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1 Speci�kace systému pro víceosou regulaci

Elektronická °ídící jednotkaMARS 8 je ur£ena pro regulaci polohy aº osmi stejno-
sm¥rných motor· s inkrementálními £idly p°ír·stku polohy a jedné indexové zna£ky
na otá£ku motoru. Pracovní plocha ovládaného za°ízení m·ºe být vymezena elektro-
mechanickými koncovými p°epína£i zapojenými do výkonových v¥tví motor· nebo
£idly limitní polohy s logickými výstupy. Pro zp°esn¥ní ur£ení výchozí polohy je
moºné vyuºít kombinace koncových spína£·, £idel ve volitelné kombinaci s indexo-
vým výstupem.

P°íkazy pro jednotku lze zadávat z volitelné lokální klávesnice nebo je lze zadávat
z nad°ízeného po£íta£e p°es rozhraní RS-232 nebo voliteln¥ p°es rozhraní RS-485.
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Jednotka m·ºe být propojena s dal²ími za°ízeními komunikací CAN. Jednotka m·ºe
být dopln¥na vstupem pro analogový joystick.

Mimo °ízení motor· je moºno vyuºít mnoºství logických vstup· a výstup· a aº
12 analogových vstup·. Dal²í periferie lze p°ipojovat p°es rozhraní SPI nebo I2C.
Dále je moºno vyuºít aº 16 kanál· °ízených £asovacím koprocesorem. Jako digitální
vstupy lze téº £íst indexové a koncové zna£ky motor·.

Technická data jednotky MARS 8:

veli£ina hodnota jednotky
Vn¥j²í napájecí nap¥tí sk°ín¥ 230±10% VAC
Trvalý výkon vstupního transformátoru 150 W
Napájecí nap¥tí elekroniky 24 (12 aº 34) VDC
Max. p°ípustný proud jedním motorem 5 A
- nadproudová ochrana lokální elektronická pro

kaºdou osu+ m¥°ení a
vyhodnocení proudu
mikroprocesorem

Vstup sníma£e polohy (IRC) 2 fázov¥ posunuté signály
+ index + limit úrovn¥
TTL nebo RS-422

Max. frekvence IRC signál· 2 MHz
Vstupy sníma£· joysticku 0 aº 5 V
- p°edpokládaná centrální poloha 2.5 V
- citlivost vstup· joysticku rozsah lze upravit pro

konkrétní joystick odpory
Jemné dolad¥ní citlivosti a nulové polohy joysticku softwarov¥
Generátor poºadované polohy lichob¥ºníkový pr·b¥h s

nastavitelným zrychlením
a maximální rychlostí
konstantní rychlost s
rozb¥hem a brºd¥ním

Regulace polohy motor· vle£ný PID regulátor s
nelinearním tlumením

Nastavování P, I a D konstant softwarov¥
Rozsah polohy motoru ±8000.000 po 0.001
- rozsah v periodách IRC signálu (4 fáze) 4000000
Kalibrace absolutní polohy automatické vyhledání

volitelné kombinace
koncových spína£· a
indexu

Pro p°esné polohovací aplikace men²ích a st°edních rozm¥r· s vysokými nároky
na p°esnost je vhodná kombinace jednotkyMARS 8 s motoryMAXON RE 70 W
/ 42 VDC s inkrementální £idly HP HEDS 5540 s TTL výstupy nebo HP HEDL
5540 s RS-422. Tato IRC £idla vysílají 500 period fázov¥ posunutých signál· na
oto£ku motoru a jsou dopln¥na indexovou zna£kou. Jednotka MARS 8 je schopna
me°it polohu s p°esností 1/2000 oto£ky a provád¥t polohovou regulaci a najíºd¥t na
koncovou polohu s p°esností ±1/2000 oto£ky.

Pro vymezení pracovní oblasti lze zapojit do výkonového výstupu na motory
koncové spína£e s diodami pro návrat z polohy za koncovým spína£em a pro rychlé
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Obrázek 1: Blokové schéma desek elektroniky

zastavení p°i vyjetí z pracovní oblasti.

Údrºba.

Vlastní °ídící jedmotka MARS 8 nevy°aduje ºádnou údrºbu.

2 Ovládání z PC po lince RS232

Jednotka komunikuje s po£íta£em p°es sériové asynchronní rozhraní. Poºadované
nastavení komunika£ního portu je 9600 b/s, 8 bit·, ºádná parita, 1 stopbit. �í-
zení toku dat je provád¥no hardwarov¥ signály CST a RTS. Rychlost komunikace
je moºné nastavovat z lokální klávesnice nebo p°íkazy po RS232 od 2400 b/s do
38400 b/s.

2.1 Tvar p°íkaz· a dotaz· posílaných po RS232

P°íkaz se skládá z jména, opera£ního znaku a parametr·. Jednotlivé £ásti mohou
být odd¥leny mezerami.

Jméno je libovolná kombinace písmen a £íslic za£ínající písmenem. V p°ípad¥ p°í-
kaz· vztahujících se k jednotlivým motor·m je jméno na konci dopln¥no o
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znak motoru ( A, B, C aº H) dále ozna£ený 'm'. P°íkazy vstup· a výstup·
obsahují £íslo skupiny 'n', p°ípadn¥ £íslo trigeru 't' nebo komparátoru 'c'.

Opera£ní znak de�nuje jestli se jedná o p°íkaz ( znak ':' ) nebo dotaz ( znak '?'
). Pro potvrzování m·ºe být pouºit znak '\'.

Parametr, jehoº význam je daný p°íkazem. Dále bude 'xxx.xxx' ozna£ováno de-
setinné £íslo, 'xxx' celé £íslo a 'x' £íslice. Záporná £ísla za£ínají znakem '-'.

Zprávy o dokon£ení operace nebo o chyb¥ vysílané jednotkou MARS 8, které nejsou
p°ímou odpov¥dí na p°edchozí dotaz, obsahují opera£ní znak ' !'. �ádky s hlá²kami
pro lad¥ní a informací o spu²t¥ní systému jsou uvozeny znakem '#'.

N¥které p°íkazy nejsou v aktuální verzi software zatím implementovány. Tyto
p°íkazy jsou zakomentovány v dvojitých závorkách [[ ]].

Jména jednotlivých p°íkaz·.

