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1. Einfiihrung

Dic Schrittmotorstcucrkarte SMC800/SMC 1500 dient zur Anstcucrung von
bipolaren Schrittmotoren im kleinen und mittleren Leistungsbereich.

Dic Ansicucrung der Karte kann durch verschicdene Computer mittels der
Centronics-Schnittstelle erfolgen. Besitzer der Schrittmotorstecucrkarte
SMC1500 mit Zusatzplatine, kdnnen die Karte auch mit anderen Steucrgeriiten
betreiben.

Eine variable externe Spannungsversorgung und kontinuierlich cinstellbarc
Phasenstréme garantieren eine cinfache Adaption an viele Motortypen.

Zur Einarbecitung in die Theoric von Schrittmotorcn venwveisen wir auf
folgende Literatur:

Schrittmotor-Antricbe
Franzis-Verlag GmbH
Aultor: Prautzsch



2. Hardware

2.1 Ubersicht
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b.) SMCI1500
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Nur bei SMC1500 mit Zusatzplatine SMC13500Z (diese
kann auch problemlos nachgeriistct werden )

Nur eine Datenschnittstelle venwenden, entweder Centronics
oder Klemmlciste



¢.) Zusatzplatinc SMC15002
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Taktsignal X-Motor
Drchrichtungssignal X-Motor
Taktsignal Y-Motor
Drchrichtungssignal Y-Motor
Taktsignal Z-Motor

. Drchrichtungssignal Z-Motor

Rclais-Arbcitskontakt cin/aus
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Dic Zusatzplatine SMCI500Z  (nur méglich in  Verbindung mit der
Schrittmotorsicuerkarte SMC1500) wird benétigt, wenn dic Schrittmotor-
Steuerkarte SMC1500 mit Tak(- und Richtungssignal angestcuert werden soll.
Sic ist mit cinem Mikrocontroller PICI6CS57 ausgestatict und bictet dem
Anwender folgende Einstellméglichkeiten: |

e Vollschritt- oder Halbschrittbetrieb
e Haltestrom bei Motorstillstand

Dazu sind Jumper 1 bis Jumper 3 wic folgt zu setzen:

1 , Haltestrom J2 J3
Halbschritt | ON 0% OFF OFF
Vollschritt | OFF 20% | ON OFF

60% OFF ON

Der Phasenstrom wird bei Motorstillstand automatisch auf den eingestellien
Wert reduziert. Alle Eingangspegel sind TTL und CMOS kompatibel und
kénnen Frequenzen bis SkHz verarbeiten. Takt- und Drehrichtungseingiinge
reagicren auf die steigende Flanke des Signals.

Eine Anderung dés Drehrichtungspegels von 0 nach 1 und umgekehrt hat cine
Drehrichtungsinderung des Motors zur Folge. Der Relais-Arbeitskontakt wird
mit einem positiven Pegel ( 3-30V ) eingeschaltet und mit Nullpegel ( 0-0.8V)
ausgeschaltet. ' '

Eine Einstellungsiinderung wird nur dann wirksam, wenn dic Schaltung nach
der Jumperinderung kurzzeitig von der Spannungsversorgung getrennt wird
(Reset), oder die Andcrung bereits im spannungslosen Zustand erfolgtc.



2.2 Spannungsversorgung

Zum Betricb dcr Schrittmotorstcucrkartc wird cine externe Gleichspannungs-
versorgung benétigt. Dic Restwelligkeit der Gleichspannung sollte 2 Volt nicht
iiberschreiten.’

Achtung! Bcei zu hoher Spannung (U > 30V ) kann dic Kartc beschidigt
werden. |

2.3 Motoranschlul}

Bci 2-Phascn - Schrittmotorcen wird jeweils cine Phasc an den Klemmen -2
bzw. 3-4 dcs entsprechenden Motorausgangs angeschlossen.




Sollen 4-Phascn - Schrittmotoren an dic Schrittmotorstcuerkarte angeschlossen
werden, miissen jewceils zwei Phasen zusammengefiihrt werden.

Drehrichtung der Motoren

Die Drehrichtung der angeschlossenen Motoren kann durch Vcrlauschcn der
AnschluBlleitungen einzelner Phasen umgekehrt werden.

Beispiel:

2-Pasen - Schrittmotor: Phase 1: Klemme 1-2
Phase 2;: Klemme 3-4

Durch Vertauschen der beiden Anschlufidriihte 1-2 wird einc
Drehrichtungsumkehr erreicht. Den gleichen Effekt erreicht man
durch Vertauschen der Anschluidriihte an den Klemmen 3-4.



