Schrittmotor Steuer- und Endstufenkarte SMSIPC V6
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Schrittmotor Steuer- und Endstufenkarte SMSIPC

Technische Daten:

GrolRe:
Spannungsversorgung:
Motorspannung:
Ausgangsleistung:
Motorstrom:
Schnittstelle:

Befehle:
Adressbereich:
Schrittfrequenz:
Zahlbereich:

Europakarte 100x160mm, 35mm hoch

5V ca. 250mA

20V -36V

2-Strang Schrittmotor max. 2x 2A

In 16 Stufen von 0,22A - 2A; automatische Stromabsenkung
RS 485 full duplex; 19,2 kBaud; Optoisoliert

oder RS 232 (mit optionaler Aufsteckplatine)

39, abgesichert mit 8-Bit CRC

220 verschiedene mit HEX-Drehschaltern einstellbar
8 Hz - 3kHz

999.999 Schritte, Halb- oder Vollschritt

Anfahr- u. Bremsrampe: 4 verschiedene, programmierbar von 0-3,5 s/kHz

Im Mikroprozessor auf der Karte ist ein 6-stelligédhler realisiert, der die Motorschritte mitzahlird z.B. ein
Fahrbefehl von 1000 Schritten gesendet, beschledaigMotor mit der eingestellten Beschleunigunggre, fahrt mit
der eingestellten Geschwindigkeit und bremst mit Bempe ab. Uber die Schnittstelle kann mit 39 afgesienen
Befehlen kommuniziert werden. Ein Auszug:

Motor starten/ stoppen
vorwarts/ riickwarts
Vollschritt/ Halbschritt

Schrittfrequenz lesen/ schreiben
Beschleunigungszeit lesen/ schreiben

Istzahler lesen/ schreiben
Maximum lesen/ schreiben
Minimum lesen/ schreiben

Mehrfachschritt schreiben und starten

Referenzpunkt anfahren
Auswahl der Rampentabelle
Status lesen

Als Eingange existieren vier Optokoppler fir Enddtdr und weitere Schalter (Inhibit und Referera$; zusatzlicher
Ausgang ein Relais mit potentialfreiem Umschalterf3erdem kann eine externe Endstufe angeschlossretem

Alle Parameter werden in einem EEPROM gespeickarige Konfigurationsbits kénnen mit einer Steckiie gegen
Veranderung geschtzt. werden.

Folgende Funktionen werden iberwacht: Unterspanrubgrtemperatur; Phasenunterbrechung.

Die Fehler werden mit LEDs angezeigt und kdnnerm ébeStatusbyte abgefragt werden.

Blinken der LEDs zeigen angefahrene Endschalter an.
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Beschreibung der Bedienungselemente

Schreibschutz-Jumper
fir Userbereich

Motorstrom-
abgleich

A% -
I M
!.,'\.\“

Low / High 8 3 P
Adressenschalter Ll
Melpunkt
Motorstrom YRR .
Motorstrom- Unterspg.
einstellung Fehler/ RS485
Ubertemp. Abschlull

Reset Masse-
punkt

Erste Inbetriebnahme:

1)

2)
3)
4)
5)
6)
4)
5)
6)

Anschlufd der Vcc 5V: + an 16a; GND an 24a/c,Metorspannung (20-38V): + an 12a/c GND an 2a/s, de
Motors (2 Wicklungen) und der RS485- bzw. RS23Brfitstelle. Strombedarf 5V ca. 250mA

Motorstrom einstellen (zuerst auf 1= 0,22A)

Platinenadresse auf 00 einstellen und Spannugigschalten.

Ein Terminalprogramm starten und die Paranf#60,8,n,1 einstellen.

Wird der Resettaster gedriickt, muss ein Tasttesscheinen und alle Zeichen werden zurtickgesendet
Platinenadresse auf 40 einstellen (in Hex: @0dez)

Das mitgelieferte Programm SMSIPC1.exe stgftenCom1 oder SMSIPC2 fiir Com2).

Das Programm scannt die Adressen im BereicB064n dem Programm die Adresse einstellen (64)

Durch Driicken der Taste ,a"“ Motor starten.

