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TECHNISCHE
KURZANLEITUNG

Parametrierung & Drehrichtungsanderung
(Smartmotor)

Beschreibung

l Die technische Kurzanleitung erlautert das schrittweise Vorgehen zur

Bedienung der AlIO Control.
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Drehrichtungsdnderung (Smartmotor)




IKubhotaq

TECHNOLOGIE

1. Schritt Verbindung herstellen

Motorseitig Ader Schnittstellenbox RS232
Rot 1 (B) GND

Violett 2 TxD

Schwarz 3 RxD

2. Schritt Download der Software

Das AMCP Kiosk 6ffnen und das Programm ,,.Smart Motor Interface” herunterladen

- AU Kiosk

x DE0E

# Software O Suchen

m Windows Updates

05.042024 wwwe aagon.com J

- Nach der Installation das Programm
,SmartMotor Interface” 6ffnen
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3. Schritt

Programm nutzen

3.1 Ubersicht des Programms nach dem Start

File Edit View Communication Compile Tools Window Help
D@ P EEb AR YR >»m O E W7

Find Motors | | Cons | Ememet| use |

[= & Detected
J

ation
ComS [RS232-96(0 bps)

Ethermet
use

For Helo_press F1
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3.2 WICHTIG: der COM-Port muss konfiguriert
sichtbar.

2 SmartMotor Interface

File Edit View Communication Compile Tools Win

DEHG R (EE b

Configuration
Find Motors | ComS |Ethemet| usB

T Detected Configuration. |1 Open  [AllMotors
- Comb (R5232-9600 bes)] ||

=" -

&b USB

sein. Dann ist dieser links in der Liste

3.3 Rechte Maustaste und ,,Detect (and Address) Motors on RS-232“ anklicken

&' SmartMotor Interface

File Edit View Communication Compile Tools Window Help

D e R EE i b N4

Find Motors [[f Coms | Ethemet| Lse |

= E Detected Configuration ||/ Open IA" Mators ;”CcmS,SGUJ
g :

S Ethem. Port Properties
. USB I Detect e

SetBaud Rate >
Address RS-232 Chain

Download Firmware
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3.4 Motoren werden gesucht

File Edt View Communication Compile Tools Window Help S S

DEH@ L= i AR WU rm0Ox B

Find Molors Con | Ethemet | USB |

™ Open  |AfMoatees ~ |{ComS 3600 RS232(
Serd

Detected Configunstion
¥ Com [RS232.9600 bys]
Ethemmet
use

Detecting SmanMotars on S-232 daisy chan: "ComS" Please wat.

Desciption
Detecting SmarMolors on RS-232 daisy chai: “Cons”

Locaton
i

?mmwsm ~INUM OVR

YUY re0 TN
Com5 | Ethemet| USB |

~|[Com5 3600AS2321| | o732 30 30 20

Send

e 30 30 20

f 30 30 20

e 30 30 20

Detecting Smathotors on RS-232 daisy chain "ComS" Please wak.

=

Found motor with address 1. Geting motor formation

it

e 30 30 20 130 30 20

Daakny. @ Hex C Dec C Cha

L. Descrition
2 Detecting SmantMotors on RS-232 deisy chain "Coms™

EocHeln areccfl UM OVR |
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4. Schritt

4.1 Parametersatz vom PC auf Controller
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TECHNOLOGIE

4.1.1 Uber ,File — open...“ den Parametersatz 6ffnen und ins Programm laden

2! SmartMotor Interface

File Edit View Communication Compile Tools Window Help
New Ctrl+N T > |3 Q 4 B Z
I @@l%iQ1z A " -
Open... Ctrl+0 | e
Close
5 | Ethemet | USE | g
Save Ctrl+S —
pen [AllMotors v ||Com5,3600,R5232.(
. Send
Save All
New Project... Detecting the Motors (RS-232)...
Open Project... “annot establish a link to Motorj
Save Project detecting the Motors (RS-485)...
S A ’anceled by the user!
Close Project | =
7 detecting the Motors (RS-232)...
Project Properties ’annot establish a link to Motorj
Prir Ctri+P detecting the Motors (RS-485).
"annot establish a link to Motors
Jetecting the Motors (RS-232)...
Recent Files jl'annot establish a link to Motor:
Recent Projects @lhctecting the Motors (RS-485)...
e e user!
Exit anceled by the user
]l Detecting the Motors (RS-232)...
Coms |I:.lhemel| USB |
M ]ComS,SBGD,RSZSM OA 47 OA €F 3D 62 OA 54
I 06
Open X
rs (RS-23] = =
1ink to 1 1 |5 » DieserPC > Dokumente > v O P
Organisieren v Neuer Ordner ~ ™ O
&=/ Bilder 4 Name ) Anderungsdatum Typ GroBe
I Desktop
Mitsui
rs (RS-48 Reisekosten
£ o.H Work Report
- S-23
e+ [T Dieser PC
link to I
J 3D-Objekte
= Bilder
I Desktop I E] MT_140 Upm_Dekade_gr I g SMI Source File 1
| Dokumente
¥ Downloads
D Musik ol B 3
Dateiname: | MT_140 Upm_Dekade_gr v | | SMI Files (*.sms) v
TUT ST II IO I0 ZU U U7 II IO IT 2V
7 S [
| Sand
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4.1.2. Es erscheint das Fenster mit der entsprechenden Programmierung im rechten

