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Class5｢eferstoanewseriesofproductsconsistin9oftheexitingmotorljneandhardwareinterfacewitha9reatlyimproved

processing capability.AII Class 5 motors have the same cables and interconnectjvity as existing Class 4 motors. They have

the same l/O and serial pon capabilities allowing the same cabkgs、 power supplies and interfaceadaptersto be used､ This

enables users to maintain familiarity while gaining net performanceandprogrammabi殴y･

Hereisashort listof features:

　’Faster Processor,7to101imesFasterthanExjstjng Class 4 Motors

　・Faster CommunicaUons Speeds, upto115.2KBaud

　｡“BackBone”Transparent Communications overCAN Bus（optional）

　゛Multi-POrtSimultaneous Communications， RS-232/RS-485/CAN bus

　・Enhanced Trap Mode and Sine Mode Commutation

　・Higher Frequency PID update rate:down to 62useconds

　・Expanded Math Functk）nCapabilly

　’FIoatjngPoint Math

　・8 Level PriolityStacked user Definablelnterrupts

　’4 UserDefinable lndependent Timers

　’DE/Dt: Rate of Change ofFollowingErrorLimit

　・lncreased l/0 lnterruptAssignments

　・Software Pro9rammable Limis can be seHo tri99erinterruptsw/o fault

　・Enhanced Parameterand Fundion Based Syntax

　・lncreased System StatusBitRegisters11）「AdvancedDiagnostics

　°Opljonalon-board Expanded l/○: 10 Channels 24VDC lsobted Assignable as lnputs or outputs

LEDI －

闘aln Power

LED2

JI･　CANopen
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Back Bone Communications:

Animatics COrporalon has intrQduced a new paradigm shiftin lnte9『ated Motor lichn(jo9y,Often imes the term Distribuled Control is

usedwhenreferfingtolnte9『atedServoTechnolo9y referringtotheabilitytooutsource machine contrd tasks to prx)grammable drivesor

intellりentlntegrated Servos so the CentralControlorPLC willnot be burdened wRh fullmachine contR)ljnconcept,this is 9ood， butsU11

1eavesinter･communiations of machine subsystems with much to be desired.

Class 5 SmartMotors7“ have opened 酋ledoortooommunicalons belween separate motors allowing muiple masterstocoe》dstonthe

same machine w陥full deterministkl arblratk)n and no loss of data packets.How is this done? T11rough a combinalon of standard

CANopenandextended29baCANaddresing，Theresultjstheabilitytowriteaprogram in one motorthattransparentlya(x)essesand

modmes data and parametersinanyothermotoronthenetwork.ﾒMlcommunicationsisdoneonlile゛backboneCANinterface'.Nouser

setupisrequiredotherthan setlin9 ofthe node addressandensuring matched baud rates.TheSmartMotorhandleseverything else. As

aresu軋the user may have condik)nalcommand structures in one motor that poll and compare parameters fR)mmu咀μe other motors

w池inonelineofcode.

Suppose Motor l that requires data fR)m two other motors.

Example code:

工Ｆ(ＰＡ；２＞ＰＡ：３)＆(ＶＡ：４＜２０００)

　　　　ＰＲＩＮＴ("Ｍｏｔｏｒ２ ｈａｓｐａｓｓｅｄＭｏｔｏｒ３ ａｎｄ Ｍｏｔｏｒ４ ｈａｓ ｓｌｏｗｅｄｄｏｗｎ")

ＥＮＤ工Ｆ

ln the above example， Motorliscomparing the actual posions (PA)betweenMotor2a｢1dMotor3whilechecking the actual speed (X魚)

ofMotor4.The processor handles allcommunications acrossthe'backbone"transparent to the user. Asaresul，the user i free to

prx)9(am mulple motors acri)ssthenetwork frQm a sin9le program within a sin9le motor.

