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FAQ C6 RIO

EinfUhrung

Dieses Quickstart Dokument beschreibt, wie ein KEB-I/O ETHERCAT Stepper/BLDC Modul in Betrieb
genommen werden kann. In COMBIVIS studio 6 stehen dazu Beispielprojekte mit CONTROL BASIC
oder CONTROL PRO Lizenz zur Verfugung.

Parameteranpassungen

Parameter die auf den verwendeten Motor angepasstw  erden missen

Um den von lhnen ausgewahlten Motor mit dem KEB-1/0 ETHERCAT Stepper/BLDC Modul bekannt zu
machen, sollten bereits im Vorfeld einige Parameter in dem Modul angepasst werden. Dieses ist durch
die Vielzahl der Motoren erforderlich, die mit dem Modul zusammen verwendet werden kénnen. Um die
Basis Regelparameter des Motors anzupassen, lesen Sie bitte in dem Dokument Anleitung C6 Remote
I/0 Stepper/BLDC das Kapitel 5.1.3 fiir den Birstenlosen Gleichstrommotor und das Kapitel 6.12.4 fur
die I°T Motor-Uberlastschutz Parameter.

_{, Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X |
| GerateEinstelungen | Gerate-Parameter | B2 polumente | Konfiguration | @ Information

Gruppen-/ParameterName Parameterwert

+ A ru: Betriebsparameter
-f- __| de: Gerdteinfo

+- ] st Statuswort

& _ dr: Motorparameter

- =iy Pole pair count 4
= Peak current 500
i Maximum Speed 200000
@ PlungerBlock 0
; Upper voltage warning level 81000
Lower voltage warning level 10000
.= Open loop current reduction idle time 1000
=iy Open loop current reduction valueffactar -50
+e EE 12t Parameters (&nzahl) 7
e EE Motaordrivesensaor display openloop [Anzahl) 4
+ EE Motordrivesensor display dosed loop{Anzahl) 2
= EE Motor drive parameter set (Anzahl) 10

% Proportionalanteil des 5-Reglers [1] 2048
v Integralanteil des 5-Reglers [2] 0

4 Proportionalanteil desV-Reglers [3] @I Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X
‘@ Integralanteil desV-Reglers [4] | GerateEinstellungen | Gerate-Parameter @ Dokumente | Konfiguration | @ 1
°|{C1::sed Loop)Proportionalanteil des Stromreglers derfeldbildenden Kompon Gruppen-/ParameterName Parameterwe:

% (Closed Loop) Integralanteil des Stromreglers der feldbildendenKomponente 4.1 ru: Betrisbsparamster
% (Closed Loop)Proportionalanteil des Stromreglers dermomentbildenden [7] || & 4 de: Gerateinfo
‘i (Closed Loop)Integralanteil des Stromreglers der momentbildenden Kompon +4| st: Statuswort

W (OpenLoop)Proportionalteil des Stromreglers dermomentbildenden Kompon = dr:Motorparameter

:ip {OpenLoop) Integralanteil des Stromreglers der momentbildenden Kompone =9 Pale pair count 4
=i Maotor drivedeadtime compensation = Peak current >0
= > ‘% Maximum Speed 200000
Adressierungsart : CAMNopen < Plunger Block '
- =iy Uppervoltagewarning level 81000
‘i@ Lower voltage warning level 10000
‘% Open loop currentreduction idle time 1000
- =4 Open loop current reduction value/factor -50
= EE 12t Parameters (&nzahl) 7
[ %[zt Parameters [1] 500
12t Parameters [2] 0
i =@ TOt Darametars 31 n

Bei Verwendung eines Motors nur mit Hallgeber ist auch die Poolpaarzahl korrekt einzustellen.
Fur den Betrieb eines birstenlosen Gleichstrommotors ist es zwingend erforderlich ein Auto—Setup
durchzufithren und hierzu muss beim Parameter ,Nominal Current* It Parameters [1] (203By, Subindex:
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01,) einen Wert <> 0 eingetragen werden.

Weitere Infos zum ,Auto-Setup Mode* erhalten Sie weiter unten in diesem Dokument.

AuRBerdem sollte Ihrem Projekt als erstes ein Gateway hinzugefiigt werden.

Wenn die Beispielprojekte verwendet werden ist dieses bereits vorhanden, ansonsten kann dort der
Aufbau im Detail angesehen werden. Das Projekt mit dem Gateway muss dann per Download in die
Steuerung gespielt und gestartet werden. Ob der SetCom_ETC_Master Baustein nach dem Starten
Module am EtherCAT But gefunden hat, kbnnen Sie am Parameter wActualKEBSlaveCnt sehen.

Gat Yy X
= 1 I
z Gatevay program handles sdo communication to keb drives.
3 Various startup and disgnostic options are availsble
4
5 Globsl wvarisble of type KebChannelHandler is mandatory: default list and name: GVL_APP.ChannelHandler
& *}
-
1
Cazll the EEE Channelhandler as first to handle communication of EEF devices
GVL_GRTEWAY.Channelhandler
EebChannelHandler
—cyclicCallWd masterChannelCnt ——
slaveChannelCnt —
z
Setup and handle o KEB drives via Ethercat
Restart bus on po.
SetComEtc
SetCom ETC Master
trus —bEnable - bError——
GVL_GRTEWARY .Channelhandler —- KEB_CH_REF iErrorID—
0 —iFirstNode bInitDone —
7 —iLastNode bBusError —
FLLSE —|bIgnorelessDevicesFound wiailedSlaveECatRAddr
trus —|bAutoRestartOnBusError whctualKEBSlaveCnt [~
10 —iMaxRestartCount bRestartInProgress—
TRUE —bCheckBusStatusCyclic whctualRestartCnt —
TRUE —bCheckRl1SlavesOperaticnal
—(timTimeCut5D0
Beatart OR (Reset END NOT ResetOld AND SetComEtc.bBusErrocr) —(bRestartBus
3
Ensble paramster sccess by Combivis vis UDP AND/OR seriasl
SetComDin
SetCom DIN Slave
EnableDin —|bEnable - bError ——
GVL_GRATEWAY.Channelhandler —- KEB_CH_REF iErrorID—
true —|bUDP bInitDone —
—UseCvConnectIp UsedIp—
—|SelectFixIP UsedMac —
—IpRddrTolUse
—|SubnetMaskTolUse
false —bSerial
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Anschlie3end kénnen die Module im COMBIVIS Studio 6 hinzugefligt werden, indem tber die
Geratesuche nach der Steuerung mit den angeschlossenen Geraten gesucht wird.

