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LinMot®

Einsatz und Verwendung dieses Dokuments

Beschreibung: Einloggen mit der LinMot-Talk Software liber die Feldbus-Schnittstelle
Drive: Servo Drives sind unter Allgemein aufgefihrt
Klassifizierung: [ 1 Application Note

[ ] Installationshandbuch
[ 1 Benutzerhandbuch
[x] Dokumentation

[ ]1LinMot intern

Empfohlene Dokumente

Die Lekture der folgenden Handblcher ist Voraussetzung zum Versténdnis der Kommunikation zwischen SPS
und dem LinMot Drive. Die Handbticher sind in der LinMot-Talk Software enthalten (Ment Handbticher ->
Gesamte Dokumentation, bzw. Relevante Dokumentation wenn auf einem Drive eingeloggt), oder kdnnen aus
dem LinMot eCatalogue geladen werden (Suche nach Dokument Referenz): http://shop.linmot.com

Name Handbuch Dokument Referenz
LinMot-Talk 0185-1059
Motion Control Software 0185-1092 / 0185-1093

s Window Teols Help

Parameters and Variables * l | |

Errors 4

Motion Commands

Relevant Documents

All Documents Application L4
EC Motors L4
General L4
Installation L4
Interface L4

MotionControl

QuickStart M T

0185-1055-E_1V11_MA_EC-Metors-with-LinMot-Drives. pdf
0185-1092-E_3V18_MA_MotionCtrlSW.pdf
0185-1093-E_6V3_M&_MeotionCtrlSW-5G5.pdf
0185-1096-D_1V0_MA_TF_FerceControl.pdf
0185-1096-E_1V0_MA_TF_ForceCentrol.pdf

NTI AG / LinMot
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Allgemein

Voraussetzungen

Mit folgenden Feldbussen wird das Einloggen und Konfigurieren des Servo Drives mittels LinMot-Talk Software

unterstitzt. Weitere Details sind in den entsprechenden Kapiteln zu finden.

Interface

EtherNet/IP (-IP, -CM)
LinUDP (-LU)

PROFINET (-PN) (-PD)
EtherCAT (-EC) (-DS) (-SE)
Sercos Il (-SC)
POWERLINK (-PL)

Config ETH

RT ETH unterstltzte Interfaces

Kapitel

1 EtherNet/IP
2 LinUDP

3 PROFINET

4 EtherCAT

5 Sercos Il

6 POWERLINK

7 Configuration ETH Port

P CM LU PN PD SE DS sc | pL
Remote Access with LinMot- . . . . . . . . .
Talk
Configuration with LinMot- . . . . . . . . .
Talk
Firmware Installation - -
Scanning Over Ethernet . . . - . -
Import Configuration file (Imc) . . . . . . . . .
Blink Status LED's . . . . . . . . .
Login without connected PLC . . . (-) (-) - . -

IP = Ethernet/IP
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1081-E

CM = Ethernet/IP (CIP Sync)
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1165-E

LU = LinUDP V2
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1108-E

PN = PROFINET
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1090-E

PD = PROFidrive
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1132-E

EC = EtherCAT
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1079-E

SE = SERCOS over EtherCAT (SoE)
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1080-E

DS = EtherCAT CiA402
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1103-E

SC = SERCOS 1l
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1091-E

PL= POWERLINK
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1088-E
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Unterstitzte Servo Drive Serien

‘ B1100 E1100 E1250** E1450**

Ethernet Zugriff mit LinMot-Talk = = 5 . . . .

Ethernet Konfig mit LinMot-Talk RS232/CAN | RS232/CAN RS232 ] ] ] ©

Firmware Installation Gber RT o = - - - - -

Firmware Installation Config ETH o = = = = . .
Firmware Installation RS232 . . . . . . .
Internet Browser Zugriff = = = = = . .
Scan Uber Ethernet = = = . . . .
Import Configuration File (.Imc) RS232/CAN | RS232/CAN RS232 . . . .
Blink Status LED's = = = . . . .

* nur mit unterstitztem Interface
**nur mit Config ETH unterstutzt, RT Config muss geprift werden mit support@linmot.com

Gebot: Bei allen Geraten ist im Zweifelsfall eine LinMot-Talk Kommunikation mit dem USB-RS232
Konverter (0150-2473) uber X19 gewahrleistet.

SN L

http://shop.linmot.com/D/product/0150-2473
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1 EtherNet/IP

1.1 Kompatibilitat

Servo Drive

Config over Realtime

Firmware-Version

C1250-1P-XC-0S-000

LinMot-Talk 6.4 Build 20151112 oder neuer

C1250-1P-XC-1S-000

LinMot-Talk 6.4 Build 20151112 oder neuer

C1250-CM-XC-0S-000

LinMot-Talk 6.8 Build 20190315 oder neuer

C1250-CM-XC-1S-000

LinMot-Talk 6.8 Build 20190315 oder neuer

C1450-1P-VS-1S-000

Linmot-Talk 6.6 Build xxx oder neuer

E1250-IP-UC

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-IP-QN-0S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-IP-QN-1S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

1.2 Einloggen mit statischer IP-Adresse

1.2.1 Einstellungen am Servo Drive

Die Standardeinstellungen der EtherNet/IP- Schnittstelle ist auf manueller IP-Konfiguration Uber Hex-Schalter
eingestellt. Die voreingestellte Adresse lautet 192.168.001.xxx
Das niederwertigste Byte der IP-Adresse wird Uber die Hex Switches S1 und S2 eingestellt.

Bezeichnung
S1-S2

X17 — X18

®

)

Beschreibung

S1: (5..8)
Bit 5 ist das niederwertigste Bit
Bit 8 ist das hdchstwertigste Bit

S2: (1...4)
Bit 1 ist das niederwertigste Bit
Bit 4 ist das hochstwertigste Bit

X17 RT ETH In

X18 RT ETH Out

Beispiel

IP-Adresse mit den Hex- Schalter einstellen:

Address = 192.168.001.003

w© I-

~ o -

" I- S1 = binar 0000, dez 0, hex 0

w :-

S |
|

° .I. S2 = bindr 0011, dez 3, hex 3
|

- M

O Z+—

Das Netzwerkkabel wird auf X17 eingesteckt:

X17 RT ETH In

Seite 8 von 59
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Gebot: Anderungen an den Schaltern S1 und S2 werden erst nach einem Neustart des Drives
Ubernommen.

1.2.2 Einstellungen auf dem PC

In den Netzwerk-Eigenschaften muss der PC im gleichen Bereich liegen wie Adresse der Servo Drives. Ordnen
Sie dem PC eine IP Adresse im Bereich 192.168.1.xxx zu. Die IP-Adresse muss von der Adresse des Servo
Drives abweichen.

Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IP...
Allgemein

IP-Einstellungen kénnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt, Wenden Sie sich andernfalls an den
Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen.

() IP-Adresse automatisch beziehen

(®) Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adresse: 192 .168. 1 . 1
Subnetzmaske: 255.255.255. 0
Standardgateway:

DNS-Serveradresse automatisch bezi

(®) Folgende DNS-Serveradressen verwenden:
Bevorzugter DNS-Server:

Alternativer DNS-Server:

[ Einstellungen beim Beenden iberpriifen
Erweitert...

oK Abbrechen

1.2.3 Einloggen mit LinMot-Talk

Offnen Sie die LinMot-Talk Software und aktivieren die Scanning (via EtherNet) — Funktion im Auswahlfenster.
Datei —> Scanning (via Ethernet).

Datei | Suche Drive Services Einstellunge
Einloggen/Offline affnen... Ctrl+L g |
Offline Erzeugen...

Scanning (with CANusk)  Ctri+K
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E
L%cut

Save Login...

‘»:  Open Legin...
Import...
Export ...
Print
ﬂ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F

MNeu 4

Beenden Ctrl+X

Anschliessend ist die richtige Netzwerkkarte des Rechners auszuwahlen, falls mehrere Méglichkeiten zur
Auswahl stehen. Die IP-Adresse des Rechners sollte nun im selben Bereich (192.168.1.xxx) liegen wie der
Servo Drive.

NTI AG / LinMot Seite 9 von 59



LinMOt® Config over Realtime

Falls der PC den Servo Drive Uber die Netzwerkverbindung erreichen kann, wird er in der Liste angezeigt. Sollte
der Servo Drive nicht erreichbar sein, muss die IP-Adresse und Firewall des Rechners tberprift werden.

r Logi:‘l: - B — — = | B ||
| State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info
I ﬁ 192.168.1.3 00:1A:4E:01:02:6D 0 Unnamed C1250IPXC1S/VIRF 6.5 Build 20160622
4 n 3
[ Scan Again ] [ Blink Selected ] [ Show Help Login All ] [ Login Selected ] [ Abort

Nun kann die Verbindung mit dem Drive aufgebaut werden und es kdnnen alle weiteren Einstellungen mit der
LinMot-Talk Software vorgenommen werden.

- Hinweis: Es lassen sich die Einstellungen der IP-Adresse direkt in der LinMot-Talk Software &ndern,
1 falls eine andere IP-Einstellung als Giber die HEX-Schalter erwiinscht ist.
Parameter/ Ethernet/IP Intf/ IP Configuration Mode

1.3 Einloggen mit dynamischer IP-Adresse (DHCP)

l;i. ﬁ? DHCP Server

1.3.1 Einstellungen am Servo Drive

Im Auslieferzustand sind alle Hex-Schalter auf 0 gestellt. Mit dieser Schalterstellung wird dem Servo Drive
automatisch eine IP-Adresse zugeordnet. Der Servo Drive unterstitzt das APIPA (Automatic Private IP
Adressing) nicht. Aus diesem Grund muss ein DHCP Server vorhanden sein, damit der Servo Drive eine
TCP/IP-Adresse anfordern kann.

Bezeichnung Beschreibung Beispiel
S1-S2
S1 auf OFF / S2 auf OFF = DHCP.
© (=) .
= S1: (5..8) -
I Bit 5 ist das niederwertigste Bit o M
! Bit 8 ist das héchstwertigste Bit o W
| |
- | - I.
] S2: (1...4) I
= Bit 1 ist das niederwertigste Bit - M
Oz+— Bit 4 ist das hochstwertigste Bit Oz
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X17 — X18

Das Netzwerkkabel wird auf X17 eingesteckt:

| X17 RT ETH In X17 RT ETH In

X18 RT ETH Out

@

Gebot:
0 Anderungen an den Schaltern werden erst nach einem Neustart des Drives tilbernommen.

1.3.2 Einstellungen am PC

Die Netzwerkkarte des Rechners muss auf ,IP-Adresse automatisch beziehen® eingestellt werden. Es wird nur
eine IP-Adresse vergeben, wenn beide Gerate am DHCP Server angeschlossen sind.

Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IP...

Allgemein | Alternative Konfiguration

IP-Einstellungen kinnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an den
Metzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen,

(@) IP-Adresse automatisch beziehen

Folgende IP-Adresse verwenden:

(®) DNS-Serveradresse automatisch beziehen

() Folgende DNS-Serveradressen verwenden:

m
il

@

m
il

Erweitert...

oK Abbrechen
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1.3.3 Einloggen mit LinMot-Talk

Offnen Sie die LinMot-Talk Software und starten die Scanning (via EtherNet) — Funktion im Menu.
File —> Scanning (via Ethernet

Datei | Suche Drive Services Einstellunge
Einloggen/Offline &ffnen... Ctrl+L g |
Offline Erzeugen...

