target Torque: a00
Start | Stop |

Clear Enor Log |

Statusword (xG041): 0 0 0 0 D000 0110 D000 Q

Show CAN BUS Log |

Peak driver not found.

1 IXXAT Device(s) found. _ _ Drivestate: Pre Operational

"Closed Loop" muss aktiviert sein.

Drive Modes

Torque Mode:

Das Verhalten des
Drehmomentmodus entspricht
dem von NanoPro.

Das maximale Drehmoment
wird hier allerdings als Wert
eingestellt, nicht mit dem
Analogeingang. Aul3erdem
kann eine maximale Drehzahl
definiert werden.
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Corfiguration & NMT ] Node Configuration] Object Management ] Drive Modes 140

Digital Input

[~ Digital Input 1 [ Digital Input 4
[ Digital Input 2~ I Digital Input 5
[~ Digital Input 3 [ Digital Input B

Debounce Time: 20 ms

Analog Input
Analog Input Nr.: |1 A
Current Value: 586
Refresh
[T Auto Refresh

Firrnware Updatal Infa ]

[~ Digital Out 1 [~ Firmmware Used Refresh
I Digital Out 2 I Firnwsare Used ™ Auto Refresh
[~ Digital Dut 3 [~ Firware Used

Set Values | I~ Auto Set

lﬂi SetValues
,07
,17
,17
,17

[~ Global Interupt Enable

Statusword (Dx6041):

Peak driver not found. 1 IKKAT Device(s) found. _ _ Drivestate; Pre Operational
\

o110 0onaoa

/10

Auf dieser Registerkarte wird der
Status der Ein- und Ausgéange
angezeigt.

Es ist moglich, Bereiche und
einen Filter fur den
Analogeingang einzustellen.

Der Analogeingang kann bei
Verwendung von CANopen nicht
von der Steuerung genutzt
werden, der Wert am Eingang
lasst sich aber Uber ein SDO
auslesen.

Die Digitaleingange kdnnen
ebenfalls nicht von der Firmware
genutzt werden. Eine Ausnahme
Ist Eingang 6, der als End- und
Referenzschalter dient.
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Configuration & NMT | Mode Configuration | Obiect Management | Drive Modes | 140 Firmware Update ] Info |

500 Value (hex)
Start Bootloader [To write ower RS 485-anlp firmware! ] Cancel Status 0
!
Clear Error Log |
Statusword (060413 0 0 0 0 0ooo 0110 00 0o Q Show C&N BUS Log |

Peak driver not found. 1 IXXAT Device(s) found. _ _ Drivestate: Pre Operational
h

Unser Supportteam bietet spezielle Firmware an.

Firmware Update

Diese Registerkarte wird flr
Firmware-Updates und
-Anderungen verwendet.

Im Gegensatz zu NanoPro
verfiigt NanoCAN nicht Gber
eine Datendatei mit Firmware-
Versionen. Es wird eine
Firmware-Datel bendtigt.

Es kann ein Firmware-Update
auf neuere Versionen oder eine
Anderung von RS485 auf
CANopen vorgenommen
werden. Dies ist fur
Steuerungen von grol3er
Bedeutung, die RS485 und
CANopen unterstutzen.
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Firmware Update

4 NanoCAN 2.0.0.2

== ==

Configuration & MMT I Mode Configuration I Obiject Management I Dirive Modes I 1/0

Start Bootloader [To wirite over RS 485-only firmware] Cancel

Firmware Update | Info I

it Firrnware |

B

r Y
Start Bootloader g

4 l: Please power off the controller and click OK!

—————————————————————————————

FDO Quickyview

Um von RS485 auf CANopen
zu wechseln, auf die
Schaltflache "Start Bootloader"
klicken und den Anweisungen

Clear Enor Lag

folgen.

* Statusward (IxE041):

0ooonao noooao 01 1o

noooao

[$]

Show CAN BUS Log

Peak driver not found. |1 IXXAT Device(s) found. _ _ | Drivestate: Pre Operational |
\

© Nanotec 2013
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Configuration & NMT | Node Configuration | Object Management | Drive Modes | 140 Fimware Update | Info |

Start Boatloader [To write over BS5485-only firmware] Cancel
|
“wirite: Firrnware |

-
Start Bootloader u

ié Please click OK and power on the controller afterwards!

—

PDO Guickview

Statusword (0xB047): 0 0 0 0 oooan o110 oonao

[

[13:15:57] EMERGENCY: VOLTAGE Malk ERROR

Clear Enor Lag

Show CAN BUS Log

[1 IXXAT Devicels) found. | NNNNHERIESRIERNERREN (AN E e |0 cstotc: Pre Op

Peak driver not found.

Firmware Update

© Nanotec 2013



\) Nanotec Firmware Update

PLUG & DRIVE

Al NanoCAN 2.0.0.2 (=@ = |

FDO Guickview

Configuration & MMT | Node Conf\gurationl Object Managamentl Dirive Modesl 140 Firmware: |pdate | Infa I

Start Bootloader [To wwite over BS485-only firmware| Cancel
|

“/rite: Firmware |

Der Bootloader wird gestartet.