• P°íkazy pro najíºd¥ní na polohu a referen£ní zna£ku, více v odstavci 2.2.1

Gm, GRm, APm, HHm, [[HH]], SETAPm

• P°íkazy pro °ízení koordinovaných pohyb·, více v odstavci 2.2.2

COORDGRP, COORDMV, COORDMVT

• Nastavení parametr· regulátor·, více v odstavci 2.2.3

REGPm, REGIm, REGDm, REGS1m, REGS2m, REGMDm,REGMSm,

REGACCm, REGMEm, REGCFGm, REGDBGm, REGSFRQ, [[REGTY-
PEm]]

• Podpora lad¥ní odezvy regulátor·, více v odstavci 2.2.4

REGDBGm, REGDBGHIS, REGDBGPRE, [[REGDBGGNS]], REGDBGGNR

• Nulování, zastavení a odpojení regulátor·, více v odstavci 2.2.5

STOPm, STOP, PURGE, CLEARm, CLEAR, RELEASEm, RELEASE

• Potvrzování p°ijetí a dokon£ení p°íkaz·, více v odstavci 2.2.6

[[READY]], R, Rm,[[ REPLY]]

• Joystick a klávesnice, více v odstavci 2.2.7

[[KEYLOCK, JOYSTICKm, JOYSTICK, JOYOFFSm, JOYRESm, JOYHYSm,
JOYCAL]]

• Status systému, více v odstavci 2.2.8

STm, ST, STBSYBITS

• P°ímé °ízení rychlosti, více v odstavci 2.2.9

SPDm, SPDTm

• �ízení vstup· a výstup·, více v odstavci 2.2.10

PWMm, DIGO, DIGOn, DIGI, DIGIn, DIGM, DIGMn, TRIGt, CMPc, CM-
PREPOc, CMPQUEm, CMPQUELISTm, CMPQUEFLUSHm, CMPQUEFROM-
TRIGm, CMPQUEFROMTRIGFLUSH, CMPQUEFROMTRIGCHKSEQ, ADCx

• Systémové p°íkazy, více v odstavci 2.2.11

VER, STAMP, ERRSTOP, IDLEREL, REGGOFLG, ECHO, RS323BAUD

[[HEXLD, TEST, CFGNVSAVE, CFGDEFAULT]]
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2.2 Popis p°íkaz·

Následuje popis jednotlivých p°íkaz·. P°íkazy ozna£ené '*opt' jsou k dispozici jen
pro n¥které kon�gurace systému.

2.2.1 P°íkazy najíºd¥ní na polohu a referen£ní zna£ku

Jméno Op Parametry Funkce
Gm : xxx.xxx Najetí na absolutní polohu

<-8000,8000.000>

Najede motorem 'm' na absolutní polohu 'xxx.xxx'.

Jméno Op Parametry Funkce
GRm : xxx.xxx Najetí na relativní polohu

<-8000,8000.000>

Relativní pohyb motoru 'm' o vzdálenost 'xxx.xxx'. Za referen£ní polohu je brána
aktuální poºadovaná poloha nebo po nastavení bitu 1 p°íkazem REGGOFLG kon-
cová poloha p°edcházejícího p°íkazu Gm nebo GRm. P°íkaz pouºívá modi�kovaný
generátor lichob¥ºníkového pro�lu, který nevyhodnocuje sm¥r pohybu podle abso-
lutní hodnoty, coº umoºnuje vyuºití relativního pohybu pro rota£ní polohování bez
omezení zp·sobeného rozsahem 24-bitového £íta£e polohy.

Jméno Op Parametry Funkce
APm ? Aktuální poloha

Vrací aktuální polohu motoru 'm' ve formátu 'xxx.xxx'.

Jméno Op Parametry Funkce
HHm : Referen£ní poloha 'm'

Nalezne referen£ní zna£ku a vynuluje ode£et polohy pro motor 'm'.

Jméno Op Parametry Funkce
SETAPm : xxx.xxx Nastaví ode£et polohy 'm'

<-8000,8000.000>

Pro vybranou osu 'm' dojde k nastavení hardwarového ode£tu polohy na zadanou
hodnotu. P°ed provedením p°íkazu musí být pro daný motor vypnuta regulace, jinak
p°íkaz není proveden a je vrácena chyba.
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2.2.2 P°íkazy °ízení koordinovaných pohyb·

Jméno Op Parametry Funkce
COORDGRP : m1,m2,... Výb¥r motor· pro koordinovaný

pohyb
A..H

Nastaví seznam motor· 'm1,m2,...', které mohou být °ízeny koordinovan¥ p°íkazy
COORDMV. Pokud je seznam motor· prázdný, dojde k zru²ení p°edchozích na-
stavení. Pro úsp¥²né provedení p°íkazu COORDGRP je nutné splnit následující
podmínky: motory, které jsou uvedeny v seznamu nesmí být v dob¥ vykonání p°í-
kazu ve stavu pr·b¥hu p°íkazu nebo v chybovém stavu, viz 2.2.8; ºádný motor se
nesmí v seznamu opakovat; pro sou£asnou verzi software musí být motory uvedeny
ve vzestupném po°adí.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDMV : xxx,xxx,... Koordinovaný pohyb v motoro-

vých sou°adnicích
<-8000,8000.000>,...

P°íkaz p°idá do fronty dal²í poºadovanou polohu motor· de�novaných p°íkazem
COORDGRP:m1,m2,... a zárove¬ se zadaná poloha stane novou koncovou po-
lohou celého pohybu. Pokud jsou jiº ve front¥ poºadovaných poloh d°íve zadané
polohy, dojde po p°idání polohy k p°epo£ítání pr·jezdových rychlostí jednotlivých
zlomových poloh. Plánování je provedeno vºdy tak, aby pro ºádný motor nedo²lo k
p°ekro£ení pro n¥j de�nované maximální rychlosti a maximálního zrychlení a aby
pohyb skon£il v poslední zadané poloze. Výpo£et bere v úvahu pro kaºdý p°idávaný
úsek pohybu hodnoty rychlosti a zrychlení platné v okamºiku p°idání nové koncové
polohy. Po£et volných pozic ve front¥ je v sou£asné verzi software nastaven na 200,
p°i£emº p°i poklesu volných pozic pod 50 je ve stavu systému ST? nastaven p°í-
znak napln¥ní fronty. Je-li signalizováno napln¥ní fronty je pot°eba s dal²ím pln¥ním
po£kat do té doby, neº je z fronty vy°azeno dostate£né mnoºství jiº provedených
úsek· pohybu. P°íkaz COORDMV je p°ijat pouze tehdy, kdyº jednotlivé motory
de�nované p°íkazem COORDGRP jiº vykonávají p°edchozí koordinovaný p°íkaz,
nebo pokud nejsou zaneprázdn¥ny p°íkazem z jiné skupiny p°íkaz·. Není-li n¥která
z t¥chto podmínek spln¥na p°íkaz je ignorován a je vrácen °ádek ERROR. Pokud
jsou v²echny podmínky spln¥ny dojde po p°ijetí p°íkazu k aktivaci koordinovaného
pohybu. Po dobu zaneprázdn¥ní koordinovaným pohybem není moºné zadat pro zú-
£astn¥né motory jiný výkonný p°íkaz (nap°íklad HH nebo Gm). V²echny takovéto
p°íkazy jsou ignorovány a je vrácena chyba. Koordinovaný pohyb je moºné ukon£it
p°íkazem STOP nebo lze zastavovat jednotlivé motory, pak ostatní motory dokon£í
jiº naplánované pohyby. V p°ípad¥, ºe jsou zastaveny v²echny zú£astn¥né motory
nebo dojde na n¥kterém z nich k chyb¥, dojde k deaktivaci koordinátoru a zbývající
poloºky ve front¥ jsou zru²eny.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDMVT : mintim,xxx,xxx,... Koordinovaný pohyb s

£asováním<0,10000000>
<-8000,8000.000>,...
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P°íkaz p°idá do fronty dal²í poºadovanou polohu motor· de�novaných p°íkazem
COORDGRP:m1,m2,... a spustí pohyb. Od p°íkazu COORDMV se li²í tím,
ºe pro kaºdý úsek je zadán parametremmintim minimální £as v milisekundách, po
který bude pohyb trvat.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDRELMVT : mintim,xxx,xxx,... Relativní koordinovaný pohyb s

£asováním<0,10000000>
<-8000,8000.000>,...