Scanning (with CANush)  Ctrl+K
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E
LL}ﬂcut
Save Login...
‘»:  Open Legin..
Import...
Export ...
Print
@ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F

MNeu 4

Beenden Ctrl+X

Anschliessend muss die Netzwerkkarte des Rechners auswéahlt werden und es werden alle im Netz vorhanden
LinMot Servo Drives angezeigt.

A Achtung: Bei mehreren Geraten wird empfohlen mittels LED-Blinkfunktion mit dem Button ,Blink
Selected” ein fehlerhaftes Einloggen zu verhindern. Es besteht die Moglichkeit sich auf alle oder auf
ausgewahlte Servo Drive zu verbinden.

Login - 0
IState 1P Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info User ID Password
[:] M 1031188 00:1A:4E:00:E2:70 O Unnamed E1450PNQNOS/2RB 6.5Build 20160517 USER

l Scan Again Blink Selected Show Help Login All Login Selected Abort

Nun kann die Verbindung mit dem Servo Drive aufgebaut werden und weiteren Einstellungen mit der LinMot-
Talk Software vorgenommen werden.

s Hinweis:

1 Es lassen sich die Einstellungen der IP-Adresse direkt in der LinMot-Talk Software &ndern, falls eine
andere Methode als Uber die HEX-Schalter erwiinscht ist.
Parameter/ Ethernet/IP Intf/ IP Configuration Mode
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1.4 IP- Zuordnung mit BOOTP/ DHCP Server

1756-CNB

1.4.1 Einstellungen am Servo Drive

Im Auslieferzustand sind alle Hex-Schalter S1 & S2 ausgeschaltet. Die Netzwerk-Einstellungen sind deshalb auf
DHCP gestellt.

Bezeichnung Beschreibung Beispiel
S1-S2
S1 auf OFF / S2 auf OFF = DHCP.

S1: (5..8)
Bit 5 ist das niederwertigste Bit
Bit 8 ist das hochstwertigste Bit

S2: (1...4)
Bit 1 ist das niederwertigste Bit
0z Bit 4 ist das héchstwertigste Bit

A A A AN

ol 2 3 4 5 & 7 8

N

X17 — X18
Das Netzwerkkabel wird auf X17 eingesteckt:

L X17 RT ETH In X17 RT ETH In

@

X18 RT ETH Out

)

1.4.2 Einstellungen in der Software BOOTP/ DHCP Server

Nachfolgende Einstellungen wurden mit der BOOTP/DHCP Server in der Version 2.3.2.0 von Rockwell
Automation durchgefuhrt.

Grundlegend wird mit der Software nach Ethernet Adressen (MAC) gescannt und angezeigt. Mit diesem
Werkzeug kann dem Servo Drive eine beliebige IP-Adresse vergeben werden, damit man sich anschliessend
auf die entsprechende Adresse mittels LinMot-Talk Software tUber Realtime Ethernet einloggen kann.
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1.4.2.1 Servo Drive im Netzwerk finden

In der BOOTP Software werden die Teilnehmer aufgelistet, welche im Netz gefunden wurden.

| BOOTP/DHCP Server 2.3 el @ =

File Tools Help

— Request History

Clear Higton I Add to Relation List

[kr:min; zec) | Type | Ethernet Addrezs [MALC) | IP Address | Hozthame

133753 DHCP  00:1A:4E:07:02:60
133757 DHCP  00:08:30:26:60:C4
13:37:49 DHCF  00:1A:4E:01:02E6D0
12:37:40 DHCF  00:02:30:26:60:C4
123732 DHCF  00:02:30:26:60:C4
133728 DHCF  00:02:30:26:60:C4

— Belation List
New || Delete || Enable B0ATP | Enable DHEP | Disable BOOTR/DHER |

Ethernet Address [MALC) | Type | IP Address | Hoztharme | Dezcriphion |
 Status Enbries——
|Inable to zervice DHCP request from 00:1A:4E:01:02:60. ’71 of 256

Die angezeigte MAC-Adresse muss mit dem angeschlossenen Gerat Ubereinstimmen. Die eindeutige MAC-
Adresse ist direkt auf dem Typenschild des Servo Drives zu finden.
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Anschliessend wird die entsprechende MAC-Adresse ausgewahlt und in die Relation List mit der gewiinschten
IP-Adresse hinzugefugt.

EBOOTP/’DHCP Server 2.3 o | @ | =]

File Tools Help
Request History
Clear History Add to Relation List

[hrminisec) | Type | Ethemnet Address (MAC) IP Address Hosthame

14:03:33 DHCP  00:1A:4E:01:02:6D
14:03:22 DHCP  00:1A:4E:01:02:6D
14:03:12 17 3y

New Entry

Ethernet Address (MAC): [I][l:1 A:4E:01:02:6D
IPAddiess | 192 . 168 . 1 . 70|

Relation Lis I

Hostname:
New
— Description: I
Ethernet Description
oK Cancel |
- Status Entries
Unable to service DHCP request from 00:14:4E:01:02:6D. 0 of 256

Nun ist die MAC-Adresse mit der gewahlten Relation List aufgefihrt. Durch das ,Enable DHCP* wird die IP-
Adresse dem Gerat zugeordnet. Es tritt ein Fehler auf, der aber ignorier und mit OK bestatigt werden kann.

iﬂBOOTP/’DHCP Server 2.3 o @ =]
File Tools Help

. H equest H'ie-h-m L

Clear | €oMmunication Error
[hr:min:
14:11:0| Failed to complete the requested operation.
14:11:0
14:10:5| See status bar for further information then press OK when ready to continue.
14:10:4

Relation List -
New | Delete | Enable BOOTP | Enable DHCP | Disable BUDTP/’DHCPI

Ethernet Address (MAC) Type | IP &ddress [ Hosthame ] Description
00:14:4E:01:0260 ¢  DHCP  192168.1.70

- Status Entries
Received ermor message from 00:14:4E:01:02:6D. [Set_Attribute_Single] (3] 1 of 256
Gebot:

Nach dem Ubertragen der IP-Adresse muss die Software BOOTP geschlossen werden und es kann
mit der LinMot-Talk Software die Verbindung gestartet werden.
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1.4.3 Einloggen mit LinMot-Talk

In der LinMot-Talk Software unter Datei -> Einloggen/ Offline 6ffnen und die IP-Adresse des Servo Drives
eintragen.

LinMot-Talk 6.5
File | Search Drive Services Options Wil
Login/Open Offline...  Strg+L ; |[

Create Offline...

Scanning (with CANusb) Strg+K
Scanning (via Ethernet) Strg+E
Logout Strg+T

14

Save Login...

‘s: Open Login...

= Import.. Strg+Alt+]
E Export.. Strg+Alt+E
&4  Print :
fﬂ Install Firmware ...  Strg+Alt+F
New >
Exit Strg+X
Login @
Configuration Inkerface: ) Rg 212
S AN
@ ETHERMET
() OFFLIMNE
IF ddress: 192 168. 1 . 70
Login 1D: IJSER
Pazsward:
[ Sean | [ Bink || Ok || Cancel |
[T] Open Object Inspector after Login

Alternativ kann auch die Scan-Funktion verwendet werden, falls die IP-Adresse unbekannt ist.

Login || =

| State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info

E 192,168.1.70 00: 1A:4E:01:02:6D 0 Unnamed C1250IPXC1S/V1RF 6.5 Build 20160622
< [ o ; ;
[ Scan Again ] [ Blink Selected ] [ Show Help [ Login All ] [ Login Selected ] [ Abort ]
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1.4.3.1 Andern der IP-Einstellung in der LinMot-Talk Software

Auswabhl des IP-Konfigurationsmodus unter Parameters/ Ethernet/IP Intf/ Ethernet Configuration/ IP
Configuration Mode

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals  Help

Mt 8 = E & | & | Unnamed. IP:192168.1.70[USER) +|G: ¥ [ P> [ 4
@ Project ﬁ"‘j
& Unnamed, IP: 192.1628.1.90 (USER]
48 nnamed, IP: 192.168.1.70 [USER) Name el
- Control Panel ' DHCF aff
4 {&g Parameters " Static by IP Configuration On
HE] 08 ' Static with Hex Switches 51 and 52 Off

- [E] Motion Cantral 5w
4 =] Ethemet/IP Intf

4 E Ethernet Configuration
g3 IP Configuration Maode

. @ Y ariables
> &8 Osciloscopes

Einstellung der IP-Adresse falls im Modus Static by IP Configuration.
Parameters/ Ethernet/IP Intf/ Ethernet Configuration/ IP Configuration

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals  Help

=t = | | B & | @ | Unnamed, IP: 192.168.1.70 USER) | 5. > [ P> [
@ P'r_cuiect EEE 15
- @ Unnamed, I 192.162.1.90 (JSER)
a % \rnamed, IP; 192168170 (USER) LBl bole
g Control Panel IP address 15t Byte 192
4 -[&g] Parameters IF address 2nd Bute 168
-[E] 05 . IF addresz 3rd Bute 1
- E] Motion Contral S/ IF address 4th Byte 15
4 El :herneta’lF' Intf Metmazk 1zt Byte 255
i85 Dis-/Enable Metmazk 2nd B
: : Y e 285
4 =] Ethemet Configuration
: MNetmask 3rd Byt 255
-89 IP Canfiguration Ma FMaR AT
~[E] IP Configuration Netmask dth Byte 0
; - Default Gateway 1st Byte 132
@ W ariables
, Bl Osciloscopes Default Gateway 2nd Byte 168
Messages Default G ateway 3rd Byte 1
_____ Errars Default G ateway dth Byte 1

Achtung:
A Anderungen an der IP-Adresse bedingt ein Restart der Firmware. Es muss anschliessend mit der
neuen IP-Adresse eingeloggt werden. Die aktuelle Verbindung wird nach einem Neustart getrennt.
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2 LinUDP

2.1 Kompatibilitat

Servo Drive Firmware-Version

C1250-LU-XC-0S-000 LinMot-Talk 6.4 Build 20151112 oder neuer
C1250-LU-XC-1S-000 LinMot-Talk 6.4 Build 20151112 oder neuer
C1450-LU-VS-1S-000 LinMot-Talk 6.6 Build xxx oder neuer
E1250-LU-UC Weitere Informationen Configuration ETH Port
E1450-LU-QN-0S Weitere Informationen Configuration ETH Port
E1450-LU-QN-1S Weitere Informationen Configuration ETH Port

2.2 Einloggen mit statischer IP-Adresse

2.2.1 Einstellungen am Servo Drive

Die Standardeinstellungen der LinUDP- Schnittstelle ist auf manueller IP-Konfiguration Giber Hex-Schalter
eingestellt. Die voreingestellte Adresse lautet 192.168.001.xxx
Das niederwertigste Byte der IP-Adresse wird Uber die Hex Switches S1 und S2 eingestellt.