Ein Schnittstellenwandler von RS232 auf RS485 wuwadch entwickelt (Schaltbild kann angefordert wajd
Die zwei DIL-Schalter fir den 120 Ohm Abschluf? vwearchur bei der letzten Karte im RS485-Bus eingdsztha

Hex-Drehschalter fir die Motorstromeinstellung

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D = H

normal | 0,00 0,22]|0,41|0,59|0,76{0,91]/1,05{1,19{1,31{1,43]|1,54[1,64[1,74{1,83[1,92|2,00

abgesenkt| 0,000,05|0,10{0,15|0,19|0,24| 0,28/ 0,32| 0,37/ 0,41| 0,45) 0,49| 0,53] 0,57(0,60] 0,64

Der Strom kann am Mef3punkt (L6tnagel) mit einemtivieker gemessen werden: 1V entsprechen 1A.
Der Motorstrom wird automatisch abgesenkt, sobald\iotor steht.
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Motor- und Schalteranschliisse

Die zwei Motorwicklungen werden an 4ac/6ac und Baa¢ angeschlossen.

Die Optokoppler-getrennten Eingange (2 EndschaReferenz und Inhibit) sind fir 5V Eingangsspannvoiggesehen.
Die Spannung muss von Aul3en angelegt werden.

Die Umschaltkontakte des Relais haben eine Beldsthiaron 1A.

Der Adressenschalter

Die Adresse der Karte wird mit den beiden Hex-Deblattern eingestellt: Ist zum Beispiel am High-Streeine 4 und
am Low-Schalter eine 1 gewahlt, bedeutet das 4#ei= 65 in Dez.

Der Bereich der Adresse darf nur von 20hex (328ezlFFhex (255dez) eingestellt werden, da die $teizhen nicht
benutzt werden durfen.

Die Bedienung uber die Schnittstelle

RS485-Version:

Parameter: 19200,8,n,1, Kein Handshake, Full Duplex

Ablauf zum Schreiben zur Motorsteuerung:
STX, Adresse, Funktion, Parameter, CRC, EOT
Byte 1 1 1 0-6 3 1

Antwort von der Steuerung:
Es werden einer von finf Rickmeldungen gesendet
ACK (06dez) - Befehl erfolgreich ausgefihrt
NAK (21dez) - CRC falsch
DC1 (17dez) - unglltiger Befehl, z.B. Befehlsnummé. 39
DC2 (18dez) - unglltiger Parameter, z.B. Scheitffrenz > 255
DC3 (19dez) - Befehl nicht erfolgreich, z.B. Stafehl bei Hardwarefehler

Ablauf zum Lesen von der Motorsteuerung:
STX, Adresse, Funktion, CRC, EOT
Byte 1 1 1 3 1

Antwort von der Steuerung:
STX, Adresse, Funktion, Parameter, CRC, EOT

Hinweis: Die Berechnung der CRC wird im Anhang lemben.

RS232-Version:

Die Bedienung erfolgt wie bei der RS485-Versionntiss ebenfalls die richtige Adresse gesendet weatevohl
nattrlich nur eine Motorkarte angeschlossen ist.
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Schreibfunktionen:

Wert | Parameter | Wertebereich | Funktion Madgliche Antwort
dezimal DC2 DC3
ungilt. Param. nicht erfolgr|
31 keine Reset
32 keine Motor starten X
33 keine Motor stoppen
34 keine Vorwarts
35 keine Ruckwarts
36 keine Vollschritt
37 keine Halbschritt
38 keine Relais ein
39 keine Relais aus
40 keine Aktuelle Werte ins EEPROM speicheln
41 3 Stellen 001-255 Schrittfrequenz schreiben X
42 3 Stellen 001-255 Beschleunigungszeit schreiben X
43 6 Stellen 000000-999999 Istzéhler schreiben
44 6 Stellen 000000-999999 Maximum schreiben X
45 6 Stellen 000000-999999 Minimum schreiben X
46 6 Stellen | 000000-999990 Mehrfachschritt schreilred starten
47 3 Stellen 001-255 Referenzpunkt anfahren X X
48 keine Phasenunterbrechung testen X
49 3 Stellen 000-063 Konfigurationsbyte ins EEPROM X
50 3 Stellen 001-004 Rampentabelle auswéahlen X
51 6 Stellen | 000000-999999 Userwert ins EEPROM X
52 keine Mit Bremsrampe abbremsen und stopjpen X
53 keine Interne Endstufe aus X
54 keine Interne Endstufe ein X
55 3 Stellen 000-255 Inhibit-Pause schreiben X
58 3 Stellen 000-255 Stop-Pause schreiben X
Lesefunktionen:
Wert | Parameter | Wertebereich | Funktion Madgliche Antwort
dezimal
128 keine 001-255 Schrittfrequenz lesen Bei Auslieferung: 100
129 keine 001-255 Beschleunigungszeit lesen 100
130 keine 000000-99999p Istzahler lesen 010000
131 keine 000000-99999Pp Maximum lesen 999999
132 keine 000000-99999P Minimum lesen 000000
133 keine 000000-99999P Mehrfachschritt lesen 000000
134 keine 000000-65535 Status lesen 001536
135 keine 000-063 Konfigurationsbyte lesen 047
136 keine 001-004 Rampentabelle lesen 001
137 keine 000-255 Versionshummer lesen (hier 041) 041
138 keine 000000-99999P Userwert lesen 123456
139 keine 000-255 Inhibit-Pause lesen 000
143 keine 000-255 Stop-Pause lesen 000

