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1 Specifikace systému pro viceosou regulaci

Elektronicka fidici jednotka M ARS je uréena pro regulaci polohy az t¥i stejnosmérnych
motoru s inkrementélnimi ¢idly piirastku polohy a jedné indexové znacky na otacku
motoru. Pracovni plocha ovlddaného zafizeni muze byt vymezena elektromechan-
ickymi koncovymi pfepina¢i zapojenymi do vykonovych vétvi motoru nebo ¢idly
limitni polohy s logickymi vystupy. Pro zpfesnéni urceni vychozi polohy je mozné
vyuzit kombinace koncovych spinacu, ¢idel ve volitelné kombinaci s indexovym
vystupem.

Piikazy pro jednotku lze zaddvat z volitelné lokalni klavesnice nebo pies rozhrani
I2C piipojené klavesnice. Z nadiizeného poéitace lze pifkazy posilat pies rozhrani
I2C, RS-232 nebo volitelné pies rozhrani RS-485. Jednotka mize byt doplnéna
vstupem pro ti{osy analogovy joystick.
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Mimo fi{zeni motoru je mozno vyuZzit péti logickych, ¢ty vykonovych a dvou
od ostatni elektroniky galvanicky oddélenych vystupu. Jako digitalni vstupy lze
Cist indexové znacky motoru a az devét dalich logickych vstupt. Pét z nich je téz
vyuzitelnych jako analogové vstupy 0 az 2.5 V s rozliSenim 10 bitu. Pii pouziti
joysticku jsou ovSem tii ze vstupu pouzity pro joystick.

Kazdy ze dvou nastavitelnych triggeru udélosti muze po zvoleni jednoho ze ¢tyf
digitdlnich vstuptu pti nadefinované zméné stavu vstupu vysilat informaci o poloze
regulovanych os a stavu digitalnich vstupu. Dédle muze pii aktivaci triggeru byt
zastaven pohyb zvolenych os a nastaven stav digitalnich vystupu.

Technicka data jednotky MARS :

veli¢ina \ hodnota \ jednotky ‘
Napdjeci napéti 18 az 36 VDC
Max. pripustny proud jednim motorem 5 A
- nadproudové ochrana elektronicka pro kazdou osu
Vstup snimace polohy (IRC) 2 fdzove posunuté signily
+ index
drovné TTL nebo RS-422
Max. frekvence IRC signalu 3 MHz
Vstupy snimacu joysticku 0azb \%
- predpoklddana centralni poloha 2.5 A%
- citlivost vstupu joysticku rozsah lze upravit pro

konkrétni joystick odpory

Jemné doladéni citlivosti a nulové polohy joysticku | softwarové

Generétor pozadované polohy lichobéznikovy prubéh s
nastavitelnym zrychlenim
a maximalni rychlost{

Regulace polohy motoru vle¢ny PID regulator s ne-
linearnim tlumenim

Nastavovani P, I a D konstant softwarove

Korekce necitlivosti vykonovych budict softwarove

Rozsah polohy motoru +8000.000 po 0.001

- rozsah v perioddch IRC signélu (4 faze) 4000000

Kalibrace absolutni polohy automatické vyhledani vo-

litelné kombinace konco-
vych spinacu a indexu

Pro pfesné polohovaci aplikace mensich a stiednich rozméru s vysokymi naroky
na presnost je vhodna kombinace jednotky MARS s motory MAXON RE 70 W
/ 42 VDC s inkrementdln{ ¢idly HP HEDS 5540 s TTL vystupy nebo HP HEDL
5540 s RS-422. Tato IRC ¢idla vysilaji 500 period fazové posunutych signialu na
otocku motoru a jsou doplnéna indexovou znackou. Jednotka MARS je schopna
mefit polohu s pfesnosti 1/2000 otocky a provadét polohovou regulaci a najizdét na
koncovou polohu s presnosti +1,/2000 otocky.

Pro vymezeni pracovni oblasti 1ze zapojit do vykonového vystupu na motory
koncové spinace s diodami pro navrat z polohy za koncovym spinacem a pro rychlé
zastaveni pfi vyjeti z pracovni oblasti.

Pro napdjeni ze sité je mozné pouzit napéjec¢ s transformatorem s dvojitou izo-
laci nebo pulzni zdroj. Jednotka M ARS a vsechny periferie a motory nejsou pod
napétim nebezpeénym dotyku.



Udrzba.
Vlastni #idici jedmotka MARS nevyfaduje zéddnou idrzbu.