Bezeichnung Beschreibung Beispiel
S1-S2
Als IP-Adresse wird z.B. 192.168.001.003 verwendet.
?_] I S1: (5..8) < |-
I Bit 5 ist das niederwertigste Bit ~_ .
I Bit 8 ist das hochstwertigste Bit .
w
L |
- i < I-
L S2: (1..4) -
= Bit 1 ist das niederwertigste Bit ~H
0z— Bit 4 ist das héchstwertigste Bit ‘_o!‘_
X17 — X18
Das Netzwerkkabel wird auf X17 eingesteckt:
L X17 RT ETH In X17 RT ETH In

©

X18 RT ETH Out

@
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Gebot:
0 Anderungen an den Schaltern werden erst nach einem Neustart des Drives tibernommen.

2.2.2 Einstellungen auf dem PC

In den Netzwerk-Eigenschaften muss der PC im gleichen Bereich liegen wie Adresse der Servo Drives. Ordnen
Sie dem PC eine IP Adresse im Bereich 192.168.1.xxx zu. Die IP-Adresse muss von der Adresse des Servo
Drives abweichen.

Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IP...
Allgemein

IP-Einstellungen kinnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt, Wenden Sie sich andernfalls an den
Metzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen.

") IP-Adresse automatisch beziehen

(@) Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adresse: 192 .168. 1 . 1
Subnetzmaske: 255.255.255. 0
Standardgateway:

DNS-Serveradresse aut

(®) Folgende DNS-Serveradressen verwenden:
Bevorzugter DNS-Server:
Alternativer DNS-Server:
[CIEinstellungen beim Beenden iiberpriifen

Erweitert...

oK Abbrechen

2.2.3 Einloggen mit LinMot-Talk

Offnen Sie die LinMot-Talk Software und aktivieren das die Scanning (via EtherNet) — Funktion unter Datei ->
Scanning (via Ethernet)

Datei | Suche Drive Services Einstellunge
Einloggen/Offline &ffnen... Ctrl+L ? |
Offline Erzeugen...

Scanning (with CANush)  Ctrl+K
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E
L%cut
Save Login...
‘»:  Open Login..
Import...
Export ...
Print
ﬂ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F

MNeu L4

Beenden Ctrl+X

Anschliessend muss die Netzwerkkarte des Rechners ausgewéhlt werden. Die IP-Adresse des Rechners sollte
nun im selben Bereich (192.168.1.xxx) liegen wie der Servo Drive.

Falls der PC den Servo Drive Uber die Netzwerkverbindung erreichen kann, wird er in der Liste angezeigt. Sollte
der Servo Drive nicht erreichbar sein, muss die IP-Adresse und Firewall des Rechners tGberpriift werden.
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Log_|n1 - =NRCl X
|
State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info
I H 192.168.1.3 00:1A:4E:01:02:6D [¥] Unnamed C1250IPXC15/VIRF 6.5 Build 20160622
4 | m 3
[ Scan Again ] [ Blink Selected ] [ Show Help ] ’ Login All ] [ Login Selected ] [ Abort ]

Nun kann die Verbindung mit dem Drive aufgebaut werden und es kénnen alle weiteren Einstellungen mit der
LinMot-Talk Software vorgenommen werden.

: Hinweis:

1 Es lassen sich die Einstellungen der IP-Adresse direkt in der LinMot-Talk Software &ndern, falls eine
andere IP-Einstellung als tiber die HEX-Schalter erwiinscht ist.
Parameter/ Ethernet/IP Intf/ IP Configuration Mode

2.3 Einloggen mit dynamischer IP-Adresse (DHCP)

"8 DHCP Server

2.3.1 Einstellungen am Servo Drive

Im Auslieferzustand sind alle Hex-Schalter auf O gestellt. Mit dieser Schalterstellung wird dem Servo Drive
automatisch eine IP-Adresse zugeordnet. Der Servo Drive unterstitzt das APIPA (Automatic Private IP
Adressing) nicht. Aus diesem Grund muss ein DHCP Server vorhanden sein, damit der Servo Drive eine
TCP/IP-Adresse anfordern kann.

Bezeichnung Beschreibung Beispiel
S1-S2
S1 auf OFF / S2 auf OFF = DHCP.
= S1: (5..8) = M
I Bit 5 ist das niederwertigste Bit ~_H
I Bit 8 ist das hochstwertigste Bit .
! 0 I-
I I-
- S2: (1...4) n
= Bit 1 ist das niederwertigste Bit “ |-
0 z— Bit 4 ist das héchstwertigste Bit ‘_o z!
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X17 — X18

Das Netzwerkkabel wird auf X17 eingesteckt:

| X17 RT ETH In X17 RT ETH In

X18 RT ETH Out

@

Gebot:
0 Anderungen an den Schaltern werden erst nach einem Neustart des Drives tibernommen.

2.3.2 Einstellungen auf dem PC

Die Netzwerkkarte des Rechners muss auf ,IP-Adresse automatisch beziehen® eingestellt werden. Es wird nur
eine IP-Adresse vergeben, wenn beide Gerate am DHCP Server angeschlossen sind.

Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IP...

Allgemein | Alternative Konfiguration

IP-Einstellungen kinnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an den
Metzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen,

(@) IP-Adresse automatisch beziehen

Folgende IP-Adresse verwenden:

(®) DNS-Serveradresse automatisch beziehen

() Folgende DNS-Serveradressen verwenden:

m
il

@

m
il

Erweitert...

oK Abbrechen
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2.3.3 Einloggen mit LinMot-Talk

Offnen Sie die LinMot-Talk Software und starten die Scanning — Funktion unter Datei -> Scanning (via Ethernet)

| Datei | Suche Drive Services Einstellunge
Einloggen/Cffline affnen... Ctrl+L E |
Offline Erzeugen..,
Scanning (with CANush)  Ctrl+K
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E
L%cut

Save Login...

‘3:  Open Login..
Impert...
Export ...
Print
ﬂ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F

MNeu L4

Beenden Ctrl+X

Anschliessend muss die Netzwerkkarte des Rechners auswahlt werden und es werden alle im Netz vorhanden
LinMot Servo Drives angezeigt.

Achtung:

A Bei mehreren Geréten wird empfohlen mittels LED-Blinkfunktion mit dem Button ,Blink Selected” ein
fehlerhaftes Einloggen zu verhindern. Es besteht die Moglichkeit sich auf alle oder auf ausgewahlite
Servo Drive zu verbinden.

Nun kann die Verbindung mit dem Drive aufgebaut werden und weiteren Einstellungen mit der LinMot-Talk
Software vorgenommen werden.

Login - O

; State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info User ID Password

'y
VA

D &e 10.3,11.88 00:1A:4E:00:E2:70 0 Unnamed E1450PNQNOS/2RE 6.5 Build 20160517 USER

\ Scan Again Blink Selected Show Help Login All Login Selected Abort

s Hinweis:

1 Es lassen sich die Einstellungen der IP-Adresse direkt in der LinMot-Talk Software &ndern, falls eine
andere Methode als Uber die HEX-Schalter erwiinscht ist.
Parameter/ Ethernet/IP Intf/ IP Configuration Mode
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3 PROFINET

3.1 Kompatibilitat

Servo Drive Firmware-Version

C1250-PN-XC-0S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.5 Build 20160711 oder neuer
C1250-PN-XC-1S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.5 Build 20160711 oder neuer
C1250-PD-XC-0S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.6 Build 20170704 oder neuer
C1250-PD-XC-1S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.6 Build 20170704 oder neuer
C1450-PN-VS-1S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.7 Build xxx oder neuer
C1450-PD-VS-1S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.7 Build xxx oder neuer
E1250-PN-UC Weitere Informationen Configuration ETH Port
E1250-PD-UC Weitere Informationen Configuration ETH Port
E1450-PN-QN-0S Weitere Informationen Configuration ETH Port
E1450-PN-QN-1S Weitere Informationen Configuration ETH Port
E1450-PD-QN-0S More details in chapter Configuration ETH Port
E1450-PD-QN-1S More details in chapter Configuration ETH Port
C1150-PN-XC-0S LinMot-Talk Verbindung tiber RS232
C1150-PN-XC-1S LinMot-Talk Verbindung tiber RS232

3.2 Einloggen mit statischer IP-Adresse

e

-

p/

3.2.1 Geréate- Name und IP-Adresse zuweisen mit TIA Portal - Siemens

Die folgenden drei Schritte zeigen, wie bei PROFINET der Gerate-Name dem Servo Drive mittels TIA Portal
zugeordnet wird und anschliessend mit LinMot-Talk mittels IP-Adresse mit dem Gerét einloggen kénnen.
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1. Setzen der statischen IP-Adresse und Gerate-Namen in den Gerate- Einstellungen.

JE Topology view ||é Network view |!'f Device view |

gt [cputsoorims ] & lH | =
<] I | B3
cpu1500LMAxis1 [Module] : i i (1) | %] Diagnostics
J General || 10 tags || Texts |
4 Generalé
- PROFINET interface [X1] General E
General
Ethernet addresses Mame: ||cpu1500LME\xis1 ||
w pdvanced options T |Iaser |
Interface opticns
Media redundancy G E ‘

|§ Topology view ||é Network view ||I'f Device view |_

& [cpurs00tmst R o [@)E &t [Frowen 7] =

(<] M

Device data

cpu1500LMAxis1 [Module] i} Info () | %] Diagnostics

J General || 10 tags || Texts |
b General z‘ | Add new subnet | E‘
- [ProFNETinterace bl B
General IP protocol
Ethernet addresses

« Advanced options Use IP protocol

Interface options

(=) SetlPaddress in the project

Media redundancy

lzochronous mode IF address: | 10 .3 .8 .181
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2. Wabhlen des Gerates, welches der Name zugeordnet werden soll (rechts-Klick auf das Gerat).

Project Edit Vi Insert  Onli Opti Tools * .
rejec : e ins=e miine prions  foas Totally Integrated Automation

Cf [ Bl saveproject & ¥ G5 0o X D& (2 5 T W[ = PORTAL
Devices |E Topology view ||5Eh Network view m‘f Device view |
O @ = | ¢+ [cpuTsooinimdgs -] &= H et =

w ] 20140211_IRT_Streaming_Test_...
ﬁﬁdd new device
| o Devices & networks |
= 1y cpu1500pnapp [CPU 1516~

>
Gojeies asempiey {8

[h‘ Device configuration |
% Online & diagnostics [
~ gl Frogram blocks [ ] — =
Wbr\dd new block . 5
48 Diagnostic errorinter... @ i ;-
4 Main [0B1] o = Change device
4 Synchronous Cycle [0B... @ Write I0-Device name to Micro Memory Card
3 LM _Axis_1_Cycle_SCL... [*) Start device too
4 LM_Axis_1_Init_SCL [... L] M cut el
& LM _Axis_PN_Min [FE100] @ = CDP) Ctrlac
@ Globalvars [DB1] [ ] [T Paste Ctrlay
@ GLV [DE1000] 9 -
@ LM _Axis_1_DE [DE100] ® -
b [Fol Linkins : -
| < | Il | ; Go to topology view
w : Details view ﬂ'E'n Go to network view
Compile ]
s < ,T‘ Dewnload to device »
==t & Goonline Ctrl+
J Device overview mﬂ' Go offline Cerl+M
w e Y Online & dila gnostics Ctrl+D
= - T Assign device name I
. EputE D Receive alarms
v ¥ PNHO e b farrees v |1 e
LMasis1_I0 [
g Properties Alt+Enter
[ <] ] 7 B

|§. Properties ""_i',lnfo y"ﬂ Diagnostics

4 Portal view 24 Over-. Ia‘E‘n cpul... Iu;a- LM_... I Y Sewi 1 Scanning for devices completed forint_..
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3. Nun soll dem richtigen Servo Drive den Namen zugeordnet werden. Der sicherste Weg den Servo Drive
zu identifizieren ist Gber die “Flash LED” Funktion im TIA Portal oder tber die Zuordnung der
eindeutigen MAC-Adresse auf dem Typenschild auf dem Gehause.