2.4 Einstellung der Phasenstrome

Dic Pascnstrome konnen im Bereich von 5 mA bis 800 mA ( SMC800 ) bzw.
von 5 mA bis 1500 mA ( SMC1500 ) kontinuicrlich cingestellt werden.,

Der gesamte Motorstrom sctzt sich aus den cinzelnen Phasenstromen wic folgt -
zusammen:

In = lpn1 + lpn2

Iinstellung der Phasenstrome:

e Motorcn an dic Schrittmotorstcucrkartc anschlicBen

e cxicrnc Versorgungsspannung anlegen

¢ dic Hohe dcs Phascnstroms kann von der Referenzspannung abgelcitet
wcerden.

Gemessen wird dic Referenzspannung zwischen dem mittleren Anschlubb des
Jewciligen Trimmpotcentiometers und Massc ( Minuspol der Versorgungs-
spannung ). Das Trimmpotentiometcer der jewceils zugcordncten Phasc solange
verdrehen, bis der gewiinschic Phascnstrom entsprechend folgender Formel
crrcicht ist:

Ipy = Vier * 0,084 [A] ( SMC800 )
Ion= Vier * 0,123 [A] (SMC1500)

I4,: Phascnstrom
Viker: Refcrenzspannung

Hinweis: Besitzer der Schrittmotorstcucrkartc SMC800 sollten daraul achten,
daB bei cinem Phascnstrom > 500mA cince gute Beliiftung der '
Lcistungsendstufen gewihrlcistet ist ( evtl. Liifter cinsctzen ).



2.5 Referenzschalter

An der vorgeschenen Klemme kann cin Referenzschalter angeschlossen
werden. Die mitgelicferte Software unterstiitzt hierbei mechanische SchlicBer-
Kontakte.

Mchrere Referenzschalter ( z.B. ein Schalter je Achse ) miissen paralicl
geschaltet werden. Zur Verarbeitung der Refcerenzschalter siche Kapitel 3.2

2.6 Auswahl eines Hubmagneten bei Plotterbetrieb

Bei Plotterbetrieb wird an die Z-Achse anstatt cines Motors cin Hubmagnet
bzw. ein Relais an die Klemme 1-2 angeschlossen. -

Die Hohe der Versorgungsspannung des Hubmagneten richtet sich nach der
Versorgungsspannung der Schriltmotorsteuerkarte:

Beispicl:  Versorgungsspannung der Schrittmotorsteucrkartc: 24V DC
> Versorgungsspannung Hubmagnet: 24V DC

Dic maximale Stromaufnahme darf 800 mA ( SMC800 ) bzw. 1500 mA

( SMC1500 ) nicht iiberschreiten. Soll ein stiirkerer Magnet zum Einsatz.
kommen, muf er iiber ein Relais geschaltet werden. Fiir das Relais gelten dann
dic gleichen Voraussctzungen wie fiir oben beschricbenen Hubmagneten.

-9.



2.7 Ansteuerung der Schrittmotorsteuerkarte

2.7.1 Anschiuff an einen Computer

Dcr Anschlufl der Schrittmotorstcuerkarte an cinen Computer erfolglt iiber dic”
Centronics - Schnittstclle, Dazu kann ein handelsiibliches Standard -
Druckerkabel verwendct werden.

2.7.2  Anschluft an weitere Steuergeridte

Nur SMC1500 mit Zusatzplatine !

Ist dic Schrittmotorstcucrkarte SMC1500 mit der Zusatzplatine SMC1500Z
ausgestattet, kann sic wahlwcise von eincm Computcer oder von cinem andcren
Steucrgerit (z.B. SPS. Frequenzgencrator usw.) angestcuert werden, welches
Takt- und Richtungssignal liefert.

-10-



3. Software

Mit der im Licferumfang enthaltenen Treiber-Software bicten sich dem
Anwender mehrere Moglichkeiten fiir dic Ansteucrung der Schrittmotor-
steuerkarte.

3.1 Anstcuer-Software

Auf der beilicgenden Diskette befinden sich nachfolgend aufgefithrte Treiber-
programme, die in verschiedenen Verzeichnissen untergebracht sind:

3.1.1 SMC_DRVI:

Treiber fiir SMC800- und SMC1500-Karte (ohne Aufsteckplatine SMC1500Z)
Dic Anstcuerung der Karte ist von der Rechnergeschwindigkeit abhiingig, so .
daf dic optimale Ausgabefrequenz durch Ausprobicren crmittelt werden mub.

Zur direkten Ansteuerung der Schrittmotor-Steuerkarte SMC800 bzw.
SMC1500 liegt das Programm SMC800.EXE bei. Es werden Takt-, Richtungs-
und Strominformationen von der Software gebildet und an die Karte ausge-
geben, Diesc setzt dicse Informationen in entsprechende Phasenstréme um und
ruft damit an den angeschlossenen Schrittmotoren cine Drehbewegung hervor.