2 Ovladani z PC po lince RS232

Jednotka komunikuje s pocitacem pfes sériové asynchronni rozhrani. Pozadované
nastaveni komunikaéniho portu je 9600 b/s, 8 bitu, zddn4 parita, 2 stopbity. Rizen{
toku dat je provaddéno hardwarové signaly CST a RTS. Rychlost komunikace je
mozné nastavovat z lokaln{ kldvesnice od 2400 b/s do 19200 b/s. Zvolend hodnota
se uklada s ostatnimi parametry do paméti EEPROM.

2.1 Tvar prikazu a dotazt posilanych po RS232

Piikaz se sklddd z jména, operac¢niho znaku a parametru. Jednotlivé ¢dsti mohou
byt oddéleny mezerami.

Jméno je libovolnd kombinace pismen a ¢islic za¢inajici pismenem. V piipadé
piikazu vztahujicich se k jednotlivym motorum je jméno na konci doplnéno o
znak motoru ( A, B a C ) déle oznaceny 'm’.

Operaéni znak definuje jestli se jednd o piikaz ( znak ’:’ ) nebo dotaz ( znak ’?’
). Pro potvrzovéni muze byt pouzit znak ’\’.

Parametr, jehoz vyznam je dany piikazem. Dale bude 'xxx.xxx’ oznacovano de-
setinné ¢islo, 'xxx’ celé ¢islo a 'x’ ¢islice. Zaporna ¢isla zacinaji znakem ’-’.
Jména jednotlivych piikazi.
e Pifkazy pro najizdén{ na polohu a referencni znacku, vice v odstavei [2:21]
Gm, GRm, APm, HHm, HH
e Nastaveni parametru regulatoru, vice v odstavci [2.2.2
REGPm, REGIm, REGDm, REGS1m, REGS2m, REGMSm, REGACCm,
REGMEm, REGCFGm, REGDBGm, REGTYPEm, REGSFRQ

e Podpora ladéni odezvy reguldtort, vice v odstavci [2.2.3
REGDBGm, REGDBGHIS, REGDBGPRE, REGDBGGNS, REGDBGGNR

e Nulovani, zastaveni a odpojeni reguldtori, vice v odstavci [2.2.4
STOPm, STOP, PURGE, CLEARm, CLEAR, RELEASEm, RELEASE

e Potvrzovani piijeti a dokonéeni pifkazi, vice v odstavci
READY, R, Rm, REPLY

e Joystick a klavesnice, vice v odstavci [2.2.6
KEYLOCK, JOYSTICKm, JOYSTICK, JOYOFFSm, JOYRESm, JOYHYSm,
JOYCAL

e Status systému, vice v odstavci [2.2.7]
STm, ST

e Piimé tizeni rychlosti, vice v odstavci [2.2.8
SPDm, SPDTm



e Priimé fizeni vstupu a vystupu, vice v odstavei [2.2.9]
PWMm, DIGO, DIGI, ADCx, TRIGt, CMPc

e Systémové piikazy, vice v odstavci [2.2.10
VER, HEXLD, TEST, CFGNVSAVE, CFGDEFAULT

2.2 Popis prikaza

Nésleduje popis jednotlivych pifkazu. Piikazy oznacené "*opt’ jsou k dispozici jen
pro nékteré konfigurace systému.

2.2.1 Priikazy najizdéni na polohu a referen¢ni znacku

| Jméno | Op | Parametry | Funkce

Gm : XXX.XXX Najeti na absolutni polohu
<-8000,8000.000>

Najede motorem 'm’ na absolutni polohu "xxx.xxx’.

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce

GRm : XXX. XXX Najeti na relativni polohu
<-8000,8000.000>

Relativni pohyb motoru 'm’ o vzdalenost 'xxx.xxx’.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
APm ? Aktuéalni poloha

Vraci aktudlni polohu motoru 'm’ ve formatu 'xxx.xxx’.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ HH \ : \ \ Referenc¢ni poloha ‘

Nalezne referenéni znacku a vynuluje odecet polohy pro vSechny motory.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘

’ HHm \ : \ \ Referencni poloha 'm’ ‘

Nalezne referen¢ni znacku a vynuluje odecet polohy pro motor 'm’.