Teil des Programms

& SmartMotor Interface - [MT_140 Upm _Dekade_gr]

File Edt View Communication Compile Tools Window Help

DEFEHO EEib AT MBS rm o O

= (& Detected Contiguiation ||¥ Dpen Al Motors ] [Comt 3600RS 2320
L | | V'
@ Mool Coms (5044

Find Motors ||| Com5 | Ethemet | use | Com5 | Ethemet | USB |

[L Descripbon
1 Uploadng program from “Motor! Coms'
i Frished No enors, Nowamings

Compile SMX file to related motor

Version: 30 NUM. Ln1. Coll 105t

4.1.3. Danach Uber den Button ,,Compile and Download Programm (F5)“ den

Parametersatz auf den Motor laden

' SmartMotor Interface - [MT_140 Upm_Dekade_gr]

File Edit View Communication Compile Window Help

DEEE » R EE b AT

Codiios 11} ComS lEthemet) 1icn |

4.1.4. Es 6ffnet sich das Fenster ,Select Motor” hier den entsprechenden Motor

auswahlen und ,,OK” driicken

3D 5§

Ports:

06 s zs
3D 54 : i
06 Select Motor X %

Please select the port and then a motor from the lists, or enter the motor address.

Motors: & 327¢€ r*l

7 Al Ports
5 Com5
7 Ethemet

Juss

»
G
i
b
o
b
o
>
w
~
0
w
w

o€ Motor Address: |1 51 [ Blind Download

oﬁbbd in port "Com5"
Each Motor in port "Com5"

ok | Cancel
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4.1.5. Es erscheint folgende Meldung:

3D

o6

55

06

3D

06

6l .
o Motors: (
232) ... ) Al of the motors on this channel will be issued an END command. Are you
e l sure you wish to continue?

) I Check to disable this message

( I Yes I No

06 -~ rerrr e
o Motors: 3D 30 OA 6F 3D 30 OA 53 l‘

06
485) ... OA 4F 46 46 OA 52 45 54

06

55 52 4F 4G OA

Hier auf ,,Yes” driicken und der Download auf den Motor beginnt...

WICHTIG: Nach der Ubertragung muss der Motor einmal Spannungsfrei geschaltet
werden. Danach wieder Spannung zugeben und der neue Parametersatz ist
einsatzbereit.

4.2 Parametersatz / Drehrichtung dndern

Sollte der Motor falschherum drehen, kann dies {iber die Anderung des
Parametersatzes erfolgen.

Hierzu bis einschlieBlich Punkt ,,3.4“ gleich vorgehen.

Danach tiber den Button ,,Upload Programm® den aktuellen Parametersatz des
angeschlossenen Motors ins Programm laden.

A SmartMotor Interface

File Edit View Communication Compile Tools Window Help

D& b YT  IIGCENEIE
Configuration —______JJ[fermna — ]

Danach erscheint das Fenster mit dem Parametersatz des angeschlossenen Motors.
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' SmartMator Interface - [MT_140 Upm_Dekade_or]

File Edit View Communication Compile Tools Window Help

». 2 2 3 5 —_
DEHE P EEiNANHYEY r s oA O
Find Molass || on® |emene| use | Com | Ethemet | USE 8] MT_140 Upm Detade.or m—prm |
[ G Detected Configwation | | Open [l Motos ~][Comt 900R52%21| |[Foa 47 oA € 30 €2 oA 54 | T pomoe o "
= ¥ Com (RS232-9600 bps) 6 2 SADDR1
& Moto ConS (5044 A 3 EIoN
Ethernet 4 EIow
use 6 OA 61 61 S EIGN
= € EIGN
e 15
40 a s w
_ 10 aor
12 ¢
A 41 OA 45 46 A 13
14
s
A s nw
™R
A A a1 mm
N 22 ITRE v
< >
4 A A
< |
I Sed |
|« > < > | | DataErtry Hex Dec Chae

1 Frushed No emoes. No warmings

['L. Descrgbon
| 2 Usloadig program from "Motort Com'
|

Compile and Download SMX file to related motor Version: 50 NUM tn1.Coll

Hier muss in der Zeile ,r=" das Minus entfernt oder hinzugefiigt werden

Bsp: r=-2406 oder r=2406

Damit wird die Drehrichtung geandert wird.

Nach der Anderung der Zeile wird das Programm wieder auf den Motor geladen

(siehe Punkt 4.1.3. und Folgende). Motor nach Update spannungsfrei schalten,
Spannung wieder zugeben und die Drehrichtung ist gedndert.
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