§ie KEB-Geratesuche
|| Serielle Schritistellen [Z] TCP/P UDP
COM-Schrittstelle Baudrate Enoter-Rdresse IP-Adresse: wen [172. 17 . 129 . 102
[#] COM3: Intel(F) Active Management Technalooy - SOL - || 4e =i [y | _ | 1 _-'_:‘ bis [172. 17 129 . 102

Knoten-Adresse:

[¥] Alle serigilen

|sunch

g

[ such Einstellungen als Standard dbernchmen |

Status
Suche abgeschlossen. Es wurdein) 3 Gerat(e) gefunden.

Node_1_KEB_IO_ETHERCAT_... | 1453994: KEB-IO ETHERCAT Steppe... |--- 17217.128.002 1 8000
Node_0_C&_Enhanced 8257: C6 Enhanced/Compact/V3.4x  |--- 172.17.128.102 |0 2001
Alle markieren

. Gewshlte Gerate hinzufugen

Nun koénnen die Geréate mittels des Buttons unten rechts (,Gewahlte Gerate hinzufligen®) in dem Projekt
hinzugefligt werden, anschlie3end ist dann die Einsicht auf die Parameterliste der Gerate frei.

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen Online Debug Tools Fens

BEEBIBER &~ & B @ X #GIBRIE

=-15) Sample KEB_SMC_Utiity_StapperfiDc

-BLC C6 (C6 Compact II PRO/ADVANCED)

L1 sPs-Logik
[ EtherCAT_Master [EtherCAT Master) (@ Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X |

"% SoftMotion General Drive Pool = - .
ﬂ@, MNode_0_C6_Enhanced (KEB Geraet) | Gt g | Gerate-Parameter @ = | Konfiguration I ‘

’@. |Node_0_l<EE_IO_EI'I—EREAT_ShEpper (EB (| Gruppen-/Parameteriame Parameterwert
B, Node_1_KEE_I0_ETHERCAT Stepper (KEB
5] GlobalTextlist

#- 4 ru: Betrichsparameter
£ de: Gerateinfo

st: Statuswort

dr: Motorparameter

cs: Drehzahlreglerparameter
di: Digital Eingangs Parameter
do: Digital Ausgangs Parameter
co: Steuerung
fb:Feldbusparameter

LUlruuee

ec: Geberparameter
< pr: com Profil Objekte
-1 vl: Geschwindigkeits Modus

«_| pn: sicherheits Parameter

< _| ps:lagegereqgelte Parameter
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Wenn der Auto Setup Mode des Moduls genutzt werden soll, brauchen die Parameter Polpaarzahl und
Encoder Auflésung nicht per Hand in die Parameter eintragen werden, diese Werte werden automatisch
ermittelt. Die Vorgehensweise ist in dem Unterpunkt ,Auto-Setup Mode" genauer beschrieben.

Nun bitte in der Parameterliste die ,,dr:Motorparameter” Struktur 6ffnen, dort sind die folgenden
Parameter enthalten, die entsprechend den Daten des verwendeten Motors anzupassen sind.

(@ Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper x |

| Geréite Einstelungen | Geréte-Parameter | (2] Dokumente | Konfiguration | @ Inforr

Gruppen-/ParameterMame

Pol hi +-_J ru: Betriebsparameter
i 0 paarza + | de: Gerdteinfo

+__| st: Statuswort

- Spitzenstrom

= _,rl dr: Motorparameter

Parameterwert

‘@ Pole pair count

- Maximalgeschwindigkeit

4

‘9 Peak current

1800

- Uberspannung Warnlevel |59 Maximum Speed

200000

- =& Plunger Block

0

- Unterspannung Warnlevel

‘9 Upper voltagewarning level

81000

‘@ Lower voltage warning level

10000

- =4 Open loop current reduction idle time

- =4 Open loop current reduction value/factor
12t Parameters (Anzahl)
Motor drivesensordisplay openloop (Anzahl)

Motor drivesensor display dosed loop (Anzahl)

L +

O’ 0oo o0 oOO0 oo

Motor drive parameter set (Anzahl)
Motor drivedeadtime compensation

-p Motordrivesubmode select

: ‘4 Auto-Setup submode select

+ --EE Homing on block configuration (&nzahl)

+-|_J cs: Drehzahlreglerparameter
+ | di: Digital Eingangs Parameter

+__| do: Digital Ausgangs Parameter

1000
-50
6

4

4

10
0

65
0

3

Des Weiteren gibt es noch die Parameterliste ,ec: Geberparameter”, die alle Parameter des
verwendeten Encoder enthélt. Eingestellt werden sollte hier der Parameter ,Encoder Auflésung".

(@, Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X |
| Gerate-Einstellungen | Gerate-Parameter | =] Dokumente | Konfiguration | 4

Gruppen-/ParameterMame Parameterwert
| ru: Betriebsparameter

de: Gerdteinfo

st: Statuswort

dr: Motorparameter

: Drehzahlreglerparameter

di: Digital Eingangs Parameter
do: Digital Ausgangs Parameter

VUL L

co: Steuerung

+o e e e e

:Feldbusparameter

: Geberparameter |

| =% EncoderResolution

‘i Index Polarity 0

‘ig Index Width -1
Encoder Health (Anzahl) 3
Position encoder resolution (&nzahl)

1 com Profil Objekte

fg_ca_C6RIO-FAQ0001-QuickstartStepperBLDC_de.docx
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Beispielprojekte in COMBIVIS studio 6

Allgemein

Es wurden zwei Beispielprojekte fur das

KEB-I/O ETHERCAT Stepper/BLDC Modul im COMBIVIS studio 6 integriert.

Es besteht die Auswahl zwischen einem Basic und einem PRO Projekt,
welches in Abhangigkeit der verwendeten Steuerung auszuwahlen ist.

Beim Basic Projekt wird die CIA402 Bibliothek verwendet, bei der PRO Variante die
SMC_Utility von KEB.

