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Ubersicht

1 Ubersicht

Die Schnellstartanleitung wendet sich an Anwender, die erstmalig einen Motor am
FAULHABER Motion Controller in Betrieb nehmen.

FAULHABER Motion Controller kénnen Gber die USB-Schnittstelle in wenigen Schritten in
Betrieb genommen werden. Voraussetzung dafur ist:

B Die aktuelle Version des FAULHABER Motion Managers Version 6 ist installiert.

B Ein FAULHABER Motion Controller MC 5010/MC 5005 inkl. der nétigen Anschlussleitun-
gen ist verfugbar.

B  Ein unterstitzter DC- BL- oder LM-Motor ist vorhanden.
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2 Motion Manager installieren

FAULHABER Motion Controller der Generation 3 werden Uber die kostenlose FAULHABER
Motion Manager Software ab Version 6 konfiguriert.

ﬂ Die fur die Kommunikation Gber die USB-Schnittstelle nétigen Treiber werden bei der
Installation des Motion Managers eingerichtet.
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3 Hardware anschlieBen

ﬂ Bei BL- und LM-Motoren missen zum Motoranschluss die Anschlisse M1 und M2 ange-
schlossen werden (siehe Kap. 3.2, S. 7). Bei DC-Motoren muissen zum Motoranschluss
die Anschlisse M1 und M3 angeschlossen werden (siehe Kap. 3.3, S. 9).

3.1 Versorgungsanschluss vorbereiten

1. Anschlussleitungen fur die Elektronikversorgung Up (X4) und die Motorversorgung
Unot (X5) gemaB Steckerbelegung vorbereiten.

Tab. 1:  Pin-Belegung Spannungsversorgung Controller (X4)

Pin Bezeichnung Bedeutung
1 GND Masseanschluss
2 Up Versorgungsspannung Controller

Tab. 2: Pin-Belegung Spannungsversorgung Motor (X5)

Pin Bezeichnung Bedeutung
1 GND Masseanschluss
2 Unot Versorgungsspannung Motor
A
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3.2 Motoranschluss fiir BL und LM-Motoren vorbereiten

1. Motoranschluss vorbereiten (BL- und LM-Motoren):
= Angaben zur Anschlussbelegung des Motors dem Datenblatt des Motors entneh-
men.

Tab. 3: Pin-Belegung BL-Motoranschluss (M1)

Pin Bezeichnung Bedeutung

1 Motor A Anschluss Motor Phase A
2 Motor B Anschluss Motor Phase B
[ ] [ ] [ ] 3 Motor C Anschluss Motor Phase C
@ @ @
[ N I N

o o

®

Tab. 4: Pin-Belegung Sensoranschluss (M2)

Pin Bezeichnung Bedeutung
1 Upp Versorgungsspannung fir Sensorik
2 GND Masseanschluss
b o o o o 3 Sens A Hallsensor A
4 Sens B Hallsensor B
5 Sens C Hallsensor C

00606

2. Anschlussleitungen der Versorgung und den USB-Anschluss im Motion Controller ein-
stecken.
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Die Versorgungsspannung muss in einem Bereich von 12 V ... 50 V liegen. Bei 24 V wird
die anféngliche Stromaufnahme des Motion Controllers bei ca. 40 mA liegen.
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Hardware anschlieBen

3.3 Motoranschluss fiir DC-Motoren vorbereiten

1. Motoranschluss vorbereiten (DC-Motoren):

= Angaben zur Anschlussbelegung des Motors dem Datenblatt des Motors entneh-
men.

Tab. 5: Pin-Belegung DC-Motoranschluss (M1)

Pin Bezeichnung Bedeutung

1 Motor + Anschluss Motor Pluspol

2 Motor - Anschluss Motor Minuspol

©

& 0

||
]
®

©
()

Tab. 6: Pin-Belegung Inkrementalencoder mit Linedriver (M3)

Pin Bezeichnung Bedeutung
1 Upp Versorgungsspannung fur Inkrementalen-
0000 oo
2 GND Masseanschluss
3 Kanal A Encoder Kanal A (logisch invertiertes Signal
:| |: 4 Kanal A Encoder Kanal A
5 Kanal B Encoder Kanal B (logisch invertiertes Signal)
‘ [ ] ‘ 6 Kanal B Encoder Kanal B
7 Index Encoder Index (logisch invertiertes Signal)
9 e @ 9 8 Index Encoder Index

Wenn ein Encoder ohne Linedriver verwendet wird, kdnnen die invertierten Signale
offen gelassen werden.