P°íkaz p°idá do fronty poºadavek na relativní pohyb motor· de�novaných p°íkazem
COORDGRP:m1,m2,... a spustí pohyb.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDSPLINET : mintim,order,a11,

a12,a13...,a21,a22,...
Koordinovaný pohyb po spline
úseku

<0,10000000> Minimální £as v milisekundách
pro dosaºení p°í²tího bodu

<1, 5> �ád polynomu, první °ád
odpovídá COORDRELMVT

<-8000,8000.000>,...

P°íkaz p°idá do fronty poºadavek na pohyb podle polynomu n-tého °ádu a spustí
pohyb. Jedná se o motory vybrané p°íkazem COORDGRP:m1,m2,... . Pro kaºdý
motor je výpo£et okamºité polohy ur£en vztahem

rpm = epm +

order∑
i=1

am,i · p

kde rpm ur£uje v daném okamºiku poºadovanou polohu pro motorm, epmp°edstavuje
koncovou polohu motoru m po dokon£ení pohybu podle minulého úseku. Parametry
polynomu am,i pak ur£ují pr·b¥h polohy v daném úseku. P°itom posice v daném
úseku je ur£ena parametrem m ∈< 0, 1 >.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDAP ? Vy²le aktuální polohu v rámci in-

terpolace
msec_time,seg_sqn,
seg_par,p1,p2,...

�as m¥°ený jednotkou od spu²-
t¥ní jednotky , £íslo úseku v sek-
venci p°íkaz· , aktuální hodnota
parametru v rámci úseku a po-
lohy jednotlivých motor·

Zji²t¥ní aktuální polohy. Protoºe parametr, £as i sekven£ní £íslo je po inkrementech
po£ítané aº do plných 32 bit·, kdy dojde po napln¥ní k dokon£ení úseku a u £asu
a sekven£ního £ísla k p°ete£ení do nuly, tak je po urychlení p°enosu a zmen²ení
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rozsahu vyuºité zkrácení vypisovaných hodnot u £asu a sekven£ního £ísla masková-
ním a p°enosem je spodních bit· hodnoty, m¥°ený jednotkou od spu²t¥ní jednotky
je omezen na interval < 0, CMDTIMEMASK >), £íslo úseku v sekvenci p°íkaz·
je omezeno na interval< 0, COORDSQNMASK >a aktuální hodnota parame-
tru v rámci úseku je omezena na horních n nejvýznamn¥j²ích bit· do intervalu
< 0, 2COORDPARBITS − 1 >.
m ∈< 0, 1 >.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDAPS ? Vy²le aktuální polohu a rychlosti

motor· v rámci interpolace
msec_time,seg_sqn,
seg_par,p1,p2,...,
s1,s2,...

�as m¥°ený jednotkou od spu²-
t¥ní jednotky , £íslo úseku v sek-
venci p°íkaz· , aktuální hodnota
parametru v rámci úseku, polohy
jednotlivých motor· a rychlosti
jednotlivých motor·

Vrácená hodnota obsahuje navíc okamºité rychlosti jednotlivých motor·.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDRP ? Vy²le aktuální referen£ní (poºa-

dované) polohy v rámci interpo-
lace

msec_time,seg_sqn,
seg_par,p1,p2,...

�as m¥°ený jednotkou od spu²-
t¥ní jednotky , £íslo úseku v sek-
venci p°íkaz· , aktuální hodnota
parametru v rámci úseku a poºa-
dované polohy jednotlivých mo-
tor·

Vrácené hodnoty odpovídají aktuálním poºadovaným polohám motor· v rámci
práv¥ zpracovávaného úseku/poºadavku z fronty.

Jméno Op Parametry Funkce
COORDEP ? Vy²le aktuální referen£ní (poºa-

dované) polohy v rámci interpo-
lace

msec_time,seg_sqn,
seg_par,p1,p2,...

�as m¥°ený jednotkou od spu²-
t¥ní jednotky , £íslo úseku v sek-
venci p°íkaz· , aktuální hodnota
parametru v rámci úseku a poºa-
dované polohy jednotlivých mo-
tor·

Vrácené hodnoty odpovídají plánovaným koncovým polohám motor· po provedení
v²ech p°íkaz· z fronty poºadavk·.
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Jméno Op Parametry Funkce
COORDEP ? Vy²le aktuální referen£ní (poºa-

dované) polohy v rámci interpo-
lace

msec_time,seg_sqn,
seg_par,p1,p2,...

�as m¥°ený jednotkou od spu²-
t¥ní jednotky , £íslo úseku v sek-
venci p°íkaz· , aktuální hodnota
parametru v rámci úseku a kon-
cové polohy motor·

Vrácené hodnoty odpovídají plánovaným koncovým polohám motor· po provedení
v²ech p°íkaz· z fronty poºadavk·.

Jméno Op Parametry Funkce
CMDTIMEMASK : time_mask Omezení/maskování výpisu £asu

<0,4294967295>

Jméno Op Parametry Funkce
COORDSQNMASK: sqn_mask Omezení/maskování výpisu sek-

ven£ního £ísla úsek
<0,4294967295>

Jméno Op Parametry Funkce
COORDPARBITS : par_bits Formát výpisu parametru po-

zice v rámci úseku na horních
par_bits bit·.

<0,32>

2.2.3 Nastavení parametr· regulátor·

Jméno Op Parametry Funkce
REGPm : ? xxx Proporcionální kon. pro 'm'

<0,255>
REGIm : ? xxx Integra£ní konstanta pro 'm'

<0,255>
REGDm : ? xxx Deriva£ní konstanta pro 'm'

<0,255>
REGS1m : ? xxx 1. pomocná konstanta 'm'

<0,255>
REGS2m : ? xxx 2. pomocná konstanta 'm'

<0,255>
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P°íkazy umoº¬ují nastavení a £tení konstant regulátoru motoru 'm'. P°esný význam
parametr· a rozsah povolených hodnot závisí na zvoleném typu regulátoru pro daný
motor. Pro PID slouºí parametry S1 a S2 k potla£ní necitlivosti výstupních budi£·.

Jméno Op Parametry Funkce
REGMSm : ? xxx Maximální rychlost pro 'm'

<0,30000>

Nastaví maximální rychlost pro motor 'm' ve formátu 'xxx'. Rychlost se pouºije
pro p°íkazy najetí na polohu a jako limit rychlosti p°i °ízení joystickem. Hodnota je
zadávána p°ímo v p°ír·stku IRC násobeného 256 za periodu vzorkování.

