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Systemvoraussetzungen

e  Windows-PC mit einem RJ45-Ethernet-Anschluss, ggf. Giber einen separaten USB-zu-Ethernet-Adapter.
(Optional: Sie kénnen auch ein WLAN-Gateway / einen Access Point verwenden, um den kabelgebundenen
Ethernet-Anschluss des MovingCap mit lhrem Computer zu verbinden.)

e  Windows-Software Kickdrive Zero oder fullmo Kickdrive (Version 3.5 oder hoher).

e Die zu lhrem MovingCap-Antrieb passende Projektdatei MC_....._Update.kicktpl:

Antriebsvariante Update-Projektdatei (.kicktpl)

MovingCap turnTRACK 349 (MC349)
* RE (Rotorlagesensor, Singleturn)
o AE (Absolutwertgeber, Multiturn)

MC349 xxxx ETH RE Update.kicktpl
MC349 xxxx ETH AE Update.kicktpl

MovingCap turnTRACK

MCN23 (Schrittmotor, nur AE MCN23 xxxx ETH AE Update.kicktpl
Multiturn)

MovingCap turnTRACK MC6xx MC6xx_xxxx ETH Update.kicktpl
MovingCap pushTRACK MC6xx_xxxx ETH Update.kicktpl
MovingCap flatTRACK (MCFLAT) MCFLAT xxxx ETH RABBIT Update.kicktpl
MovingCap FATtrack (MCFLAT) MCFLAT xxxx ETH RABBIT Update.kicktpl

MovingCap shortTRACK (MCSHORT) MCSHORT xxxx ETH SRABBIT Update.kicktpl

Verwendet das jeweilige Update-Projekt des Kompaktantriebs passend

MovingCap maxTRACK
vingLap max zu seinem Motor (MC349, MC6xx oder MCN23)

WARNUNG: Sichern Sie vorab |hre Anwendungsparameter! Abhangig von der zuvor installierten Firmware-Version
flhrt das Firmware-Update in den meisten Fallen zu einer Ricksetzung auf die Werkseinstellungen (Factory Reset).
Klaren Sie gegebenenfalls mit unserem Support, ob ein Update ohne Parameter-Reset fiir lhre spezifische Version
moglich ist, oder sichern Sie lhre aktuelle Konfiguration vorab mit Kickdrive.

WARNUNG: Die Projektdateien im Unterverzeichnis Init-Projects dirfen nur nach ausdriicklicher Anweisung des

MovingCap-Support-Teams verwendet werden. Sie sind flir standardméaRige Update- und Wartungsverfahren nicht
erforderlich.

Schritt-fir-Schritt-Anleitung

1. [IP-Adresse lhres PCs konfigurieren:
Konfigurieren Sie eine statische IPv4-Adresse auf Ihrem Netzwerkadapter im selben Subnetz wie der
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MovingCap. Stellen Sie beispielsweise die IP-Adresse lhres Computers auf 192.168.2.10 ein (die Standard-IP-
Adresse fiir einen MovingCap-Ethernet-Antrieb ist 192.168.2.150).

2. Update-Projekt 6ffnen:
Laden Sie das passende Update-Projekt herunter (z.

B. MC349_xxxx_ETH_RE_Update.kicktpl oder MCFLAT_xxxx_ETH_RABBIT_Update.kicktpl) und 6ffnen Sie es
in Kickdrive Zero oder fullmo Kickdrive.
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3. Firmware-Update durchfiihren:
Folgen Sie den Anweisungen auf der Kachel Project Home (Projekt-Startseite) in Kickdrive:

o Passen Sie gegebenenfalls die Ziel-IP-Adresse in der Kachel Interface (Schnittstelle) an die IP-Adresse
Ihres MovingCap-Antriebs an.

o Starten Sie den Update-Vorgang Uber die Kachel MCEth > Firmware.
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m Project Home MCETH > Firmware

- Device ID |50 - Firmware Update... Cancel
Caind Interface
File Path {mc_eth_upd.hex

Interface Starting network application update using file
> CAN Monitor Ci/Users/heggelor/AppData/Local/Temp/KickdriveTemp/kickproj_temp_b1540c07-2a26-412f-8c0f-c0ca7d20c56e/
MCFLAT oo ETH_RABBIT_Update/mc_eth_upd.hex
Interface 2026-06-10 14:12:59.215 Start communication
u > CAN Sender 2026-06-10 14:12:59.687 Update Init
2026-06-10 14:12:59.702 Update: Contacting device
% MCETH 2026-06-10 14:13:05.948 Update: Switching to bootloader
2026-06-10 14:13:12.275 Detected bootloader ID = 0x10010000
2026-06-10 14:13:12.275 Update: Starting application download
MCETH 2026-06-10 14:13:16.285 Update: Downloading in progress
. = Fmae 2026-06-10 14:13:16.285 Update: init download 2553611 bytes, mode = black (fast)
2026-06-10 14:13:16.285 Update: Transfering 0%
2026-06-10 14:13:16.300 Update: Transfering 1%
2026-06-10 14:13:18.232 Update: Transfering 2%
2026-06-10 14:13:19.210 Update: Transfering 3%
2026-06-10 14:13:20.143 Update: Transfering 4%
2026-06-10 14:13:25.957 Update: Transfering 10%
2026-06-10 14:13:35.588 Update: Transfering 20%
2026-06-10 14:13:45.243 Update: Transfering 30%

4. Spannungsversorgung des Antriebs trennen und wieder einschalten (Power Cycle):
Flhren Sie nach Abschluss des Updates einen Power Cycle durch (schalten Sie die Versorgungsspannung aus,
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warten Sie einige Sekunden und schalten Sie sie wieder ein). Bis dieser Power Cycle durchgefiihrt wurde,
meldet der Antrieb den Status ERROR FFF5h: "power cycling needed".

MovingCap Kompaktantriebe v X | MovingCap Ethemet Info v - o

« C @ Q Not Secure 19 2.150 0O e a5 0 »

Info  Click&Run  Servo  Parameters CODE  10<In I0-0Out  Network  Help” =

V7

MovingCap flatTRACK Eth

— Compact Linear Servo Drive — 4Q CiA 402 motion control — Absolute Positioning System - Ethernet TCP/IP — Web, Text Commands
and CANopen via TCP — Programmable 1/O Control — MicroPython inside — powered by Fullmo GmbH —

Device Information

Device Name ~MCFLAT ETH
Software Version v53.02.10.16_RABBIT

Python Code ID  (empty)

Last Error Code /  FFF5h / ERROR: power cycling needed: -> switch off +
Description  switch on logic power supply!

MC Live ERR FFF5h Statwd 0008h OpMode 0 Python OFF

Pos 11um/65inc Vel Oum/s Temp 31°C /O | I