2.2.2 Nastaveni parametru regulatoru

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce

REGPm 27| xxx Proporcionélni kon. pro 'm’
<0,255>

REGIm 27 xxx Integraéni konstanta pro 'm’
<0,255>

REGDm 27| xxx Derivaéni konstanta pro 'm’
<0,255>

REGS1Im 27| xxx 1. pomocna konstanta 'm’
<0,255>

REGS2m 27| xxx 2. pomocné konstanta 'm’
<0,255>

Ptikazy umoznuji nastaveni a ¢teni konstant regulatoru motoru 'm’. Pfesny vyznam
parametru a rozsah povolenych hodnot zavisi na zvoleném typu reguldtoru pro dany
motor. Pro PID slouzi parametry S1 a S2 k potla¢ni necitlivosti vystupnich budié¢t.

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce
REGMSm 27| xxx Maximalni rychlost pro 'm’
<0,30000>

Nastavi maximalni rychlost pro motor 'm’ ve formatu ’xxx’. Rychlost se pouzije
pro piikazy najeti na polohu a jako limit rychlosti pii fizeni joystickem. Hodnota je
zadavéana primo v prirustku IRC nasobeného 256 za periodu vzorkovéni.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
REGACCm ? XXX Zrychleni pro motor 'm’
<0,30000>

Nastavi zrychleni pro motor 'm’ ve formatu ’xxx’. Hodnota zrychleni se pouzije
pro piikazy najeti na polohu pii lichobéznikovém profilu rychlosti. Pfi konfiguraci
s lichobéznikovym profilem rychlosti se hodnota pouziva pro zpomaleni pii piikazu
STOP a preruseni pohybu dalsim piikazem Gm, GRm. Zrychleni se dale pouziva
pii fizeni rychlosti pii piikazech SPDm a SPDTm. Hodnota odpovidéd piirustku
rychlosti za periodu vzorkovani.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
REGMEm 27| xxx Maximélni PWM pro 'm’
<0,30000>

Hodnota omezuje maximalni plnéni vystupu PWM pro motor 'm’. Snizenim max.
PWM se snizuje v piislusném poméru k napajecimu napéti maximalni napéti, které



muze byt pfivedeno na motor. V praxi se pouziva k ochrané motoru stavénych na
mensi jmenovité napéti, nez je napdjeci napéti. Hodnota 32000 odpovidd plnému
napéti.

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce
REGCFGm 27| xxx Konfiguracni slovo pro 'm’
<0,30000>

Konfigurace definuje pro motor 'm’ prubéh rychlosti pii pohybu z jedné polohy do
druhé, zpusob nalezeni nulové polohy a prepocty logickych a fyzickych soufadnic.
Zadané dekadické cislo je interpretovano jako bitové pole xxxxxNxTxLCRDSSS.
Kompletni popis je uveden v

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce
REGTYPEm : X Zména typu regulatoru pro 'm’
*opt <0,5>

Zmeéna typu regulatoru pro motor 'm’. Nasledujici tabulka uvadi mozné typy regulatoru,
které jsou implementované v soucasné verzi software. Prednastaveny typ je linedrni
PID nebo PID s nelinearitou podle modifikace software.

] Hodnota \ Regulator \

defaultni typ

PID s nelinearitou
PID linedrni

diskrétni filtr

reléova charakteristika
vystup bez IRC vazby

QY| WIN O

Dulezité upozornéni: Soucasna verze software neumoznuje ulozit volbu regulatoru
do nastaveni v paméti EEPROM. Pokud je potfeba pouzit jiny typ regulatoru pro
néktery motor, nez je regulitor prednastaveny v software, je nutno vzdy po zap-
nuti jednotky provést nové nastaveni. Vyrobce je schopen na pozadani pfipravit
modifikovanou verzi s libovolnymi prednastavenymi defaultnimi parametry a typy
reguldtoru pro jednotlivé osy.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
REGSFRQ 2?7 I x Vzorkovaci frekvence regulatoru
*opt <0,4>

Nastavi vzorkovaci frekvenci regula¢ni smycky vsech motori. Vyznam jednotlivych
hodnot 0 .. default, dalsi hodnoty postupné odpovidaji vzorkovaci frekvenci 600,800,1000,1200
Hz. Hodnota se ukladd s ostatnimi parametry do paméti EEPROM.



2.2.3 Podpora ladéni odezvy regulatora

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
REGDBGm : b Povoleni sledovani 'm’
<0,1>

Povoleni ukladani historie pohybu motoru 'm’; zaroven oznacuje motory, na které
se budou vztahovat ostatni REGDBGxxx piikazy. Pro motory s nastavenym
ptiznakem jsou vzdy po spusténi pohybu ukladany hodnoty skute¢né rychlosti a
hodnoty vysilané do PWM budiécu.