Sample_KEB_SMC_Utility_StepperBLDC
p ity_Steppe

fg_ca_C6RIO-FAQ0001-QuickstartStepperBLDC_de.docx

Datei | Bearbeiten Ansicht Projekt Er
5] Meues Projekt. . Cirl+M
= Projekt dffnen... ctrl+0
| e Beispielrojekt ffnen...
1 Projekt schliefien
n Projekt speichern Ctrl+5
Projekt s
d KEE Beispiel-Projekt 8ffnen...
Projekta
o O©v| .. » Computer » (C)system » Programme » KEB » COMBIVISG » !
Quellcod
Organisieren = Meuer Ordner
Quellcod . -
. PROJECT_FOLDE ~ Mame Anderung
& Drucken, |\ H6_11_0002_Van_ o
sz - . Communication 08.06.201°
) . CEy
[ seiteney el | DriveControl_ADVANCED 200072015
. Anleitungen i
Zuletzt vl .. DriveControl_BASIC 31.07.201F
= .. Images and asr =
Beend c . E | .. DriveControl_PRO 20.07.201¢
Beenden| K ur.rs_fn ralr.ungs ) Gateway BB
.. TrainingBasicPro .
.. loHandling 20.07.201¢
. HMI_Flash
. Templates 20.07.201¢
. SourceFag HOW
. Tools 20072018
@ Dokumente .
L. Utility 05.01.201°

KEB|
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Einstellungen im Beispielprojekt allgemein

In dem von lhnen ausgewahlten Beispielprojekt, egal ob Basic oder PRO, sind

folgende Einstellungen auf lhre vorhandene Hardwaresituation anzupassen.

Die Steuerung die in dem Beispielprojekt eingefiigt wurde, kann tber die Funktion ,Gerat aktualisieren”
auf die vorhandene Steuerung im Aufbau angepasst werden. Das Untermeni kann Uber ein rechts Klick
auf die im Projekt installierte Steuerung gedffnet werden.

Sample_KEB_SMC_Utility_StepperBLDC.project” - KEB COMBIVIS studio 6
Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen Online Debug Tools B

BeEHBE BR/ & » ~ & B EX M%IE

i v X
=) Sample KEB_SMC_ Uity StenperfLDC [
=L (Ce (Co Compact I1 PR
10 sPSogik 4 Ausschneiden
=} Application Kopieren
Einfigen
¥ Loschen
[ Eigenschaften...
_ KEB-Gerate auflisten
m Bibliotheksve KEB-Geratesuche
Samplesele fE  KEB-Gerat hinzufiigen
@ Taskkonfigu
@ Visuglization| 7= Elemente in Konfiguration anzeigen
= [ EtherCAT Master (£ #3  Objekt hinzufiigen 3
Gerat anhéngen...
Gerat aktualisieren. ..
) Ordner hinzufiigen...
Dﬁ Objekt bearbeiten
"3 SoftMotion General [ Objekt bearbeiten mit. ..
GlobalTextList
E/A-Abbild bearbeiten
Simulation

Aus dem sich dann 6ffnenden Fenster, wird eine Liste mit den editierbaren Steuerungen

angezeigt.
fe =
(1) Gerat aktualisieren B ==
Name: ;cé
Aion:
() Gerat anhdngen | Gerdt einfigen Gerat einstecken @ Gerdt aktualisieren
Gerat:
Hersteller: [ <Alle Hersteller x
Name Hersteller Version
+ gy COMBIVIS 6-Gerate
= [{ steverungen (5PS)
= [ softMotion Steverungen
i E% €6 Compact 1T PROJADVANCED KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
- IPEEIEZ C6 Compact PROJADVANCED KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
ﬁj CODESYS SoftMotion RTE V3 35- Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.3.51
T @ CODESYS SoftMotion Win V3 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.5.6.30
i E%. HE Control Unit I PROJADVANCED  KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
L Eé% H6 Contral Unit PROJADVANCED KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
% C6 Compact BASIC KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
% C6 Compact T BASIC KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
IPI% C6 HMILC BASIC KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3.54.10
ﬁi CODESYS Control RTEV3 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.3.51
CODESYS Control Win V3 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.6.30
m CODESYS Control Win V3 x64 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.4.10
m CODESYS HMI 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.54.10
% H6 Contral Unit BASIC KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
E HE Control Unit 11 BASIC KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3417
% P& Control Unit BASIC KEB - Karl E. Brinkmann GmbH 3427

[#] Mach Kategarien gruppieren
[T Alle Versionen anzeigen (nur fiir Experten)

[7] Veraltete Versionen anzeigen

Information:
pir

Aktualisieren und versuchen, maglichst viel der Information zu erhalten
w6

@ (Sie konnen cinen anderen Ziglknoten im Navigator auswahlen, wahrend dieses Fenster gedffnet ist.)
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Im Anschluss daran muss die Steuerung auf aktiv gesetzt werden, indem Uber das CoDeSys Gateway

diese gesucht und dann doppelt angeklickt wird.
Die MAC Adresse des EtherCAT_Master muss uUber den Button Durchsuchen auf die der verwendeten

Steuerung angepasst werden.

[f] XEB_REMOTE_I O Stepper BLDC  'FLC C6 x

Kommunikationseinstellungen |App|ikationen I Dateien I Log | SPS-Einstellungen |

Den Netzwerkpfad zur Steuerung auswihlen:
Gateway-1

= e Gateway-1
" [l TNV002_C6C2SMCAN_172.17.129.102 [0166] (aktiv)

[[] KEB_REMOTE_I O Stepper BLDC . '[f] EtherCAT_Master x|
Master |EtherCAT Konfiguration | # EtherCAT E/A-Abbild | Status | @ Information |

AutoconfigMaster/Slaves Ethercn-‘:—w'—

EtherCAT-NICEinstellung

Zieladresse (MAC) FF-FFFFFEFFFF Broadcast
Quelladresse (MAC) 00-08-FA-01-28-C0

Netzwerkname Fieldbus port (X6C)

(7) Netzwerk Gber MAC auswahlen @) Netzwerk Gber Namen auswahlen

Verteilte Uhren Optionen
Zykluszeit (us) 4000 Iil s [] LRW anstelle von LWR/LRD benutzen

Sync-Offset 20 El o, [] Senden/Empfangen pro Task
|| Automatischer Neustart Slaves

Beispiel: C6 Compact EtherCAT Master Einstellung
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Einstellungen flr das Beispielprojekt PRO

Um die Motoren im Close Loop Betrieb betreiben zu kénnen, muss der ,Drive submode Select”
Parameter des KEB_REMOTE_| O_Stepper_BLDC jeweils auf den verwendeten Motor typ (BLDC
Motor oder Stepper Motor) angepasst werden. Fur den Stepper Motor muss hier eine 1(Dez)
eingetragen werden, der BLDC Motor erwartet dort eine 65 (Dez).