PROFINETdevice name: | cpui500imanis 1 [~]
Type: [ C1150:PNxHCx1S V1.1 |

Type ofthe PGIPC interface: |!_PNI'IE |v|
PGIPC interface: ﬁGigabit-Netzw.'erk'.rerhind_.. |'J @’g

@ Only show devices of the same type

[] onlyshow devices with bad parameter settings

m [ Only show devices without names

Accessible devices in the network:

IF address MAC address Type x Marme Status
10.3.8.161 00-1A-4E-00-57-85 C1150=PN cpul1500imaxs1 @ oK
.

[]Flash LED

|| Assign name ||

| Close |

4. Sobald der Servo Drive einen Namen zugeordnet hat, ist auch die IP-Adresse ersichtlich. Mit dieser IP-
Adresse lasst sich mit der LinMot-Talk Software einloggen.
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3.2.2 Gerate- Name and IP- Adresse zuweisen mit PRONETA - Siemens

PRONETA ist ein kostenloses Tool von Siemens fir Analyse- und Konfigurationsaufgaben in PROFINET-
Netzwerken. Mit der Software kann der Gerate- Name und IP- Adresse von PROFINET Slaves zugewiesen,
geldscht oder geandert werden ohne dabei eine Siemens Steuerung zu verwenden.

Die PRONETA 2.3 Software kann hier heruntergeladen werden: http://download.linmot.com/plc_lib/

Die neuste Version der PRONETA Software ist bei Siemens verfiigbar unter:
https://support.industry.siemens.com/cs/document/67460624/proneta-2-4-0-39-inbetriebnahme-und-
diagnosetool-f%C3%BCr-profinet?dti=0&lc=de-WW

1. Nach dem Starten der Software muss das Netzwerk nach PROFINET oder PROFIdrive Gerate gesucht
werden.

L& Siemens - PRONETA
# Home

Online| Offline Comparison Configuration

wlH =2

Topology View - online

6 X OB——F@® |

nti_sales 026 L!
PRONETA J
H

| °

2. Mit Rechts-Klick auf C1250xXX werden die verschiedenen Moglichkeiten der Software angezeigt.

,.""., Siemens - PRONETA

.

Online| Offline Comparison Configuration

wlH 2

Topology View - online

QA H o9———0 ™

nti_sales 026 [!
PRONETA ,
—

[

I <@ Flash LED
-E—] Open web server

nf Set network parameters

fq Reset network parameters
_ Y Edit additional 18M data

E'n'n Use as starting point in graphical view

o g

A Achtung: Um den Servo Drive zu identifizieren, kann die “Flash LED” Funktion in der Siemens —
PRONETA Software genutzt werden.
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3. Definieren von Gerate- Name und IP- Adresse.

Set Network Parameters

Please select your network parameters

Assign device name

* |P configuration
* Static IP configuration

IP address 192. 168. 001, 70
Network mask 255. 255,255, 0

Use router for Gateway

Obtain IP configuration frem a DHCP server and identified by

Devices connected to an enterprise network or directly to the internet must be
appropriately protected against unauthorized access, e.g. by use of firewalls and
netwaork segmentation. For more information about industrial security, please visit

http:fwww.siemens.com/industrialsecuri

¥| Apply settings permanently

4. Die Verbindung zwischen Servo Drive und LinMot-Talk kann aufgebaut werden, sobald der Drive einen
Gerate- Namen und IP- Adresse erhalten hat.

3.2.3 Einloggen mit LinMot-Talk
In der LinMot-Talk Software unter Datei -> Einloggen/ Offline 6ffnen und die IP-Adresse des Gerates eintragen.

Login (mE3e]
Configuration Interface: | RS232
| CaN
@ ETHERMET
~) OFFLINE
IP &ddress: 192.168. 1 . 70
Login 1D: USER
Paszwaord:
Scan | [ Bink § [ 0K || Cancel |
[] Open Object Inspector after Login

Die Scanning (via Ethernet) Funktionalitat wird mit dem PROFINET Interface nicht unterstitzt. Falls die IP-
Adresse unbekannt ist, muss entweder mit PRONETA oder im TIA Portal die IP- Adresse ermittelt werden.
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LinMot®

4 EtherCAT

4.1 Kompatibilitat

Servo Drive Ab Firmware-Version

LinMot-Talk 6.5 Build 20160711 oder neuer

C1250-EC-XC-0S-000

C1250-EC-XC-1S-000

LinMot-Talk 6.5 Build 20160711 oder neuer

C1250-SE-XC-0S-000

LinMot-Talk 6.5 Build 20160711 oder neuer

C1250-SE-XC-1S-000

LinMot-Talk 6.5 Build 20160711 oder neuer

C1250-DS-XC-0S-000

LinMot-Talk 6.5 Build 20160711 oder neuer

C1250-DS-XC-1S-000

LinMot-Talk 6.5 Build 20160711 oder neuer

C1450-EC-VS-1S-000 Bald verfugbar
C1450-SE-VS-1S-000 Bald verfugbar
C1450-DS-VS-1S-000 Bald verfugbar

E1250-EC-UC

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-EC-QN-0S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-EC-QN-1S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1250-SE-UC

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-SE-QN-0S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-SE-QN-1S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1250-DS-UC

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-DS-QN-0S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-DS-QN-1S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

C11x0-xx-xx-xS-000 Series Drives

Nur RS232.unterstitzt

4.2 Einloggen Uber EtherNet over EtherCAT (EOE)

Beckhoff Ethernet
DHCP

Beckhoff EtherCAT
EoE - Static

IP 10.3.11.65

IP192.168.1.1

Sub 255.255.0.0

255.255.255.0

PC -DHCP

TwinCat 2.x.X

IP 10.3.11.242

<4
DHCP Server

e T :j 'dﬂl

LinMot Servo Drive 1

LinMot Servo Drive 2

IP 192.168.1.2

IP192.168.1.3

255.255.255.0

255.255.255.0
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4.2.1 EoE-Einstellungen in TwinCAT (EtherCAT Slave)

4.2.1.1 TwWinCAT 2.x

Die Definition der IP Adresse der Achse wird im Reiter “EtherCAT” unter ,Advanced Settings“ vorgenommen.
Die IP-Adresse fir die EoE-Konfiguration muss im gleichen Bereich liegen wie die Steuerung (192.168.1.1).
Die Konfiguration ber DHCP wird nicht unterstitzt und darf auf keinen Fall aktiviert werden.

i Unbenannt - TwinCAT System Manager - ‘'CP_174A70
File Edit Actions View Options Help
DEwd| B0 3= en v o & B % [ElQ (@] €® 2
ﬂ SYSTEMD, Confguistion = General | EtherCAT | DC Process Data | Startup | SoE - Online | Online | MC: Online | NC: Functi

& Real-Time Settings
[B% Additional Tasks
¥ Route Settings
P, TCOM Objects
B NC - Configuration
B® PLC - Configuration
IEE LM_SoE_Demo_TC2_1W4
BE Cam - Configuration
B 1/0 - Configuration
B 1/0 Devices
== Device 3 (EtherCAT)
=f= Device 3-Image
=f= Device 3-Image-Info
%! Inputs
§ Outputs
& InfoData
|| Drive 1 (C1250-SE-XC-15 V1.
§ AT
$. MDT 1
& WcState
& InfoData
Box 2 (C1250-EC-XC-15)
&1 Default Inputs
§! Default Outputs
8 WcState

]

Type: C1250-5E-XC-15 V1.300

Progiuct/Revision: | 9832750 / 65539

o Inc Addr: ]

EtherCAT Addr: [ ] [1001 Advanced Settings... |

Advanced Settings

'EoE

[#- General

Virtual Bthemet Port
Wirtual MALC Id:
(") Switch Port

02010530033

H i-i—j--ADE
(- Distributed Clock

(@) IP Port
- ESC Access
(_J)DHCP
(®) IP Address 192.168. 1 . 2
Subnet Mask: 255.255.255. 0
Default Gateway: | 192.168. 1 . 1
DMNS Server:
DMS Name: Drive_1_ C1250_

[] Time Stamp Reguested

Weitere Achsen missen einzeln mit unterschiedlichen IP-Adressen definiert werden.

Mailbox Data Link Layer
[ Show Messages

E3-General Mailbox
.. Behavior
. Timeout Settings Mailboxe Corfiguration
- |dentification [] Special Bootstrap Corfig
FMMU /S ® Nomal ect=lap
‘. Init Commands T Addr (hex): blADD
In Addr (hex): O1C00
- EoE [#] Out Size == In Size
- AoE !
Out Size {hex):
&- Distributed Clock e e {00080
[+ ESC Access bcW20

Advanced Settings

Mailbax Polling
Cyclic

Cycle Time (ms): (50 =
State Changs
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4.2.1.2 TwinCAT 3.x

Die Definition der IP Adresse der Achse wird im Reiter “EtherCAT” unter ,Advanced Settings“ vorgenommen.
Die IP-Adresse fur die EoE-Konfiguration muss im gleichen Bereich liegen wie die Steuerung (192.168.1.1).
Die Konfiguration tber DHCP wird nicht unterstutzt und darf auf keinen Fall aktiviert werden.

D SoEDemo_TC3 - Microsoft Visual Studio

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG  TWINCAT TWINSAFE PLC  TOOLS SCOPE  WINDOW  HELP
B-o-2 oM P Attach.. - Release = TwinCAT RT (x64) - B

. 77(169.254215.232.1.1) 1 - - & SoEDemo B <

Selution Explorer =

m o-a & |E| General  EtherCAT  DC Process Data  Startup
Search Selution Explorer (Ctrl+a) P~
[c1250-5E-4C-15 V1300 |
fa Solution 'SoEDemo_TC3' (1 project)
4 5l LM_SoF_Demo_TC3 uct/Revision: (3832750 / 65539 |
bl SYSTEM olmcAde [0 ]
b MOTION r "
— EtherCAT Addr: 1001 = Advanced Settings...
e Ofer | g |
&3 SAFETY 0 - /
[ C++ i
Advanced Settings
4 o] I
4 ¥ Devices - General oF
4 == Device 3 (EtherCAT) - Behaviar
*8 Image .. Timeout Settings [ Virtual Ethemet Port
’5 Image-Info ... |dentification Virtual MAC 1d: 02010530039
b2 SyncUnits - EMMU, (O Switch Port
P Inputs - Init Co
IP Port
Bl Outputs =1 Mailbox ®
p @ InfoData WEcE (O DHCP
b %l Axis1(C1250-SE-XC-15V1.3) .. SoE (® IP Address 192.168. 1 . 2
F ;
P @’ Mappings i+ Aok Subnet Mask: 255255255 0
- Distributed Clock X
Default Gateway: | 192.168. 1 . 1
[+ ESC Access
DNS Name: Puis1__C1250_SE
[ [ Time Stamp Requested

Jede Achse muss mit einer unterschiedlichen IP- Adresse definiert werden.