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce
REGDBGHIS : XXXX Vycteni historie pohybu
<0,3000>

Piikaz pro vycteni historie pohybu, parametr udavéa pocet vyslanych ¢isel. Kazdé
¢islo je vyslano na samostatné radce.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
REGDBGPRE : XXXX Piiprava dat pro sledovani
odezvy
<0,3000>

Ulozi do paméti data pro ptikazy sledovani odezvy motoru. Parametr udava pocet
ukladanych hodnot. Hodnoty se vysilaji na samostatnych radkach.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ REGDBGGNS \ : \ \ odezva samotného motoru ‘

Rid{ vystupy PWM motort s nastavenym REGDBGMm na 1 podle hodnot ulozenych
pitkazem REGDBGPRE. Piitkaz REGDBGHIS po provedeni prikazu umoznuje
vyCist skuteény prubéh pohybu motoru.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ REGDBGGNR \ : \ \ odezva regulace motoru ‘

Nastavuje pozadavek na zménu polohy pro reguldtory motoru s nastavenym REGDBGm
na 1 podle hodnot ulozenych piikazem REGDBGPRE. Pitkaz REGDBGHIS
po provedeni pfikazu umoznuje vycist skutetny prubéh pohybu motoru.



2.2.4 Nulovani, zastaveni a odpojeni regulatora

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ CLEARm ‘ : ‘ ‘ Vypnuti fizeni a nulovani 'm’ ‘
CLEAR : Vypnuti fizeni a nulovani vSech

motoru

Vypnuti fizeni motoru 'm’ a vynulovani odec¢tu polohy.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ STOPm \ : \ \ Zastaveni pohybu motoru 'm’ ‘
’ STOP \ : \ \ Zastaveni pohybu vsech motoru ‘

Zastaveni pohybu motoru 'm’, regulace vsak pokracuje. Pfi povoleném lichobéz-
nikovém prubéhu rychlosti dojde k plynulému zpomaleni a pak teprve k tiplnému

zastaveni.
’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ PURGE \ : \ \ Zastavi regulace s chybou ‘

Zastavi regulace motoru s chybou a chyby vynuluje, ostatni motory pokracuji v

zapocaté ¢innosti.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
| RELEASEm  [: | | Odpoji regulétor a zastavi 'm’ |
RELEASE : Odpoji  regulaci a  zastavi

vsechny motory

Odpoji reguldtory a uvolni motory pro manudlni pohyb nebo pro uklidnéni.

2.2.5 Potvrzovani piijeti a dokonéeni piikazi

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
READY : X Ohlas ukonéeni operace
<0,1>

Zapina a vypind ohlas dokonceni vSech operaci. Po ukonceni ¢innosti vSech motoru
vysila fadku 'R!” nebo 'FAIL!’ v pfipadé alespon jednoho motoru s piiznakem chyby.

’ Jméno

\ Op \ Parametry

\ Funkce

(R

| :

|

| Ohlas ukonéen{ jen jednou




Vysle jedno 'R)’ nebo "FAIL! po skonéeni préavé probihajicich operaci nebo okamzité,
neni-li zddny motor zanepriazdnén.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce

’ Rm \ : \ \ Ohlas pro jednotlivy motor

Vysle 'Rm!” nebo "FAILm!” po skonceni aktivit motoru 'm’.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
REPLY : X Potvrzovani piikaza
<0,1>

Zapind a vypind potvrzovani radek jejich kopif se znakem ’\’.

2.2.6 Joystick a klavesnice

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
KEYLOCK : b Blokovani kldvesnice
<0,1>

Zakazuje a povoluje fizeni z klavesnice na jednotce.

| Jméno | Op | Parametry | Funkce

’ JOYSTICKm ‘ : ‘ Rizeni osy 'm’ joystickem

’ JOYSTICK \ : \ \ Rizeni vSech os joystickem

Zapina fizeni polohy motoru pomoci joysticku.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
JOYRESm 27| xxx Rozligen{ osy joysticku
<-32000,32000>
JOYOFFSm 27| xxx Stiedova poloha osy joysticku
<0,65000>
JOYHYSm 27| xxx Uhel necitlivosti osy joysticku
<0,65000>

Pro jednotlivé osy joysticku odpovidajici jednotlivym motorim nastavuje rozliseni,
offset sttedové polohy a necitlivost okolo stfedové polohy.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce

JOYCAL : Kalibrace stfedové polohy
| [ ] |

Kalibrace stiedové polohy joysticku (JOYOFFS) pro viechny osy.