Dieses kann zum Beispiel direkt beim EtherCAT E/A-Abbild eingetragen werden,

(%] Sample KEB_SMC Utility. SteppesBLDC.project” - KER COMBIVIS studio 6 - Lizenziert far KEB Antriebstechnil; Karl . Brinkmann GmbH

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstelen Online Debug Tools Fenster Konfigurator Hilfe

BB @B & oo | [0 Sl R=N RN = B e | B &
Navigatsr > 1 x (] KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC x|
= El Sample KEBLSMC_ Uity _StenperfLOC =] | stave [ Exper & Pr F Startparameter | EtherCAT Konfiguration | ¥ EtherCAT E/A-Abbild | status | @) mnformation
= B§ c6 (C6 Compact IT PROJADVANCED) e -
| = Bl sps-ogik - - - -
= €3 Application Variable Mapping  Kanal Adresse  Typ Einheit  Beschreibung
@ camt :0 Controlword %OW2 UINT Controlword
& 2 Gateway Ko Target Position %qD2 DINT TargetPosition
- () MasterSiaveSamples x’ Motor drivesubmode select | =w%gps upmT Motor drivesubmode select
&) i ] Modes of operation %QB16 SINT Modes of operation
L@ ov_aep " Profilevelocity %QD5  UDINT Profilevelocity
(i) Bblotheksverwaiter " vl target velocity %QW12 INT vl target velocity
" [B] sampleselection PRG) % Statusword %2 UINT Statusword
%@ Taskkonfiguration 2 Position actual value %ID2 DINT Position actual value
{8 Visualization Manager R Modes of operation display %81z SINT Modes of operation display
- I:ﬂ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) b vl velocity actual value oeIW7  INT vl velocity actual value
: =[] KeB_Buskoppler (KEB_Buscoupler (00.C6.CA1-0100))
= (i KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC (KEB REMOTE I/O Stepper,
L 4P MasterDrive (SM_Drive_GenericDSP402)

oder die Aﬁderung wird im Beispielprojekt unter ,SampleSelection (PRG)" in den ersten
Programmzeilen eingefligt. In diesem Beispielprojekt sind beide Motoren eingebunden, der BLDC Motor
als MasterDrive, der Stepper Motor als SlaveDrive. Die Variablen die dort geandert werden, sind direkt
im EtherCAT E/A-Abbild des Moduls eingetragen.

Sample_KEB_SMC_Utility_StepperBLDC.project” - KEE COMBIVIS studio 6 - Lizenziert fiir KEB Antriebstechnik: Karl E. Brinkmann GmbH

Datei Bearbeitem Ansicht Projekt Erstellen  Onlne Debug Tools Fenster Konfigurator Hilfe

BrEHBE RE & $ B X MR 4% HR IR IE-0 %
Navigator - o X
=) Sample_KEB_SMC_Utiity, StepperfLDC [~] 1 PROGRAM SarpleSelection
= FLE C6 (C6 Compact T PRO/ADVANCED) = z VAR
=B sps-Logik 3 ZctMode INT
2162 Application 4 END VAR
>@ Caml s
* @ Gateway
: ) MasterSlavesamples
- visu
@ cvL_app
m Bibliotheksverwalter
SampleSelection (PRG) 1 //Mode selection .
@ Taskkonfiguration 2 //When you use a Stepper Motor in the P
@ Visualization Manager 2 HasterHDtDrle:iveaubmndeSelect 1= 855
4 SlaveMotorDrivesubmodeSelect = 17
= m EtherCAT_Master (EtherCAT Master) 5
= KEB_Buskoppler (KEB_Buscoupler (00.C5.CA1-0100)) P
=[] KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC (KEB REMOTE 10 Stepper, -
§§ MasterDrive (SM_Drive_GenericDSP402) =] /#0nly one mode can be active.
=[] KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC_1 (KEB REMOTE 1/O Stepp :| CASE RctMode OF
£ @ SlaveDrive (SM_Drive_GenericDSP402) = 10|  0://imit
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Im Anschluss an diese Einstellung sollte noch die Skalierung der Achse auf die

Ihres Projektes angepasst werden. Dazu sollten die ,Inkremente” und die ,Einheiten in Applikation*
Eingetragen werden, wenn ein Getriebe verwendet wird konnen die Daten daflr auch mit eingebunden
werden.

7] Sample_KEB_SMC_Utilty_StepperBLDCpro

Datei  Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen  Online Debug Tools Fenster Konfigurator  Hilfe

BeEHE 2B & Rl =R T o f =

| = | B & I B &

~ % X | s MasterDrive X |

Sample KEB SMC_Utilty. StepperSLDC [ | SaftMotion Antrish: Basisparameter | SoftMotion Antrieb: Skalieren/Mapping || SoftMotion Antrieb: Inbetriebrahm
E% C6 {C6 Compact IT PRO/ADVANCED)

Skalierung
|| Richtung umkehren
2000 Inkremente <=> Motorumdrehungen 1
1 Motorumdrehungen <=3 Getriebeausgangsumdrehungen 1
=) MasterSlaves, r— =
I_:ﬂ asteidavesamples i Getriebeausgangsumdrehungen <=2 Einheiten in Applikation 360
D) Visu
@ cv_ape =
Mapping

m Bibliotheksverwalter
Sampleselection (PRG)