Die Ausgabegeschwindigkeit der Impulse ist von der Geschwindigkeit des
venvendeten Computers abhiingig, d.h. je schneller der Computer, desto
schneller die Ausgabe der Takt-, Richtungs- und Strominformationen. Deshalb
ist es erforderlich die Software an den Computer anzupassen. Dies geschicht
im Menue Systemparameter.

Nachfolgend werden die Systemparameter im einzelnen beschricben.

-11 -



Z-Achsc:
Bei der Z-Achsc unterscheidet man zwei Arlen der Anslcucrung:

e Anstcucrung im Plottcrbetricb
Anstatt cincs Motors wird cin Hubmagnet angcestcucrt.
Es mub der Wert 32000 oder -32000 cingctragen werden.

e Anslcucrung im 3-Achscn-Betricb
Es wird wic bei der X- und Y-Achsc cin Schrittmotor angestcuert.
Es kann cin Wert von -31999 bis 31999 ( = Anzahl der Halbschrittc )
cingctragen werden,

Refabstand X:

Nach dem Betitigen des Referenzschalters wird der Motor um die Anzahl der
hicr cingetragenen Halbschritte vom Referenzschalter fortbewegt. Der Wert
kann -31999 bis 31999 betragen.

Refabstand Y:
Analog zu Refabstand X.

Refabstand Z:

Ist dic Z-Achsc als Rclaisausgang dcfinicrt (Plotterbetricb), so ist dicser Wert
ohnc Bedeutung. Ansonsten analog zu Refabstand X.

Start-Rampe:

Der Wert Start-Rampe bestimmt dic AnlaulTrcquenz des Schrittmotors. Er
kann 1 bis 32000 betragen. Der cingetragene Wert verhilt sich umgekchrt
proportional zu der Frequenz ( groBer Startwert bedcutet nicdrige Start-
frequenz des Motors ). Die Hohe dicses Wertes ist von der TakUrequenz des
verwendeten Compulcers abhiingig.

Ende-Rampe: _

Dcr Wert Inde-Rampe bestimmit dic Arbeitsfrequenz des Schrittinotors. Er
kann | bis 10000 betragen. Der cingetragene Wert verhilt sich umgckehrt
proportional zur Frcquenz (kleiner Wert bedcutet hohe Arbeitsfrequenz des
Motors). Dic Hohe dicscs Werlces ist cbenfalls von der Taktfrequenz des
verwendcten Compulters abhiingig.



Steilheit:

Unter Steilheit versteht man dic relative Beschleunigung des Motors. Je héher
dieser Wert, desto schneller beschleunigt der Motor und um so schneller hat er
seine Arbeitsfrequenz erreicht. Es kdnnen Werte von 1 bis 20 eingegeben
werden.

Manuelle Geschwindigkeit:

Dieser Wert bestimmt die Geschwindigkeit bei der Steuerung mittels der
Tastatur, Es kénnen Werte zwischen 1 und 30 definiert werden.

Schnittstelle:

Dieser Wert bcslimmt'wclchc Druckerschnittstelle - 1 oder 2 - vcrwcndct'
werden soll. Giiltige Werte sind:

1 (LPTI)
2 (LPT2)

Die Systemparameter werden mit der Taste F9 gespeichert. Mit der Taste ESC
kann das Menuc wieder verlassen werden.

-13-



Nachdem dic Systemparameclter festgelegt sind. kénncn Positionicrbefchle iiber
das Mcnuc Positionicrung auf dic Schrittmotorstcucrkarte ausgegeben werden,

l'olgende Programmfunktionen stehen zur Verfilgung:

Referenz:

Decr sclckticrtc Motor fiihrt cinc langsame Bewegung in ncgativer Richtung
aus. Nach Errcichen des Referenzschalters findet cine Drehrichtungsumkehr
statt und der Moltor drcht diec Anzahl der vorher festgeleglen Halbschritte
(sichc Refabstand X.Y.Z) in cntgegengesctzter Richtung. Dieser Vorgang
wicderholt sich fiir alle drei Achsen, sofern die Z-Achsc als Motorausgang
dcfinicrt wurde. Ist dic Z-Achsc als Magnct-Ausgang dcfinicrt, kann festgelegt
werden ob der Ausgang mit der Refcrenzlahrt bestromt werden soll oder nicht.

Milt Hilfc dcr Referenzfahrt kann das System in cine - durch dic Lage der
Referenzschalter bestimmite - Nullposition gebracht werden.

Einc Refcrenzfahrt kann mit der Taste ESC abgebrochen werden.

Manucll: , , _
~ Positionicrung mit der Tastatur, wobci der Wert ( Manucllc Geschwindigkeit )
aus den Systemparamctern beriicksichtigt wird..

