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Sicherheitshinweise

Bedienung nur durch Fachpersonal -
Fullmo MovingCap ist ein
Kompaktantrieb fiir industrielle

Anwendungen. Bei unsachgemaRer
Bedienung besteht Verletzungsgefahr.

Fullmo MovingCap Antriebe kbnnen
Python-Ablaufprogramme enthalten

und bereits unmittelbar nach Zuschalten
der Spannungsversorgung anlaufen.

Dieses Dokument und weitere Dokumentation zu
MovingCap 349 finden Sie unter:
https://fullmo.de/rotative-antriebstechnik/

MovingCap 349 Basis-Inbetriebnahme

www.fullmo.de

Der Anschluss fir die 24V-Spannungsversorgung des
Kompaktantriebs MovingCap 349 ist auf der Seite der
Antriebswelle (abgewinkelter Stecker im Bild).

Verbinden Sie das schwarze Fullmo USB2Drive-
Interface liber ein USB-Kabel mit dem PC. Verbinden
Sie das USB2Drive auBerdem Uber ein CAN-Bus-Kabel
(oft violett) mit dem Antrieb (mittlerer Anschluss).

Laden Sie Kickdrive Zero herunter:
www.kickdrive.de/sw/KickdriveZero.exe
und starten Sie es durch Doppelklick.

Wahlen Sie aus dem Project Selector die Anwendung
CANopen Drive Setup.

selector_freexicktp! - Standard - Kickdrive Zero v2.2.19
File Help
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New Project  Open Project Save Project  User Level

Y g Project Selector

IERD

Nopen Node

Setup a fullmo/ebmpapst CANopen drive.

& WARNING - The above projects are for isolated testing and configuration. Do not use them within a
running CANopen network!

Kickdrive Zero is a simple CAN/CANopen configuration tool for f ervo drive applications, but also
any third-party CANopen or CAN device. Kickdrive Zero is Freeware - it is copyrighted software which is
provided free of charge for both non-commerdial and commercial uses.
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Fullmo Kickdrive is the full-featured product which has a lot more to offer, while remaining accessible and
do with the real deal
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Wabhlen Sie dort die Kachel Drive 01 > Setup

template_easy.ickipl - Standard - Kickdrive Zew0 42.2.19
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File Help
_ al & .98
New Project Open Project  Save Project User Level  Help  Exit IERD
bt Home | Dive01 > Setup
Drive ID |0 (Scan) = Start Drive
@ CAN Intertace Initial Setup  TestVelocity  TestPosition  Homing
Set CAN Made 1D / Baud Rate
CAN Imterface
> CAN Manitar WARNING: Use with care! It s strongly recommended to change the nade IDs only when na other CAN device is connected to
the bus
Drived! : )
(-1 Actual Node ID AssignNode ID | Set New Node ID for the first device found
il w 1D, vii Vi
Mew Nade ID 0 (Scan) Change Node ID e
* serial no.
Change Baud Rate for ANY device in the
Drived! New Baud Rt 125K Set New Baud rate CANopen network
» Object Eitor
Drive Reset

Restors Faciony Sevting ::nﬂ«mc. Use with carel This function resets all drive parameters to the factory setting / default

Actual Values

Actual Position ##2242  Actual Velocity s

Driicken Sie Start Drive. Kickdrive sucht jetzt die
passende Baudrate fiir den angeschlossenen Antrieb,
sowie die richtige Node ID. Bei Erfolg wird der Antrieb

initialisiert und mit einer griinen Statusanzeige
bestatigt.

template_easy.ickipl - Standard - Kickdrive Zew0 42.2.19
File Help
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New Project  Open Project  Save Project  User Level  Help  Ewit IERO
Project Home Drive01 > Setup

Drive 1D o veogyMeee

“""“<"~‘“ Initial Setup | TestVelocity | Test Position | Homing

Stop

Test Profile Velocity Made
g CAN Interface
I ,,j Drive01 Medocity Limit Min -2000 Acceleration 5000
Velocity Limit Max 2000 Deceleration 5000
. Drived1
* > Setup Target Velocity -627 .

DriveD! Set Target Velocity 627
> Object Editor

Actual Values

Actual Position 387862 Actual Velocity

Sie kdnnen jetzt den Antrieb rechts oder links drehen

lassen, z.B. durch Bewegen des Schiebereglers bei Set
Target Velocity.

Sollte der Antrieb nicht erreichbar sein, oder das
USB2Drive-Interface nicht korrekt angeschlossen sein,
erhalten Sie eine entsprechende Rickmeldung:
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> template_easy kicktp! - Standard - Kickdrive Zera v22.19

- a x
File Help
— ol - .@H
NewProject Open Project Save Project Lserlevel  Help Ext 1ERD
poect Home | CAN Interface
Eror Siop

EE:‘ CAN Interface ™
RX
CANImertace | ERR

2018-03-15 185338214 ldle
) DriveD! 2018-03-15 18:58:20.127 Trying usb2drive, bt rate = scan, timestamp mode =
2018-03-15 18:58:21.444 Version check. CAN V01.01.03.0Rev2 - ok
2018-03-15 18:58:21447 Bootp msg scan
Drive0t 2018-03-15 18:59:21447 Trying baud rate 1M
2018-03-15 18:58:23.877 Trying baud rate 250K
Deiveot 2018-03-15 18:58:25.705 Trying baud rate 125K
+ Object Editor || 2018-03-15 18:58:27.534 Trying baud rate 100K
2018-03-15 185920361 Trying baud rate 50K
2018-03-15 18:59:31.189 2nd pass using device type scon from 1-127
2018-03-15 18:59:31.189 Trying baud rate 1M
2018-03-15 18:58:33.020 Trying baud rate 500K
2018-03-15 18:59:34.848 Trying baud rate 250K
2018-03-15 18:59:36.676 Trying baud rate 125K
2018-03-15 18:59:38.510 Trying baud rate 100K
2018-03-15 18:58:40.342 Trying baud rate S0K
2018-03-15 18:59:42 174 Baud rate scan failed

Fur den Einsatz in CANopen-Feldbusanwendungen
missen sowohl die CAN-Baudrate (Busgeschwin-
digkeit), sowie die sog. CANopen Node Id des Antriebs
passend eingestellt werden. Verwenden Sie hierzu in
der Kachel Drive 01 > Setup den Bereich Initial Setup

und die Funktionen Assign Node ID und Set New
Baud Rate.