[¥] Automatisches Mapping

+ @ Taskkonfiguration Eingange
; i @ Visualization Manager ! Zykisches Objekt Objektrummer Adresse Datentyp =
= @ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) istat'us word {in.wStatusWord) 16#6041: 16%00 BRIV 'UINT'
P = KEB_Buskoppler (KEB_Buscoupler {00.C6.CA1-0100)) | actual position (diActPosition]) 1656064 16200 ‘51D 'DINT'
: = E KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC (KEB REMOTE 1/O Stepper, actual velodty (diactVelodty) 16#606C: 16800 " *
. |EgP MasterDrive (SM_Drive_GeneridJSPflOZ}l iacb-la' torque {wActTorque) 16#6077:16200 " =
] KEB_REMOTE 1_O_Stepper_BLDC_1 (KEB REMOTE [jO Steppq | | Modes of operation display (OP)  16+6061:16%00  "%IB1Z 'SINT'
: L5 g? SlaveDrive (SM_Drive_GenericDSP402) l digital inputs {in.dwDigitallnputs) 16#60FD:16£00 " "
% SoftMation General Drive Pool |T0uch Probe Status 16#6069:16200 " i L
_________ GlobaTextList | Touch Probe 1 rising edge 16260BA: 16500 " &)
| Touch Probe 1 falling edge 16#6088: 16%00 t s
| Touch Probe 2 rising edae _I6#60BC:16200 " L L =
Ausgange:
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Einstellungen flr das Beispielprojekt Basic
Um die Motoren im Close Loop Betrieb betreiben zu kénnen, muss der ,Drive submode Select”
Parameter des KEB_REMOTE_| O_Stepper_BLDC jeweils auf den verwendeten Motor typ (BLDC
Motor oder Stepper Motor) angepasst werden. Fur den Stepper Motor muss hier eine 1(dez)
eingetragen werden, der BLDC Motor erwartet dort eine 65 (dez).
Dieses kann wie unten ersichtlich direkt beim EtherCAT E/A-Abbild eingetragen und tibernommen

werden, wie unten ersichtlich.

KEB|

[T} KEB_REMOTE_I_O_Stepper BLDC_1 X |
| Slave | Expertenmodus Pr Jaten | Pr jaten | Startparameter | Online | CoE Online | EtherCAT Konfiguration | = EtherCAT E/A-Abbild |Siz:tus | o Information

Kanile

Variable Mapping  Kanal Adresse Typ Altueller Wert  Vorbereiteter Wert  Einheit Beschreibung
----- ] Controlword QW14 UINT 0 Controlword
K@ Target Position %6003 DINT 0 Target Position
[ Motor drivesubmode select %009 UDINT 0 65 Motor drivesubmode select
- Fip Modes of operation 2eQE40 SINT 0 Modes of operation
----- P Profilevelocity QD11 UDINT 0 Profilevelocity
T vl target velocity SR 24 INT 0 vl target velocity
] Statusword %eIWa8 UINT 776 Statusword
. Position actual value 26ID5 DINT 0 Position actual value
[ Modes of operation display L1624 SINT 0 Modes of operation display
Ay vl velocity actual value 2eIW 13 INT 0 vl velocity actual value

Die Anderung kann aber auch direkt im Beispielprojekt unter ,PLC_PRG (PRG)" in den letzten Zeilen
des Programms erfolgen. Der Wert der dort der Variable Ubergeben wird, wird direkt im EtherCAT E/A-

Abbllddes Moduls emgetragen_“

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen  Online

Debug  Tools

ErEBE RE o tBBX AL KRB BT

Fenster  Konfigurator

Hilfe

-'LA'-' \%

Iy

[ BB

Navigator

= --@ Sample DriveControlCia402 StepperBLDC EtherCat
= LB 6 (C6 Compact 1 PRO/ADVANCED)

[} KEB_REMOTE_1_0_Stepper_BLDC X |

]

‘Slave |E)q)artem|odusﬂ ||m

1 | Startparameter | EtherCAT Konfiguration | = EtherCAT E/a-a

- B0 sPs-ogk Kanile

. = £} GaControlsample Variable Mapping  Kanal Adresse Typ Stanc
2D Gateway + "% CiaControlSample.GVL_... “ Controlword nowa UINT
e VISU + " CisControlSample.GVL_... K] Target Position 0B DINT
@ Gv_arp + "% |MotorDrivest ct] i Motor drivesubmode select %QD3 UDINT |
A2 ageroul + "$ ClaControlSample.GVL_.. @  Modes of operation %oB®  SINT
- i) sbliotheksverwalter - Profilevelocity %005 UDINT
+ [T ciabriveControl (PRG) +- " CiaControlSample.GVL .. ) vl target velodity INT

+ PLC_PRG [FRG)

Sample_DriveContrelCizd02_StepperBLDC_EtherCat.project™ - KEB COMEIVIS studio 6 - Lizenziert fir KEB Antriebstechnilk; Karl E. Brinkmann GmbH

fg_ca_C6RIO-FAQ0001-QuickstartStepperBLDC_de.docx

=[5 Taskkonfiguration Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstelen Online Debug Took Fenster Konfigurator Hife
= EtherCAT Master OEEBEE S B EX (MY B ANRIR -0 % ! '
3] EtherCAT Master EtherCAT *
@ Gateway
& pic_rre Navigator b |@ cwap  {Tg] CiaDriveControl PLC_PRG X|
= ﬂi EtherCAT Master (EtherCAT Master) =g S"';’fffm"fc"”"' olCia #02 StepperfLDC_EtherCat =] 1 PROGRAM PLC_FRG
> = FH& €6 (C6 Compact I PRO/ADVANCED) = z VAR
& ﬂi e ELDC(KE = B spsogk : o \s,;:r,e: INT; //application state
KEE_REMOTE_1_O_Stepper_BLDC_1 | =& Gacontrolsample -
- L Ei ) Gateway
= 1]
@ cv_arp
ImageFool
- ffif) Bbliotheksverwalter
+ [#] CiaDriveControl (PRG)
+ PLC_PRG (PRG) 13 GVL_APP.StatusText := 'Bus Init i
= 8 Tosonfiution = n_te
= @ EtherCAT_Master 16 1: //Get cycletime of this task, save ini
| EtherCAT_Master,EtherCAT Task 1 P
) Gateway -
@] pLC_PRG 13 GVL_APP.CycleTimelUs:= KEB_GetTaskCycl
=l EtherCAT Master (EtherCAT Master) = 20 IF GVL APE.CycleTimeUs> 0 THEN
= KEB_Buskoppler (KEB_Buscoupler (00.C6.CA1-0100)) 21 GVL_APP.CycleTime:=ULINT TO TIME:
B m KEB_REMOTE_]_O_Stepper_BLDC (KEB REMOTE 1/0 Stepper/BLDC) zz State:= 2; //s¥1 to next state
‘3 SoftMotion General Drive Pool = ELSE
______ ) Globaexttist 24 GVL_APP.Error := TRUE;
z5 GVL_APP.StatusText := 'Invalid ci
------- H Projektinformationen e .
27 -
za 2://1init done, do main application
- 29 7/
20 CiaDriveControl();
31 //8et this Variable to 1 for closed ]
2 potorDrivesubmodeselect = 65;
33
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Auto-Setup Mode