Advanced Settings X
=- General Mailbox
.. Behavior
.. Timeout Settings Mailbox Corfiguration Mailbox. Polling
.. |dentification [ Special Boctstrap Corfig [+ Cyclic
- FMMU J 5M Mor ootstrap Cycle Time (ms): (50

- Init Commands

i Out Addr thex): (¢ 1A00 State Change
=] a0
- EoF in Addr thex) 0<1C00

- 5ok A out Size == In Size
- Aok )
Out Size (hex):
- Distributed Clock ize fhex): | 00080
- ESC Access D080

[] Mailbox Data Link Layer

Show Messages
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4.2.2 EoE-Einstellungen in TwinCAT (EtherCAT Master)

Das Routing auf der SPS muss in den EtherCAT Einstellungen des EtherCAT Masters aktiviert werden.

General | Adapter | EtherCAT | Online | CoE - Online

NetId: 549211661 \ Advanced Settings...

| Export Configuration File..

Advanced Settings

+- State Machine EoE Support

+)- Cyclic Frames
EomahCond Distributed Clocks Vitual Ethemet Switch Windows Network

3 [ F;
T EoF Support] . V| Enable | Connect to TCP/IP Stack
. 0 LRW EaUnGancy Max Ports: 6 - Windows IP Routing
Ho c=rO 3- Diagnosis Max Frames: 200 : 7] 1P Enable Router
Max MAC Ids: 100 2 Changes require system reboot!

EtherCAT Mailbox Gateway
Enable

o

Number Bol

4.2.3 Einstellungen auf dem PC

Die Verbindung kann mit folgendem Befehl vom Rechner in den Bereich 192.168.xxx.xxx durchgeroutet
werden.

1. Eingabeaufforderung (CMD) mit Administrationsrechten starten

2. Route hinzufiigen:
route add 192.0.0.0 mask 255.0.0.0 10.3.11.65

oder route add 192.169.0.0 mask 255.255.0.0 10.3.11.65
oder route add 192.169.1.0 mask 255.255.255.0 10.3.11.65
e Administrator: Eingabeaufforderung - O

icrosoft Windows [Uersion 6.3.968081
tc» 2013 Microsoft Corporation. Alle Rechte vorhehalten.

sMindowsszystemd2 *route add 192.0.8.08 mazk 255.8.8.8 168.3.11.65
OK?t

- Hinweis:

1 Der Befehl ,route add* fiir eine neue Route in die Netzwerkroutingtabelle und ist aktiv bis zum
nachsten Neustart des Computers. Der Befehl wie Beispiel setzt sich aus folgenden Komponenten
zusammen:
route add “Destination — EoE IP Bereich” mask “Subnet mask” “Gateway — IP of PLC Ethernet Port”
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4.2.4 Einloggen mit LinMot-Talk

Mit dem Offnen der LinMot-Talk Software und der Auswahl Datei -> ,Einloggen/Offline 6ffnen, kann nun die
entsprechende IP-Adresse des LinMot Drives eingetragen werden.

Datei | Suche Drive Services  Einstellunge
Einleggen/Offline 6ffnen... ftrl+L

99 f @l
Offline Erzeugen...
Scanning (with CANusk)  Ctrl+K
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E
Logout

Save Login...

‘»:  Open Login...

Import...
Export ...
Print
ﬂ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F
MNeu L4
Beenden Ctrl+X
File Search Drive Services Options Window
in) | | B
Login
Configuration Interface: YRS
CaM
ETHERMET
() OFFLIME
IP Address: 192 168, 1 . 2
Login 1D: USER
Pagzword:

Scan Blink Cancel

[] Open Object Inspector after Login

Achtung:
A Die ,,Scan“-Funktion oder Einloggen tber ,Scanning Over Ethernet” ist aufgrund der
Netzwerktopologie nicht unterstiitzt. Die IP-Adresse muss direkt beim Einloggen angegeben werden.
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Sobald man mit der LinMot-Talk Software verbunden ist, kann auch die IP-Adresse und MAC-Adresse in den
Variablen ausgelesen werden.

LinMot-Talk 6.5 - o

Datei Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe

mta & H B &S| @ | Unnamed IP.19218812(USER) + 5, F ([l ¢ | F R | X | S ESEASE B

& Project ~ | - - (Gl

4 M rnamed, IP: 192.168.1.2 [USER] 3 | ! ! !

Q Contral Panel Mame Walue FawData UPID Type Scale
Parameters MALC sddress 03E9:05:30:020 2000k Sting

"@ Wariables IP Address 192168, 1. 2 2030h Stiing

User Defined Subinet Mask 265,255,255, 0 2040k String

05 5w/ Operating Hours / T | pefault Gateway 192168, 1. 1 2DEOh  Sting
05 5w Meszage/Emor

05 5w Monitoring

05 Sw Hw' Configuration
05 Hash Value

05 5w Status

MC 54 Overview

MC 54/ Motar

MC 5w %13 Ext Sensor
MC 5w Current Contraller
MC 5w Control word
MC 5%/ Status word

MC 5w Wiamings

MC 5w Phase Search

£ v
£ > £ >
Variables
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4.3 LinMot-Talk auf der Beckhoff mit Windows Embedded System

Beckhoff EtherCAT
EoE - Static
IP 192.168.1.1

255.255.255.0

LinMot Servo Drive 1 | LinMot Servo Drive 2
IP 192.168.1.2 IP 192.168.1.3
255.255.255.0 255.255.255.0

4.3.1 EoE-Einstellungen in TwinCAT

Die Definition der IP Adresse der Achse wird im Reiter “EtherCAT” unter ,Advanced Settings“ vorgenommen.
Die IP-Adresse fir die EoE-Konfiguration muss im gleichen Bereich liegen wie die Steuerung (192.168.1.1).
Die Konfiguration tber DHCP wird nicht unterstutzt und darf auf keinen Fall aktiviert werden.

| Unbenannt - TwinCAT System Manager - 'CP_174A70°
File Edit Actions View Options Help
D2 |- BR[| = aa v oo S B [ | 5]Q ?
SYSTEM - Confi ti ~
ol e General | EtherCAT | DC Process Data | Statup | SoE - Cnline | Online | NC: Cnline | NC: Functi
@ Real-Time Settings

[B% Additional Tasks
¥ Route Settings
£, TCOM Objects
B MC - Configuration
B8 PLC - Configuration
IS LM_SoE_Demo_TC2_1v4
B8R Cam - Configuration
B 1/0 - Configuration

C1250-5E-KC-15V1.360

Proglct/Revision: | 9832750 / 63539
0 Inc Addr: 0

EtherCAT Addr: [] |1001

Advanced Settings... |

Advanced Settings

B 1/0 Devices @ Derer EoE
i 3 = Mailbox
- -D;VICE3 (EtherCAT) ; m [#] Virtual Ethemet Port
Device 3-Image
3 J i SoE Virtual MAC 1d: 02010530039
== Device 3-Image-Info . _
&1 Inputs @_"A_DE () Switch Port
$ Outputs (- Distributed Clock @ IP Port
§ InfoData 5 ESC Access
(_) DHCP
2| Drive 1(C1250-5E-XC-15 V1. SPEIES. 5 D)
g1 AT? (@) |P Address 168, 1 .
. MDT1 Subnet Mask: 2h5.255.285. 0
% WeState Default Gateway: 192.968: 1 =1
# InfoData DNS Server:
¥ Box2 (C1250-EC-XC-15) ——— s
@1 Default Inputs ame: Drive_1__C1250_
Default Qutput:
;l Wc:tuate HIpLS [ Time Stamp Requested

Weitere Achsen missen einzeln mit unterschiedlichen IP-Adressen definiert werden.
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4.3.2 Einloggen mit LinMot-Talk

Offnen Sie die LinMot-Talk Software und starten die Scanning (via EtherNet) — Funktion unter Datei -> Scanning
(via Ethernet).

Datei | Suche Drive Services Einstellunge
Einloggen/Offline &ffnen... Ctrl+L g |
Offline Erzeugen...

Scanning (with CANush)  Ctrl+K
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E
LL}ﬂcut
Save Login...
‘»:  Open Legin..
Import...
Export ...
Print
@ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F

MNeu 4

Beenden Ctrl+X

Anschliessend muss die Netzwerkkarte des Rechners auswahlt werden und es werden alle im Netz vorhanden
LinMot Servo Drives angezeigt.

Achtung:

A Bei mehreren Geréaten wird empfohlen mittels LED-Blinkfunktion mit dem Button ,Blink Selected” ein
fehlerhaftes Einloggen zu verhindern. Es besteht die Mdglichkeit sich auf alle oder auf ausgewéhite
Servo Drive zu verbinden.

Nun kann die Verbindung mit dem Drive aufgebaut werden und weiteren Einstellungen mit der LinMot-Talk
Software vorgenommen werden.

Login - O

; State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info User ID Password

'y
VA

D &e 10.3,11.88 00:1A:4E:00:E2:70 0 Unnamed E1450PNQNOS/2RE 6.5 Build 20160517 USER

\ Scan Again Blink Selected Show Help Login All Login Selected Abort
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5 Sercos Il

5.1 Kompatibilitat

Servo Drive Ab Firmware-Version

C1250-SC-XC-0S-000

LinMot-Talk 6.6 Build 2017xxxx oder neuer

C1250-SC-XC-1S-000

LinMot-Talk 6.6 Build 2017xxxx oder neuer

C1450-SC-VS-1S-000

Bald verfugbar

E1250-SC-UC

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-SC-QN-0S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

E1450-SC-QN-1S

Weitere Informationen Configuration ETH Port

5.2 Einloggen uber Sercos Il (PC To Drive)

Lae/,

I

b
.

e L T

|
!
‘h i

LinMot Servo Drive 1

LinMot Servo Drive 2

IP 192.168.1.2

IP 192.168.1.3

255.255.255.0

255.255.255.0

N PC -DHCP
~ - LinMot-Talk 6.6
Fixed IP
: 192.168.1.10
l 255.255.255.0

NTI AG / LinMot
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5.2.1 Einstellungen auf dem PC

Die IP-Adresse ist standardmassig auf 192.168.1.2 (255.255.255.0). Damit man sich mit den Servo Drive und

LinMot-Talk Software verbinden kann, muss der SERCOS- Ring aufgetrennt werden und das Ethernet Kabel an
den Port X17 am Drive mit dem PC verbinden.

