Léptetd motorvezérlés PC-rdl, billentylizetrél (STEP51)

Az Aaramkor és a program, pl. egy kamera, lampa, vagy koordinata-
farégép mozgatédsat oldhatja meg. A motorok léptetése két iizemmédban
torténhet. A kézi, "manudlis" vezérlés iizemmdédban a motorokat wvagy a PC
billentytlzetrél, vagy egy joystick-al, vagy a vezérlé panelra
csatlakoztatott matrix billentylkkel mozgathatjuk. A '"programozott"
izemmédban lehetéség van eldére megadott pozicidkra 1léptetésre, 1lépés
kombinadcidék végrehajtéasara. Szintén beprogramozhatéak a fontosabb
rendszer paraméterek, mint pl. a motor tipus, a mozgatas sebessége, stb.

A mikrokontrolleres vezérldpanel két uni- vagy bipolaris motort tud

egyszerre meghajtani, a két 2A-ig terhelheté L298N meghajté IC-n
keresztil.

r\

WO@LuUloovJIWJd

.....

\

® AR

A léptetd motorokrdl:

A 1lépteté - step - motorokat elsdsorban a meghajté tekercsek
mikodtetése szerint 1lehet <csoportositani. Az "unipolaris" motorok
tekercseinek szama altaldban négy, azok egyik pontja a kozés plusz tépra
van kotve, a tekercs masik végét pedig egy kapcsold eszkéz. -
tranzisztor, FET, vagy egy meghajté IC - kapcsolgatja a tapfesz negativ
pbSlusara. A forgasirany a tekercsek kapcsolasi sorrendjétél fiigg.

A Dbipolaris motorok - 4&altaldban ketté - tekercsének pdlusai a
forgasiranytél fiiggéen kapjadk a polaritadst, a meghajtasnak tehéat
biztositani kell azt, hogy egy pdéluson hol plusz, hol minusz tapfesz
legyen.

Szoktak a motorokat a vezetékek szama szerint is csoportositani. A
négy vezetékesek a bipolaris motorok, ahol a két tekercs 2-2 pdbélusa van
kivezetve. Az unipolarisokndl van a négy '"szabad" kivezetés, és a kozos

tap, tehat 5, wvagy ha csak 2-2 tekercs tapvezetékét kozositik, akkor
Osszesen 6 kivezetés.

Az ismertetett aramkor mindkét elven miikddé motorokhoz hasznalhatéd.

Az elektronika:




STEPPER MOTOR CONTROLLER
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A panel 1ugy lett tervezve, hogy az ATMEL 89xx, vagy 90Sxxxx
mikrokontrollereket tudja fogadni. A vezérlési feladatok ez esetben
egy AT MEGA 8515 mikrokontrollerre vannak bizva.

Az ATMEL mikrokontrollerekrdl

A mikrokontrollert az INTEL cég "taladlta fel", és ez alatt egy
olyan Aaramkori egységet ért, amelybe egy mikroprocesszort és néhany
periféria funkciét egybe integraltak. Az ATMEL 89Cxx mikrokontrollerek
1lab kivezetéseinek funkcidja, és az utasitas készletitk kompatibilis az
INTEL MCS5l1-es ipari szabvannyal, azaz az MCS51 csaladdra tagjaira - pl.
8031, 8751 stb. - jellemzé belsé felépitéssel, és utasitas készletettel
rendelkeznek. Az INTEL 87C51 ATMEL-es valtozata a 89C51, a 87C52-é a
89C52, stb. Az ATMEL 90Sxxxx AVR, és AT MEGA mikrokontrollerek
labkompatibilisek a 89-es sorozat tagjaival, de mads a belsé felépitésiik,
és ugynevezett RISC utasitaskészlettel programozhatdak, ami a
gyakorlatban azt Jjelenti, hogy az utasitéskészlet csak a legelemibb
funkcidkat tartalmazza, de azokat nagyon gyorsan hajtja végre.