Beim Aktivieren des Autosetups wird der angeschloss ene Motor

in Bewegung gesetzt. Hierzu sollte der Motor sichf  rei drehen

kdnnen und nicht mit dem mechanischen Antrieb verbu nden sein. Lasst
sich dieses nicht realisieren, kann es zu gefahrlic ~ hen

Bewegungen kommen.

Voraussetzungen fur das Durchfiihren des Auto-Setup sind:

=  Der Motor muss lastfrei sein.

= Der Motor darf nicht bertihrt werden.

= Der Motor muss sich frei in beliebige Richtungen dr ehen konnen.

Wahrend des Auto-Setups werden aufwandige Berechnun  gen durchgefihrt,
damit verbleibt oft nicht genligend Rechenleistung, um die Feldbusse
zeitgerecht zu bedienen - Diese kdnnen wahrend eine s Auto-Setups
beeintréachtigt sein.

Allgemein

Wenn der Auto-Setup Mode des I/O Moduls ausgefihrt wird, werden automatisch Motor und Encoder
Daten die fur das /0O Modul wichtig sind ermittelt. Hierzu muss auf den Parameter ,Modes of operation
(6060h) der Wert -2 (dez) geschrieben werden. Dann befindet sich das Modul im Auto Setup Mode und
erwartet, dass der Modulzustand bis zu Operation Enabled hochgefahren wird. Nun misst das Modul
einige Werte selbststéandig aus, dabei kommt es auch zu einer Drehbewegung der Achse!

Es handelt sich dabei um folgende Daten die automatisch ermittelt werden:
- Polpaarzahl (2030h)
- Encoderauflosung (2052h) in Inkremente/Umdrehung

- Encoderanpassung (2050h) Winkelversatz zwischen Rotor und elektrischem Feld

Um den Auto Setup Mode nutzen zu kdnnen, missen folgende Einstellungen im Projekt vorgenommen
werden, je nachdem ob der KEB Baustein daflir genutzt werden soll oder dieses manuell ausgefihrt
werden soll.

Auto Setup mittels Baustein
Die einfachste Mdglichkeit die Motordaten der Module per Auto Setup zu ermitteln, ist die mit dem
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KEB|

Baustein von KEB. Dabei werden an dem Baustein selbst nur die Optionen des Motors ausgewahlt, die
eigentliche Ermittlung der Daten lauft anschlieRend vollautomatisch ab.
Der Funktionsbaustein ist ab der KEB_Drive_Utility Version >= 3.5.6.31 verfligbar.

KEB_STEP_BLDC_Setup 0

KEE_STEP_BLDC Setup
Execute Ciad025tate — | INITIRLIZATION
RutoTuning IS oy FLLSE |
Bldc Busy M=
OpenLoop Error =
Vos ErrorId— | NO ERROR
Brake
CurRed
Torgue
CheckFellowingError
MasterControlword [0 -|Controlword
MasterMotorDrivesubmodeSelect [ 0 FMotorDriveSubModeSelect
MasterModesOfilperation II|_HMDdESOfC|pEraI’.iDn
MasterStatusword Hstatusword

- Execute Start Stop des Funktionsblock

- AutoTuning True = Auto Tuning wird ausgefuhrt,
False = kein Auto Tuning

- BLDC True = BLDC Motor, False = Stepper Motor

- OpenLoop True = closed Loop Betrieb, False = Open Loop Betrieb

- Brake True = Bremse wird verwendet, False = ohne Bremse

- CurRed True = Stromreduzierung bei open Loop Betrieb,
False = ohne Reduzierung

- CheckFollowingError True = Fehler Reset, False = kein Reset

Wenn alle Informationen eingegeben wurden, kann am EtherCAT Master ein KEB_Buscoupler und ein
oder mehrere KEB_REMOTE_|_O_Stepper_BLDC Module einfigt werden. An diesem Modul muss
anschlieBend die IN/OUT Variablen des Setup Baustein unter dem Tab EtherCAT E/A-Abbild
verbunden werden.

Sample_KEB_SMC_Utility_StepperBLDC_withsetup.project™ - KEB COMEBIVIS studio

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt FUPKOP/AWL Erstellen Online Debug Tt
EEHE BRI S v A=
| | |
Mavigator - 1
=[5 Sample KEB SMC_Utilty. StepperBLOC. withsetup
= % C6 (C6 Compact II PROJADVANCED)
+.E)]) sPs-Logik
=[] EtherCAT Master (EtherCAT Master)
= ﬂj KEE_Buskoppler (KEE_Buscoupler (00.C8.CA1-0100))
[T KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC (KEE REMOTE 1/O Stepper/ELDC)
2 SoftMotion General Crive Pool

8 labhaTawH ot
ﬂj KEB_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC X

| Slave I Expertenmodus Prozessdaten | Prozessdaten I Startparameter I Online | CoE Cnline | EtherCAT Konfiguration | B EtherCAT E/A-Abbild | Status | 0 In

Kandle
Variable b Kanal Adresse Typ Aktu... V.. Ei.. Beschreibung
"% MasterControlword 4 Controlword QW 14 UINT 0 Controlword
fg_ca K@ Target Position %008 DINT 0 Target Position
" MasterMotorDrivesubmodeSelect “g Motordrivesubmode select %QD9 UDINT 0 Motor drivesubmode select
Fir naeterModesOfoneration “& Modes of operation ot NIB40 SINT 0 Modes of operation
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Nun kann mittels des ,Execute” Button der Mode gestartet werden und die Einmessroutine beginnt die
bendtigten Werte zu ermitteln. Achtung! Der Motor bewegt sich wahrend des Auto Setup! Siehe Hinweis
oben.