2.2.7 Status systému

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘

’ STm \ ? \ \ Status motoru 'm’ ‘

Vraci status motoru 'm’. Dekadické ¢islo je tfeba interpretovat jako bitové pole.

’ Bit \ Vyznam

0 Povolen odecet IRC

Povolen regulator

Povolen generator

Chyba

Probiha minuly pitkaz

Zapnuto ukladani prubéhu regulace

QY | R DN =

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
[ ST 17 ] | Status vSech motoru \

Vraci logicky soucet stavu vsech motoru.

2.2.8 Piimé tizeni rychlosti

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce
SPDm : XXX Toc¢it zadanou rychlosti
*opt <-32000,32000>

Zadava pozadavek na to¢eni motoru 'm’ zadanou rychlosti. Zména rychlosti probiha
se zrychlenim zadanym piikazem REGACCm.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
SPDTm : XXX, VYY Tocit rychlosti ’xxx’ po max
dobu 'yyy’
*opt <-32000,32000>
<0,32000>

Zadava pozadavek na toceni motoru 'm’ zadanou rychlosti 'xxx’. Zména rychlosti
probiha se zrychlenim zadanym piikazem REGACCm. Toceni pokracuje po 'yyy’
period vzorkovani. Nepiijde-li dalsi ptikaz pro dany motor do této doby dojde k
plynulému zastaveni pohybu.
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2.2.9 Piimé trizeni vstupa a vystupa

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
PWMm : XXX Ptimé nastaveni PWM
*opt <-32000,32000>

Ptimé nastaveni PWM vystupu motoru 'm’ na hodnotu 'xxx’

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
DIGO : XXXXX Nastaveni digitdlnich vystuptu
*opt <0,65535>

Nastavi digitdlni vystupy 0 az 15 podle jednotlivych bitu bindrni reprezentace
parametru.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
DIGI ? Cteni stavu digitalnich vstupu
*opt

Precte digitalni vstupy 0 az 15 a vysle pfecteny stav jako dekadickou hodnotu.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
ADCa ? Cteni analogového vstupu
*opt

Vraci hodnotu analogového vstupu ’a’.

’ Jméno \ Op \ Parametry Funkce
TRIGt : s,m,do Nastaveni triggeru
*opt

Triggery udalosti jsou popsané v odstavci

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce
CMPc : f,m,p,do Komparatory polohy
*opt

Komparétory jsou popsané v odstavci

11



’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘

CMPREPOc poffs Offset polohy pti periodickém

spousténi komparatoru

*opt, ver 2.1

Komparétory jsou popsané v odstavci

2.2.10 Systémové prikazy

| Jméno | Op | Parametry | Funkce \
’ VER \ ? \ \ Vraci verzi software ‘

Slouzi k zjisténi verze firmware jednotky.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ IHEXLD \ : \ \ Nacteni nového software ‘

Piikaz slouzi k nac¢teni programu v Intel-HEX formétu do paméti RAM v jednotce
MARS.

| Jméno | Op | Parametry | Funkce ‘
’ TEST \ 2 ? \ \ Test propojeni ‘

Kontrola propojeni a vstupniho nebo vystupniho listu piikazu.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ REBOOT \ : \ \ Resetovani software jednotky ‘

Provede reset jednotky pii kterém jsou znovu nacéteny hodnoty parametru z EEP-
ROM.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
’ CFGNVSAVE ‘ : ‘ ‘ Ulozeni parametra do EEPROM ‘

Ulozi nastaveni hodnot parametri pro jednotlivé motory a vzorkovaci frekvence do
paméti EEPROM. Tim je zaruceno, ze ulozené hodnoty parametri budou naéteny
pfi ptristim zapnuti jednotky.

’ Jméno \ Op \ Parametry \ Funkce ‘
CFGDEFAULT | : Nastaveni preddefinovanych
parametru

12



Nacte standardni nastaveni vSech parametria pro vsechny motory zakompilované
vyrobcem do software.

2.3 Konfigurace

Nastaveni konfigurace pro jednotlivé osy piikazem REGCFGm urcuje prubéh rychlosti
pii pohybu z jedné polohy do druhé a zpusob nalezeni nulové polohy. Zadané
dekadické c¢islo je interpretovano jako bitové pole.