Atanyime,anaddionalmotormaybeaddedjntothenetworkw勣outcausingissuesw商thenetwork.Evenfurther,the extended 29Bit

addressing allows non-Animajcs CAN bus products to coexMon the same CAN networkwithout cauling communications erTt)『s.

Multi-Port Simultaneous Communications， RS-232/RS485/CAN bus

Class5motors alk7w 3 port communk;aions at the same time!

　　　　Com(O):RS-232 Plimary Port

　　　　Com(1):RS-485 Seoondary Port

　　　　Com(2):CANopen

Class 5 CANopen complies with 402 specicdons.

Additionalhl,themotorsmeettheCANopenIPspec(lnterpolation Protocol)

Whenrunincontouring mode via CANopen， and x-Y 2 axis system can be updated every 800microse(x)nds!

What does this mean? Extremetyfasthりhresolution paths foradvanced CNC applications!

When in lnterpolation Protocol Mode， a 2-axis path may have Posak)n points along that pall to wihin 800 microsecond time intervals.

Enhanced Trap mode and Sine Mode commutation:

The motors may be operated w附lencoder-based commutation thatalkyws foramore precisealignment and associon ofrotorto

statormagnetklphases.Theresultisasmo(yth，quietrotation wih very k7w oo99ing.As a res眠muchsk)wer commanded speeds may

be achieved with圃e speed luctualjon.

HigherFrequency PID update rate:

Usef seklctab・ PID update rate defauls to 125 microseconds. 0ptk)nalMt may be slowed down orirlcreased.Thelaster62,5

mklrosecond updater3teallowsk)rsmootherhりhspeedoper加onandねsteracceび(jecelcofrectionundervaryin9load(x)ndions.

　　　　　　　　　Animatics COrix3『atj・
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Class 5 LEDls and Connectors

|/O Connector LED O　Main Power

LEDI

caNop裁¶

EXPANDED 110

LED Status Power-up:

　　　　　withno pro9ram

　　　　　thetravellimijnputsarenot9(x)unded:

　　　　　　　　　LEDOwillbesolidREDindicaUngthemotorisinafauRstateduetravellimRfaul.

　　　　　　　　　LEDl willbe ofr

LED Status Power-up:

　　　　wahnopR)gram

　　　　andthetravellimlsarehard wired to 9round:

　　　　　　　　LEDO willbe sdkj red for 500mseconds and then begin nashing G陀en.

　　　　　　　　LEDl willbeofy

LED Status Power-up:

　　　　w咄apro9『amthaton¥disabkastravellimitsandnothingelse

　　　　　　　　LEDO willbe solid red 奴500mseconds and then begin nashing Green.

　　　　　　　　LEDl willbe off

LEDO:　Drive Status

　　　　　OFF

　　　　　SolidGreen

　　　　　FlashingGreen

　　　　　Flashing Red

　　　　　SOlidRed

　　　　　Att.Red/Green

LEDI:T叫ectoryStstus
　　　　OFF
　　　　SolidGreen

:NOPower

:Driveon

:Driveoff

:V吻tchdo9 Fault

:MajorFauR

:ln Eloot Load， Needs Firmware

:NotBusy

:Driveon，Trajectory ln Pro9ress

LED2　CAN Bus NetworkFault（RedLED）

　　　　　Off　　　　　:NOErR）「

　　　　　Sin9le Flash.　:AtleastoneErrorexceeded Lim比

　　　　　Double Flash　:Heartbeat or GuarてjError

　　　　　Solid　　　　:Busy off Stale

LED3:　CAN Bus Network Status （Green LED）

　　　　　Blinking :Pre-Operational State,（during boot-up）

　　　　　Solid　　　　:Normal operation

　　　　　Sin9le　　　　:Device is in Stopped State

　　　　　　　　　Animatics Corporatjsl
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Class 5 ConnectorPinouts
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1　　　1ZO－6 “G'commandorGP　　　　　25mAmpSink　　　　Redundantconneclonon