Jméno Op Parametry Funkce
REGACCm ? xxx Zrychlení pro motor 'm'

<0,30000>

Nastaví zrychlení pro motor 'm' ve formátu 'xxx'. Hodnota zrychlení se pouºije
pro p°íkazy najetí na polohu p°i lichob¥ºníkovém pro�lu rychlosti. P°i kon�guraci
s lichob¥ºníkovým pro�lem rychlosti se hodnota pouºívá pro zpomalení p°i p°íkazu
STOP a p°eru²ení pohybu dal²ím p°íkazem Gm, GRm. Zrychlení se dále pouºívá
p°i °ízení rychlosti p°i p°íkazech SPDm a SPDTm. Hodnota odpovídá p°ír·stku
rychlosti za periodu vzorkování.

Jméno Op Parametry Funkce
REGMEm : ? xxx Maximální PWM pro 'm'

<0,30000>

Hodnota omezuje maximální pln¥ní výstupu PWM pro motor 'm'. Sníºením max.
PWM se sniºuje v p°íslu²ném pom¥ru k napájecímu nap¥tí maximální nap¥tí, které
m·ºe být p°ivedeno na motor. V praxi se pouºívá k ochran¥ motor· stav¥ných na
men²í jmenovité nap¥tí, neº je napájecí nap¥tí. Hodnota 32000 odpovídá plnému
nap¥tí.

Jméno Op Parametry Funkce
REGMDm : ? xxx Maximální povolená regula£ní

odchylka pro 'm'
<0,30000>

De�nuje maximální povolenou regula£ní otchylku pro motor 'm' v po£tu IRC im-
pulz·. P°i v¥t²í hodnot¥ odchylky a nastaveném p°íznaku MD2E v kon�gura£ním
slov¥ pro danou osu dojde k nastavení chyby a zastavení pohybu.

Jméno Op Parametry Funkce
REGCFGm : ? xxx Kon�gura£ní slovo pro 'm'

<0,30000>
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Kon�gurace de�nuje pro motor 'm' pr·b¥h rychlosti p°i pohybu z jedné polohy do
druhé, zp·sob nalezení nulové polohy a p°epo£ty logických a fyzických sou°adnic.
Zadané dekadické £íslo je interpretováno jako bitové pole xxxxxMxTxLCRDSSS.
Kompletní popis je uveden v 2.3.

Jméno Op Parametry Funkce
REGSFRQ : ? x Vzorkovací frekvence regulátor·
*opt <200,2500>

Nastaví vzorkovací frekvenci regula£ní smy£ky v²ech motor·. Zadávaná hodnota
p°ímo odpovídá poºadované vzorkovací frekvenci v Hz, která je dále systémem za-
okrouhlena na nejbliº²í moºnou hardwarov¥ realizovatelnou hodnotu. Skute£n¥ na-
stavenou hodnotu je moºné zp¥tn¥ £íst. Defaultní hodnota je 1000 Hz. P°i volení
vy²²í frekvence je nutné zváºit celkové zatíºení systému a p°i pouºití v²ech osmi os
by jiº frekvence nem¥la být zvy²ována nad defaultní hodnotu.

2.2.4 Podpora lad¥ní odezvy regulátor·

Jméno Op Parametry Funkce
REGDBGm : x Povolení sledování 'm'

<0,1>

Povolení ukládání historie pohybu motoru 'm', zárove¬ ozna£uje motory, na které se
budou vztahovat ostatní REGDBGxxx p°íkazy. Pro motory s nastaveným p°ízna-
kem jsou vºdy po spu²t¥ní pohybu ukládány hodnoty skute£né rychlosti a hodnoty
vysílané do PWM budi£·.

Jméno Op Parametry Funkce
REGDBGHIS : xxxx Vy£tení historie pohybu

<0,3000>

P°íkaz pro vy£tení historie pohybu, parametr udává po£et vyslaných £ísel. Kaºdé
£íslo je vysláno na samostatné °ádce.

Jméno Op Parametry Funkce
REGDBGPRE : xxxx P°íprava dat pro sledování ode-

zvy
<0,3000>

Uloºí do pam¥ti data pro p°íkazy sledování odezvy motoru. Parametr udává po£et
ukládaných hodnot. Hodnoty se vysílají na samostatných °ádkách.

Jméno Op Parametry Funkce
REGDBGGNR : odezva regulace motoru
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Nastavuje poºadavek na zm¥nu polohy pro regulátory motor· s nastaveným RE-
GDBGm na 1 podle hodnot uloºených p°íkazemREGDBGPRE. P°íkazREGD-
BGHIS po provedení p°íkazu umoº¬uje vy£íst skute£ný pr·b¥h pohybu motoru.

2.2.5 Nulování, zastavení a odpojení regulátor·

Jméno Op Parametry Funkce
CLEARm : Vypnutí °ízení a nulování 'm'
CLEAR : Vypnutí °ízení a nulování v²ech

motor·

Vypnutí °ízení motoru 'm' a vynulování ode£tu polohy a koncové poºadované polohy
pohybu.

Jméno Op Parametry Funkce
STOPm : Zastavení pohybu motoru 'm'
STOP : Zastavení pohybu v²ech motor·

Zastavení pohybu motoru 'm', regulace v²ak pokra£uje. P°i povoleném lichob¥º-
níkovém pr·b¥hu rychlosti dojde k plynulému zpomalení a pak teprve k úplnému
zastavení.

Jméno Op Parametry Funkce
PURGE : Zastaví regulace s chybou

Zastaví regulace motor· s chybou a chyby vynuluje, ostatní motory pokra£ují v
zapo£até £innosti.

Jméno Op Parametry Funkce
RELEASEm : Odpojí regulátor a zastaví 'm'
RELEASE : Odpojí regulaci a zastaví

v²echny motory

Odpojí regulátory a uvolní motory pro manuální pohyb nebo pro uklidn¥ní.

2.2.6 Potvrzování p°ijetí a dokon£ení p°íkaz·

Jméno Op Parametry Funkce
R : Ohlas ukon£ení jen jednou

Vy²le jedno 'R!' nebo 'FAIL!' po skon£ení práv¥ probíhajících operací nebo okamºit¥,
není-li ºádný motor zaneprázdn¥n.
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Jméno Op Parametry Funkce
Rm : Ohlas pro jednotlivý motor

Vy²le 'Rm!' nebo 'FAILm!' po skon£ení aktivit motoru 'm'.

2.2.7 Joystick a klávesnice

2.2.8 Status systému

Jméno Op Parametry Funkce
STm ? Status motoru 'm'

Vrací status motoru 'm'. Dekadické £íslo je t°eba interpretovat jako bitové pole.

Bit Význam
0 Povolen ode£et IRC
1 Povolen regulátor
2 Povolen generátor
3 Chyba
4 Probíhá minulý p°íkaz
5 Zapnuto ukládání pr·b¥hu regulace
6 Probíhá koordinovaný pohyb
7 Fronta poºadavk· dosáhla hranice zapln¥ní
16 Vypnuté výkonové napájení
17 Vypnuto tla£ítkem power stop

Jméno Op Parametry Funkce
ST ? Status v²ech motor·

Vrací logický sou£et stavu v²ech motor·.