Tastcnbelcgung:  Cursor links / rechis : .~ X-Motor - Positionicrung
' Cursor aul/ ab : Y -Motor - Positionierung
Bild auf / ab : ‘Z-Motor - Positionicrung

bzw. Relais cin / aus

- Diescer Mcnuepunkt kann mit der Taste ESC verlasscn werden.

-14-
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Datciausgabe: -
Hicrmit kénnen Vektordatcicn dirckt auf dic Schrittmotorstcucrkarte
ausgegeben werden. Dicse Vektordatcicn miisscn zunéchst unter dem
Mcnucpunkt Datei crstellt werden. Nach der Auswahl ciner Vektordatei
werden dic definicrten Vektoren dirckt an dic Steucrung iibergeben, wobci dic
Dcfinition in den Systemparametern beriicksichtigt wird. Dic Datciausgabe

kann mit der Taste ESC abgcbrochen werden.

Um fiir dic Schrittmotorstcucrkarte Bewegungsabliufc festzulegen dient der
Mcnucpunkt Datei. :

Hicr k6nnen mittels cines Editors fiir jede Achse (X/Y/Z) Vcktoren, d.h.
Motorhalbschritte, definicrt und gespeichert werden.

Dcr Mcnucpunkt Datei unterglicdert sich in die Funktioncn

e Ncu: crstellen ciner ncucn Vektordatei
o Offnen: cditicren ciner bereits existicrenden Vcktordatcei
e Bcenden: Programm SMC800 beenden

Nach Anwahl der Funktion Neu oder Off nen gelangt man in dic
Datcivecrarbeitung (Edllor-Vcktorcmgabc)

In der Datciverarbeitung slchcn nun fiir jede Achsc (X/Y/Z) mchrcrc
Eingabefelder zur Verfiigung. in denen Vektoren fiir dic Bewcegung der
Motoren cinzutragen sind. Dic cinzelnen Eingabefelder kénnen diber die
Pfciltasten (rechts/links/auf/ab) und dic Tasten Bild auf/ab (PgUp/PgDn)
crrcicht werden.

‘Dic Eingabe der Werte crfolgt immer in Motorhalbschritten, d.h. dic
definicrien Wertc werden dirckt an dic Schrittmotorsteucrkarte ausgegeben,
wobci dic angeschlosscnen Motoren diec Anzahl der cingetragenen Schritte
ausfithren. Der Wertebereich der Emg'lbcfcldcr crstreckt sich von -32768 bis
+32767. Ncgative Werte veranlassen cinc Bewegung in negativer Ziahl-
richtung. positive Werlc in positiver Zihlrichtung. Der Wert 0 (Null) bedeutet

~ keinc Bewegung der entsprechenden Achsc.

Zcile fiir Zeile kénnen nun fiir jede Achse dic entsprechenden Motorhalb-
schrittc fiir dic Bewegung der Motoren definicrt werden. Bei der Eingabe wird -
somit festgelegt. wicvicle Achsen sich gleichzeitig bewcegen sollen ( lincarc
Interpolation ), da dic Vcktoren immer 7c110nwc|sc an dic Stecucrung
ausgcgeben werden.

-15 -



Ein Bcispicl soll dics verdeutlichen. Folgende Eintriige scicn gegeben:

X-Achse Y-Achse Z-Achse
Zeile | 1000 0 0
Zeile 2 200 200 0
Zeile 3 0 0 500
Zeile 4 -300 0 -300
Zeile 5 0 -1000 0
Zeile 6 400 - 400 200

Wird nun mit der Taste F2 dic Dateiausgabe gestartet, werden die
eingegebenen Werte zeilenweise an die Schrittmotorsteuerkaric ausgegeben.
Die Ausgabe erfolgt nun folgendermafien: zunichst wird Zeile 1 verarbeitet,
d.h. der Motor an der X-Achse wird veranlafBit, 1000 Motorhalbschritte in
positiver Zihlrichtung auszufiithren. Die Motoren an der Y- und Z-Achse
filhren keine Bewegung aus. Danach erfolgt dic Verarbeitung der Zeile 2,
wobei sich die X- und Y-Achse gleichzeitig bewegen und 200
Motorhalbschrittc in positiver Ziihlrichtung ausfiihren. Die Z-Achsc bewegt
sich nicht. Dann ist Zeile 3 an der Reihe. Hier fiihren die X- und Y-Achse
keinc Bewegung aus, dic Z-Achse bewegt sich 500 Motorhalbschritte in
positiver Zihlrichtung. In Zeile 4 sind negative Werte definiert, d.h. die
Jeweiligen Achsen bewegen sich in ncgalivcr Zihlrichtung. Diec X- und Z-
Achse bewegen sich 300 Motorhalbschritte in ncgluvcr Zihlrichtung, dic Y-
Achse fiihrt keine Bewegung aus.