2. Anschlussleitungen der Versorgung und den USB-Anschluss im Motion Controller ein-
stecken.
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Hardware anschlieBen

Die Versorgungsspannung muss in einem Bereich von 12 V... 50 V liegen. Bei 24 V wird
die anfangliche Stromaufnahme des Motion Controllers bei ca. 40 mA liegen.
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Kommunikation zum Motion Controller herstellen

4 Kommunikation zum Motion Controller herstellen

Zu Beginn wird Uber den Verbindungsassistenten im Motion Manager erstmalig Kontakt
zum Motion Controller aufgebaut. Der Assistent Verbindung herstellen befindet sich in der
Schnellzugriffsleiste am linken Rand des Bildschirms in der Kategorie Inbetriebnahme.

1. Verbindungsassistenten starten.

2. Im Verbindungsassistenten die verwendete Schnittstelle (hier USB) wéahlen.

Interface:

LISB1

Verbindung herstellen

Which interface should be used to establish a connection?

LISE

CAM

Available pnrﬁ COM
Port

FAULHABER MC3 5/M00000030000 10000FFFFFFFF

The searched port is not listed

Search for ports again

Back Mext Cancel

% Motion Manager durchsucht USB Ports nach angeschlossenen FAULHABER USB-

Geraten.

% Motion Manager gibt eine Ubersicht gefundener FAULHABER USB-Gerate an.

3. Das gewulnschte USB-Gerat auswahlen und tber die Schaltflache Suchen bestatigen.
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Kommunikation zum Motion Controller herstellen

Verbindung herstellen >

Which interface should be used to establish a connection?

Interface: LISB e

Available ports:

Part Info
USB1 FAULHABER MC3 5,/M00000030000 10000FFFFFFFF
The searched port is not listed Search for ports again

Back Search... Cancel

4. Wenn ein Gerat gefunden wurde, Verbindungseinstellungen mit Fertig ilbernehmen.

Verbindung herstellen >

Search completed.

Devices found:

Mode na, Mame Serial number
10 MC5010 5 CO 4294967295
The device searched for is not listed Search again

ook carcel

% Kommunikation ist aufgenommen.

% Controller erscheint im Node-Explorer des Motion Managers.

2. Auflage, 24-04-2017 7000.00055
12



2> FAULHABER

Kommunikation zum Motion Controller herstellen

* 1 Node Explorer M X

d WSl BEEw| @
W !ﬂ Motion Manager - Mew project
v o USB1
v |® Node 10: MC5010 S CO
(i) Mode Info...
- 22505 024BX4
L& | Sequence programs
|_| Files

Wenn der Controller zum ersten Mal in Betrieb genommen wird, sind noch keine
Motordaten eingestellt. Im Node-Explorer des FAULHABER Motion Managers wird kein

Motortyp angezeigt. Statt eines angeschlossenen Motors wird der Hinweistext Motor
auswahlen neben dem Motorsymbol eingeblendet.
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5 Motor konfigurieren

5.1  Motortyp wahlen

Bevor mit dem Motion Controller gearbeitet werden kann mussen die korrekten Motorda-
ten eingestellt werden. Der Motion Manager Assistent fir Motorauswahl fihrt in wenigen
Schritten zum korrekt eingestellten Motor- und Sensorsystem.