Es werden also zwischen 7 und 13 ASCII-Zeicherefiie Ubertragung bendtigt.
Die Motorsteuerungen senden nicht selbsttatig, esonedrst nach Anfrage vom Host, um Kollisionen etnweiden.
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Statusbyte

Als Status wird eine Zahl von 000000 bis 65535 ekg@ésendet. Nach dem Umwandeln in hex erhalt nveai z
Statusbytes. Diese setzen sich wie folgt zusammen:

Byte | Bit Geldscht gesetzt
1 0 | Motor steht Motor dreht
1 1 | Vorwarts Ruckwarts
1 2 | Vollschritt Halbschritt
1 3 | Relais aus Relais ein
1 4 | Inhibit-Eingang nicht aktiv Inhibit-Eingang akt
1 5 | Endschalter 1 (rtick) nicht aktiv Endschaltéritk) aktiv
1 6 | Endschalter 2 (vor) nicht aktiv Endschaltev@r) aktiv
1 7 | Referenzschalter nicht aktiv Referenzschakty a
2 0 | Softwarelimit Low nicht erreicht Softwarelintibw erreicht
2 1 | Softwarelimit High nicht erreicht Softwarelinkiigh erreicht
2 2 | Normaltemperatur Ubertemperatur (iiber 90°)
2 3 | Motorspannung 20-36V Motorspannung unter 20V
2 4 | Motor angeschlossen Phasenunterbrechung
2 5 | Keine Hardware-Fehler Harware-Fehler war aufgen
2 6 | Externe Endstufe Interne Endstufe
2 7 | Motor steht oder dreht Motor steht wahrendbithoder Stop-Pausenzejt

Die beiden Softwarelimiten werden durch Softwareyestellt und wenn der Istzéhler diese Werte drtestoppt der
Motor und die Bits im Statusbyte werden gesetz¢. Bits werden durch einen Stoppbefehl geléscht.

Befehle:
Start und Inhibit

Wird ein Startbefehl gegeben (Start oder Mehrfaothigr schaltet das Relais, die Karte wartet auf tenibit-Eingang
und startet dann den Motor. Wird der Stoppbefeskgdet oder die Mehrfachschritte sind beendetpstder Motor
und das Relais wird abgeschaltet. Befehl 52 bremnilsder eingestellten Rampe und stoppt dann. Wiétirend der
Bremsrampe ein Startbefehl gesendet, wird DC3 {®idblgreich) zuriickgesendet.

Sobald das Inhibit-Signal, ein Endschalter oderSaiftwarelimit erreicht wird, stoppt der Motor.

Der Inhibit-Eingang ist durch Software entprellt.

Referenzpunkt

Der Befehl ,Referenzpunkt anfahren“ (47) laRt derotdf mit angegebener Geschwindigkeit drehen bis der
Referenzeingang aktiviert wird. Dann stoppt der d&iotund der vorherige Wert fir Geschwindigkeit wird
wiederhergestellt. Um flexibel zu sein, missen Righ und Schrittweite vorher eingestellt sein. Dach dem Stopp
wird der Istzahler nicht verandert. Wahrend der didtwuft, wird der Referenzeingang standig abgefiagl das
Statusbit gesetzt oder geldscht.

EEPROM

Mit dem Befehl 40 werden im EEPROM alle Parametdribbsspannungsunabhangig gespeichert. Nach &esat
werden folgende Werte aus dem EEPROM ausgelesen:

Schrittfrequenz, Beschleunigung, Istzahler, Softlwaniten max und min, Rampentabelle, DrehrichtuBchjrittweite

(Voll- oder Halbschritt), Inhibit-Pausenwert, StBausenwert

Userwert
Der Befehl 51 schreibt eine 6-stellige Zahl in deschitzten Bereich des EEPROMSs und der Befehliég8diese
Zahl und sendet sie zum Rechner.
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Inhibit-Pause

Die Inhibit-Pause ist eine Pausenzeit zwischerFdeigabe des Inhibit-Eingangs und dem eigentlidfletorstart. Ein
Wert von 1 entspricht 100ms. Die maximale Verzoggszeit betragt bei 255 also 25,5 Sekunden.

Diese Funktion ist in Verbindung mit dem Relaisaugpz.B. fur LuftfiRe geeignet.