AnschlicBend bewegt sich die Y-Achse 1000 Motorhalbschritte in negativer
Zihlrichtung, die X- und Z-Achse fithren keine Bewegung aus. Zuletzt werden
in Zeile 6 die Achsen XY und Z gleichzeitig bewegt, wobei die X- und Y-
Achse 400 Motorhalbschritte und dic Z-Achse 200 Motorhalbschritic in
positiver Zihlrichtung ausfiihren.

Dieses Beispicl zeigt, daB mittels des Editors komplexe Bewegungsabliufe
definiert und iiber die Schrittmotorstcuerkarte ausgegeben werden kénnen.
Zudem kénnen die Achsen einzeln oder gemecinsam ( lineare lnlcrpolatxon )
bewegt werden.

Bei der Ausgabe der Datenwerte werden dic Systcmparameter beriicksichtigt.
So ist oben angefithries Beispicl fiir den 3-Achsen-Betricb ausgelegt, d.h. in
den Systcmparametern ist unter Z-Achse cin Wert zwischen -31999 und
+31999 cingetragen, so daB an allen drci Achsen cin Motor angeschlossen ist.

-~
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Nun kann dic Z-Achsc natiirlich auch im Plotterbetricb betricben werden. dann
wird in den Systcmparamctern unter Z-Achse der Wert -32000 oder 32000
cingctragen. Hicr kann dann zB. cin Hubmagnct an decr Z-Achsc
angeschlossen scin, wodurch sich fiir dic Datciverarbeitung cinc andcre
Dcfinition von Motorhalbschrittcn fiir dic Z-Achsc crgibt, ¢s werden hicr nur
ncgative oder positive Werle definicrt, dic Gréfc des Datensvertces spiclt hicrbei
kcinc Rolle. Ob nun 1 oder 1000 oder 10000 fiir positive Richtung bzw. -1 oder
-1000 oder -10000 fiir ncgative Richtung dcfiniert werden, ist ohne Bedeutung.
Es wird lediglich aufl das Vorzcichen (positiver/negativer Wert) geachtet.

Folgendes Beispicl zcigt dic Anstcucrung im Plot-Betricb:

X-Achsc Y-Achsc Z-Achsc
Zeile | 1000 1000 0
Zcilc 2 0 0 , 10
Zcile 3 400 0 0

Zcilc 4 ) 0 : 0 -1000

Wird nun dic Datciausgabe mit der Taste F2 geslartct, ergibt sich folgender
Bewcegungsablauf: in Zcile. I werden zuniichst jeweils 1000 Motorhalbschritte
an dic X- und Y-Achsc ausgegeben, dic Z-Achsc bewegt sich nicht. In Zeile 2
wird dic Z-Achsc angestcuert. Es wird hier nicht dic definiertc Anzahl (10)
von Molorhalbschritten ausgegeben. sondern lediglich der Z-Ausgang an der
Klecmme 1-2 bestromt. In Zeile 3 werden wicder 400 Motorhalbschritte auf dic
X-Achsc ausgegeben. Dic Y- und Z-Achse bewegen sich nicht. In Zeile 4 wird
der Z-Ausgang stromlos geschaltet. Hicrbei spiclt wiederum die Anzahl der
Schritte (-1000) kcine Rolle, lediglich das ncgative Vorzcichen ist von
Bedeutung.

Dic dcfinicricn Vcktoren (Motorhalbschritic) der X/Y/Z-Achsc konncn
natiirlich auch gespeichert werden. Mit der Taste F9 wird der Speichcrvorgang
gestartet. Zunichst mub cin Dalciname cingegeben werden, ohne Datcicndung
(Extension). dicsc wird vom Programim vorgegeben ( .SMC ). Dic
gespeicherten Daten kénnen dann immer wicder mit Hilfe der Datciausgabe an
dic Schrittmotorstcucrkaric ausgegeben werden.

Mit der Taste F10 wird der Menucpunkt Datciverarbeitung verlassen.

-17-



3.1.2 SMC_DRV2:

Treiber fiir SMC800- und SMC1500-Karte (ohne Aufsteckplatine SMC15002)
Die Anstcucrung der Karte erfolgt hicr unabhiingig von der Rechnerge-
schwindigkeit in der Einheit Schritte pro Sckunde.

Zur dirckten Ansteucrung der Schrittmotor-Steuerkarte SMC800 bzw.
SMC1500 liegt auch diesem Treiber das Programm SMC800.EXE bei. Die
Funktionsweise gleicht dem unter SMC_DRV1 beschricbenen Programm und
wird hier deshalb nicht weiter behandelt.

Da die Ausgabegeschwindigkeit der Impulse hier in der Einheit Schritte pro
Sckunde definiert ist, ergeben sich in den Systemparamelern ncue Eingabe-
felder, dic nachfolgend beschricben werden:

Startfrequenz:

Der Wert Startfiequenz bestimmt dic Anlauffrequenz des Schrittmotors in der
Einheit Schritte/Sek. Es kann ein Wert zwischen 1 und 5000 definiert werden.