Hinweis bei Verwendung des PRO Treibers:

Das unterlagerte Treiber Modul SM_Drive_ ETC_Generic muss vor der Verwendung des Autotuning
deaktiviert werden(Rechtsklick auf Treiber - ,Deaktivieren®).

Ist der Auto-Setup Prozess beendet, diesen auf demselben Weg wieder mit der Anweisung , Aktivieren*
einschalten.

= ﬂj KEE_REMOTE_I_O_Stepper_BLDC_1 (KEE REMOTE If0 Stepper/BLDC)
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Auto Setup manuell ausfiihren

Die Motordaten fur das Modul, lassen sich auch manuell mit dem Auto Setup Mode des Modul ermitteln.
Dafur muss hinter dem EtherCAT Master in Ihrem Projekt einen Buscoupler und daran gekoppelt ein
KEB_REMOTE_|_O_Stepper_BLDC Modul eingefiigt werden.

Sollten die PRO Variante des KEB_REMOTE_|_O_Stepper BLDC Modul eingefligt sein, muss der
vorhandene Treiber unter dem Modul noch deaktiviert werden. Dieses kann erledigt werden, wenn mit
einem rechts Klick auf den Treiber und dann auf ,Deaktivieren" gegangen wird.

Nun kann direkt bei diesem Modul unter dem Tab EtherCAT E/A-Abbild, die entsprechenden unten
aufgefuihrten Werte fur die Parameter gesetzt werden. Dann lauft der Auto Setup Mode des Moduls ab
und ermittelt die oben beschriebenen Werte.

Ist der Auto-Setup Prozess beendet, kann dieser auf demselben Weg mit einem rechts Klick und der
Anweisung ,Aktivieren* wieder eingeschaltet werden.

In diesem Fall muss fur den Auto Setup Mode auf den Parameter ,Modes of operation”

eine -2 (dez) geschrieben werden. Auf den Parameter ,Motor Drivesubmode Select* muss fiir den
Stepper Motor eine 1(dez), fiir den BLDC Motor eine 65(dez) eingetragen werden. Diese Werte
bewirken, dass dem Modul bekannt ist ob ein Stepper oder BLDC Motor angeschlossen ist und
aktivieren fir die Motoren jeweils den Close Loop Betrieb.

(] KEB_REMOTE_I_O_Stepper BLDC_ X |
| Slave | Expertenmodus Prozessdaten | Prozessdaten I Startparameter | Online | CoE Online | EtherCAT Konfiguration | = EtherCAT E/A-Abbild | status | (i B

Kandle

Variable Mapping  Kanal Adresse Typ Alktue.. Vo.. Ein.. Beschreibung

i ] Controlwaord BEOW2 UINT 0 Controlword

i Target Position 2uQD2 DINT 0 Target Position

i Motor drivesubmode select Y%QD3 UDINT &5 Matar drivesubmode select
i Modes of operation %0B16 SINT -2 Modes of operation

] Profilevelocity %005 UDINT 0 Profilevelocity

i vl target velocity BEOW 12 INT 0 vl target velocity

b ] Statusword ORIV 2 UINT 38680 Statusword

b Position actual value oID2 DINT 2531 Position actual value

= i Modes of operation display %elB12 SINT -2 Modes of operation display
R vl velocity actual value SelW7 INT 0 vl velocity actual value

Als erstes sollte dann bei dem Modul ein Fehler Reset durchgefiihrt werden, dazu bitte das Bit 7
(128dez) des ,Controlword" auf True setzen. AnschlieRend fahren Sie dann den Zustand des Moduls
wie unten beschrieben schrittweise hoch, damit der Auto Setup Mode ausgefihrt wird.

- Bit1- 2 (6dez) (Enable Voltage & Quick Stop)

- Bit0- 2 (7dez)(Enable Voltage, Quick Stop & Switched On)

- Bit0- 3 (15dez)(Enable Voltage, Quick Stop, Switched On & Enable operation)

- Bit0 -4 (31dez)(Enable Voltage, Quick Stop, Switched On, Enable operation & OMS)

Wann der Einmessvorgang beendet ist, kann am Bit 12 (OMS) des ,Statusword" erkannt werden. Steht
dieses auf True, wurde das Auto Setup beendet.

An Bit 15 (CLA) des ,Statusword“ kann abgelesen werden, ob der Motor jetzt fiir den Close Loop
Betrieb bereit ist oder nicht, ob das Auto Setup erfolgreich war.
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Einige ausgewahlte Objekte im Objektverzeichnis lassen sich speichern und werden beim nachsten
Start automatisch wieder geladen. Es lassen sich immer nur ganze Sammlungen

(im folgenden "Kategorien" genannt) an Objekten zusammen abspeichern, einzelne Objekte
koénnen nicht gespeichert werden.

Fur jede Kategorie gibt es einen Subindex im Objekt. Um alle Objekte dieser

Kategorie zu Speichern muss nur der Wert 65766173h in den Subeintrag geschrieben werden. Das
Ende des Speichervorgangs wird signalisiert, indem der Wert von der Steuerung durch eine "1"
Uberschrieben wird. Weitere Informationen dazu finden Sie unter dem Punkt ,7.12.4 Objekte speichern®
in der Dokumentation des Moduls.

FAQ C6 RIO

Speichern der Einstellungen im Modul

Subindizes:

01n: Alle Kategorien
02n: Kommunikation
03n: Benutzerobjekte

Fehlfunktion oder Zerstérung des C6 REMOTE Stepper/ BLDC

Fehlerhaftes Dateisystem oder Fehlfunktion des Gesamtsystems durch Unterbrechung der
Feldbusfunktionalitat wahrend der Speicherung. Der Speichervorgang kann bis zu 20s dauern.

= Unterbrechen Sie in dem Zeitraum keinesfalls die Spannungsversorgung

= Vergewissern Sie sich, dass die Steuerung den erfolgreichen Speichervorgang im Objekt
1010, signalisiert!

= Der Motor muss sich beim Speichervorgang im Stillstand befinden und darf wahrend des
Speicherns nicht angefahren werden.
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Speichervorgang starten

Um die Einstellungen die im Modul getatigt wurden Nullspannungssicher zu speichern,
gehen Sie zum Parameter co: Steuerung im Tab Gerate-Parameter.