Achtung:

A Falls eine Bosch Rexroth Steuerung in Verwendung ist, wird die IP- Adresse vom LinMot Servo drive
Uberschrieben. Die Drive Adresse ist nicht mehr langer gultig. Die Netzwerkkarte muss in den
gleichen IP-Bereich wie vom SERCOS- Interface der Steuerung eingestellt werden.

Die Netzwerkkarte des Rechners muss in den gleichen IP-Bereich konfiguriert werden.

Allgemein

IP-Einstelungen kinnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt, Wenden Sie sich andernfalls an den
Metzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstelungen zu beziehen,

() IP-Adresse automatisch beziehen
(@) Folgende IP-Adresze verwenden:

IP-Adresse: | 192.168. 1 . 10 |
Subnetzmaske: | 255 .255.255. 0 |
Standardgateway: | . . . |

DMS-5erveradresse automatisch beziehen

(®) Folgende DNS-Serveradressen verwenden:

Bewvorzugter DMS-Server: | . . . |

Alternativer DMNS-Server: | . . . |

[ ]Einstellungen beim Beenden liberpriifen

Erweitert...

QK Abbrechen

5.2.2 Anschluss LinMot Servo Drive

Die Verbindung zum Rechner muss zwingend auf dem Port X17 des LinMot-Servo Drives verbunden sein.

X17 - X18 RealTime Ethernet 10/100 Mbit/s

X17RTETH In

Spezifikationen sind abhangig vom Echtzeitbus. Bitte beachten Sie die entsprechende
Dokumentation.

X18 RT ETH Out

RJ-45
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5.2.3 Einloggen mit LinMot-Talk

Mit der LinMot-Talk Software kann nun eine Verbindung aufgebaut werden. Mit dem Kommando ,.Suchen Uber
Ethernet® kann die Netzwerkkarte auf LinMot-Geréate abgesucht werden.

LinMot-Talk 6.6
Datei  Suche Drive Services Einstellungen Fen
Einloggen,/Offline affnen... Ctrl+L ? |
Offline Erzeugen...
Suchen mit CAMush Ctrl+K
L} Suchen dber Ethernet Ctrl+E

Auswahlen der richtigen Netzwerk-Karte. Die IP-Adresse muisste nun auch im Bereich 192.168.001.xxx
angezeigt werden.

Choose the Interface >
Interface:
ASIY AXB3179 USB 3.0 to Gigabit Ethernet Adapter - 192, 168, 1. 10 -
Send To:
(®) All Groups () Group Mumber, 0 =
Continue Cancel

Falls der Scanning-Vorgang erfolgreich war, wird das angeschlossene Gerat angezeigt und es kann eine
Verbindung gestartet werden.

Login
‘ State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info
D ﬁ 192.158.1.2 00:1A:4E:00:B5:C9 a Unnamed C12505CXC1S/V1RF 6.6 Build 20170224

Die aktuellen Einstellungen des Reglers werden in den Variable unter Variables/ OS SW Monitoring angezeigt.

Datei  Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe

=t 8 | & &S| @ | Unnamed. 1P 192168.1.2(USER] ~ 5 > [P W # | 06F |
Froject s, - - %
?-ﬁ Unnamed, IP: 192.168.1.2 [USER] hi | | | €|
. Contral Panel Narne Yalue
[Eg] Parameters MaC 1D 00:14:4E:00:B5:C3
v e Variables wharking Config MAC 1D High 001 &b
----- Uszer Defined Wworking Canfig MAC 1D Mid 4E00h
----- 05 5w Uperating Hours # Time wiorking Config MAC 1D Law B5C3h
""" 05 S Message/Eror warking BT MAC 1D High 0014k
:: gg gm :'ﬁi?'ltzﬂaf'r:‘f?gmanm Working RT MAC ID Mid AE00h
_____ 05 Hash Valus Wwiarking BT MAC (D Law BECSH
_____ 05 Suf Starin IP Address 192168, 1. 2
_____ M S/ Dvrvion Nethd ask 255.255.255. 0
_____ MC S W otar Default Gateway |P Address n0ooao
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Die IP-Adresse kann unter folgendem Pfad geéndert werden, Parameters/ sercos/ IP Configuration
Anschliessend muss der Verbindungsaufbau mit der LinMot-Talk Software mit der neuen IP- Adresse aufgebaut

werden.

LinMat-Talk 6.6

Datei Suche Drive Services Einstellungen

Fenster Tools Handbicher Hilfe

mta S| @ S| @ Unnared P 19216212U5ER) v 5 (D e | HRE| K| Y EHQBEHASE| 2|

@ Froject
v m Unnamed, IP: 192.168.1.2 (USER)
N Control Panel
v Parameters
E] 0%
E] Mation Contral 5w
v [E] sercos
i3 Dis/Enable
=] sercos Address
I=| sercos Haming Made
{E] sercos Function Specific Frafile
=] Eazw Steps
~ & variables
- [E] User Defined
- -- 05 SW Operating Howrs / Time
--[E] DS 5W Message/Ermor
= e

T Ae b

w3

Mame

IP Configuration Made
Static IP address 1st Byte
Static IP address 2nd Byte
Static IP address 3rd Byte
Static IP address 4th Byte
Metmask 13t Byte
Metmask 2nd Byte
Metmask 3rd Byte
Metmask dth Byte
Static: Default Gateway [P 1st Byte
Static Default Gateway IF 2nd Byte
Static Default Gateway IP 3rd Byte
Static Default Gateway [P 4th Byte

5.3 Einloggen uber Sercos Il (PC to PLC) mit Schneider

PC

LinMot-Talk 6.6

10.3.x.X

255.255.0.0

Schneider PLC

10.3.199.6

255.255.0.0

Schneider Sercos Il

Lttt 172-20-0.0
SO E S E—— R (— 255.255.252.0

v X @

Walle

Use static IP Address [unless re-configured by PLC)
192

168

1

2

255

255

255

0

oooo

LinMot Servo Drive
172.20.0.2
255.255.252.0

Der komfortablere Weg sich mit der LinMot-Talk Software auf den Servo Drive zu verbinden, ohne den

SERCOS- Ring aufzutrennen, ist eine Verbindung tber die Steuerung zu routen.
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LinMot®

1.

Einstellungen in SoMachine - Die MasterIP- Adresse vom SERCOS ist standardmassig auf 172.20.0.1
(255.255.252.0) gesetzt. Diese IP-Adresse lasst sich nicht verandern.

Devices ~ o x @]  Vis_AxisModule_DRV_LMAxis1 LMC_PacDrive S SERCOSII x (fiC DRV LMaxsl %, Mechatronic data
=5 LM LinMot AxisModule_2V1 Example -
= @ Mc_Pachrive [connected] (PacDrive LMC 300/4p0f | | F2remeters Parameter Type Current Value
% Mechatronic data =~ Common
B3l Device Addressing % Name STRING(40) 'SERCOSIIT
té Message logger @ CydeTime DINT{1000000..4000000) 2000000
3 El] PLC Logic & Topology Enumeration of DINT lineP1/1

INT 1
1

# ScannedDevices

% UsedDevices

@ LastDeviceP1

@ LastDeviceP2
=1 Phase contral

+ [ Application [run]
l_ LE_Axis (Log. Encoder)
|£ VME_Enc {Virt. Master Encoder)
= [ S sercosi (sercos Master)
e DRV_LMaxis 1 (SERCOS Drive)

e ﬁ DQG_DigitalOut {Digital Outputs) @ State Enumeration of DINT Phase4/4
& % DIG_Digitalln (Digital Inputs) @ PhaseSet DINT(0..4) 4
+ 3 TPG_TPIn_3 (Touch Probe Inputs) # PhaselpCounter UDINT 10
@ AI_0 (Analog Input) =~ Identification
@ AlI_1 (Analog Input) # StaticAddressCount UINT(0..1007) 0
@ AQ_0 (Analog Output) # NetlD STRING(15) '172.20.0.0"
@ AQ_1 (Analog Output) 4 NetIDOffsetC2C STRING(15) 0.2.0.0°
STR 5) '172.20.0.1"

lsmTﬂpAddress

% MasterSubnetmask
# IPAddressRangeStatic
# IPAddressRangeDynamic

'255.255.252.0'
'no staticaddresses’
'172.20.0.2-172.20.3.240'

Einstellungen in LinMot-Talk - Nun muss die IP-Adresse in den gleichen Bereich festgelegt werden wie
die MasterlPAddress auf der Steuerung. Die Einstellungen kdnnen entweder mit dem USB-RS232
Konverter (0150-2473) oder mit dem Vorgehen in Kapitel Einloggen tber Sercoslil (PC To Drive)
vorgenommen werden.

Die Konfiguration Uber den Master wird von Schneider nicht unterstitzt, da im SERCOS Drive Objekt
keine IP-Adresse vorgeben werden kann.

LinMot-Talk 6.6
Hilfe
VG (e | K
v X €|

Datei  Suche Drive Services  Einstellungen  Fenster  Teecls Handbicher

Tt a = ﬁ’,| =] ﬂ §| @| Innamed on COM4 [USER]

@ Project - EIE:}
v ii Unnarned on COM4 [U5ER)

L3 Contral Panel M armne W alue Raw Data JFID
 [Eg] Parameters IP Configuration Mode Jsge static 1P Ad.. 0002k 2250k
E] 05 Static IP address 15t Byte 172 Alh 2252k
{E] Mation Canfral 5/ Static IP address 2nd Byte 20 14h 2253h
b El EBIC0s Static IP address 3rd Bute 0 0dh 2254h
[ Dis-Enable Static IP address 4th Byte 2 02h 2255h
{E] sercos .-ji'xddre.ss Metmask 13t Bybe 255 FFh 2257h
M '@_EIDP”EL:;;'S;HW Netmask 2nd Byte 285 FFh 2258k
: ] sercos Haming Moc Metmazk 3rd Byte 252 FCh 2259h
=] serens Function Sp Metmazsk dth Byte 1] 00k 2204k
E] Easy Steps Static Default Gatewap [P 1zt Byte 172 Alh 228CH
w @ Variahles Static Default Gateway IP 2nd Bute 20 14h 2250h
..... Izer Defined Static Default Gateweay IP 3d Byte 0 00k 278Eh
..... 05 5w Operating Hour Static: Default Gateway [P dth Byt 1 OTh 225Fh
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3. Einstellungen auf dem PC - Die Verbindung kann mit folgendem Befehl vom Rechner in den Bereich
172.20.000.xxx durchgeroutet werden.

a) Eingabeaufforderung (CMD) mit Administrationsrechten starten

b) Route hinzufiigen:
route add 172.0.0.0 mask 255.0.0.0 10.3.199.6
oder route add 172.20.0.0 mask 255.255.0.0 10.3.199.6
oder route add 172.20.0.0 mask 255.255.252.0 10.3.199.6

ersion 10.0.143
orporation. Alle Rechte wvorbehalten.

tem32»route add 172.26.6.8 mask 255

em32>ping 172

Ping wird aus
Antwort ni
Antwor
Antwor

Antwor

8

ei g in Millisek.:
Minimum = ©ms, Maximum = B&ms, Mittelwert = @ms

Hinweis:
Der Befehl ,route add® fur eine neue Route in die Netzwerkroutingtabelle und ist aktiv bis zum

nachsten Neustart des Computers. Der Befehl wie Beispiel setzt sich aus folgenden Komponenten
Zusammen:

route add “Destination — EoE IP Bereich” mask “Subnet mask” “Gateway — IP of PLC Ethernet Port”

-]
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5.4 Einloggen Uber Sercos Il (PC To PLC) mit Bosch IndraLogic / IndraMotion

1. Sobald die Steuerung eingerichtet, kann im Projektpfad mit der rechten Maustaste die «Communication
-> Gateway» getffnet werden:

=® Project Explorer

=1 Switch offline )
Add 2
E, Synchronize »
Validate s
Control mode ¥ =d scaling/units
r Communication » | TCP settings
Language settings | I Gateway I
@ CamExplorer &7 Manage user control ID
mwr Parameters »
B Diagnostics »
& Multi device functicnality configuration...
GAT

Firmware management...