Bit 1514131211109 876|543

| o
w| =
wn| o

Piiznaky || x | x | x | x | x | N|x|T|x|L|C|R|D

Vyznam jednotlivych piiznaku je uveden v nasledujici tabulce.

Ptiznaky ‘ Vyznam ‘
SSS rychlost hledan{ dorazu pii HH bude REGMSm / 2°SSS
pocatecni smér hledani dorazu pii HH

pouziva se znacka otacky z HP HEDS pro nalezeni HH
hledat stfed znacky

pouzivé se limitni switch

pouzivat lichobéznikovy profil rychlosti
soufadnice z RS232 nejsou prepocitavany
LCR=111 | jen hledani znacky

CR=11 hledani pouze stfedu znacky

ZiH|| Q=T

Pro usnadnéni vypoctu konfigurace jsou dale uvedeny vsechny kombinace bitu
LCR. K éfslu je nutné pfi¢ist pouze 16 (D) pro zménu poéateéniho sméru, snizeni
rychlosti (SSS) a 256 (T) pro plynulé rozjezdy.

Hodnota \ Vyznam

0 hledat jen koncovy vypina¢ motoru

16 najit prvni znacku otacky od koncového vypinace
32 hledat stfed prvni znacky od koncového vypinace
48 hledat stied znacky

64 hledat jen limitni spinac¢

80 najit prvni znacku otacky od limitniho spinace
96 hledat stfed prvni znacky od limitniho spinace
112 pouze hledat znacku

2.4 Triggery udalosti

Nastaveni triggeru udalosti se provadi piikazem
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TRIGt:s,m,do

t .. cislo triggeru 0 nebo 1
s .. zdroj triggeru 0 az 3 ( -1 odpojeni triggeru )
s.0s.1.. ¢islo zdroje
s.4 .. nabézna hrana
8.5 .. sestupnd hrana
s.6 .. vyslat stav na vstupech
s.7 .. nastavit digitalni vystupy
m .. maska motoru, které se maji zastavit a vyslat polohu
m.0 .. zastavit A
m.l .. zastavit B
m.2 .. zastavit C
m.4 .. vysilat A
m.5 .. vysilat B
m.6 vysilat C

do .. hodnota na digitalni vystupy pfi triggeru

Triggery vysilaji

TGt!di,ma,mb,mc

t .. cislo triggeru 0 nebo 1

di ... co bylo na vstupech v dobé triggeru, neni-li
vysilani povoleno, vysle "N”

ma,mb,mc .. podle volby m v nastaveni vysila polohu IRC

2.5 Komparatory polohy

Nastaveni komparatoru polohy se provadi prikazem

CMPc:f,m,p,do
¢ .. Ccislo komparatoru 0 az 3
f .. piiznaky akce ( 0 vypnut{ kompardtoru )

f.0.. cekat na APm > p

f1.. cekat na APm < p

f.2 .. zatim nevyuzito

f.3 .. pozastavit dalsi kompardtory, do udalosti na tomto komparatoru
f.4 .. nastavit digitalni vystupy

f.5 .. comparator je spoustén opakované s priruistkem CMPREPOc

m .. pismeno komparovaného motoru
p .. komparovand poloha ( pfepocty a rozsah shodny APm a Gm )
do .. hodnota na digitalni vystupy pii udalosti na komparatoru

P1ii dosazeni udélosti je komparator deaktivovan a je odeslana nasledujici radka

CMPcldi
¢ .. Cislo komparatoru 0 az 3
di .. co bylo na vstupech, neni-li vysilani povoleno, vysle ”N”

Od verze firmware 2.1 je mozné nastavit priznak pro opakované spousténi kom-
paratoru. Pokud je pfiznak nastaven, dojde po dosazeni nastavené polohy k odeslani
radky sériovou komunikaci, nastaveni vystupu, je-li pozadovéno, a nakonec je k

14



prednastavené hodnoté polohy pric¢ten ofset CMPREPOc piislusného komparatoru
a komparator je nastaven do rezimu ¢ekani na ptrekroceni nové vypocétené kom-
parované polohy v libovolném sméru. Piiznak pozastaveni dalsich komparédtort nas-
taven neni.

3 Ovladani pres IIC rozhrani

Zprava se skldda z informace o typu zpravy a dat. Typy I?C zprav vyuzivané
jednotkou MARS jsou uvedeny v nésledujici tabulce.