Arbceitsfrequenz:

Der Wert Arbeitsfirequenz bestimmt die Arbeitsf requenz des Schrittmotors in
der Einheit Schritte/Sek. Dies kann ein Wert zwischen | und 5000 sein.

Beschleunigung:

Der Wert Beschleunigung definiert dic Beschleunigungsrampe in Schritte pro
Sekunde. Der Schrittmotor wird zuniichst mit der Startfrequenz angesteuert
und unter Beriicksichtigung der Beschleunigungsfrequenz. bis zur Arbeits-
frequenz beschleunigt. Die Startfrequenz sollte immer kleiner als die Arbeits-
frequenz sein. Es kann ein Wert zwischen 1 und 5000 definiert werden.

Bremsen:

Der Wert Bremsen bestimmt die Bremsrampe in Schritte pro Sckunde. Der
Schrittmotor wird von der erreichten Arbeitsfrequenz unter Beriicksichtigung
der Bremsfrequenz auf Null abgebremst. Giiltige Werle licgen im Bereich von
I bis 5000.

- 18-
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Referenzfrequenz:

Dcr Wert Referenzfiequenz bestimmt die Arbeitsfrequenz. fiir dic Referenzfahrt
in der Einheit Schritic/Sckunde. Dic Referenzfahrt wird ohnc Beschleunigung
und ohnc Bremsverzégerung ausgeliihrt. Es konnen Werte zwischen 1 und
5000 dcfinicrt werden.

3.1.3 SMC_DV2A:

Treiber nur fiir dic SMC1500-Kartc mit Aufsteckplatinc SMC1500Z. Dic
Ansteucrung der Karte erfolgt hicr unabhédngig von der Rechnerge-
schwindigkeit in der Einheit Schritte pro Sckunde.

Zur dirckten Anstcucrung der Schrittmotor-Stcucrkartc SMC1500 licgt
diesem Treiber das Programm SMC1500A.EXE bei. Dic Funktionswcisc
glcicht dem unter SMC_DRV?2 beschricbenen Programm und wird hicr
dcshalb nicht weilcr behandelt.

Dicser Treiber licfert im Gegensatz zu den oben beschricbenen Treibern an der
parallclen Schnittsiclic cin Takt- und Richtungssignal, wclches nur von der
Aufsteckplatine SMC1500Z verarbeitet werden kann. '
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3.2 Treibersoftware fiir Hochsprachen

Fiir vicle Applikationen besteht dic Notwendigkeit, dic Anstcucrung der
Schrittmotorsteucrkarte in anwendungsbezogene Programmiteile dirckt
cinzubinden. Dic vom Motortreiber crzeugten Signale betreiben dic
Schrittmotorstcuerkarte im Halbschrittbetricb. Bei der Vektoriibergabe vom
Hauptprogramm an diec Motortrciberroutine ist zu beachten, dab es sich bei
diecsen Werten um Halbschritte handelt.

Im Lieferumfang sind Motortreiber fiir dic Hochsprachen C und Turbo Pascal
enthalten:

SMCMOT.C  ( Motortreiber in C )
SMCMOT.PAS ( Motortreiber in Turbo Pascal )

Fiir beide Hochsprachen existicrt cin Beispiclprogramm ( SMCMAIN.C,
SMCMAIN.PAS ) zur Demonstration der Anbindung des entsprechenden
Motortreibers. Diesc Software kann beziiglich der Z-Achse zwischen Plotter-
betricb und 3-Achsen-Betricb unterscheiden.

Plotterbetrich:

Positionicrung der X- und Y-Achsc erfolgt durch dic Ubergabe von Vektoren
an das Motortreibcrmodul SMCMOT, wobci sich dic Werte der Vektoren
inncrhalb von -31999 und 31999 bewegen miissen,

Dic Phase 1-2 der Z-Achse wird mit dem Vektonwert 32000 cingeschaltet und
mit -32000 ausgeschaltet. Damit kann 2.B. cin Relais oder cin Hubmagnet
gesteuert werden. Dieser Vektor wird zusammen mit dem X- und Y-Vektor an
das Moltortreibermodul iibergeben.