Az dérajelgenerator:

A rendszer mikodéséhez szilkkséges o6rajelet egy kvarcoszcillator
biztositja. A Cl és C2 kondenzator a rezgés biztos beindulasahoz
sziikkségesek. Ertékiik 10-30 Pf kézé eshet. A miikddteté program 6 Mhz-es
kvarcot vesz alapul.



A RESET fjel:

A C89/90-es kondenzator feladata, hogy bekapcsolaskor egy reset
impulzus képzédjén. Mint arrél szdé volt, a panel ugy késziilt, hogy a
89cxx, 90Sxx, stb. tipusok is hasznalhatéak 1legyenek. A 89Cxxxx és
90Sxxxx mikrokontrollerek labkompatibilisak, de egymashoz képest

forditott polaritast RESET impulzust igényelnek, - vajon miért csindltak
igy ? - ezért van két reset kondi is a panelterven. Jelen esetben
90Sxxxx AVR mikrokontrollert haszndlunk, és a C90-et kell - szabad -

csak Dbeililtetni, hogy a mikrokontroller egy felfuté reset impulzust
kapjon!

A téapellatés:

A D1, D2 didéda szerepe a forditott polaritasa tapfesz kivédése.

A motor és a vezérld elektronika tapellatasa a T Jjumperrel kiilén
valaszthaté. Erre szilkkség lehet zavarvédelmi okokbél, amikor is egy nagy
teljesitményd - aramid - motor mikodtetésének &aramlékései megbolonditjak
az elektronikat, de akkor is, ha o6t, vagy ennél is kisebb fesziiltségi
motort akarunk meghajtani. Ez esetekben a T legyen nyitott, és az DC+
sorkapocsba a motort hajté tapot, az MC+ sorkapocsba az elektronika
plusz tapvezetékét kossiik. (Az eldébbiek miatt az L298 IC-ben is kiilén van
valasztva a teljesitmény és vezérld elektronika tapja.)

Az MC+ -ra Jjutdé egyen feszilltség minimadlis értéke kb. +9 volt
lehet, legalabb ennyi kell a 7805-nek (IC6) hogy eldallitsa az 5 voltos
VCC tapfeszt.

A meghajtd elektronika:

Az L298-ak kimeneteire csatlakoznak a motorok tekercsei, az elsd az
M11-14, a masodik az M21-24-re. A tekercsek induktiv fesziiltséglokéseit
a D10-27 diédadk zarjak rovidre, a tipusuk pl. pl. BAl59, vagy mas
"gyorsan" kapcsoldé lehet. Miért kell a gyors didéda? Azért mert az L298
"jJ6l1l", azaz igen gyorsan kapcsol, igy nagy a fesziiltséglokés, és az
azzal jardé ellenirdanyd &aram, ami pedig fékezi a motort. Ez féleg a
nagyobb fordulatoknal érzékelhetdé. Az SGS gyartmanyu L298 tulajdonképpen
egy vezérelhetdé '"teljesitmény hid", ami maximum 2 amper A&ramot tud
kapcsolni.

Es ezt vegyiikk figyelembe a beiizemelésnél! Ha pl. egy néhany ohmos
tekercsdi motort akarnank 24 voltrdél jaratni, akkor konnyen az IC halalat
okozhatjuk! (Természetesen a tekercs induktiv ellendllasa a kapcsolas
pillanatidban tobbszorose az ohmos ellendllasnak, de a szamitasnil ne ezt
vegyik figyelembe, hiszen lassi 1léptetésnél, vagy ha vezérld
mikrokontroller programja — pl. egy téaptiske miatt - ,kifagy”, akkor mar
csak a tekercs ohmos ellenallasa korlatozza az atfolyé aramot. A
legegyszeribb védelmi megoldas egy soros aramkorlatozdé ellenallas.

Egy példa: 24 voltos a téapfesziiltség, 6 ohmos a tekercs ellenallas,
a motor 2 amperes. A 24 volt / 6 ohmbdél addéddé 4 amper megengedhetetlen,
6ridsi pusztitadst csindlna az L298-ban vagy a motorban. Ha egy kb. 8
ohmos, 15 wattos soros ellendllast iktatunk koézbe, akkor maximalisam
24/ (6+8)=1.7A folyhat, ez biztonsigosan megvédi a meghajté IC-t, motort.



