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Pacdrive3 - Lxm62-Servoantrieb

1. SPS-Konfiguration

Die Achse muss als Lexium62-Linearantrieb im Machine Expert eingestellt werden, und die
Motoridentifikation muss als Motor ohne Typenschild eingestellt werden.

3 e e e

=4 Contraller
e @ ConkrollerType STRINGZ0)
- @@ FW_Yersion STRIMG{20) I
@ Hw _Yersion STRING(2) %
- FPGA_Yersion STRING(ZO! :

@ DeviceTypePlatey | STRING(20) "
@ Bootloaderyersion STRING(ZD) "
@ ParthumberContr ... STRING(Z0)

@ SerialMumber STRINGIED
@ OperationalHours LIDIMT 0
- @ Motorldentification  Enumerati ... miokor without tpye plate [ 2

2. Einstellen des Typenschilds
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i A iable the write function

|=t_MotorDataRW 01.i etStoragelocation := mtp.ET Storagelocation.Drive; // Storage Location (encoder or drive
|st_MotorDataRW 01. e MDF/UserMotorData.mdi"; /4 file name of the typlete for drive
|st_MotorDataRW 01. n e0:MDE/'; file name of the typlete for encoder

st MotorDataRW_01.1

f3t_UseIMotorData_Gl.etMotorType MTP.ET MotorType // type of the motor
gst_UserHotorData_Ol.3Hotorname 'Nytek'; J/Armonic Drive fF string of the motor name
f3t_UserMotDrData_01.3Hotaneria;Numher = LEggdnits // string of serial number
|st_UserMotorData 0Ol.sMotorZrticleNumber := '444444'; £ string of article number

|st_UserMotorData 0l.stMotorDataPMSM. ud
| st_UserMotorData O0l.stMotorDataPMSM.
|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.
| =t_UserMotorData O0l.stMotorDataPMSM.
|st_UserMotorData 0Ol.stMotorDataPMsM.rPeakCurrent := 8.0;
|st_UserMotorData 01.stMotorDataPMSM.rContStallCurrent :=
5st_UserMotorData_Ol.stMotDrDataPHSH.IConstSta;
|=t_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.rPeakTorque := 880;
§3t_UserMotorData_Ol.3tMotorDataPMSM.IPha32__3istance == 1z A/

EncoderType.S5incos
4 mm/s

£ encoder type

, OFTIONZL, std: Nom*1.5

Chm , OPTICNAL

S
|st_UserMotorData 0Ol.stMotorDataPMSM.rQuadraturePhaseInductance := 18000; // uH , OPFTIONAL
|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.rDirectPhaseInductance := 16200: // uH
|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM. eldbirection := 0; // OPTIONAL, std: 0

|st_UserMotorData_01.stMotorDataPMSM.rEME Constant := 18;

[ R R R R R R R R R R R KRR R R R A AR A AR AR AR R A AR A AR R AR AR A AR

%st_USEIMOEDIData_Ol.StMotorDataPMSM.aiPU;EPaiI bl b Humber of pole pairs

[ R R R KRR R R R R KRR R R KRR R R R KRR R KRR AR R R R R R

iMaxMotorTemperature := 380; //°C , OPFT
empSenzorType := 1;
mpSensorResistancelvertemp := 4000; // Ohm, OPTICHAL (verw bei SensorType = 1}, std:
empSensorCharacteristic[0] := 0:; // Ohm, OPTICNAL (verw bei SensorType = 2)
sulationSystemVoltage := 0; // ¥V, OPTIONAL

coderMaxSpeed := 0; // Umin, OPTIONAL

ONAL, =td: 130

|=t_UserMotorData O0l1.stMotorDataPMSM.
Est_USEIMotorData_Ql.3tMotorDataPM5M.
{2t _UserMotorData 0l.stMotorDataPMSM.
zt_UserMotorData Ol.=tMotorDataPMSM.
|2t _UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.
| =t_UserMotorData O0l.stMotorDataPMSM.

B

H

5

|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM. coderMaxTIemp := HTy0 CHAL
| 2t_UserMotorData O0l.stMotorDataPMSM. coderTenpSensor // OPTIOHAL, std: 0
fst_UseIHotorData_Sl.stHotorDataPHSH.