Der Befehl 55 schreibt den Wert in die Karte und Blefehl 139 liest diese Zahl und sendet sie zuchRer.
Wahrend der Pause ist das Bit 7 im Statusbyte @zjes

Stop-Pause

Die Stop-Pause ist eine Pausenzeit zwischen derdBpeng der Mehrfachschritte und dem AusschaltenRigais. Ein
Wert von 1 entspricht 100ms. Die maximale Verzoggszeit betragt bei 255 also 25,5 Sekunden.

Der Befehl 58 schreibt den Wert in die Karte undBlefehl 143 liest diese Zahl und sendet sie zuchRer.
Wahrend der Pause ist das Bit 7 im Statusbyte &zjes

Konfigurationsbyte

Nach einem Reset wird das Konfigurationsbyte aesgel. Mit den Bits 0-3 werden die Betriebsart detokoppler-
eingénge definiert, mit Bit 4 ob eine externe Enfistingeschlossen ist und mit Bit 5 ob der Phasealgiviert ist. Mit
Bit 6 werden die Endschalter vertauscht, damizaereder Drehrichtung passen. Bit 7 teilt die Drdthziurch 10.

Endschalter 1Bit O

Low Motor stoppt, wenn Optokoppler nicht angesteuer
High Motor stoppt, wenn Optokoppler angesteuert
Endschalter 2Bit 1
Low Motor stoppt, wenn Optokoppler nicht angesteuer
High Motor stoppt, wenn Optokoppler angesteuert
Inhibit.: Bit 2
Low Motor stoppt, wenn Optokoppler nicht angesteuer
High Motor stoppt, wenn Optokoppler angesteuert
ReferenzschBit 3
Low Motor stoppt, wenn Optokoppler nicht angesteuer
High Motor stoppt, wenn Optokoppler angesteuert
Externe EndstufeBit 4
Low Interne Endstufe
High Externe Endstufe
PhasentesBit 5
Low Phasentest aktiv
High Phasentest deaktiviert
EndschalterBit 6
Low Endschalter normal (Esl=rick; ES2=vor)
High Endschalter vertauscht (Es1=vor; ES2=rlick)
LangsamlaufBit 7
Low 80 Hz-3 kHz
High 8 Hz- 300 Hz

Beispiel: Mit dem Konfigurationsbyte 047 kann diarke ohne Beschaltung der Optokoppler und ohnelfnBeines
Motors in Betrieb genommen werden (grau unterlagslieferungszustand).

Das Byte wird mit gestecktem Jumper auf der Platirdas EEPROM gespeichert. Offnet man den Junigietas
Byte schreibgeschitzt. Dann wird der Schreibbeftdit mit ACK mit DC3 beantwortet.

Schrittfrequenz

Der Einstellbereich der Schrittfrequenz ist linead von 001=83 Hz bis 255=3000 Hz.

Beschleunigungsrampen

Ein Wert von 001 beschleunigt etwa mit 3,5s/kHZ) &#Btsprechen etwa 2s/kHz und 255 entsprechenrkearape.
Es kénnen vier verschiedene Beschleunigungsrampeéatgt werden (Befehl 50):

1: Linear; 2: Expotentiell langsam beginnend; 3p&entiell schnell beginnend; 4: logarithmisch
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LED-Anzeigen:
Phasenunterbrechung (LED 1 gelb)

Nach einem Reset wird tberprift, ob beide Motoriisgen angeschlossen sind. Wenn nicht, wird dasiskia
gesetzt. Wahrend des normalen Betriebs wird deci#nB nicht erneut getestet, da hierfur die Wicgkmkomplett
abgeschaltet werden miussen und der Motor Schetteeren kdnnte. Soll der Anschlul® nach dem Resteistet
werden, mul3 der Befehl 48 gesendet werden, wasaglich ist, wenn der Motor steht.

Ist Endschalter 2 aktiv, blinkt die LED.

Unterspannung (LED 2 gelb)

Die Motorspannung wir iberwacht. Unter 20V wird @éassprechende Statusbit gesetzt

Ubertemperatur / allgemeine Fehleranzeige (LED 3ro  t)

Bei erhéhter Temperatur wird die Ausgabe der Impalsgeschaltet und Uber die rote LED angezeigt.
(Motorhaltestrom bleibt erhaltenpie LED und das Statusbit bleiben auch nach Wieahstellen des normalen
Betriebszustands gesetzt. Der Befehl ,Motor stopigB) I6scht Fehleranzeige und stellt den normalen
Betriebszustand wieder her.

Leuchtet die LED, werden die drei Startbefehle @2,47) nicht ausgefiihrt und mit DC3 beantwortet.