Természetesen ezt a teljesitményt a Dl-nek és a tap ellatasnak is
birnia kell.

Az R8/10 és a T3-T4 feladata a tuladram figyelés. Ha a "figyeld"
ellenallason folydé aram keltette fesziiltség nagyobb mint kb. 0.6 volt,
akkor a tranzisztor nyit, és alacsony szintre kapcsolija a
mikrokontroller portjat. A mikodteté program a taldramot a -
billentylizet panelon taldlhaté - L3 LED piros villogtatasaval jelzi. Az
R8/10 értékét persze az hatidrozza meg, hogy mekkora A&ramerdsségnél
akarunk "tularam" jelzést kapni. A tularamrél csak jelzést kapunk, de az
L298-ban nincs tuldram védelem, ezt - ahogy errdl az eldbb szé volt -
vegyik figyelembe!

A kapcsoldé kimenetek:

A mikrogép a motorvezérlésen kivil, harom kapcsolé kimenetet is
vezérel. Ezek kozil ketté a PC joystick tlzgombjaival vezérelheté. Az
egyik gombbal a Tl, a masikkal a T2-es tranzisztort nyithatjuk. Ezek igy
mint kapcsoldé kimenetek hasznalhatdéak, allapotukat az L1, L2 LED jelzi.

A harmadik kapcsolé kimenet a mikrokontroller P1.0 portja, annak
dllapota a makrékban megadott 1lépéssorozatok koézé iktathatd sziinetek
alatt valthaté. (Errdél majd a PC program leiradsdban bévebben.) Ez a jel
felhasznalhaté, pl. mint "exponadldé gomb" ha egy digitalis kamerat
mozgatunk. A P1.0 port a matrixbillentyld Ll-es LED-jére csatlakozik.

Az adat memdria:

A PC-s kezeld programmal bedllitott rendszer paraméterek a soros
porton keresztiil jutnak a vezérldé mikrokontrollerhez, az pedig azokat
egy 24c64-es EEPROM-ba irja.

Kommunikacidé a PC-vel:

A soros adatatvitel az IC4 (MAX232) kettds meghajté/fogadd IC-n
keresztil valésul meqg. Az IC tartalmaz egy kapacitiv
fesziilltséggeneratort, ami eldallitja a soros Aatvitelhez hasznalt plusz-
minusz 12 voltos fesziiltséget, és a TTL/RS232 szintek kozti
szintatvitelt is megoldja mindkét iranyban.

Az Osszekottetéshez telefon vagy szalagkabelt hasznalhatunk. A
panelra egy telefoncsatlakozé (CS1) kerilt, aminek harom kivezetését a
kovetkezdék szerint kell bekétni:

A GND - a mikrogép foéldpontja - a PC soros porti csatlakozéjanak a
foldpontjara (5) megy. A mikrogép 4&altal adott Jjel, az IC4 T1O0UT
kimenetérél a PC RXD bemenetére, (2.), mig a PC TXD kimenetérdél (3.)
érkezé jel az IC4 R2IN bemenetére keriiljon. (A zardjelben levé szamok a
PC-n talalhaté szabvany 9 pdélusa RS232 csatlakozé aljzatanak
kivezetéseit jelentik. A 25 pdbdlust csatlakozén az RXD a 3., a TXD a 2.,
a GND a 7. kivezetés!)

A végallas jelzés:

Ha a motoroknak egy '"nulla poziciét" akarunk kijeldlni, akkor egy-
egy végallas kapcsolét kell a mozgatd mechanikdba beépiteni. A végallas
kapcsolékat az alappanel S1, S2 forrpontjdba kell kétni. Ertelemszeriien



a S1 zarédsa az l-es, az S2 a 2-es motor végallasat jelzi a midkodtetd
programnak.

A CS2-es csatlakozéra egy matrix billentyd kotheté. A billentylzet
dramkori leirédsa a MATRIX12.TXT-ben talalhaté.