Device data 3

M

ETSCTONNGg umienenner o
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2. Die IP- Adresse wird unter Engineering angezeigt:

Engineering  Onboard Sercos Il Bridge

Actual configuration Command configuration
Bridging O Active [ Active
IP address 107 3719971 i ]

Subnet mask 255.255. 0 . 0

Standard gateway 10 . 3 .199.254
MAC address 00-30-D6-07-2FC6
Figure

Engineering

Apply command configuration
Load basic parameter network
3. Onboard Sercos Il — Einstellungen
Engineering Onboard Sercos Il Bridge
Actual configuration Command configuration
Bidgng @ Active Active
Auto address generation %) Active Active
IP address 172 . 16 . 254 | 254
Subnet mask w . 255 . 255 . 255 . O

MAC address 00-60-34-02-DE-BD

Figure

I Onboard sercos Il I

Apply command configuration

Load basic parameter network
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4. Bridge- Einstellungen

Enginesring Onboard Sercos |l Bridge

Actual configuration Command configuration
Auto address generation @ Active Active
IP address 172,31 254 254 172 . 31 . 254 254
Subnet mask 250.2085. 0 . 0 255 .25 . 0 . O

MAC address 00-60-34-02-DE-BD

Apply command corfiguration

Load basic parameter network

Gebot:

Die Onboad Sercos Ill und Bridge Einstellungen werden normallerweise automatisch wahrend der
Erstellung des Projekts erstellt.

5. Unter “Onboard Sercos IlI” muss “Apply command configuration” angewahlt werden. Damit wird die IP
Adresse dem Sercos Gerat zugewiesen.

Engineering Onboard Sercos Il Bridge

Actual configuration Command configuration
Bridging @ Active Active
Auto address generation ) Active Active
IP address 172 . 16 . 254 . 254
Subnet mask 255 . 255 . 255 . O

MAC address 00-60-34-02-DE-BD

Figure

| onboard sercos i |

I Apply command corffiguration l

Load basic parameter network
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Anschliessend wird die Route vom PC Uber die Steuerung zum SERCOS Drive hinzugefligt, zum
Beispiel:

»route add 172.31.254.8 MASK 255.255.255.8 18.3.199.1

Mit “route add” in der Konsole wird eine neue Route auf dem PC (10.3.199.1) definiert, um einen Zugriff
Uber den Sercos Il Adressenbereich zu erlauben, um den Servo Drive (172.31.254.0) zu erreichen.

Achtung:

A Die Route wird nur temporar angelegt und wird nach einem Neustart des PC’s wieder geléscht. In
dem Falls muss die Route erneut definiert werden.
Fir eine permanente Route kann der Befehl mit einem -p erganzt werden:
(route add 172.31.254.0 MASK 255.255.255.0 10.3.199.1 -p)

6. Anschliessend kann eine Verbindung mit dem LinMot Drive Uber Ethernet mit LinMot-Talk aufgebaut
werden. Damit eine Verbindung zustande kommt, muss die IP- Adresse des Drives angeben werden:

Lagin *
Configuration Interface: O R5232
() Césh)
(@ ETHERMET
I}) () OFFLINE
IP Address: 172 . 31 284 1
Loagin 1D |user |
Paszwiard: | |

Scan Blink: Cancel

[] Open Object Inspector after Login

A Achtung:
Suchen Uber Ethernet wird in diesem Falle nicht unterstitzt.
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7. Die IP- Adresse wird im Sercos properties Fenster angegeben:

Position_mode - ISerms prnpaties—SermsTesl” PleProg |

Sercos configuration of the control - SercosTest
SercosTest | v v| Q)
Bus diagnostics 10 diagnostics  Settings
Caritrol

Sercos phase P4
Cycle time

]

1 1 | 015018879 P1:00002; P2:00002 No Eroms or Wamings ~ 172.31.254.1 |
'Control port X7E2 00002 ' ' '
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6 POWERLINK

6.1 Kompatibilitat

Servo Drive Firmware-Version

C1250-PL-XC-0S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.9 Build 20190605-IM oder neuer
C1250-PL-XC-1S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.9 Build 20190605-IM oder neuer
C1450-PL-XC-0S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.9 Build 20190605-IM oder neuer
C1450-PL-XC-1S-000 LinMot-Talk 6 Version 6.9 Build 20190605-IM oder neuer
E1250-PL-UC More details in chapter Configuration ETH Port
E1450-PL-QN-0S More details in chapter Configuration ETH Port
E1450-PL-QN-1S More details in chapter Configuration ETH Port

6.2 Login iber POWERLINK NAT

PC -DHCP B&R Ethernet - DHCP POWERLINK — Static
Automation Studio IP 10.3.10.238 NAT IP 192.168.101.0
IP 10.3.11.242 Sub 255.255.0.0 255.255.255.0

<> :
DHCP Server : ] : ]

Servo Drive 1 — Nodel | Servo Drive 2 — Node2
NAT IP 192.168.101.1 NAT IP 192.168.101.2
255.255.255.0 255.255.255.0

Das POWERLINK NAT (Network Address Translator) konvertiert die POWERLINK IP in eine globale Adresse.
Jeder Teilnehmer kann damit einmalig adressiert werden. Die NAT IP Adresse setzt sich aus der POWERLINK
NAT subnet Adresse und die letzte Position wird mit der Knotenadresse ersetzt. Zum Beispiel der Teilnehmer
mit der Knotennummer 17 erhalt dann eine NAT IP Adresse von 192.168.101.17

Achtung:
A Die Einstellungen ist verfiigbar in der Automation Runtime A2.90 und neuer, im Operation Mode
POWERLINK V2
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6.3 POWERLINK NAT Einstellung im Automation Studio

?.__1 X20CP1584.1F3 [Configuration] X s‘f Sample_Linear_ST::Main_Linear.st [Structured Text] @Sample_LI‘.-I::Sample_LI‘.-Lp\-‘m [Watch] s‘f Sample_Rotary_EC02_ST:Main_Rotary.s

d v P lize D

Mame Value Linit Description
E ‘ﬁj IF3
----- o ® Module type Type 4 Indicates module features
45 Operating mode POWERLINK V2
------ @ MTU size 300
..... o @ Baud rate 100 MEit half dugpl...
-y ﬁ’ POWERLINK parameters
@ Activate POWERLINK communication on
e @ Device name <Interface Address>
e %5 Host names

@ Cycle time 800 us
s @ Muttiplexing prescale 8
E.ﬁ_‘ Mode managing node
E.ﬁj Advanced
= _ﬁ_‘ Node definition set explicitely
- o ®  Node number 240
@ Asynchronous timeout 25 us
@ Asynchronous Slots per cycle 1
@ Data transfer restricted to active station off
@ Optimization minimal latency
Basic Ethemet in Service Mode Basic Ethemet dis...

POWERLINK NAT subnet 1121681010 | |Last number should be Dand isignored |
: % Cycle loss limit automatically Modify emor tolerance of the network
E| __}ﬁ: Broadcast channels

Pl 15 Channel 1

6.3.1 Eintragen der Route in den Online Settings

Die Route muss auf die IP der Steuerung eingetragen werden.
%DI‘I”I‘IE Settings = sf Sample_Linear_5T:Main_Linear.st [Structured Text] %SampIe_LM::SampIe_Lh-1.p1.-'m [Watch] sf Sample

W I dﬁﬂﬁ

Ethemet Sedal Modem Remote

Connection lse in Source INA Destination Destination Destination INA
name active corfig node number |P address host name node number
=k ARsim_TCPIP O 1 127.0.01

<& ARwin O 1 192.168.0.2

<& TCFIP O 1 2

6.4 Einstellungen am PC

Die Verbindung muss mit folgendem Befehl vom PC in den NAT- Bereich 192.168.xxx.xxx durchgeroutet
werden.

1. Eingabeaufforderung (CMD) mit Administrationsrechten starten

2. Route hinzufiigen:
route add 192.0.0.0 mask 255.0.0.0 10.3.10.238
oder route add 192.168.0.0 mask 255.255.0.0 10.3.10.238
oder route add 192.168.101.0 mask 255.255.255.0 10.3.10.238
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. Hinweis:

1 Der Befehl ,route add fir eine neue Route in die Netzwerkroutingtabelle und ist aktiv bis zum
nachsten Neustart des Computers. Der Befehl wie Beispiel setzt sich aus folgenden Komponenten
zusammen:
route add “Destination — NAT IP Bereich” mask “Subnet mask” “Gateway — IP of PLC Ethernet Port”

6.5 Login mit LinMot-Talk
Offnen der LinMot-Talk Software und Datei—> Einloggen/Offline 6ffnen.

LinMot-Talk 6.9

File Search Drive Services Options W
Login/Open Offline... h Strg+L
Create Offline...
Scanning (with CANush) Strg+ K

Scanning (via Ethernet) Strg+E
Logout
Import...
Export...
Save All
Save Login
=: Open Login
Print
& Install Firmware... Strg+Alt+F
New +
Exit Strg+X
Login X
Configuration |nterface; O Rs232
(@]
@ ETHERNET
O OFFLINE
IP Address: 1592 188101 1

Login D: USER

Scan Blirk: Cancel

[] Open Obiect Inspector after Login

Achtung:

A Die Route wird nur temporar angelegt und wird nach einem Neustart des PC’s wieder geloscht.
In dem Fall muss die Route erneut definiert werden.
Fir eine permanente Route kann der Befehl mit einem -p erganzt werden:
(route add 192.168.101.0 mask 255.255.255.0 10.3.10.238 -p)
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7 Configuration ETH Port

7.1 Kompatibilitat

‘ Servo Drive Ab Firmware-Version

E1250-xx-UC Alle Interface Versionen
E1450-xx-QN-0S (V1 und V2) Alle Interface Versionen
E1450-xx-QN-1S (V1 und V2) Alle Interface Versionen

7.2 Einloggen mit dynamischer IP- Adresse (erste Mal)

7.2.1 Servo Drive E1250/ E1450

Wy
ll"l I
[

: lulil.