» Motortyp wahlen. Angegeben wird:
= Typ des Motors (BL, DC oder linearer BL)
=  BaugréBe des Motors

= Wicklungsvariante

Select Motor pod
Which motor is connected to the controller?
Motor type:  |Brushless DIC Motor e o 3 Motor connections
Series: 22505 bl
Types: 024BX4 ~
029BX45
0298%4
View motor data
Back Mext Cancel
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Motor konfigurieren

5.2 Sensortyp wahlen
Bevor mit dem Motion Controller gearbeitet werden kann mussen die korrekten Motorda-
ten eingestellt werden. Der Motion Manager Assistent flir Motorauswahl fihrt in wenigen
Schritten zum korrekt eingestellten Motor- und Sensorsystem.
Der FAULHABER Motion Controller benétigt zum geregelten Betrieb der Motoren immer
ein passendes Sensorsystem. Dabei stehen zwei Anschlussméglichkeiten zur Verfigung.
ﬂ BL-Motoren mit analogen Hallsignalen werden am Sensoreingang (M2) angeschlossen.
DC Motoren mit IE-Encoder am Encoder-Eingang (M3). Zusatzlich ist auch die Verwen-
dung von BL-Motoren mit digitalen Hallsignalen + IE Encoder oder von BL-Motoren mit
AES Encoder moglich.
5.2.1 BL-Motor mit analogen Hallsensoren / LM-Motor mit analogen Hallsenso-
ren einstellen
1. Angeschlossene Gebersysteme wahlen und mit Weiter bestatigen.
Select Motor >
Which encoder systems are connected to the controller?
Port Encoder system
Sensor input: Analogue Hall sensors “ |3 (ABfC) ~ Channels
Encoder input: Mot used e
Advanced
[ ]use IjO port az input for encoder system
Back Cancel
2. Auflage, 24-04-2017 7000.00055
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Motor konfigurieren

2. Auswahlen, wofir welches Gebersystem verwendet werden soll.

Select Motor ot

Assignment of encoder systems

Actual value Source

Commutation angle: Analogue Hall sensors b

Commutation type: Sinus commutation

Velodty: Analogue Hall sensors w

Position: Analogue Hall sensors b

Back Mext Cancel
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Motor konfigurieren

5.2.2 BL-Motor mit digitalen Hallsensoren und Inkrementalencoder einstellen

1. Angeschlossene Gebersysteme wahlen und mit Weiter bestatigen.

Select Motor pod

Which encoder systems are connected to the controller?

Port Encoder system

Sensor input: Digital Hall sensors -

Encoder input: Incremental encoder o Pulses/Rev,

Without index pulse e

Advanced

[Juse 1jO port as input for encoder system

Back Mext Cancel

2. Auswahlen, wofir welches Gebersystem verwendet werden soll.

Select Motor ot

Assignment of encoder systems

Actual value Source

Commutation angle: Digital Hall sensors ~

Commutation type: Blodk commutation

Velodty: Digital Hall sensors W

Position: Incremental encoder w

Back Mext Cancel
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Motor konfigurieren

5.2.3 BL-Motor mit AES-Encoder einstellen

1. Angeschlossene Gebersysteme wahlen und mit Weiter bestatigen.

Select Motaor ot

Which encoder systems are connected to the controller?

Port Encoder system

Sensor input: Mot used ~
Encoder input: Absolute encoder e
Advanced

[ ]Use If0 port as input for encoder system

Back Mext Cancel

2. Auswahlen, woflr welches Gebersystem verwendet werden soll.

Select Motor >

Assignment of encoder systems

Actual value Source

Commutation angle: Absolute encoder w

Commutation type: Sinus commutation

Velocity: Absolute encoder -

Position: Absolute encoder V

Back Mext Cancel
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Motor konfigurieren

5.2.4 DC-Motor mit Inkrementalencoder einstellen

1. Angeschlossene Gebersysteme wahlen und mit Weiter bestatigen.

Select Motor pod

Which encoder systems are connected to the controller?

Port Encoder system

Sensor input: Mot used -

Encoder input: Incremental encoder

With positive index pulse o

Advanced

[ ]use Ij0 port as input for encoder system

Back Mext Cancel

2. Auswahlen, woflr welches Gebersystem verwendet werden soll.

Select Motor pod

Assignment of encoder systems

Actual value

Velodity:

Position:

Source

Incremental encoder

Incremental encoder

2. Auflage, 24-04-2017
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Motor konfigurieren

5.3 Uberspannungsregelung an die Motor-Versorgungsspannung

danpassen

» Den Grenzwert des Uberspannungsreglers entsprechend der aktuell angelegten Versor-

gungsspannung des Motors einstellen.