Néhany gyakorlati tandcs a késziilék Osszeépitéséhez:

Ellendérizzitkk le a panelt olyan szempontbdél, hogy az egymashoz kozel
esé félia csikok kozt nincs-e rovidzar, féleg a két IC 1lab kozoétt elmend
vezetékekre figyeljiink. A mikrokontrollert rakjuk foglalatba. Az IC-k 1-
es laba, wvalamint a ©polaritasfiiggé alkatrészek pozitiv sarkénak
forrpontja szogletes. Ha mindent rendben taldlunk, kapcsoljuk be a
késziiléket, és mérjitkk le az IC-k tapfesziltségét. (5 volt +/- 2-3 tized
voltnak kell lennie.)

A kis fogyasztast mikrokontrollernek koészonhetéen a 7805 alig
melegszik, arra hitézaszld csak akkor sziikséges, ha a bemend fesziiltség
nagyobb, mint 20 volt. Az L298 melegedését figyeljiik, csak akkor nem
kell ra hiGtéborda, ha kis teljesitményld motorokkal hasznaljuk az
aramkort.

A PC-re csatlakozdé vezetékek bekodtésénél figyelmesen dolgozzunk, a
vezetékek felcserélése szerencsétlen esetben meghibasodast okozhat a PC
soros port aramkorében!

A panel felfogaté furatai a "G760"-as - tetszetds kiilsejl, olasz
gyartmanyu, szirke, mdanyag - doboz csonkjaihoz igazodnak, a

legegyszeribben ebbe szerelhetd.

A motorok csatlakoztatéasa:

Kezdjiik a bipolarisokkal, a "négy vezetékesekkel". Egy
ellenalléasmérével hamar megtaldlhatjuk a két tekercskivezetés parost. Az
egyik parost az 1l-es 2-es, a masik parost a 3-as 4-es sorkapcsokba
kossiik.

A tekercsek pdlusainak helyét prébalgatassal 4allapithatjuk meg,
tehat addig kombinaljunk, amig a motor forgdsa nem lesz egyenletes.
(Talan van valamilyen célravezetdbb algoritmus, csak még nem jottem ra.)

Bipolaris motorndl eldszor is egy ellendllasmérdvel keressitkk meg a
tekercsek egy vagy két kozés pontjat. Az 5 vezetékesnél, a 6
vezetékesnél két "kozos" vezeték van. Ez - ezek - mennek majd a + tap, a
maradék négy vezeték pedig az M1-4 sorkapocsba.



A STEPS51.EXE program:

A vezérléshez, programozadshoz az Aaramkdért a soros porton keresztiil
kell csatlakoztatni egy PC-re.

Y& STEPS1

2| 5 515 Al

Step motor control Config

Load settings data from file
Save settings data to file

Fl-Help F2-Pos.B F3-Move F4-S5t.pos. Fo-Macros F6-Stop F10-Quit

A program DOS alatt midkoédik biztosan, de WINDOW-osbdél is
futtathaté.

A program mikodése magatdél értetédS, a mozgatd, programozd, vezérld
billentyldk funkciéja megjelenik a bejelentkezé képen, és egy HELP-et is
kérhetiink az F1 billentyldvel. Az egyes meniipontok funkcié billentydkkel,

vagy alt+billentyd kombinaciéval, vagy egy egér kattintassal hivhatdak
elé.

Help (F1):
Segitség kérés.
File
- Load data from last edited file
- Load settings data from file
Itt pedig egy korabban elmentett konfiguracié olvashaté be.
- Save settings data to file

A menilben a megszerkesztett makrd, és pozicié bedllitasokat egy
file-ba menthetjik.

Step motor control

A mozgatassal kapcsolatos funkcidk a "Step motor control" meniiben
vannak Osszegyldjtve, de az almeniik a funkcié Dbillentydkkel is
elérhetéek:



Stored positions
Stored macros
Stop move

Go position 0 (F2):

A "Pos. 0" meniire kattintva - vagy F2 billentyd - mindkét motor a
nulla poziciéra 4ll, azaz addig lépteti a motorokat, amig a végallas
kapcsoldk (S1-2) nem aktivizdlédnak. kb. 170 fordulat utan akkor is
ledll a mozgas, ha nem jon visszajelzés a kapcsolokrél.