Symbol \ Kéd \ Typ zpravy ‘
IC_CMD 40H | Piikazy pro ovladani motoru
IIC_.CMM | 41H | Rezervovéano

IIC_.STM | 42H | Rezervovano

IIC_.TEC | 51H | Rizeni IIC klavesnice a displaye
IIC_.TEK | 52H | Informace o stisnutych kldvesich
IIC_.TED | 53H | Zobrazovani dat na display

Zpravy typu IIC_CMD slouzi k zasilani piikazu pro regulitory polohy, nas-
tavovani parametru reguldtoru a ¢teni polohy a stavu jednotlivych motorti. Formét
nezkracené zpravy je uveden nize.

Zépis I11C addr 10H+W

0 typ zpravy IIC_CMD
1 operace
2 ¢islo motoru

3,4,[5,6] | hodnota parametru pro dany motor
Cteni IIC addr 10H4R

0,1 status celého systému

2,3,[4,5] | hodnota parametru daného motoru

Pokud je jednotkou MARS pfijmuta zprava obsahujici jen typ zpravy, nic se ne-
provede a pfi nasledném ¢teni dojde vyslani souhrného statusu systému. Obsahuje-li
zprava pouze typ a operaci, dojde ke spusténi piikazu ve vSech regulatorech a pii
pristim ¢teni se odesle status systému. Pfidanim ¢isla motoru se pii ¢teni ¢te i hod-
nota parametru specifikovaného operaci a ¢islem motoru. Pokud zpréva obsahuje i
hodnotu, je tato ulozena do specifikovaného parametru. Jednotka M ARS umoznuje
pfijimat i vycitat parametry Sestnactibitové i tficetidvoubitové. Delsi reprezentace
je predevsim vyhodnd pro reprezentaci polohy.

V nasledujici tabulce jsou uvedeny kédy jednotlivych operaci. Ve sloupci parametr
je uvedeno, kterou hodnotu parametru je pro danou operaci mozno nastavit nebo
Cist.
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] Kod \ Parametr \ Popis

0 Aktuélni poloha | Cteni aktudlni pozice

1 Zédana poloha Zadéani pozadované polohy

2 Zadana poloha Po zadéni polohy spusti pohyb

3 Status Spusti Hard Home

4 REG P Nastaveni a ¢teni konstanty P

5 REG I Nastaveni a ¢teni konstanty I

6 REG D Nastaveni a ¢teni konstanty D

7 REG ME Maximéalni plnéni PWM

8 REG MS Maximéalni rychlost pohybu

9 REG ACC Maximé&ln{ zrychlen{

A REG SCM Multiplika¢ni konstanta pro prevod souradnic
B REG SCD Délici konstanta pro prevod soufadnic
C Min LS Neimplementovéno

D Max LS Neimplementovano

E | REG CFG Konfiguraéni piiznaky

F Status Status motoru

Nastaveni pfiznaku pro hard home je shodné s nastavenim pres RS-232 viz
Stavové pifznaky étené pies I°C jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

] Bit \ Symbol \ Popis ‘
0 | TRP_.SGN
1 | FL_.HH
2 | FL_ATIM
3 | FL.LENOV | Pfeteceni energie pro rozbéh motoru
4 | ENE_ON
5 | ERR.FLG | Nastala chyba pii regulaci
6 | CMD_LCK | Neni mozné pfijmout dalsi piikaz
7 | CMD_BSY | Probiha minuly piikaz

4 Manualni ovladani

Jednotku MARS lze piimo obsluhovat z lokalni klavesnice, nebo z klavesnice pfipojené
pies ozhrani I2C.

Tlacéitko Funkce

A, B, C Piepne display pro ovlddédni jednotlivych motoru A, B, C. Po napséni ¢isla
a stisku kldvesy ENTER dojde k spusténi pfesunu na zadanou polohu. Cislo
se zadava klavesami 0 az 9, desetinou teckou a zména znaménka se provede
kldvesou IMPL *.*

LIST Zobrazi souhrnny display pro vSechny motory. Ptistup k jednotlivym mo-
toram kursory T, |.

RUN Sepne pro vsechny osy ovladani Joystick.

HOLD Spusti hard home (hleddn{ nulové polohy) pro viechny osy

END Odpoji regulatory a vynuluje odecet polohy na pozici pii povelu END
PURGE Zastavi regulace s chybou - ostatni pokracuji.