coderNumberQfTurns :=0; // Cbligatorisch fiir Geber ohne Hiperface
f3t_U5erMotorData_Ol.3tMotorDataPM5M. coderLinesPerRevolution := 0; // Obligatorisch fiir Geber ohne Hiperface
53t_UseIMotorData_01.3tMotorDataPM5M. ModelCl
st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.uiModelalZ H
é3t_UserMotorData_Ol.3tMotorDataPMSM. iModelDeltal := O: // OPTIONAL
|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.uiModelDelta® := 0; // OPTIONAL
|st_UserMotorData_ Ol.stMotorDataPMSM.uiMaxSpeed := 2500; // mm/s
;ffst_UseIHotoIData_Dl.3tHotoIEataPM5H.udiMotoI-nteItia = §300; // g
|st_UserMotorData 01.stMotorDataPMSM.udiMotorInertia := 1500;
E3t_UserMotorData_01.3tMotorDataPM5M.
5st_USEIMotDIData_Ol.StMotDIDataPMSM.
?3t_UserMctorData_01.stMctorDataPMSM. : // ms, OPTICNAL, std: 100
%3t_UserHotorBata_Ol.3tHotorDataPMSH.IBrakeHinVo o; // V, OPTICHAL
|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM.rBrakeMaxVoltage := 0; // V, OPTIONAL

| st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM. rakeNomCurrent := 0; // V, OPTICNAL
|st_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM. hermalConstant := 1000; // ms, OPTICNAL, std: 1000

rake

rakeDisconnecti ime = 0;

}// Foxr Linear Motors

Est_UserMotorData_Ol.StMotorDataPMSM.IPeIiodLength 1= 30000.0: Equal to polepairpitch
%SE_USEIMOEOIData_Ol.SEMOEOIDataPMSM.IPOLEPaiIPitch = 30000.0; length of N-5 poles

3. Typenschild-Datei in die Flash-Karte schreiben

Um die Typenschild-Datei in den Flash zu erstellen, missen Sie diese Funktion verwenden:

¥Fet := MTP.FC_MotorDataFileCreate(i_ sFilename := st MotorDataBlW 01.i_sFilename, i_stUserMotorData := st_UserMotorData 01,
g sMsg = sMag_t,
o etDiay == etDiag £):

Sie erstellt eine Datei im Flash mit den Daten der Struktur.

4. Vorhandene Daten im Antrieb loschen

Vor allem mussen Sie die Sercos-Phase auf 2 setzen.
Dann miussen Sie alle Daten im Antrieb mit diesem Funktionsblock l6schen.

https://dokuwiki.nilab.at/ Printed on 2026/09/11 14:22


https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=green_drive_motors:code.jpg

2026/09/11 14:22

3/4

Pacdrive3 - Lxm62-Servoantrieb

FE_MotorDatabelete_inst

EQ MTP.FB_MotorDataDelete
dikction — — —{i_xEnable i ¥Actiwve st MortorDataRW 0l.q xActiwve
60— q_¥Ready f-st HotorDataRW 01.q xReady
q_xBusy - sc_NotorDacaRW_01.q_xBusy
=t _MotorDataRW 0l.i xExecute —ji_xExecute i_xDone st _MotorDacaRW_Ol. g xDone
DRY_LexiumfZ A—i_ifDrive o ethiag [—st_MotorDacal¥V 0l.q Ethiag
st MotorDataRW 0l.i_ etStoragelocation —i_etStoragelocation g ethiagExt |-=2t MotorDataR¥W Ol.q etDiagExt
g _sMsg [~ st_NotorDataRW_0l.g sMsag

Wenn keine Daten vorhanden sind, zeigt das Ergebnis diese Situation. Wenn der gesamte Prozess
korrekt 1auft, lautet die Meldung ,,Done*“.

5. Typenschild in den Antrieb schreiben

Sercos weiterhin in Phase 2.
Zum Schreiben der Daten mussen Sie den Funktionsblock verwenden.

FE_MotorDacaWrite insc

EQ KTP.FB_MotorDataWrite
dikction — —i_xEnable q_xActive st_MotorDataRW OLl.q xActive
40 = ¢ ¥Ready |- st MotorDaceRW 01.q xReady
) q_xBusy |-st_MotorDataRW 0Ol.g xBusy
st_MotorDataRW 01,1 xExecute —i_xExecute g _xDone st HotorDataRW_01.q xDone
DRV_Lexiumf2 A=—i_ifDrive q_ethiag p= st MotorDataRW 0l.q EtDhiag
st MotorDataRW 0l.i sFilename —i_ sFilenaue q_etDiagExt [—st MotorDateRW Ol.g etDiagExt
st_MotorDatsRW_0l.1i_ecStoragelocation —i_et3toragelocation q_sM=2g =t _MorvorDatsRW _01.4 sM=g

6. Antrieb ausschalten

Sercos-Phase auf Phase 0 und dann auf Phase 4 setzen. Oder Sie schalten den Antrieb AUS - EIN.
Wenn alles in Ordnung ist, erhalten Sie grines Licht am Antrieb.

7. Motor-Kommutierung

Stromversorgung einschalten.
PowerSupplyCheckSet des PSD auf TRUE setzen. Auf 2 setzen / MotorCommutationControl testen.

Der Motor sollte sich bewegen und das Kommutierungsverfahren starten.
Am Ende liefert Thnen MotorCommutationState das richtige Feedback.

MotorCommutationControl auf 0 und PowerSupplyCheckSet auf AUS setzen.
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