Sta rti ng BOOtloade rl LR R [1315:57) EMERGENCY: WVOLTAGE MAIN ERROR -

Clear Emror Log |

[} Show CAN BUS Log |

A Statusword (0<6041): 0 0 0 0 ooonaon o110 0oo0na

Peak driver not found. |1 IXKAT Device(s) found. _ _ | Drivestate: Pre Operational |

© Nanotec 2013



\) Nanotec Firmware Update

PLUG & DRIVE

Y NanoCAN 2002 (=/3] =
Configuration & MMT I Node Conf\gurationl Object Managementl Drive Modesl 140 Firmware | pdate | Inta I PDU Quickview
500 Walue [hex)
Start Bootloader [To write over RS 485-only firmware] Cancel |
|
“wiite Firmare |
[ ]
F I n IS hed [13:39:37) Connecting to Naode: 1 -
[13:39:38) Connected
s N
Start Bootloader ‘_ M
& The Bootloader has been successfully started! Mow choose a firmware
file and write the firmware!
Clear Enor Log |
A Statusword (6041 0 0 0 0 0000 D0o0o D000 Q Show CAN BUS Log |
Peak driver not found. |1 IXXAT Device(s) found. | EINESIERENEcenN ISARIDETEEEERREsE o Pre Operational |
4

© Nanotec 2013



\Y) Nanotec Firmware Update

PLUG & DRIVE

rm NanoCAN 2.0.0.2 ESIET—=) . . . .
Dies ist der Einstiegspunkt,

Configuration & NMT | Node Configuration | Object Management | Drive Modes | 1/0 Fimware Update ] Inio | 5 T
Start Bootloader [T write over RS 485-only firmware] ] Cancel iﬁ M

|H:\enlwwcklung\dsF'IC-Softwale\release-ZU‘I1-1 0-04 [nur CAM Mfrmware, : enc_SMCI47-5_Cak We n n n u r d I e CA N O p e n -

Version aktualisiert werden

soll.

W ri ti n g F i rmwa re lllll [13:33:37) Connecting to Mode: 1

[13:39:38] Connec ted
[13:41:07) Starting Update

Die Firmware hochladen und
auf "Write Firmware" klicken.

Clear Erar Lag |

Show CAM BUS Log |

Statusword (0x6041) 0 0 0 O 0000 0000 U000 Q

Peak driver not found. 1 IXXAT Device(s) found. | ENIEERICHIconnecteall EERIEE eSS SRRl |Drivestate: EOOTLOADER
L

Das Update kann ein bis zwei Minuten dauern.
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IEEES

‘ |

Configuration & NMT I Node Configurationl Object Management | Drive Mades I 140

Start Bootloader | [To write over RS 485-only firmware] Cancel |

IFl entwicklungdsPIC-5 oftwarehrelzaze-2011-10-04 [nur CANMimware_enc SMCIA7-5_CaAk

writing Firmware.....

Firmnware Update | Info I

——

Firmware update finished successful

PDO Guickyview

|SDD ’\u"alue [hex) ’

[13:39:37) Connecting to Mode: 1 -~
] Connected

[13:41:07) Starting Update

[13:41:34] Finished!

Clear Error Log |

Statusword (0x60413: 0 0 0 0
|1 AT Device(s) found.

ooona ooaoan

Peak driver not found.

ooaoan

[

Show CAN BUS Log |

(AR CANIDETESNEESREEtE] O ivestate EOOTLOADER |

Firmware Update

Zuletzt wird eine Meldung
angezeigt, dass das Update
erfolgreich vorgenommen
worden ist.

© Nanotec 2013



")Na"ﬂ!;ﬁﬁ Typische Probleme

Hier einige typische Probleme, die beim Kunden auftreten kbénnen:



")Na"ﬂ!;ﬁﬁ Typische Probleme

Hier einige typische Probleme, die beim Kunden auftreten konnen:

? NanoCAN findet meine Steuerung nicht.



")Na"ﬂ!;ﬁﬁ Typische Probleme

Hier einige typische Probleme, die beim Kunden auftreten konnen:

? NanoCAN findet meine Steuerung nicht.
! Maoglicherweise verwendet der Kunde nicht den erforderlichen
Abschlusswiderstand zwischen CAN+ und CAN- (120 Ohm).
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"\W Rentwicklung\Software\Nano/\Beispielprogramm\SofortstarsSofortstart nach 100ms\Sofortstart 100java - NanolEasy  |ecula(=lalmeem |
R o e e == T NanoJEasy ist ein kleines, aber sehr
T s nitzliches Tool, mit dem Sie einige SPS-
|-t ot Funktionen in Ihren Geraten
P e implementieren konnen. (Nur bei serieller

H

Kommunikation)

NanoJEasy basiert auf der
Programmiersprache Java. Das
Programm wird im Hintergrund parallel zur
Firmware ausgefuhrt.

| Es werden unter anderem folgende

Funktionen angeboten: Eingange, Position

7 e o | oder Status auslesen. Mit diesen

[erwinscn N _| Informationen kann eine Reaktion
ausgeldst werden, z. B. das Starten oder

Mit dem oben dargestellten Beispiel wird Stoppen eines Profils, die Anderung der

Profil 1 gestartet, wenn die Steuerung Geschwindigkeit, die Einstellung eines
eingeschaltet wird. Ausgangs usw.
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File Configuration Edit Help

Firrnvsare lJava ] Configuration]

Send Command |

Motor Mumber: |1 - Test

[~ Enable Log

|~ Enable Polling

[~ Debuglog

Clear EEFROM

Firmware Utility

Das "Firmware Utility" ist ein Tool fur
die Firmware-Aktualisierung. Es ist
natzlich, wenn die Aktualisierung mit
NanoPro nicht ordnungsgemarf?
funktioniert.

Das Tool und die am haufigsten
verwendeten Firmware-Dateien sowie
ein Schritt-flr-Schritt-Handbuch sind
iIm Bereich "Troubleshooting" auf
unserer Homepage zu finden.
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