Ist Endschalter 1 aktiv, blinkt die LED. Aber nwenn kein Fehler aufgetreten ist.

Externe Endstufen

Uber die VG-Leistenanschliisse 14a (Richtung), T4kt) und 24a/c (GND) kann eine externe Endstueachlossen
werden, wenn die 2 Ampere auf der Karte nicht acises. Die Motorspannung muf3 trotzdem angeschlosseten,
damit die Spannungstberwachung funktioniert.

Wenn die externe Endstufe einen Fehlerausganghdsinn ein Eingang der Motorkarte genutzt werdéer einen
Optokoppler oder Relais muR3 Giber ca. 20kOhm dieoképannung auf den Eingang 6a/c gegeben werdem. \Biah
das Phaseniiberwachungsbit fiir diese Fehlermelglemgizt. Wenn nicht, muR3 das Bit das Bit 5 im
Konfigurationsbyte gesetzt werden.

Damit die interne Endstufe abgeschaltet wird, mitlBn Konfigurationsbyte gesetzt werden.

Das Statusbit Ubertemperatur funktioniert nichtBeirieb einer externen Endstufe.

Anschlussbeispiel einer externen Endstufe:
SMS-Karte | Externe Endstufe

U Loglk
+U1 (V)

o)
ﬂ:l—%cw

10k

Richiung

BC517

+
@ ZPD5,1 3.9k
aNp

Seite8



ANHANG:

CRC (Cyclic Redundancy Check)

Die Checksumme wird in Anlehnung an das MODBUS-#koll ausgerechnet; allerdings nur mit 8 Bit.
Bei Bedarf kann die EUROTHERM-Modbusbeschreibungedordert werden.

Ein QuickBasic Unterprogramm als Beispiel:

SUB Check8 (wert(), laenge, crc) ' Berechnung der CRC
crc =255 ' FFh > CRC Regi ster
FOR i=2TO (laenge) "STX und EOT ni cht auswerten
byte = wert(i)
crc = crc XOR byte ' CRC Register X OR next byte > CRC
n=0 '0>n
n4:. temp=crc
crc = INT(crc/ 2) " shift CRC righ t 1 bit

Carry = temp MOD 2
IF Carry =0 THEN GOTO n5 ' Over flow?

crc = crc XOR 161 "YES: CRC XOR A 1h > CRC
nS: n=n+1 ‘n+l>n
IFNn<8THEN GOTONn4 'n>77?
NEXT i 'Is message com plete ?
END SUB

Es werden hier aus der Adresse, dem Funktionscodlelen Parametern die 8-Bit CRC gebildet und spéter
als 3-Byte ASCII der Nachricht angehangt.

Beispiele zur Ansteuerung mit einem Terminalprogramm

Motorstart
gesendet empfangen
Hex 02 | 41) 20| 32| 31| 33| 04 06
Dez 02 | 65 32| 50/49|51| 04 06
ASCII STX|A| _|2]|1]|3|ECT ACK
STX = Start Of Text
A = Adresse
= Leertaste

213 = Ausgerechnete CRC
EOT = End Of Text

ACK = Acknowledge

NAK = Not Acknowledge

Motorstop gesendeBTXAI068 EOT
Antwort ACK

1000 Schritte gesende$TXA.001000100 ECT
Antwort ACK

Es existiert ein QuickBasic und DOS Test- und Begiiegramm. AuRerdem ein Testprogramm fiir National-
Instruments LabView ab Version 6.
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Rxd 323
Rxd 3
RS 485
Td 3
Txd  30c
Rel (A} 20a
Rel Rk) 183
Relaisausgang