<+ template_easy kicktpl - Expert - Kickdrive Zero v2.2.19
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File Help
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NewProject OpenProject SaveProject Userlevel  Help Bt IERO
Drive01 > Setu
Project Home D
DrivelD |1 - Start Diive Stop
) CAN Interface Initisl Setup | TestVelocity | TestPosition | Heming

Set CAN Nede ID / Baud Rate
CAN Interface

S CAN Monitor WARNING: Use with care! It is strongly recommended to change the node IDs only when no other CAN deviee is
connected to the bus.
Actual Node ID 1 Assign Node D | Sgt New Node ID for the first device found
Drivedl

New Node ID ‘ ‘ Change Nade 1D Change Actual ID to New D, via LSS device
£ seral no,

Drive01 Change Baud Rate for ANY device in the

S & New Baud Rt. 125 | | setNewBaudrate | i ol ol

Drived1 Drive Reset

> Object Editor

)
Restore FactoryStting | WARNING: Use it crel This funcion et i dive parametss t thefactoryseting/
Wy Drive0l

> Script

Drive01
> Firmware Actual Values

QueaLpERe

Actual Position #ee222  Actual Velocity Y
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Das Fullmo Playground-Demo (siehe
fullmoPlaygroundDemoMovingCap349_de.pdf)
benétigt z.B. Baudrate = 125K und Node ID = 1.
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Eine Besonderheit der MovingCap-Antriebe ist die
eingebaute Python-Ablaufsteuerung. Um diese zu

verwenden, wechseln Sie User Level nach Expert. Das

Kennwort ist kein Geheimnis und ebenfalls expert.

Gehen Sie anschlieBend in den jetzt verfligbaren
Bereich Drive01 > Script und klicken Sie Download.
Der Python-Beispielcode fiir einen ein einfachen
Drehzahlbetrieb links / rechts wird dadurch in den
Antrieb geladen und permanent gespeichert.

Der Antrieb setzt sich nach Abschluss
des Downloads in Bewegung, ebenso
nach jedem erneutem Einschalten der
Versorgungsspannung.

template_easy.kicktpl - Expert - Kickdrive Zero v22.19
File Help
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New Project OpenProject SaveProject Userlevel  Help Bt IERO

Drive01 > Script

ﬁ Project Home

Rele
- Interface Compile Download | Stat  Stop  Pause Step  Check  New
CN.\) CAN Interf: P P P
Status Downloading 39%
CAN Interface File Path  [drive_script_left_rightpy
( ! > CAN Menitor
Main Script
o) Drivedt
o 1 import drive
2
3
Drive01 4 #-initialize -the -drive state machine
> Setup 5
6 drive.uriteObjectilord(exse4e, -8xe0, -128)
7 wel
Drive01 i :
et aitor 5 [ while(weso):
o Compiler Output Download ¢ Drive Output
. Drive0l
E S
2018-03-15 19:03:49.334 Downloading 33%
2018-03-15 19:03:49.350 Downloading 34%
Drivedl 2018-03-15 19:0340.383 Downloading 35%
» Firmware 2018-03-1519:03:49.400 Downloading 36%
2018-03-15 19:0349.433 Downloading 37%

2018-03-15 19:03:49.470 Downloading 38%
2018-03-15 19:03:49.487 Downloading 39%

Um das hinterlegte Ablaufprogramm wieder zu
|6schen, wahlen Sie New um ein leeres Script zu

erzeugen, und fihren Sie nochmals Download durch.

<+ template_easykicktpl - Expert - Kickdrive Zero v2.2.1

Eine weitere Demoanwendung zur Python-
Ablaufsteuerung beschreibt
fullmoPlaygroundDemoMovingCap349_de.pdf.

Vollstandige Antriebsparametrierung und Diagnose
incl. Oszilloskop bietet die fullmo Kickdrive Software.
Mehr hierzu finden Sie unter https://kickdrive.de.

Dieses Dokument und weitere Dokumentation zu
MovingCap 349 finden Sie unter:
https://fullmo.de/rotative-antriebstechnik/
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File Help
B = B & -©
Mew Project OpenProject Save Project Userlevel  Help it IERO
(@) PrejctHome Drive01 > Script
c.i (i v v Ll » | Release
=) CAN Interface Compile  Download ~ Stat  Stop  Pause  Step  Check  New
Status Script Started
. CAN Interface FilePath  DriveScript.py
[@) e
Main Script
Drive0l
1 import -drive
:
Drive01
e
Drive01
Y dor
Compiler Outpu D load / D Output
> seept
2018-03-151%:07:32.697 Downloading 0% -
2018-03-151%:07:32.714 Downloading 39%
Drive0l 2018-03-1519:07:32.715 Data transfer ok, Starting application.
~ Firmware 2018-03-15 19:07:34.224 Download session end
2018-03-15 19:07:34.226 Idle
2018-03-15 19:07:34.233 Checking Script Status...
2018-03-15 19:07:34.238 Script Started
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