ST

“RARRR D S < R

H
H
=
H .
- — i j g
I‘ ’_ .
X15-X16 Config Ethemet 10/100 Mbit/s
m ®15 | Intemal 2-Port 10BASE-T and 100BASE-TX Ethernet Switch with Auto MDIX.
o —_—
= = LEDs on the lower side of the device indicate “Link/Activity™ per port, the upper ones
are not used.
X16
RJ-45

7.2.1.1 DHCP und APIPA (Standard Einstellungen)

Die Netzwerkeinstellungen im LinMot Servo Drive ist standardmassig auf DHCP eingestellt. Falls kein DHCP-
Server im Netzwerk antwortet, wird dem Drive automatisch eine Adresse zugewiesen (APIPA- Automatic
Private IP Adressing). Auf diesem Weg wird dem Drive automatisch eine Adresse im Bereich von 169.254.0.1
bis 169.254.255.254 (Subnet Mask 255.255.0.0) zugewiesen.

Gebot:
0 Die Vergabe der IP- Adresse braucht etwas Geduld und kann bis zu einer Minute dauern.
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1. Prufen der Ipv4- Einstellungen auf dem Rechner:

1]
™

Netzwerk  Freigabe )
Allgemein  Alternative Konfiguration
Verbindung herstellen Gber:
IP-Einstellungen kinnen automatisch zugewiesen werden, wenn das

I? ASIX AXBE179 USE 3.0to Gigabit Bthemet Adapter Netzwerk diese Funktion unterstitzt. Wenden Sie sich andernfalls an den
Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen.
Korfigurieren. .

Diese Verbindung verwendet folgende Elemente: ® IP-Adresse automatisch beziehen

-
"IE"QDS—Paketplaner //_,,;f (") Folgende IP-Adresse verwenden:

4 Intemetprotokall, Version 4 (TCP/IPv4) [ . . . ]

. Microsoft-Multiplexorprotokoll fur Netzwerkadapter | . . . |

Microsoft-LLDP-Treiber

Intemetprotokoll, Version 6 (TCP/IPvE) [ . . . ]

Artwaort fur Verbindungsschicht-Topologieertkennung

E/A-Treiber fir Verbindungsschicht-Topologieediennur v (®) DNS-Serveradresse automatisch beziehen
>

" RRRREORE

(") Folgende DNS-Serveradressen verwenden:

Installieren... Deinstallieren Eigenschaften | - - - |

Beschreibung | ) ) ) |

TCP/IP, das Standardprotokoll fir WAN-Netzwerke, das den
Datenaustausch Uber verschiedene, miteinander verbundene

Netzwerke ermaglicht. Einstellungen beim Beenden dberprifen
Erweitert...
oK Abbrechen OK Abbrechen
2. Inder LinMot-Talk Software den Suchvorgang starten Datei -> Suchen tber Ethernet:
Interface:
ASTX AXB8179 USE 3.0 to Gigabit Ethernet Adapter - 169,254, 247.89 -
Send To:
(®) All Groups () Group Mumber, ] =
Continue Cancel
Alle angeschlossenen LinMot Servo Drives werden in der Liste angezeigt:
i Login — O it
| State IP Address MACID Group Drive Name Device Type Release Info
H 169.254.21.177 00:1A:4E:00:0C:58 11 Master E1250-EC-UC/VIRE 6.6 Build 20170410
£ >
Scan Again Blink Selected Show Help Login All Login Selected Abort
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7.3 Einloggen mit fixer IP- Adresse

Zuerst muss mit der dynamischen IP- Adresse eingeloggt werden und anschliessend kann mittels LinMot-Talk
Konfigurationssoftware eine fixe IP- Adresse dem Drive zugewiesen werden.
Parameters/OS/Communication/Ethernet Configuration/IP Configuration

i LinMot-Talk 6.6
File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

htOHES EF@E| @ (Mo PUINTWSERN V53 (PO [ R K YESEOAFE T

Project ]
@H Master, IP: 10.2.11.213 [USER) L4 v x @ !
_____ % Contral Panel M ame Yalue Faw Data LIPID Type
v [Eg] Parameters IF Configuration Mode Usze static IP Address 0002h 0204k Ulnt1E
v E]os Static IP address 1st Byte 192 Coh 0074h  Ulrkd
E] Hardware Static 1P address 2nd Byte 168 Ah 0075k Ulntd
Bl Softveare Static IP address 3rd Byte 1 O1h Qa0¥eh  Ulntd
{E] Parameter Trees Static [P address dth Byte 2 02h 0077h Uit
v {E] Communication Metrmaszk 1zt Byte 255 FFh 0201h - Uintd

E] RS5-232/R5485 Configuratio

v [E] Ethernet Configuration Metrnazk 2nd Byte 255 FFh 0202k Ulntd

w [=] IF Configuration Metmask 3rd Byte 255 FFh 0203h  Ulntd

IP Configuration Made MHetmazk 4th Byte 0 00k 0204k Ulrtd
El Passwords Static Default Gateway IP 13t Byte ] 00k 0206k Ulnt3

, ] Special Function Parameters Static Default Gateway IP 2ndByte 0 00k 0207h Ulntd
[E] Hotion Control S Static Default Gateway [P 3rd Byte 0 00h 0208h  Ulntd
@ EtherCaAT Intf Static Default Gateway IP 4th Bute u] 00k 0209k Ulntd

Gebot:
Servo Drive E1450 — Der Schalter S5.5 muss ausgeschaltet sein (OFF), sonst wird die Eingabe der IP
Configuration Modes ignoriert.

Bus Termination / Analn2 Pull Down

55 Switch 6: Overnde Configuration Ethemet to DHCP

Switch 5: Bootstrap: Must be off for normal operation

Switch 4: CAN termination on ME (120R between pin 7 and 8 on X10/X11) on/off

Switch 3: CAN termination on CMD (120R. between pin 7 and 8 on X7/X8) on/off

Switch 2: Termination resistor for RS485 on CMD (120R between pin 1 and 2 on X7/X8) on/off
Switch 1: AnIn2 pull down (4k7 Pull down on X4.4). Set to ON, if X4 4 is used as digital output.

- N W ks 0 3@

Factory setting: all switches “on” except S5.5 (Bootstrap) and S5.6 (Override to DHCP)
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7.4 Troubleshooting mit Konfiguration ETH

7.4.1 Keine Kommunikation mit E1250/ E1450-PN

Config Ethernet und Config Uber RT Ethernet sind beide bei PROFINET auf den endsprechenden Geraten
verfugbar, was zu Problemen fuhren kann, wenn die Telegramme Uber beide Verbindungen gesendet werden.

Falls das Config Ethernet Kabel eingesteckt ist, werden alle Verbindungen tber diesen Port exklusiv behandelt.
Die Config over RT ETH Verbindung steht dann nicht mehr zu Verfiigung.

Falls bei einem Neustart des Gerats alle Kabel vom Config Ethernet Interface getrennt sind, ist das Config tiber
RT ETH aktiviert.

Achtung:
A LinMot-Talk 6.6 Build 20170704 mit Geraten E1250/ E1450 sollten die Release Notes geprift werden.

7.4.2 Zuriicksetzen aller Parameter auf Standardeinstellung

Mit E1200 und E1400 kénnen alle Parameter ohne die LinMot-Talk Software auf deren Standardwert
zurlickgesetzt werden. Dazu sind die nachfolgenden Schritte zu beachten:

Servo Drive Power ausschalten (24VDC)

Beide ID Schalter auf F stellen (OxFF)

Servo Drive Power einschalten. Die Error and Warn LED sollten abwechselnd mit ~4Hz blinken
Beide ID Schalter auf 0 stellen (0x00)

Warten bis Warn and EN LED gleichzeitig mit ~2Hz blinken

Servo Drive Power aus- und wieder einschalten

ouhAwNE
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7.5 LinMot WebUI

Mittels Internet- Browser kann der Status der Achse angezeigt werden. Als Variablen stehen folgende
Informationen zur Verfligung.

<« C () 169.254.133.219 g n v »

L
L
1
m

L"nMo 'ad E1250-PL-UC/VIRC

Controller Name: Support

Serial Number: 1760 4HT.019

Article Number: 0150-1760

Firmware Release: 6.9 Build 20190605

Status Monitoring

Name Value Unit
Status Word: Ox50FA -
Warn Word: 0xa0 -
State Var: Oxd64 -
Actual Position: 0 0. Apm
Demand Position: 0 0.1pm
Demand Current: 0 mA
Operating Hours: 24365 h
Operating Sub Hours: 2084255 ms
X4 /O State

43 @x44 @

45 @x46 @

x47 @x48 @

49 @x410@

X1 @x412Q

Status LEDs

Error @ O 24v oK
warning @ @ Wotor Enabled

Last Motion Command Interface Command

Header Par_1 Par_2 Par_3 Par_4 Par 5 Par_6 Par_7
0x0 0x0 0x0 0x0 0x0 0x0 0x0 0x0
Read UPID

Update Value
UPID (decimal): |n
UPID Value: 0

Recent Errors

||‘"|nnr=|finr| hreleith.hre | Tima Errar Cada Frrar Maceana
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8 Troubleshooting

8.1.1 Abbruch der LinMot-Talk Kommunikation

Falls Unterbriiche bei der LinMot-Talk Verbindung auftreten, kann die Toleranz fur ein Timeout von 250ms bis
auf 5s modifiziert werden.

LinMot-Talk 6.6 '

Datei Suche Drive Services  Einstellungen Timeout Settings o = X
) CANTalk-Einstellungen... [ P
5P Project Sprache » Oz

UPID-Darstellung r

Raw Data-Darstellung R (®) Custom Timeout [ms] | 5000

Warnung vor dern Verlassen ¥

Setzen des Logintimeouts I} Ok Cancel

Save Debug Window Data r

¥ I
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9 Dokumentversion

Version Datum Autor Beschreibung

ov1i 23.11.2016 mm Initialversion

1Vv0 05.09.2017 mm Sercos lll hinzugefugt & Korrekturen

1Vv0 22.11.2017 mm Bosch hinzugefigt

1v1 27.11.2017 mm Korrekturen

1v2 04.07.2019 mm POWERLINK hinzugefugt, Dokument Titel gedndert
1Vv3 03.03.2021 mm Freigabe-Version
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Notizen
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Kontakt & Support

SCHWEIZ NTI AG LinMot & MagSpring
Bodenaeckerstrasse 2
CH-8957 Spreitenbach

Verkauf & Administration: +41 56 419 91 91
office@linmot.com
Tech. Support: +41 56 544 71 00
support@linmot.com
Fax: +41 56 419 91 92
Web: http://www.linmot.com/
USA LinMot USA Inc.

N1922 State Road 120, Unit 1
Lake Geneva, WI 53147

USA

Verkauf & Administration: 262.743.2555
usasales@linmot.com

Tech. Support: 262.743.2555
usasupport@linmot.com

Web: http://www.linmot-usa.com/

Bitte besuchen Sie https://linmot.com/de/contact/ um einen Distributor in Ihrer Nahe zu finden.

Smart solutions are...

www.LinMot.com
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