Jméno Op Parametry Funkce
STBSYBITS ? Informace o probíhajících ope-

rací

Vrací do dekadické hodnoty zakódované jednobitové p°íznaky probíhající operace ze
v²ech motor·. Operace na motoru 'A' je signalizována p°idáním hodnoty 1, motoru
'B' hodnoty 2, motoru 'C' hodnoty 4 atd.

2.2.9 P°ímé °ízení rychlosti

Jméno Op Parametry Funkce
SPDm : xxx To£it zadanou rychlostí
*opt <-32000,32000>
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Zadává poºadavek na to£ení motoru 'm' zadanou rychlostí. Zm¥na rychlosti probíhá
se zrychlením zadaným p°íkazem REGACCm.

Jméno Op Parametry Funkce
SPDTm : xxx,yyy To£it rychlostí 'xxx' po max

dobu 'yyy'
*opt <-32000,32000>

<0,32000>

Zadává poºadavek na to£ení motoru 'm' zadanou rychlostí 'xxx'. Zm¥na rychlosti
probíhá se zrychlením zadaným p°íkazem REGACCm. To£ení pokra£uje po 'yyy'
period vzorkování (standardn¥ krok 1 ms). Nep°íjde-li dal²í p°íkaz pro daný motor
do této doby dojde k plynulému zastavení pohybu.

2.2.10 �ízení vstup· a výstup·

Jméno Op Parametry Funkce
PWMm : xxx P°ímé nastavení PWM
*opt <-32000,32000>

P°ímé nastavení PWM výstupu motoru 'm' na hodnotu 'xxx'

Jméno Op Parametry Funkce
DIGO : xxxxx Nastavení digitálních výstup·
DIGOn : xxxxx Roz²í°ené nastavení výstup·
*opt <0,65535>

Nastaví digitální výstupy 0 aº 15 podle jednotlivých bit· binární reprezentace para-
metru. VariantaDIGO nastavuje výstupy ve skupin¥ 0, variantaDIGOn umoº¬uje
pracovat i s dal²ími skupinami výstup·.

Jméno Op Parametry Funkce

DIGI ? �tení stavu digitálních vstup·
DIGIn ? Roz²í°ené £tení vstup·
*opt

P°e£te digitální vstupy 0 aº 15 a vy²le p°e£tený stav jako dekadickou hodnotu.
Varianta DIGI pracuje pouze se skupinou 0, varianta DIGIn umoº¬uje pracovat i
sdal²ími skupinami vstup·.
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Jméno Op Parametry Funkce
DIGM : mask, xor Modi�kace stavu digitálních vý-

stup·
DIGMn : mask, xor Roz²í°ená modi�kace stavu na-

stavení výstup·
*opt <0,65535>,

<0,65535>

Modi�kuje digitální výstupy 0 aº 15 podle jednotlivých bit· binární reprezentace
parametr·. Z p·vodní hodnoty na výstupech jsou nejd°íve vynulovány bity odpoví-
dající jedni£kám v masce, hodnota je dále xorována a vyslána na výstupy. Zápis v
jazyce C: new=(old&~mask)^xor; Varianta DIGM nastavuje výstupy ve skupin¥
0, varianta DIGMn umoº¬uje pracovat i s dal²ími skupinami výstup·.

Jméno Op Parametry Funkce
TRIGt : s,m,do Nastavení triggeru
TRIG : s,m,n,mask,xor
*opt

Triggery událostí jsou popsané v odstavci 2.4.

Jméno Op Parametry Funkce
CMPc : f,m,p,do Komparátory polohy
CMPc : f,m,p,n,mask,xor
*opt

Komparátory jsou popsané v odstavci 2.5.

Jméno Op Parametry Funkce
CMPREPOc : po�s O�set polohy p°i periodickém

spou²t¥ní komparátoru
*opt, ver 2.1

Komparátory jsou popsané v odstavci 2.5.
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Jméno Op Parametry Funkce
CMPQUEm : f,p,r,do P°idání komparátoru do t°íd¥-

ného seznamu dané osy 'm'. Vý-
stupy aplikuje na I/O skupinu 0

CMPQUEm : f,p,r,n,mask,xor Totéº s volbou I/O skupiny 'n' a
modi�kace výstup· s maskou

CMPQUEFLUSHm: Vyprázdní poloºky komparátor·
ve front¥ dané osy 'm'

CMPQUELISTm : Vypí²e obsah fronty pro ladící
ú£ely, funkce není mín¥na pro po-
uºití p°i b¥ºném provozu, pro-
toºe m·ºe zpoº¤ovat ostatní
operace

CMPQUEFROMTRIGm: f,t,dm[,dn]{,[f,]o,n,mask,xor}...Provádí napln¥ní fronty kompa-
rátor· motoru 'm' podle polohy
uloºené p°i aktivaci triggeru 't'

CMPQUEFROMTRIGFLUSH: Vymazání v²ech akcí zadaných
p°es CMPQUEFROMTRIGm

CMPQUEFROMTRIGCHKSEQ: pattern Kontrolní sekvence
*opt

Komparátory jsou popsané v odstavci 2.5.

Jméno Op Parametry Funkce

ADCa ? �tení analogového vstupu
*opt

Vrací hodnotu analogového vstupu 'a'.

2.2.11 Systémové p°íkazy

Jméno Op Parametry Funkce
VER ? Vrací verzi software

Slouºí k zji²t¥ní verze �rmware jednotky.

Jméno Op Parametry Funkce
STAMP : ssss Synchroniza£ní zna£ka pro ko-

munikaci

Po p°ijetí °ádku s p°íkazu 'STAMP:' následovaného libovolným °et¥zcem dojde k
okamºitému odeslání °et¥zce 'STAMP=' a p°ijatého °et¥zce. Tento p°íkaz umoº¬uje
nad°ízenému po£íta£i p°esnou kontrolu, kdy pro²el zadaný p°íkaz v²emi odchozími
a odezva v²emi p°íchozími frontami systému.
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Jméno Op Parametry Funkce
ERRSTOP : ? x Zastavování v²ech pohyb· p°i

chyb¥
<0,1>

Je-li tato funkce nastavena (hodnota 1), dojde p°i vzniku chyby na jedné ose k
plynulému zastavení v²ech ostatních pohyb·.

Jméno Op Parametry Funkce
IDLEREL : ? xxx Vypínání regulátor· p°i ne£in-

nosti
<0,4000000>

Doba ve vte°inách po které p°i ne£innosti v²ech motor· dojde k uvoln¥ní/vypnutí
regulace. Hodnota 0 zakazuje tuto funkci.

Jméno Op Parametry Funkce
REGGOFLG : ? x P°íznak pro modi�kaci p°íkazu

Gm
<0,1>

Je-li tento p°íznak nastaven (hodnota 1), dojde p°i p°íkazu k nejetí na poºadovanou
pozici nejdríve k vyhodnocení, lze-li p·vodní pohyb prodlouºit nebo zkrátit. P°i
kladném výsledku testu dojde pouze ke zm¥n¥ cílové polohy pohybu. Není-li p°íznak
povolen nebo p°i záporném výsledku testu dojde mezi pohyby k zastavení motoru.