Rel (m  20c
+ 28a

Endschalter
- 28c
+ 262

Endschalter
- 26c
o+

Inhibit
- 2
+ %o

Referenzpunkt
- 18c

Richtung T4
Tt e

+U2 (20-36V) 12a/c
Mofor 01 10a/c

¢ Mofor B2 8a/c
¢ Mator @3
Motor B4

ka/c

6a/t

e ks
B 36V 25/

GND 5V) 24a/c

NME 05055

13 6V s
U1 Gv) U1 6V
weaos—p /00,
Schalter R8S Nr: 36-696 MAX 491 SO =
VG-Leisfe o P -
“ i ‘e—‘ ~ C{u; (GO iso) sv 1 i, 3 “
isol ® %O Wip—0
T At R 280 v, v, 8 Rad|
%41\—‘75« 4%/ L HCPLT721 E= P30
0 & e—‘ i 1ﬂnF} Rl { 1o
aw, av] o
4,_$7m Y 7 1o U3 GND isg sv 3 —r g
o—| v [ [ LT—< ) _
5 ~J s T Wl RE/LE| & & =
&7 ! ) P11 1 > - U Gv
e T @0 s 0F T oF
3 A
Oo— ® 13 @0 sl 2% 0 o . g?: 5 sni 7 P
2
is 5V v v
O e O - " Re: R1
=i i bl o A 24002 A (rray Lx18K (rray X180
| 148 HCPLTT2! P31 . st
| S 10nF 0 10nF P15 M hi
! 13 @0 syl 1% 0 ICro-np Phase Fefier
O—1 - o2 4 [P0 EEPRDM : {gelb) (rof)
5V Relais OMRON 3
G2F BLP-M-SV O "3
Miiron Ne; 504 404 3
1 (5V)
— P13
El 22 4 2 |7
Z% D 77 146 Sfm’ Adress-
2% | A5 Rechalihr|  kodierschalter
N8 P pam KwRe-H | high
2 [A .
w0 Z% Dm‘ 5 2 Sgweaxt{er Adress-
2 A1 Reichelt Nr|  kodierschalter
o1 A0 KiRle-H | low
E/—\rray 8 k
Ne48
— P10
0 1
Z{S DZ'ZK U1 6W
N8 17 Taster gevinkelt
— - 8 o R&S Nr.: 321-650
0 =t LN T 10k
% DZZK ‘ %Z ‘ =
ESTE-= ] nEn T N b
P ©
- - P32 K feset A 1000F
— nen
0 = o | Resel 8|8 AM s
I N 707 AN
] I
BC 517 B 517 Tk
LT0LF/63V nen |
Phasenburch? Liness ;
.—L IOOHF ‘ o7 7D 51 !
iy 4 9 ne ),
of] T A A A, | ;
N N TS A A J PI5 |
B 1B cwseew [ RO 4, 3 |
129N |n 2 s PO1 ;
= |1
@ 2 B . S/ B ‘
ok u 0 End-aus | e
Bl il Sl Fo| = 12 (20-36) '
—n | /a2 [Reset | 1, El
[ 2 R P37
* Sense2 [ T Bl Sense2 7 =
B (rray bk
1 “ ref |
Sensel Sense 27k
10k I N NN ense ense 1L Stromabsenkung |
wo o fos s L = T [8432MH 5 Unespannirg
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T 11 .- Motorstromeinstellung
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L WP / MP2 Schrittmotorsteuerung Blatt
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Zeitdiagramme (alle Zeiten in ms)

Stop-Befehl senden
STX,Adresse,Befehl, CRC,CRC,CRC,EOT

Befehl

36

ohne Parameter o«

6.2

Istzéhler-Lesebefehl senden
STX,Adresse,Befehl,CRC,CRC,CRC,EOT

Befehl Istzahlerwert von der Karte

STX,Adresse,Befehl,6xWert,CRC,CRC,CRC,EOT

zum Lesen von 6 Stellen

Istzahler-Schreibbefehl senden
STX,Adresse,Befehl,6xWert,CRC,CRC,CRC,EOT

6,7

Befehl I oK
zum Schreiben von 6 Stellen l

\\ 115 95

i

|

|

Ping-Befehl senden

STX,Adresse, EOT

15

‘ Bis Version 45 NAK

Befehl |
. 1 168 | o8

zum Erkennen einer Karte i :

} NAK Ab Version 46

\

23 —os
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Haufig gestellte Fragen

F: Ich habe die Geschwindigkeit 1 eingestellt. Daende ich den Befehl Mehrfachschritte (46) mit @amameter 5.
Wenn ich den Befehl mehrfach sende, ist allesrimang.

Andere ich die Geschwindigkeit auf 10, wird dergBé&hur beim ersten Mal richtig ausgefiihrt. Beigatweiteren
Senden macht der Motor weniger Schritte, obwohlistzéhler richtig weiterzahit.

A: Das ist ein Fehler in der Firmware, der ersttjentdeckt wurde. In der Version 50 ist das behoBei wenigen
Schritten wurde der Motor nicht beschleunigt, sendgeich mit der maximalen Geschwindigkeit angestg aber nur
bei mehrmaliger Ausfihrung des Befehls.

F: Bei einem System mit mehreren Karten (Motorehgeberauswertungen...) mochte ich wissen, wéldhessen
belegt sind und welche Karten vorhanden sind.

A: Dazu gibt es den so genannten ,Ping’-Befehl,dmirf alle Karten reagieren: Man sendet nacheinandalien
Adressen in einem Adressbereich z.B. von 50-15fefuden Befehl: STX, Adresse, EOT. Vorhandene Kateen
innerhalb von 20ms ein ACK zurlick, das zur Erkemniobenutzt werden kann. Die Motorkarten bendtigeaud
Version 46 nur 3ms.

