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Potgczenie ze sterownikiem

Fabrycznie sterownik ma ustawiong karte sieciowg do pracy z dynamicznym adresem
pobieranym z DHCP. Chcgc programowac sterownik bezposrednio przy pomocy kabla
Ethernet krosowanego wygodnie jest ustawic statyczny adres IP. JeSli sterownik nie
posiada DVI+USB to zmiane adresu wykonac poprzez zdalny pulpit stosujgc program
CERHOST.exe. Wczesniej oba urzgdzenia tzn. sterownik i programator muszg byc
podtgczone do sieci z dynamicznym IP. JeSli sterownik posiada modut DVI+USB, to adres
ustawic bezposrednio na sterowniku po uprzednim podfgczeniu monitora i myszy.
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() Obtain an IP address via DHCP

(@) Specify an IP address:
IP Address: [192.168. 0 . 4 |

[255.255.255. 0 |

Subnet Mask:

Default Gateway: | . . . |
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Potgczenie ze

Po ustawieniu odpowiednictSLRFBYSHKIBIN -sterowniku i programatorze zalogowac sie na
sterowniku z poziomu TwinCAT System Managera.
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Potwierdzi¢

Konfiguracja sprzetu

wykrytg konfiguracje sprzetowa.
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Konfiguracja sprzetu
Parametry zasilania — zestaw pokazowy zasilany jednofazowo 230VAC
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Konfiguracja sprzetu
Odczytanie tabliczek znamionowych silnikow serwo. Wykonac dla kanatu A oraz B.
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Konfiguracja sprzetu
Testowanie dziatania osi.
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Program PLC — pokaz praktyczny wywotania funkcji z biblioteki TcMC2
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