Jméno Op Parametry Funkce
ECHO : ? x Znakové echo pro znaky z RS232

<0,1>

P°i zapnuté funkci echo je kaºdý p°ijatý znak okamºit¥ vyslán zp¥t z jednotky.

Jméno Op Parametry Funkce
RS232BAUD : xxx Zm¥na p°enosové rychlosti

<1200,38400>

Okamºit¥ po p°ijetí tohoto p°íkazu dojde ke zm¥n¥ p°enosové rychlosti interface
RS232 na jednotce MARS 8. Nad°ízený systém musí po odeslání tohoto p°íkazu
zm¥nit odpovídajícím zp·sobem nastavení svého komunika£ního interface, jinak do-
jde ke ztrát¥ komunikace. Po zapnutí jednotky MARS 8 je rychlost nastavena na
9600 baud.
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2.3 Kon�gurace

Nastavení kon�gurace pro jednotlivé osy p°íkazem REGCFGm ur£uje pr·b¥h rych-
losti p°i pohybu z jedné polohy do druhé a zp·sob nalezení nulové polohy. Zadané
dekadické £íslo je interpretováno jako bitové pole.

Bit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
P°íznaky x x x x Y M x T P L C R D S S S

Význam jednotlivých p°íznak· je uveden v následující tabulce.

P°íznaky Význam
SSS rychlost hledaní dorazu p°i HH bude REGMSm / 2^SSS
D po£áte£ní sm¥r hledání dorazu p°i HH
R pouºívá se zna£ka otá£ky z HP HEDS pro nalezení HH
C hledat st°ed zna£ky
L pouºívá se limitní switch
P polarita limitního spína£e
T pouºívat lichob¥ºníkový pro�l rychlosti a plynulé brºd¥ní
M chyba p°i odchylce polohy v¥t²í neº REGMDm
Y osa pracuje v cyklickém reºimu
LCR=111 jen hledání zna£ky
CR=11 hledaní pouze st°edu zna£ky

Pro usnadn¥ní výpo£tu kon�gurace jsou dále uvedeny v²echny kombinace bit·
LCR. K £íslu je nutné p°i£íst pouze 8 (D) pro zm¥nu po£áte£ního sm¥ru, sníºení
rychlosti (SSS) a 256 (T) pro plynulé rozjezdy.

Hodnota Význam
0 hledat jen koncový vypína£ motoru
16 najít první zna£ku otá£ky od koncového vypína£e
32 hledat st°ed první zna£ky od koncového vypína£e
48 hledat st°ed zna£ky
64 hledat jen limitní spína£
80 najít první zna£ku otá£ky od limitního spína£e
96 hledat st°ed první zna£ky od limitního spína£e
112 pouze hledat zna£ku

2.3.1 Doporu£ené °e²ení Hard Home pro MARS8

Pro ochranu mechaniky je vhodné do série s motorem za°adit limitní spína£e. Nej-
lep²í je takové °e²ení, kdy p°i odpojení motoru dojde zárove¬ k jeho zastavení zkra-
továním p°es odpor nebo diodu. Po p°idání diod ke spína£·m umoº¬uje vyjetí z
limitní polohy. V p°ípad¥ bez diod je nutné osu navrátit do pracovního rozsahu
manuáln¥. Pokud je mechanika vybavena mechanickými dorazy, které ztlumí p°i
výjime£né situaci tvrdý náraz pohonu, pak není nutné limitní spína£e pouºít. Jed-
notka vyhlásí v takovém p°ípad¥ chybu v d·sledku p°ekro£ení limitního proudu.

Pro p°esné a jednozna£né de�nování po£áte£ní kalibra£ní polohy (hard home)
je nejvýhodn¥j²í pouºít kombinace p°esné optické zna£ky otá£ky (Index) optického
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Mark
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Obrázek 2: Doporu£ený pr·b¥h signál· pro Hard Home

sníma£e a mechanického spína£e (ozna£ovaného jako referen£ní zna£ka neboMark),
který p°epíná pouze jednou v celém pracovním rozsahu p°íslu²né osy. Pr·b¥h lo-
gických signál· referen£ní zna£ky Mark, zna£ky otá£ky sníma£e Index a výkonové
ochrany Limit jsou znázorn¥ny na obrázku 2.

Po nalezení po£áte£ní polohy p°íkazem HHm odpovídá nulová poloha HH po-
loha zvolenému bodu HH1 nebo HH2. Volba mezi bodem HH1 a HH2 se provádí
volbou polarity spína£e zna£ky Mark (REGCFG bit 7). Po£áte£ní sm¥r hledání
po£áte£ní polohy (REGCFG bit 3) musí být zvolen tak, aby se motor p°i spu²t¥ní
p°íkazu HHm za£al pohybovat k poloze, ve které dojde k p°epnutí spína£e Mark.
Pokud je bit 7 = 0, tak je zna£ka povaºována za aktivní v log 1 (HI). Pokud je
bit 7 = 1, pak je zna£ka aktivní v log 0 (LO). Bit 3 = 0 ur£uje kladný sm¥r po-
£áte£ního hledání zna£ky Mark v oblasti s neaktivní zna£kou. Hodnota 1 bitu 3
nastavuje po£áte£ní sm¥r na záporný. Je-li zna£ka p°i spu²t¥ní p°íkazu HHm ak-
tivní dojde nejd°íve k vyjetí z oblasti vymezené zna£kou v opa£ném sm¥ru neº je
sm¥r de�novaný bitem 3.

Algoritmus hledání nulové polohy je pro doporu£enou konstrukci spína£· násle-
dující:

1. Po p°íkazu HHm je nejd°íve otestováno je-li osa v oblasti aktivní zna£ky
Mark. Pokud ano, pak algoritmus p°ejde na krok 2., pokud ne, tak na krok 3.

2. Motor se postupn¥ za£ne pohybovat rychlostí REGMSm/2bity 0 .. 2 z oblasti
aktivní zna£ky Mark. Sm¥r pohybu je opa£ný, neº sm¥r ur£ený bitem 3.

3. Motor se za£ne pohybovat ve sm¥ru de�novaném bitem 3, rychlosti REGMSm/2bity 0 .. 2.

4. Je o£ekávána zm¥na hodnoty vstupu zna£kyMark do aktivní úrovn¥, po jejím
nalezení dojde k postupnému zpomalení.

5. Motor se rozb¥hne v opa£ném sm¥ru rychlostí je²t¥ 4× men²í, neº je po£áte£ní
rychlost hledaní zna£ky.

6. Po nalezení hrany zna£ky je aktivována detekce zna£ky otá£ky Indexu.

7. Po nalezení Indexu dojde k vynulovaní polohy a postupnému zastavení Mo-
toru.

Postup zaru£uje, ºe je vºdy nalezena shodná aktivace indexu i p°i nezanedbatelné
hysterezi spína£e zna£ky Mark. Hrana zna£ky i index jsou v kritickém pr·chodu
hledány p°i nízké rychlosti pro zaji²t¥ní vy²²í p°esnosti. Index je zachycen hardwa-
rov¥ s p°esností na 1 impulz IRC.