1 ? [l Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_ Stepper X |
W—@f’f”‘?—f{’m’—sw ——_— . 1 || GersteEinstellungen | Gerdte-Parameter | L} Dokume
------ £L5 Device [Verbunden] (C& Compact IT PRO/ADVANCED)
E1) sPs-Logik Gruppen-/ParameterName Pararr
¥ a m + +_ ru: Betriebsparameter
[ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) ¥ de: Gerdteinfo
"% SoftMotion General Drive Pool e st: Statuswort
’@|ME_Q_KEE'_IO_EH‘E1EAT_5WG{EEGE{E€6 +- i dr:Motorparameter
AG8 Node_1KEB_I0_ETHERCAT Stepper (KEB Geraet) #-14 cs: Drehzahireglerparameter
._| Versioninfo - di: Digital Eingangs Parameter
H Projektinformationen + | do:Digital Ausgangs Parameter
#|_] co: Steuerung
| fb:Feldbusparameter
{H Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X | b:f;;g; :Lte
| Gerate-Einstellungen | Gerdte-Parameter | (] Dokumente | Konfiguration | schwindigkeits Modus
Gruppen-/ParameterMame ParametCherhEits Parameter
: gegeregelte Parameter
+-|_J do:Digital Ausgangs Parameter
5. _ to: Steuerung
J;---EE Brake controller timing (Anzahl) 6
=k Controlword 15: 50 +
- =4 Encoder Alignment 40011
- = Limit switch tolerance band 500
- =& Velocity numerator 1
- =kg Velocity denominatar B0
- = Acceleration numeratar 1
- = Acceleration denominator 60
=& Jerk numerator 1
- = Jerk denominator 60
=4y Jerk limit (internal) 1000000
- =4y Bootup Delay i
+---E§ Motor drive sensorsource closed loop [(Anzahl) 4
- =4 vl dimension factor (Anzahl) 2
- =i Modes of operation 8
- =iy Tarqueslope 0
EE Feed constant (Anzahl) 2
'EE Position encoder resolution (Anzahl) 2
: EE Gear ratio (&nzahl) 2
& Target velocity 0
—---EE | Store parameters {&nzahl) 4
‘9 Store parameters [1] 1
‘g Store parameters [2] 1
L. =iy Store parameters [3] 1

Um das Speichern der aktuellen Einstellungen vorzunehmen, beim entsprechenden

fg_ca_C6RIO-FAQ0001-QuickstartStepperBLDC_de.docx

Seite 17 /19



FAQ C6 RIO

KEB|

Store Parameter Satz im Men( ,Store all Parameters* auswahlen und mit OK bestatigen.

Fuhren Sie dieses beim ,Store parameters [1]“ aus, werden alle Einstellungen des Modul gesichert.
Beim ,Store parameters [2]“ werden nur die Kommunikation Parameter, beim ,Store parameters [3]* nur
die Benutzerspezifischen Parameter gesichert.

Mehr dazu siehe Punkt ,7.12.4 Objekte speichern” in der Dokumentation.

{2, Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X |
GerateEinstellungen | Gerste-Parameter | [ Dokumente | Konfiguration | 4 nformation |

Gruppen-/ParameterMame Parametenvert

+._| do:Digital Ausgangs Parameter

I=- | _j cao: Steuerung =

= ez Sl
i Brake controller timing (Anzahl) Prop ; ! E @
Contraolward [ () 0K ] Ieﬂhbfefhm l
Encoder Alignment = b
Limit switch tolerance band Store parameters

& © ™

Welocity numerator Wert 1
‘Welodtydenominator = Erweitert

Acceleration numerator Store all Parameters s
Acceleration denominataor

Jerk numeratar 1702257011; Store all Parameters l

Jerk denominator

DO & & OO DOOE

Jerk limit (internal}

Bootup Delay

Motor drive sensorsource closed loop (An
vl dimension factor (Anzahl)

Modes of aperation

Torgueslope

Feed constant (Anzahl}

Position encader resolution (Anzahl)

Gear ratio (Anzahl)

Target velocity

E
= §
E

o

yv OO g, oOO Ooo o goo

Store parameters (Anzahl)
& Store parameters [1] i

Anféngliéh wird dann folgender Wert in COMBIVIS studio 6 angezeigt,

+-£8 Position encoderresolution {Anzanl) Kl

+'E§ Gear ratio (Anzahl) 2

&g Target velocity 0

= EE Store parameters {Anzahl) 4
© =4 Store parameters [1] |1?I]225?I]11: Store all Parameters

‘@ Store parameters [2] 1

‘@ Store parameters [3] 1

ist das Speichern abgeschlossen erscheint eine ,1* beim entsprechenden Parameter.
Jetzt sind die Einstellungen im Modul gespeichert und werden beim nachsten Start automatisch wieder
geladen.

+'E§ Position encoder resolution (Anzahl)

i---EE Gear ratio (Anzahl)

& Target velodty

- EE Store parameters (Anzahl)
i =ig Store parameters [1]
& Store parameters [2]
‘¢ Store parameters [3]

[ -]
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Disclaimer

KEB Automation KG reserves the right to change/adapt specifications and technical
data without prior notification. The safety and warning reference specified in this
manual is not exhaustive. Although the manual and the information contained in it is
made with care, KEB does not accept responsibility for misprint or other errors or
resulting damages. The marks and product names are trademarks or registered
trademarks of the respective title owners.

The information contained in the technical documentation, as well as any user-specific
advice in verbal or in written form are made to the best of our knowledge and
information about the application. However, they are considered for information only
without responsibility. This also applies to any violation of industrial property rights of a
third-party.

Inspection of our units in view of their suitability for the intended use must be done
generally by the user. Inspections are particular necessary, if changes are executed,
which serve for the further development or adaption of our products to the applications
(hardware, software or download lists). Inspections must be repeated completely, even
if only parts of hardware, software or download lists are modified.

Application and use of our units in the target prod ucts is outside of our control
and therefore lies exclusively in the area of respo  nsibility of the user.

KEB Automation KG
SidstralRe 38 « D-32683 Barntrup
fon: +49 5263 401-0  fax: +49 5263 401-116
net: www.keb.de ¢ mail: info@keb.de

fg_ca_C6RIO-FAQ0001-QuickstartStepperBLDC_de.docx Seite 19/ 19