Select Maotor

Adjust overvoltage control

protect the power supply unit and additionally connected devices,

upper threshold™ should be adjusted using the Drive functions.

Since the drive can feed energy back into the electrical netwark, it has an overvoltage regulator to

The limit value, from which the overvoltage regulator becomes active, is set to 115% of the supply

voltage of the motar.,
Supply voltage (Umot): 14,3 ) Ly ] Update
Cvervoltage regulator limit value: 16,4 y

If the drive is later operated with a different valtage, the value of object "Motar supply

Back Mext

X

Cancel

Wird der Motor spater mit einer anderen Versorgungsspannung betrieben, sollte der
Wert des Objekts Motor supply upper threshold entsprechend angepasst werden. Dies
kann im Motion Manager Uiber Konfiguration - Antriebsfunktionen durchgefthrt wer-

den.

2. Auflage, 24-04-2017
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Motor konfigurieren

5.4 Konfiguration lbertragen

» Konfiguration prifen und durch Klicken auf Konfiguration iibertragen an den Motion
Controller senden.
Select Motor x

Confirm and transfer configuration

General
Type: Brushless DC Motor
Motor: 22505 024BX4
A8 The motor can be damaged if configured incorrect)y!

Assignment of encoder systems
Commutation: Analogue Hall sensors
Velocity calculation: Analogue Hall sensors
Position calculation: Analogue Hall sensors
¥ Transfer configuration

Welche Konfiqurationschritte werden hier durchgefiihrt?

Back Mext Cancel
2. Auflage, 24-04-2017 7000.00055
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5.5
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Hallsensoren abgleichen (nur bei analogen Hallsensoren)

ﬂ Bei BL-Motoren mit analogen Hallsignalen wird als letzter Schritt eine Adaption der
Hallsignale angeboten. Dabei wird der Motor flr einige Sekunden in verschiedenen

Geschwindigkeiten betrieben.
Zum Start des Abgleichs mUssen Sie bestatigen, dass sich die Welle frei bewegen kann.

1. Durch Klicken auf Abgleich der Hallsensorsignale starten die Adaption starten.

Select Motaor oo

Adjustment of the Hall sensor signals

Adjustment of the Hall sensor signals is necessary to optimally adjust the controller to the connected motor,
For this the motor is run at constant speed and must be able to rotate freely.

Der Antrieb befindet sich im Leerlauf und kann sich frei drehen.

@ Cancel process

Adjusting offset...

Back Finished Cloze

2. Zum Abschluss durch Klicken auf Ja die Gbertragenen Werte fir die Sensoren und die
Motorgrunddaten dauerhaft im Motion Controller abspeichern.

Confirm -

o Save changes permanently in the controller?

Yes MNo

7000.00055
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6 Inbetriebnahme

Nachdem die Assistenten zum Verbindungsaufbau und zur Motorauswahl erfolgreich
durchlaufen sind, ist die Erstinbetriebnahme des Antriebssystems bereits abgeschlossen.

Die Motorauswahl und die Adaption der Hallsensorsignale kann jederzeit wiederholt wer-
den. Der eingestellte Motor wird im Node-Explorer des FAULHABER Motion Managers
angezeigt.

EY FAULHABER Motion Manager 6 — O >

File Edit Terminal Commands Configuration Tools Extras View Help

©E® O

* 1 Node Explorer

RSl Euw|lB
% Initial Startup v B Motion Manager - New project
v o UsB1
Establish connection v @ Node 10: MC5010 S CO

(i) Mode Info...
i F 22505 024E%4
» e Sequence programs

wii  Configure controller ] Files

b
&7 Select motor

& Operate motor
é" Configuration
Drive functions

Yiii Control parameters

Object Browser

¥ Tools

& Motion Cockpit

|| Terminal 1 x
2. Graphical analysis S ‘ |
- H Enter command w | | ﬁ
il Controller tuning log | Communication
EB Status display Time Message

0 12:19:18.837 Interface USE1 open

@ Macros

Connected to node 10 at USB1  Operation Enabled  Profile Velocity Mode

WE CREATE MOTION
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7 Motor betreiben

Um den Motor einfach zu betreiben, ohne tiefer in die vielfaltigen Konfigurationsméglich-
keiten einzusteigen, bietet sich der Dialog Motor betreiben in der Kategorie Inbetrieb-
nahme der Schnellzugriffleiste an.