Direct Move (F3):

A "Move" meniire kattintva, wvagy az F3 billentylGvel a koézvetlen
irdnyitas, mozgatas iizemmédba léphetiink, amikor is a két motort a két-
két vezérld billentyd vagy a Joystick-al 1léptethetjitkk eldre/hatra,
illetve egy X/Y poziciéba.

Ve STEPS1 _[Elx

Cae 5| (] B3l Al

Step K:

5
Step ¥: 151 “

Stei multiﬁlier: 1x

F1-Help F2-Pos.8 F3-Move F&-5t.pos. Fbo-Macros Fo6-Stop F10-Quit

Ezen kivil a PC program a joystick "tlzgombjait" is figyeli, az
egyik gombbal a motorvezérléd mikrogép T1, a masikkal a T2-es
tranzisztora kapcsolgathaté.

Az alt-R és az alt-L, vagy a joystick jobbra/balra mozgatasaval az
l-es, illetve az alt-U és az alt-D billentyldkkel, vagy joystick
elére/hadtra mozgatdssal a 2-es motor léptethetd. Noha a léptetés
billentyidrdél, sét egérrel is vezérelhetd, a Joystick ajanlott, a
léptetés egyenletesebb (ennek oka, hogy a PC billentylzet lekérdezése
lassabb) és az iranyitas is konnyebb, kiiléndésen, ha egyszerre akarjuk a
két motort mozgatni.



A vezérld elektronika 4&ltal kiadott 1lépések szama a képernydén
megjelenik. (Hogy koénnyen fel lehessen venni egy-egy pozicid
koordinatajat, ami pl. a programozott mozgatasoknadl hasznos.) A
szamlalék az alt-N billentytlivel nullazhatéak.

Stored positions

Az Aaramkoér EEPROM meméridjaba 10 beallitott (X,Y) pozicié, - azaz
egy-egy lépésszam a nulla (kezdd) ponthoz viszonyitva - tarolhaté.

Tiz pozicidé tarolhaté, azokbdél a "Stored positions" - F4 - meniiben
valaszthatunk.

Stored macros

Egy-egy "makrd" X/Y pozicidk és az azokhoz tartozd varakozasi iddék
sorozatdbél, maximum 50 darabbél 4&ll. A +tiz tarolhaté mozgatés
sorozatbdél, a "makrékbdél" a "Macros" - F5 - meniiben valaszthatunk.

Mivel bizonyos felhaszndlasokndl kevésnek bizonyult az 50-es
sorozat, a 10-es macro egy specialis funkcidét kapott, annak inditasakor
egymas utan végrehajtédik egytdél tizig mindegyik makrd, azaz lejatszdéddik
mind, a maximum 10x50, azaz 500 beprogramozott lépés.

Stop move (F6)

Egy mozgassorozat a "Stop", azaz allj paranccsal allithaté meg. (F6
billentyd.)

Config

A "Config" meniiben 4allithaték be a rendszer egyes midkodési
jellemzdi. Az almeniik:

M ES

ol MBonfig ! Quit

Macro programs settings _
Programmable positions settings
Send settings data to control panel

Select serial port

Macro programs settings

A tiz lehetséges mozgaskombinadcié ebben a meniiben konfiguralhaté.
Egy-egy makrdéban maximum 50 A&llomas, azaz X/Y pozicidék és az azokhoz
tartozé varakozasi idék sorozatabdél all.



Ha beléptiink a meniibe, valasszuk ki, melyik makrét akarjuk atirni.

A motorok lépés sebességének meghatarozasandl a felhasznaldk igénye
két mikoédési méd volt. Az egyik, hogy minden 1lépésnél mindkét motor
sebessége kiilon-kiilon megadhaté legyen.