MOTOR STOP Zastavi viechny pohyby. Regulace motoru pokracuji.
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Obrazek 1: Rozmisténi konektorti na jednotce MARS

5 Konektory a pripojeni
Konektor pro piipojeni joysticku

Jednotka MARS predpokladéd analogovy joystick se tfemi potenciometry. Piivedeni
vodict na spicky konektoru na fidici jednotce je néasledujici.

’ Pin \ Signal \ Alt. TTL vstup \ DB9 ‘

1 VCC 8,9
2 VSTUP A | 113 3
3 VSTUP B | 114 4
1 VSTUP C | 115 5
5 GND 1,2

V piipadé zapouzdieni jednotky MARS ve skiiiice, je vstup joysticku vyveden na
konektor Canon DB9 s dutinkami.
Konektor komunikace RS232

Na desku jednotky se pfipojuje kabel krimpovacim konektorem. K jednotce je
dodavana prevodka na standardni konektor DB9 nebo DB25. V tabulce je uvedeno
i propojeni na DB25 pro pfipojeni k PC.
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MARS PC
Pin na desce \ Signal \ DB9 || Signal \ 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

Konektory pro pripojeni motora a IRC cidel

Vykonové vystupy pro jednotlivé motory jsou vyvedeny na konektory MOTOR A az
C. Inkrementéln{ ¢idla polohy se pfipojuji na konektory IRC A az C. Pro IRC cidla
s jednoduchymi TTL vystupy je mozné jednotku osadit konektory s péti spickami.

’ Pin ‘ Signal ‘

1 GND 0V
2 faze A

3 VCC +5V
4 faze B

5 INDEX

Pro pfipojeni libovolné kombinace ¢idel s TTL nebo diferencialnimi vystupy slouzi
samofezné konektory s deseti Spickami. Pokud je MARS zapouzdien ve skifiice jsou
na ni vyvedeny na dvouradé 15 pinové delta konektory. Rozlozeni pinu je voleno
tak, aby bylo mozné desetizilovym plochym kabelem piimo propojit konektory na
desce MARS nebo delta konektory s konektory rota¢nich ¢idel HEDL.

Signal Samofrezny Delta IRC IRC

10-pint 15-pinu HPHEDL HPHEDS
Mark Inv 1 1 -
+5V 2 9 2
GND 3 2 3 1
Mark 4 10 -
Faze A Inv | 5 3 )
Féze A 6 11 6 3
Faze BInv | 7 4 7
Féze B 8 12 8 5
Index Inv 9 5 9
Index 10 13 10 2

6

Motor + 14,7
Motor - 15,8

Indexové vstupy lze téz vyuzit a ¢ist jako digitalni vstupy

IRC A INDEX | I0
IRC B INDEX | I1
IRC C INDEX | I5
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Digitalni vstupy a vystupy

Elektronika jednotky MARS 2 muze nastavovat a ¢ist mnozstvi digitdlnich signala.
Konektory a spinaci prvky jsou na horni a spodni desku osazeny podle pozadavku
uzivatele. Pokud je jednotka zapouzdfena do skiinky, jsou logické signély vyvedeny

na tiitady delta konektor. Na jednotce jsou osazeny dutinky.

’ Pin ‘ Signal

| Delta 15 pinu tiffady |

Konektor I1
1 | vCC 10
2 | 111 (I2) 1
3 | GND 5
Konektor 12
1 | vCC 10
2 | 112 (I3) 2
3 | GND 5
Konektor 1/01
1 GND 5
2 | 16
3 | VCC 10
4 |17 4
5 | O14
Konektor 1/02
1 |15
2 |14 3
3 | 00 6
4 | O1 7
5 | 02 8
6 | O3 9
7 | VCC 10
8 | GND 5
POWER OUT
1 PWR 12 az 24V
2 | 04
3 | 05
4 | O6
5 | 07
Opticky oddélené vystupy
08 11
09 12
010 13
O11 14
Common 15
’ Delta 15 pinu
pin | vstup || pin | vystup || pin | vystup
1 12 6 00 11 08
2 I3 7 01 12 09
3 I4 8 02 13 010
4 I7 9 03 14 o11
5 GND 10 VCC 15 | Comm
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Komunikace I2C

1 GND
2 SCL

3 VCC
4 SDA

6 Vyrobce

Elektronickou fidici jednotku dodava firma:
PiKRON s.r.o. Tel. Fax: 4420 2 84684676
Kankovského 1235 Tel. : +420 296781 671

18200 PRAHA 8
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