3-Achsen-Betrich:

Ausgabe cines Raumvektors X,Y,Z. Die Positionicrung crfolgt wicdcrum durch
dic Ubcrgabe von Vektoren an das Motortreibermodul SMCMOT. Dic Vektor-
werte der drei Achsen miissen sich im Berceich von -31999 und 31999
bewegen. ‘
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Folgende Punkte sind bei der Einbindung zu beachten:

a.) Dcklaration global

SMC_DRVI:

Variablc Datentyp in C Datentyp in TP Initialwert

MPTRX unsigned char bytc 0

MPTRY unsigned char bytc 0

MPTRZ unsigned char bytc 0

RampGen unsigned char boolcan falsc

_LPT unsigned int word 378h = LPTI
278h = LPT2

Wird cin PC mit MDA-Kartc venwvendet. crgeben sich folgende Adressen der
parallclen Schnittstelle:

3IBCh =LPTI
378h =LPT2

Zu beachiten ist. daB dic Variablen MPTRX. MPTRY, MPTRZ und RampGcen
zu Beginn des Programms mit dem Wert () initialisiert werden miissen.

Fiir dic Ausgabe von Stcucrbefchlen an dic Kartc muB dic Adressc des
parallclen Drucker-Ports der Variablen _LPT zu Beginn des Programms
zugewicscn werden. Fiir dic meisten PC's sind dafiir dic in der obigen Tabclle
angcgebenen Adressen fiir LPT1 und LPT2 zu verwenden. Zur Sicherheit
solltc man sich im Handbuch dcs venvendeten PC’s vergewissern.

SMC_DRV2 und SMC_DV2A:

Hicr ist lediglich dic Variable _LPT mit der richtigen Adresse der parallclen
Schnittstclle zu besctzen. Alle anderen Variablen cxisticren bei  dicsen
Trecibern nicht mchr. Zudem sollte bei Programmstart dic Funktion Init_Timcr
zur Initialisicrung des Intcrrupt-Timers aufgerufen werden.
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b.) Funktionsaufruf Referenzfahrt
Referenz ( xR_Step., yR_Step, zR_Step )
Alle Aktualparameter vom Typ int oder integer.

Dic verfiigbare Software crlaubt das Anfahren des Systems auf cine Referenz-
position. Der Funktionsaufruf Referenzfahrt enthiilt als Lokalparameter fiir
jede Achse cine Zuordnung von Schrittzahlen (immer positiv). -

Bei Aufruf des Programms Referenz fithrt die Steucrung cine langsame
Bewegung in negativer Ziahlrichtung durch. Nach Errcichen des Referenz-
schalters erfolgt cine anschlieBende Bewegung in positiver Richtung mit der
Anzahl der iibergebenen Halbschritte. Dadurch wird automatisch aus dem
Schalter positionicrt. Mit Ubergabe des Aktualparameters Null ( 0) wird dic
betreffende Referenzlahrt unterdriickt.

Beispiel:

Referenz (200, 0, 0) fithrt einc Referenzfahrt nur in X-Richtung aus, Y- und Z-
Achse werden unterdriickt.

Referenzschalter

'

Referenzfahrt

Position nach der Referenzfahrt

- AN

Ubcrgebene Schritte

Halbschritte
>
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c.) Funktionsaufrufl Tastatur
Tastatur,( F_MODE)
F_MODE vom Typ unsigned char oder byte.

Dic vorlicgende Funktion crlaublt dic Slcucrung' des Systems iiber dic Tastatur.

X-Achsc: Pfcil links/rcchts
Y-Achsc: Pfcil auf/ab

Z-Achsc: Bild auf/ab ( PgUp/PgDn)
Beenden: ESC

F_MODE bezcichnet cinen Aktualparamcter der Stcucrung durch dic Tastatur:

Plot-A lodus:
F_MODE = 1: Bild aul = Z-Achsc Strom cin
Bild ab = Z-Achsc Strom aus

3-Achsen-Modus: v
F MODE=0: Bildauf= Molofbcwcgung in positiver Richtung
Bild ab = Motorbcwegung in negativer Richtung
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d.) Funktionsaufruf Vecout

Vecout ( xStep, yStep, zStep )
xStep. yStep und zStep vom Typ int oder integer.
Funktionsbefehl zur Ausgabe der Vektoren X, Y und Z.

Dic Ausgabegeschwindigkeit der Vektoren hiingt vom Rechnertyp ab und muf
in jedem Fall empirisch ( ausprobicren ) ermittelt werden.

Zur Geschwindigkeitssteuerung stehen im Treiber SMC_DRV1 die Variablen
Rampe_Start (Startgeschwindigkeit der Motoren) und Rampe_Endc (Arbeits-
geschwindigkeit der Motoren) zur Verfiigung, dic im Hauptprogramm dement-
sprechend gesetzt werden miissen. Da es sich um Ausgabeverzégerungen
handelt, muB der Wert von Rampe_Start stets héher sein als der Wert von
Rampe_Ende. Damit wird cin sicheres Anlaufen der Motoren gewiihrleistet.

Dic Rampe des Motoranlaufs kann mit dem Wert der Variablen Steilheit
cingestellt werden. Dieser Wert mufl ebenfalls empirisch crmittelt werden.