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmpsource　　　l/O connector
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10BitO-5VDCA/D
2　　　RS-232 Transma　　　　　　　　50mAmps Max

3　　　RS-232 Transma　　　　　　　　Com(o)　　　　　115.2KBaud Max

4　　　RS-232 Transr咄　　　　　　　　Com(o)　　　　　115.2KBaud Max

5　　　RS-232Ground

AI　　　Main Power ＋20-48VDC

A2　　　G｢で)und

‾:711ΞΓ‾

　･t輝y･

1　　　1/○－OGPorEnc､AorSteplnput　　　25mAmpSink　　　　　l.5MHzmaxasEncor

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmpsoぼce　　　　Stepinput

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10Bit O-5VOCA/D

2　　　1/○－IGPorEnc.Bor[lr.lnput　　　25mAmpSink　　　　　l.5MHzmaxasEnc.0｢

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmp source　　　　Dir. lnput

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10Bit O-5VDCA/D

3　　　1/○－2 Posijveoverlravel or GP　　25mAmpSink

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmp source

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10Bit O-5VDCA/D

4　　　1/○－3 NegativeoverTravdorGP　　25mAmpSink

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmp source

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10B比0-5VDCA/D

5　　　1/○－4 GPorRS-485ACom(1)　　25mAmpSink　　　　　115.2KBaud Max

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmp source

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10Bit O-5VDCA/D

6　　　MO－5 GPorRS-485 BCom(1)　　25mAmpSink　　　　　115,2KBaud Max

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmp source

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10Bit O-5VDCA/D

7　　　1/○－6 “G'commandorGP　　　　5mAmpSink　　　　　Redundantconnecaonon

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　25mAmpsour(2　　　　Main Powef Conenclpr

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10Bit O-5VDCA/D

8　　　PhaseAEncoderoutput

g　　　PhaseBEncoderoutput

10　　　RS-232 Transr咄Com(0)　　　　　　　　　　　　　　115.2KBaud Max

11　　　RS-232 Transmit Com(o)　　　　　　　　　　　　　　115.2KBaud Max

12　　　＋5VDC Out　　　　　　　　　　50mAmps Max

13　　　Ground

14　　　GR》und

15　　　Main Power ＋2048VDC　　　　　　IF-DE Option，Control

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　PowerseparatefrQmMin

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　Power

-

　4?㎜?･

1　　　　0－16 GP　　　　　　　　　　150mAmps

2　　　　0－17 GP　　　　　　　　　　150mAmps

3　　　　0 －18 GP　　　　　　　　　　150mAmps

4　　　　0 －19 GP　　　　　　　　　　150mAmps

5　　　　0－20 GP　　　　　　　　　　300mAmps

6　　　　0－21 GP　　　　　　　　　　300mAmps

7　　　　0 －22 GP　　　　　　　　　　300mAmps

8　　　10 －23 GP　　　　　　　　　　300mAmps

9　　　10 －24 GP　　　　　　　　　　300mAmps

10　　　10 －25 GP　　　　　　　　　　300mAmps

11　　　＋24Voblnput　　　　　　　　　3(X)mAmps

12　　　GND,|/O

I　　　NC　　　　　　　　　　　　NC

2　　　NC　　　　　　　　　　　　NC

3　　　GND＿CAN　　　　　　　　　　lsolated CAN 9round

4　　　CAN-H　　　　　　　　　　　IM Baud max

5　　　CAN-L　　　　　　　　　　　IM Baud max

㎜

　　　　　　　鯖125-131N

　　　　FEMALE END VIEVV

　　　　　　4　　　　5

　　　　　3　　　　　　1

　　　　　　朧

　　　　　　　　　AalmlicsCぽixylUI罰
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Drive Power:　　24-48VDC

ControlPower:

Expanded l/○:

Commutation:

Encoder Resolution

24-48VDC(must be suppliedspritelywhen DE optionis

ordered)