Pro zaru£ení správné funkce algoritmu je nutné zajistit, aby se rozptyl rozepnutí
spína£e zna£ky Mark nekryl s impulzem Indexu. Výhodou pouºití jediného p°e-
pnutí spína£e zna£ky Mark uprost°ed pracovní oblasti je eliminace zajíºd¥ní do
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limitních poloh a p°ípadného ru²ení vznikajícího na limitních spína£ích a dále moº-
nost zvolit mechanicky vhodnou po£áte£ní polohu celého systému, ke které sm¥°uje
po£áte£ní pohyb v²ech os.

Hodnota REGCFGm pro takto °e²ené hledání po£áte£ní polohy bude kombi-
nací

• MRS_CFG_MD2E_m bit 10 maska 1024 - p°ekro£ení regula£ní odchylky
vede k chyb¥

• MRS_CFG_SMTH_m bit 8 maska 256 - plynulé rozjezdy a zastavení

• MRS_CFG_HPS_m bit 7 maska 0/128 - polarita zna£ky Mark

• MRS_CFG_HLS_m bit 6 maska 64 - pouºívá se zna£ka Mark

• MRS_CFG_HRI_m bit 4 maska 16 - pouºívá se signál Index z IRC sníma£e

• MRS_CFG_HDIR_m bit 3 maska 0/8 - po£áte£ní sm¥r pohybu

• Sníºení po£áte£ní rychlosti pohybu 0 aº 7

Pro vý²e uvedený p°íklad bude kon�gurace pro nalezení pravého bodu (HH2):
zna£ka aktivní v 1, po£áte£ní sm¥r mimo zna£ku je záporný,
po£áte£ní rychlost REGMSm/4
1024 + 256 + 64 + 16 + 8 + 2 = 1370

Pro vyhledání leví moºnosti (HH1) pak bude pot°eba nastavit:
zna£ka aktivní v 0, po£áte£ní sm¥r mimo zna£ku je kladný,
po£áte£ní rychlost REGMSm/4
1024 + 256 + 128 + 64 + 16 + 2 = 1490
Vstupu jednotky jsou optimalizované pro diferen£ní logiku signál· (veden po-

zitivní i negativní signál). Toto °e²ení je nejlépe odolné proti ru²ení a standardn¥
se pouºívá u motoru Maxon s IRC £idly HP HEDL. Pokud není diferen£ní signál
k dispozici, je moºné zapojit pouze jeden z komplementárních vstup·. Vstupy jsou
na desce impedan£n¥ zakon£eny proti aktivn¥ udrºovaným úrovním nap¥tí okolo
2.5 V. Zárove¬ je zakon£ení navrºeno tak, aby pozitivní a negativní vstupy byly
mírn¥ rozváºené aby byla vstupní hodnota stabilní a de�novaná i v p°ípad¥ rozpo-
jeného vstupu. Rozváºení umoº¬uje vstupy vyuºít i pro p°ímé p°ipojení samotného
spína£e, který pozitivní nebo negativní vstup p°ipojuje k logické zemi nebo napá-
jení.

2.4 Triggery událostí

Nastavení triggeru události se provádí p°íkazem

20



TRIGt:s,m,do
TRIGt:s,m,n,mask,xor
t .. £íslo triggeru 0 aº 3
s .. zdroj triggeru 0 aº 15 ( -1 odpojení triggeru )

s.0 .. s.3 .. £íslo zdroje v rámci skupiny
s.4 .. náb¥ºná hrana
s.5 .. sestupná hrana
s.6 .. vyslat stav na vstupech
s.7 .. nastavit digitální výstupy
s.8 .. �ltr zákmit·
s.12 .. s.15 výb¥r skupiny (I/O jednotky)

m .. maska motor·, které se mají zastavit a vyslat polohu
m.0 .. zastavit A
m.1 .. zastavit B
...
m.7 .. zastavit H
m.8 .. vysílat A
m.9 .. vysílat B

m.15 .. vysílat H
do .. hodnota na digitální výstupy p°i triggeru
n .. £íslo skupiny výstup·
mask .. maska nastavovaných bit·
xor .. poºadovaná hodnota maskovaných bit·

pro bity neuvedené v masce dojde ke zm¥n¥ výstupu

Triggery vysílají

TGt!di,ma,mb,mc
t .. £íslo triggeru 0 nebo 1
di .. co bylo na vstupech v dob¥ triggeru, není-li

vysílání povoleno, vy²le "N"
ma,mb,mc .. podle volby m v nastavení vysílá polohu IRC

V základní verzi software odpovídají zdroje trigger· 0 a 1 vstup·m I1 (CN13) a
I2 (CN14) na desce MO_CTR1. Tyto vstupy jsou schopné zaznamenat i zm¥ny
trvající po krat²í dobu neº 1 ms. Hodnoty 2 aº 15 odpovídají p°íslu²ným digitálním
vstup·m ze skupiny 0, které jsou £teny téº p°íkazy DIGI? a DIGI0?.

2.5 Komparátory polohy

Nastavení komparátoru polohy se provádí p°íkazem
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CMPc:f,m,p,do
CMPc:f,m,p,n,mask,xor
c .. £íslo komparátoru 0 aº 3
f .. p°íznaky akce ( 0 vypnutí komparátoru )

f.0 .. £ekat na APm > p
f.1 .. £ekat na APm < p
f.2 .. zatím nevyuºito
f.3 .. pozastavit dal²í komparátory, do události na tomto komparátoru
f.4 .. nastavit digitální výstupy
f.5 .. comparátor je spou²t¥n opakovan¥ s p°ír·stkem CMPREPOc
f.6 .. potla£ení posílání zprávy p°i události

m .. písmeno komparovaného motoru
p .. komparovaná poloha ( p°epo£ty a rozsah shodný APm a Gm )
do .. hodnota na digitální výstupy p°i události na komparátoru
n .. £íslo skupiny výstup·
mask .. maska nastavovaných bit·
xor .. poºadovaná hodnota maskovaných bit·

P°i dosaºení události je komparátor deaktivován a je odeslána následující °ádka

CMPc!di
c .. £íslo komparátoru 0 aº 3
di .. co bylo na vstupech, není-li vysílání povoleno, vy²le "N"

Od verze �rmware 0.6 je moºné nastavit p°íznak pro opakované spou²t¥ní kompa-
rátoru. Pokud je p°íznak nastaven, dojde po dosaºení nastavené polohy k odeslání
°ádky sériovou komunikací, nastavení výstup·, je-li poºadováno, a nakonec je k
p°ednastavené hodnot¥ polohy p°i£ten ofset CMPREPOc p°íslu²ného komparátoru
a komparátor je nastaven do reºimu £ekání na p°ekro£ení nov¥ vypo£tené komparo-
vané polohy v libovolném sm¥ru. P°íznak pozastavení dal²ích komparátor· nastaven
není.

2.6 Roz²í°ené p°íkazy pro MARS8B

Jednotka MARS8B je z d·vod· bezpe£nosti vybavena vícenásobným ji²t¥ním a
vypínáním výkonových výstup·. Pro zapnutí systému je pot°eba nejd°íve povolit
zapnutí napájení.