In den Treibern SMC_DRV2 und SMC_DV2A stchen fiir die Einstellung der
Geschwindigkeit die Variablen V_Startfreq, V_Arbeitsfreq und Beschleu-
nigung zur Verfiigung, sowie die Variable Bremsen fiir den Bremsvorgang,.
Der Variableninhalt wird in der Einheit Schritte pro Sckunde interpretiert,
wodurch sich einc gleichbleibende Ausgabefrequenz auf allen Rechnertypen
crgibt. Die Variable V_Startfreq sollte immer cinen klcineren Wert crhalten,
als die Variable V_Arbeitsfreq.
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3.4 HPGL-Umsctzer .

Mit Hilfc des HPGL-Umsctzers SMCCAD.EXE wird der Anwender in dic
Lagc versctzL. Plotdatcicn im HPGL-Fomat ( HP7475 - Plotler ) aul dic
Stcucrung auszugeben (Plotterbetricb). Damit bestcht dic Méglichkeit mittels
CAD-Programmen Bewegungsabliufe festzulegen und zu stcucrn.

In der Praxis crgibt sich folgender Ablauf:

e Zcichnung crsicllen mit CAD-Programin
e Abspcichcrn im HPGL-Datciformat
o CAD-Ausgabeprogramm slarten und Datci auf Stcucrung ausgcben

Der HPGL-Umsctzer SMCCAD.EXE ist im Licfcrumfang nicht enthalten,
jedoch aul Anfrage erhiiltlich.
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4. Datenschnittstelle

4.1 Belegung der Datenschnittstelle

a.) Centronics-Buchse

SMC800:-SMC1500 SMC' 1500 mit
ohne Zusatzplatine Zusatzplatine
Kontakt-Nr. Belegung Belcgung
1 STROBE STROBE
2 DATA | Taktsignal X-Molor
3. DATA 2 Drechrichtung X-Motor
4 DATA 3 Taktsignal Y-Motor
S DATA 4 Drchrichtung Y-Molor
6 DATAS . Taktsignal Z-Molor
7 DATA 6 Drchrichtung Z-Motor
8 DATA 7 nicht belegt
9 DATA 8 nicht belegt
10 nicht belegt nicht belegt
1 Referenzschaltercingang Referenzschaltercingang
12,13 nicht belegt nicht belegt’
14 nicht belegt Arbcitskontakt cin/aus
15 nicht belegt nicht belegt
16 GND GND
17,18 nicht belegt nicht belegt
19-30 GND GND _
31.32 nicht belegt nicht belegt
33 GND GND
34.35.36 nicht belegt nicht belegt
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b.) Klemmlciste ( nur fiir SMC 1500 mit Zusatzplatinc )

Kontak(-Nr. Belegung

Taktsignal X-Motor
Drehrichtung X-Motor
Taktsignal Y-Motor
Drehrichtung Y-Molor
Taktsignal Z-Motor
Drehrichtung Z-Molor
Arbcitskontakt cin/aus
Signalmassc
: Atbcitskontakt Anschlub 1
0 Arbcitskontakt Anschluf} 2

-— T & O\ DN —
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4.2 Beschreibung der Datenschnittstelle

a.) Centronics ( nur fiir SMC800 und SMCI1500 ohine Zusatzplatine )

Bezeichnung l'unktion
STROBE Dateniibernahme (low aktiv)
DATA1/DATA2 Interne Stromquelle der Motorendstufe (Phase A)
DATA | DATA?2 :
| 1 kein Strom
0 1 minimaler Strom
(20% des max. Stroms)
1 -0 mittlerer Strom
(60% dcs max. Stroms)
0 0 maximaler Strom
DATA 3 Riéhlung des Phascnstroms (Phasc A)
DATA4/DATAS Interne Stromquelle der Motorendstufe (Phase B)
siche DATA1/DATA2
DATA 6 Richtung des Phasenstroms (Phase B)
DATA7/DATASR Motorendstufe selekticren

DATA7 DATAR

0 0 Motorendstufc X
1 0 Motorendstule Y
0 ] Motorendstufe Z
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5. Technische Daten

Versorgungsspannung:

Stromaufnahme;
Phascnstrom:

Arbcitskontakt;

Referenzschalter:

Eingangspcgel:

Eingangslrcquenz:

SMC800 SMC1500
14V ... 28V DC 24V ... 28V DC
max. SA - max. 9.5A

SmA ... 800 mA

mech. SchlicBer

TTL kompatibcl

max.. SkHz

-29.

SmA ... 1500mA

24V/8A AC
(nur mit Zusatzpl.)

mcch. SchlicBer

TTL kompatibcl
( Centronics )
TTL und CMOS
kompatibel

(mit Zusatzplatinc)

max. SkHz