Da es teilweise Schwierigkeiten mit zu frihem Stogm oder keinem Starten eines Motors gibt sei nochrisga
darauf hingewiesen, dass die Optokopplereingange IdEnd-, Referenz- und Inhibiteingénge auch auf kure
Storimpulse reagieren. Die Motorwicklungen werden ach im Stillstand mit einer Frequenz geschaltet. Diaer
sollten die Motorleitungen in einem getrennten, gehirmten Kabel verlegt sein. Es kann zwar mit einenKabel
funktionieren, aber eine einwandfreie Funktion istnicht garantiert.

F: Version 45?

A: Fur den Betrieb mit LuftfliRen (siehe weiter umterurde eine neue Funktion eingefihrt: Wenn naicéne
Mehrfachschritt, auch Burst genannt, den Motor stokann eine Wartezeit angegeben werden, bis dizgsR
abschaltet. Damit kdnnen Schwingungen abgewarteteme Wie bei der Funktion Inhibit-Pause kann eieri&/
zwischen 0 und 255 angegeben werden; entsprichtzsit von O bis 25 sek.

F: Beim Riickwartsdrehen muss der Endschalter IMigtor abschalten. Wenn durch ein Getriebe der Dirghs
vertauscht ist, muss ich dann die Schalter umléten?

A: Ab der Software-Version 43 kdnnen die Endschatié dem Bit 6 im Konfigurationsbyte vertauschtrden.

F: Kann man noch etwas verbessern? Warum Versi@n 42

A: 1. Um auf einen Blick die Position der Endschaltu erkennen bekommen zwei der Frontplatten-L&BDs
Doppelfunktion: Ist Endschalter 1 aktiv, blinkt dige Fehler-LED und ist Endschalter 2 aktiv, biidie gelbe Phasen-
LED. Die Polaritat der Endschalter wird dabei bé&sichtigt (siehe Konfigurationsbyte S.7).

2. Es wurde ein Testmodus eingefiihrt, um die Indl@dahme zu vereinfachen: Stellt man Platinenadr@ssn, wird
nach einem Reset eine Text an die Schnittstellengiet und danach jedes empfangene Zeichen als Echo
zuriickgesendet. So kann man mit einem Terminal+&nag (9600,8,n,1) die Verdrahtung testen.

F: Was ist neu in Version 41?

A: Die Motorkarte sollte auch eine Last mit LuftEéfdbewegen. Das Relais und der Inhibit-Eingangitzne
folgendermal3en zusammen: Wenn ein Fahrbefehl gegebs schaltet das Relais ein Pressluftventildigr LuftfliRe.
Ein Drucksensor steuert den Inhibiteingang undjetst startet der Motor. Mit dem neuen Befehl BthibitWait)
kann eine Pause zwischen 0 und 25 Sekunden eingediiden bis sich der Druck vollstandig aufgebaait h

F: Welche Schrittmotore kann man anschlieBen?
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A: Alle 4-Phasen-Schrittmotore, also mit 2 Wicklemgmit maximal 2A pro Wicklung.

Wir setzen verschiedene Schrittmotoren ein hiepasr Adressen:

www.ec-motion.de

www.schrittmotor.de

www.nanotec.de

www.slosyn.com

Ansonsten kann man jeden 2-Phasenmotor nehmenProinieren nehmen wir gern einen Ausgebauten aes &fiten
Festplatte oder einem Drucker.

F: Kann ein Motor mit einer kleineren Spannung 208/ betrieben werden?

A: Wenn die Unterspannungsauswertung totgelegt, wirdt die Karte auch mit kleinerer Spannung. Allags
bringen dann Motore mit hherer Induktivitét niomthr die volle Leistung da der Strom nicht schgetiug ansteigen
kann.

Am LM393 eine Briucke von Pin 5 nach Pin 8 deaktivike Spannungsabfrage (siehe Schaltbild).

Besser ware es, den 27k Widerstand zu verringatrdamit die Schwelle herunterzusetzen. Die Schalistle des
Komparators betragt 1,5V.

F: Wie kann ich die Karte an einen Rechner mit RS@8hnittstelle anschlieRen?

A: Es gibt Schnittstellenkonverter zu kaufen odsbstzubauen.

Wir haben eine kleine Platine entwickelt:

Der Umsetzer besteht nur aus den ICs MAX491 und 2Xder Firma Maxim um den Differenzpegel zuersflailL
und dann auf VV24-Pegel zu dndern. Das Schaltbitth kamgefordert werden.