Jméno Op Parametry Funkce
REGPWRON : x Povolení zapnutí napájení

<0,1>

Je-li povoleno zapnutí z °ídicího systému, je moºné stiskem ºlutého tla£ítka na £el-
ním panelu jednotky zapnout výkonový zdroj. Zdroj je moºné vypnout jak tla£ítkem
na £elním pnelu, tak nastavením REGPWRON na hodnotu 0.

Jméno Op Parametry Funkce
REGPWRFLG : xxx P°íznaky pro °ízení výkonových

výstup·
<0,255>
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Obrázek 3: Rozmíst¥ní konektor· na jednotce MARS8

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
P°íznaky BREAK LIM ON

P°íznak ON povoluje °ízení výkonových výstup· z generátor· PWM. P°íznak LIM
ru²í vypnutí výstup· zp·sobené pohybem robota mimo vymezenou pracovní oblast.
P°íznak by m¥l být nastavován jen po nezbytn¥ nutnou dobu p°i automatickém
návratu do pracovní oblasti. P°íznak BREAK slouºí k odbrzd¥ní os vybavených
elektromagnetickou brzdou.

3 Ovládání p°es IIC rozhraní

4 Manuální ovládání

5 Konektory a p°ipojení

P°ipojení napájení (POWER)

�ídicí jednotka MARS 8, sestavená v základní kon�guraci desek MO_PWR1,
MO_CPU1 a MO_CTR1, p°edpokládá p°ivedení vn¥j²ího napájecího nap¥tí 24 V
na t°ípinový konektor typu ARKZ950/3. Pro p°ípady, kdy je nutné umoºnit samo-
statné vypínání zdroje pro výkonové výstupu, je p°ívod kladného napájecího nap¥tí
rozd¥len na dv¥ svorky. Svorka+24 V Control slouºí k napájení °ídicí elektroniky,
svorka +24 V Motor je p°ivedena na výkonové m·stky motor·. Jednotka zasta-
v¥ná do standardní plechové sk°ín¥ je vybavena zdrojem pro napájení ze sí´ového
nap¥tí 230 VAC.
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Pin Signál
1 +24 V Control
2 +24 V Motor
3 Power GND

Konektor pro p°ipojení joysticku (JOYSTICK)

Jednotka MARS 8 p°edpokládá analogový joystick se t°emi potenciometry. P°ive-
dení vodi£· na ²pi£ky konektoru na °ídící jednotce je následující.

Pin Signál Alt. TTL vstup DB9
1 VCC 8,9
2 VSTUP A I13 3
3 VSTUP B I14 4
4 VSTUP C I15 5
5 GND 1,2

V p°ípad¥ zapouzd°ení jednotky MARS ve sk°í¬ce, je vstup joysticku vyveden na
konektor Canon DB9 s dutinkami.

Konektor komunikace RS232 (RS232)

Na desku jednotky se p°ipojuje kabel krimpovacím konektorem. K jednotce je do-
dávána p°evodka na standardní konektor DB9 nebo DB25. V tabulce je uvedeno i
propojení na DB25 pro p°ipojení k PC.

MARS 8 PC
Pin na desce Signál DB9 Signál DB25 DB9

1 TxD 2 RxD 3 2
2 RxD 3 TxD 2 3
3 RTS 8 CTS 5 8
4 CTS 7 RTS 4 7
5 GND 5 GND 7 5

P°ipojení komunikace RS485

Jednotka umoº¬uje alternativn¥ vyuºít interface asynchronní komunikace pro p°i-
pojení ke sb¥rnici podle standardu RS-485. Propojkou J1 je ur£eno, která norma a
budi£ asynchronní komunikace je pouºíván. Propojení ²pi£ek 1-2 nastavuje komu-
nikaci podle standardu RS-485 a poloha 2-3 podle standardu RS-232. Dva vodi£e
pro komunikaci podle standardu RS-485 se p°ipojují na konektor RS485.

Konektory pro p°ipojení motor· a IRC £idel

Výkonové výstupy pro jednotlivé motory jsou vyvedeny na dvoupinové konektory
MOTOR A aº H (typ ARKZ950/2). Inkrementální £idla polohy se p°ipojují na
desetipinové konektory IRC A aº H (typ MLW10G / kabel PFL10). Pokud je jed-
notka zastav¥na do plechové sk°ín¥, jsou výkonové výstupy vyvedeny na konektory
MIC334 ur£ené pro kabelové koncovky MIC324. U sk°í¬ového provedení jsou pro
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vstupy IRC pouºity patnáctipinové delta konektory, které jsou pro p°ipojení malých
motork· vybaveny i výkonovými výstupu.

Signál Samo°ezný10-pin· Delta15-pin· IRC HPHEDL IRC HPHEDS
Mark Inv 1 1 -
+5V 2 9 2 4
GND 3 2 3 1
Mark 4 10 -
Fáze A Inv 5 3 5
Fáze A 6 11 6 3
Fáze B Inv 7 4 7
Fáze B 8 12 8 5
Index Inv 9 5 9
Index 10 13 10 2

6
Motor + 14,7
Motor - 15,8

Digitální vstupy a výstupy

Pin Signál
Konektor I1 - CN13
1 VCC
2 INPUT
3 GND
Konektor I2 - CN14
1 VCC
2 INPUT
3 GND

Synchronní komunikace SPI (SCI)

K jednotce MARS8 lze p°es synchronní sériovou komunikaci SPI p°ipojit 3 (s de-
kodérem chipselect· aº 7) vstupních a stejné mnoºství výstupních registr· registr·.
Maximální bitová ²íka posuvných registr· je 16 bit·. Registry mohou být samo-
statné obvody pro realizaci digitálních vstup·/výstup· nebo je moºné p°ipojit i
sloºit¥j²í periferie komunikujíci podle standardu SPI (AD/DA p°evodníky, budi£e
segmentových displej·, atd.).

Pin Signál
1 VCC
2 GND
3 SDI
4 SDO
5 SCLK
6 CS1
7 CS2
8 CS3
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Na ²pi£kách VCC/GDN je k dispozici napájení +5 V pro p°ipojené periferie. Data
synchronizovaná hodinami SCLK jsou p°ená²ena po vodi£ích SDI/SDO. Signály
CSx slouºí k výb¥ru periferie.

Sb¥rnice pro °ídicí systémy CAN (CAN)

Jedná se o moderní multimaster sb¥rnici s deterministikým p°id¥lováním komuni-
ka£ního média jednotlivým uzl·m. Na jednotce MARS8 je implementována vari-
anta ozna£ovaná HighSpeed slouºící pro komunikaci do rychlosti 1 MBd.

Pin Signál
1 CAN GND
2 CAN L
3 SHIELD
4 CAN H
5 CAN VCC

Komunikace I2C (CN3)

Pin Signál
1 GND
2 SCL
3 VCC
4 SDA

Dal²í konektory

Rozhraní BDM slouºí k p°ipojení jednotky k vývojovému systému umoº¬ujícímu
nahrávat a ladit �rmware mikrokontroléru.

6 Výrobce

Elektronickou °ídící jednotku dodává �rma:

PiKRON s.r.o. Tel. Fax: (2)84684676
Ka¬kovského 1235 Tel. : (2)96781671
18200 PRAHA 8
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