1. In der Schnellzugriffleiste den Dialog Motor betreiben wahlen.

2. Betriebsart wéahlen.

Operate motor X

(_) Position (relative to actual position)

-370 & Switch on drive
INCT .
perform run
(®) Set velocity
Setpoint: | 20000 = Stop motor
Act, value: |0 ‘
) 2y 5 { O1T « (=
Unit: 1/min

Operate the motor in a spedific operating mode

3. Antrieb einschalten.
4. Sollwert vorgeben.

5. Durch Klicken auf Fahrt durchfiihren den Antrieb starten.

Durch Klicken auf Motor anhalten kann der Motor angehalten werden. Die Regelung
bleibt dabei aktiv.

Operate motor x

(_) Position (relative to actual position)

24584656 ) Switch on drive

= Perform run

(@) Set velocity
Setpoint:  |5000 = ¢ Stop motor
Act. value: laa73 ‘

& Switch off drive

Unit: Lfmin

QOperate the motor in a specific operating mode

6. Durch Klicken auf Antrieb abschalten die Endstufe abschalten.

2. Auflage, 24-04-2017 7000.00055
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8

Upgrade der Firmware

Die im Motion Manager integrierte Firmware-Update-Funktion erméglicht die Prifung und
Aktualisierung der Firmware auf der angeschlossenen FAULHABER-Steuerung.

ﬂ Ein Firmware-Update kann nur Gber die Schnittstelle durchgefthrt werden, die von der
angeschlossenen Steuerung als Update-Schnittstelle unterstitzt wird.

1. Im MenUpunkt Extras-Firmware Update die Firmware-Update-Funktion aufrufen.

% Im Firmware update Fenster stehen zwei Funktionen zur Auswahl:

Funktion Beschreibung

Auf Update prufen Es wird gepruft, ob ein Update fur die aktuelle Gerate-Firmware zur Verfu-
gung steht. Ist ein Update verfugbar, kann die Gerate-Firmware damit aktuali-
siert werden.

Firmware-Datei laden Eine von FAULHABER separat bereitgestellte Firmware-Datei kann geladen und
an die Steuerung Ubertragen werden.

2. Angezeigte Update-Info prifen.

Der Parameterbereich wird nur aktualisiert, wenn dies notwendig ist. In diesem Fall
wird dem Anwender angeboten, die Daten zuerst in eine Parameterdatei zu sichern.

3. Download starten.

Firmware Downloader
Update Firmware to Mode 1 at USBE1

IUpdating Program Flash

Device Name = MC5010 5 CO

Device Serial Mumber = 41600001

Device Firmware = 0101.01H

Enable Bootoader Mode

Device Bootoader Yersion = 0100.01B-J5E
Starting Firmware Update

i_lpu:late Program Flash {187 kByte)

Closze
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Waéhrend des Downloads leuchtet die Status-LED rot. Falls der Download fehlschlagt,
kann Uber den Motion Manager ein erneuter Downloadversuch gestartet werden. Ein
nicht abgeschlossener Download kann an der roten Status-LED erkannt werden.

Wenn die neue Firmware erfolgreich geladen wurde, wechselt die Status-LED wieder in
den grun blinkenden Zustand. Der Motion Manager schlieBt den Download ab und
meldet den erfolgreichen Abschluss.

Firmware update x

Download Firmware update for node 1 at USB1

Firmware update successfully finished!

4. Download abschlieBen:

Wenn der Parameterbereich aktualisiert wurde, stehen nach dem Abschluss des Down-
load-Vorgangs optional weitere Schritte zur Verfligung:

= Bei EtherCAT-Geraten: Zugriff auf aktualisierte ESI-Datei fr den EtherCAT-Master

= Moglichkeit, eine zuvor gespeicherte Benutzer-Konfiguration wieder auf den
Antrieb zu Ubertragen
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