So kann man mehrere SMS-Karten mit einem Rechrisgiben.

Falls nur eine Karte angeschlossen werden solh k@& RS485-Schnittstelle mit einem kleinen Zusaidah auf
RS232 umgebaut werden (es wird der MAX491 herawsgarund eine Adapterplatine mit einem MAX232 in de
Sockel gesteckt).

F: Was muss angeschlossen werden, damit sich Reghdéarte verstandigen?

A: Es mussen nur die vier Busleitungen und die BYyeschlossen werden, damit eine Antwort kommt.

F: Die Karte meldet sich nicht, was tun?

A: Nach dem Anlegen der Spannungen muss mindediemste Fehler-LED leuchten und wenn man den Restet
auf der Karte druckt, klickt das Relais.

Wenn ja: Hat der MAX491 zwischen 7 und 14 eine $pag von ca. 5V?

Mit einem Terminalprogramm (9600,8,n,1) etwas sang® mit einem Oszi testen, ob an Pin 10 (RXD) vom
Prozessor ein Signal ankommt.

Wenn nicht, die drei Optokoppler HCPL7720 raus,;dam Max491 Pin 4 mit 14 briicken und Pin 2 mit Gcken.
Jetzt muss das Signal vom Terminal zur Platine vigdriick an das Terminal geechot werden.

Ist das OK, stimmt die Verdrahtung.

Wenn nicht, kdnnten die beiden Leitungen der RXrdadé verdreht sein.

Die Optokoppler wieder einbauen und Platinenadragt8 stellen. Jetzt muss nach einem Reset eihzZlex
Terminalprogramm gesendet werden und alle Zeiclmm Terminal zur Platine wieder zuriick geechot ward
Naturlich muss nach dem Einstellen einer zulassiginesse das Protokoll stimmen, sonst antworteKdige nicht.

F: Es ist ein sehr kleiner Motor angeschlossen gelggentlich stoppt die Karte, als ware ein Endéeindetatigt.
Warum?
A: Durch die hochohmigen Motorwicklungen werdenr8tien in die Endschalterleitungen gestreut. Anigein

Karten sind zwei Kondensatoren neben den Eingangisopplern nicht bestiickt. Dort (am besten aufRigckseite)
Keramikkondensatoren mit 100-200nF einbauen.
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F: Darf wahrend des Betriebes der Motor abgezogerden?

A: Nein. Da die Endstufen stromgeregelt sind, widgeSpannung zu hoch laufen und kdnnte die Enelsti@s
zerstoren.
Abhilfe: Softwareversion 38. Hier gibt es zwei ziztishe Befehle, die die Endstufe aus- und eindehal

F: Beim Einschalten wird der Endstufenchip zersté/as ist passiert?

A: Wichtig ist, dass zuerst die 5V und danach dmdrispannung angelegt wird, da sich die Logik e definierten
Zustand befinden muss.

Wir haben deshalb eine Verzdgerungsschaltung iRRdlemen gebaut, die mit einem SchalttransistoMditor-
spannung verzogert.

F: Der Motor dreht bei Geschwindigkeit 001 nochszanell.

A: Ab Version 49 wurden zwei Anderungen eingefiigt:
1) Wenn sich der Prozessor durch einen StérimmnisAuRen im Programm aufhangt, wird nach 2 Sekunden
durch die Watchdog-Funktion ein Reset der Kartgeldst.
2) Durch Bit 7 im Konfigurationsbyte wird die Motinehzahl duch 10 geteilt.

F: Da sich ein Motor konstant drehen soll mdchte keine Softwaregrenzen.

A: Ab Version 51 kann die Abfrage deaktiviert wemd&lin und Max mussen auf 000000 gesetzt werden.

Versionsubersicht

37: Ausgelieferte Version der dikon

38: Befehle 53 + 54 eingefugt

40: Andere EEPROMSs eingesetzt

41: Befehle 55+139 eingefiigt

42: Endschalterblinken + Testmodus

43: Endschalter kénnen im Konfig-Byte vertauschtdea

44: Fehler in der Version 43 bereinigt

45: Befehle 58 und 143 hinzugefigt

46: Ping-Zeit verringert

47: Statusbit fur Start- und Stop-Pause eingeflgt

49: Neuer Prozessor (AT89S8253): Watchdog, Dreliahl

50: Alter Prozessor (AT89C52): Mehrfachschritt

51: Wenn min und max auf 0, dann Softwaregrenzelt flieachten
52: Unter bestimmten Bedingungen wird nach Mehdahhtten auf maximale Geschwindigkeit geschalietginigt
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