24VDC(must be supplied)

Trapazoidal

Enhanced Tripazoidalbased on EncoderPosion

Sineusokjal

23 Fr3me: 4000 (Class5)

34 Frame: 8000 (Class5)

Processor Clock Speed:　　32MHz

　　　　　　PWM Switchin9

　　　　　　　　　Frequency:

CPURegulatorFrequency:

　　Drie Stage Regulator:

　　　　PID Update Rates:

　　　　　　　　　　　　PIDI

　　　　　　　(Default)PID2

　　　　　　　　　　　　PID4

　　　　　　　　　　　　PID8

16KHz

140KHz十/-10％load dependant

100MHz

16KHZ

8KHZ

4KHZ

2KHz

62.5 usec update rate

125 usec update rate

250 usec update rate

500 usec update rate

　　　　　Code:

　　　　Pro9ram:

　　Subroutines:

Stack Pointers:

Command lnterpretive'TixtBased

32K PR)9ram/32K Data Storage

uptolOOO

10deepforGOSUB RETURNls

10 Deep11)｢Nested SVⅥTCH statements

10 DeepforNested vvHILE Statements

3Deep forNested TrigFuncUons

　　　　　　　RS-232:

　　　　　　　RS-485:

(Optional)CAN Bus:

2400,4800,9600，19200,38400,57600,115200 Baud

2400,4800,9600，19200,38400,57600,115200 Baud

20K,50K,125K,250K,500K,800KIMBaud

9600defauR

9600defaul

125000 default

　　　　　　　　　AnlmatiaCぼlxilti㎝
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Class 5 Spedfications

槽裾匹

　-WnCSI

　　　　　　　　　　7Channels:

　　　　　　lnputlmpedance:

　　　　　　　As Analog lnput:

　　　　　　　Output Sourcin9:

　　　　　　　　Output Sinkin9:

　　　　　　　　　　　　　　Note:

POrtsAandBasEnc.lnput:

　　　　　　　　　　DB-15Pin＃

　　　　　　　　　　　　　　　　１

　　　　　　　　　　　　　　　　２

　　　　　　　　　　　　　　　　３

　　　　　　　　　　　　　　　　４

　　　　　　　　　　　　　　　　５

　　　　　　　　　　　　　　　　６

　　　　　　　　　　　　　　　　７

　　　　　　　　　　　　　　　　８

　　　　　　　　　　　　　　　　９

5VCMOS Lo9ic,Configurableas lnputs/Outputs/10-BitAnaloglnputs

5Kpull-up，must drivedown wか＝lmAmpsto pulllow

O-5VDC10BitA/D

25mAmps

25mAmps

Max. 150mAmps totalalloutputsdriven

lMHzmaximuminputfrequency

l/O Signal

POrtA

POrtB

POrtC

PortD

POrtE

PortF

PortG

EncAOut

Enc B Out

　　　　　　10 Channels:

　　　lnput lmpedance:

12 Pin Connector Pin ＃

　　　　　　　　　　　　　１

　　　　　　　　　　　　　２

　　　　　　　　　　　　　３

　　　　　　　　　　　　　４

　　　　　　　　　　　　　５

　　　　　　　　　　　　　６

　　　　　　　　　　　　　７

　　　　　　　　　　　　　８

　　　　　　　　　　　　　９

　　　　　　　　　　　　１０

　　　　　　　　　　　　１１

Configurable as lnputs/Outputs，10BaAnalog lnputs

100K

MaxLoad

l/00

1/01

1/02

1/03

1/04

1/05

1/06

1/07

1/08

1/09

24Vobln

GND,|/○

150mAmp maxload

150mAmp maxload

150mAmp maxload

150mAmp maxload

300mAmp max load

300mAmp maxload

300mAmp max k)ad

300mAmp maxload

300mAmp maxload

300mAmp maxload

　　　　　　　　　Animatics Cgxigrat!s
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