Mas felhasznadlasokndl - pl. ha egy ferde egyenest kell hazni -
pedig az volt a kovetelmény, hogy a motorok forgasa azonos ideig
tartson. Ha tehat a két motornak eltéré lépésszamot kell végrehajtania,
akkor amelyik motornak "tobbet kell mennie", az megy egy konfiguralt
allanddé sebességgel, a masik pedig annyival lassabban, hogy egyszerre
érjenek célba. (Ezt a sebesség korrekciét a mikédtetd program elvégzi,
itt tehat nem kell - nem is lehet - megadni a motorok sebességét.)

Azt hogy melyik médot szeretnénk, - "Same time" vagy "Different
time", azaz a motorok mozgatasa "azonos ideig" vagy "eltérdé ideig"
tartson - a "Setup" meniiben valaszthatjuk ki.

Mint arrél az eldébb szdé volt, kijelélhetd, hogy a motorok mozgasa
azonos ideig tartson, vagy kilon-kiilén adjuk meg minden 1lépesnél a
sebességet. Emiatt valtozik a bedllité menii képe is:

A monitoron a kovetkezdéeket 1latjuk, ha a '"settingsben" a Motor
control a "Same time"-ndl van beikszelve:

Macro 1 / Position 1

Position : 10006 OK-MNext
Position : [IEDI) _

G
[XK] lowl 1, highlK]

A "Position X"-re kattintva, illetve az alt-X billentyd kombinacid
lenyomasa utan adhaté meg egy 0-65536 kozotti lépésszam az l-es motorra.
A forgasirany ellentétes, ha az érték elé egy "-" Jjelet rakunk. Azt,
hogy a masodik motor hanyat lépjen, a "Position Y" menilben hatarozhatjuk
meg. (alt-Y)

A makrék végrehajtasakor a motorok majd egyszerre kezdik el a
lépéseket. Ha mindkét motor "lelépte" a beallitott értéket, azaz elérték
a kivant poziciét, (Allomast), beiktathatunk egy varakozasi idét, azaz
hogy mennyi ideig varakozzanak az adott pozicidéban, mieldétt a kovetkezd
dllomasra lépnének. Ez a "Delay", (alt-D) pontban adhaté meg, 0-30 mp
tartomanyban. Ha folyamatos mozgast akarunk, akkor természetesen 0
"Delay" értéket adjunk meg.

A mikrokontroller Pl1l.0 portjadnak 4allapota szintén programozhatd,
ez, mint kapcsolé Jjel hasznalhaté. A varakozasi idé alatt a
mikrokontroller P1.0 portja alacsony szintre valt - a matrixbillentyd L1
LED-je igy vilagit - ha iresen hagyjuk az "Output port [ ]" rubrikat,
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vagy magas szintre valt, ha az egérrel vagy a space billentyivel
beikszeljik.

A Dbeallitott értékek érvényesitéshez, és kovetkezd pozicid
bedllitashoz kattintsunk az "OK-Next'"-re, vagy alt-K.

Egy mozgas sorozatot, makrét, az "End" (alt-E) paranccsal zarjunk
le. A program annyi 1lépésbél fog allni, amennyinél kilépiink az END-el.
Fontos hogy ne felejtsiik el az END paranccsal 1lezdrni a program
sorozatot, egyébként a mikrokontroller az EEPROM-ban talalhaté tobbi
értékeket is - mint utasitast - végrehajtja.

Ha egy konkrét programutasitast akarunk médositani, akkor azt a
"Goto" paranccsal (alt+G) érhetjilk el legegyszeribben. Az utasitas
sorozat végét is a Goto-val médosithatjuk a legegyszeribben, pl. ha a
32. lépésre ugrunk, és az END-el kilépiink, akkor 32 1lépésbdl fog allni
az adott makréd.

Es ez lathaté, ha a "settingsben" a Motor control a "Different
time"-nal van beikszelve:

1000
-1600

A kiillénbség az elébbiekhez képest, hogy minden 1lépésnél mindkét
motorhoz meg kell adni egy-egy sebességparamétert is. Ez 200 mikro
szekundumos lépésekben adhatdé meg.

Programmable positions setting

Egy programozott pozicié meghatarozasakor - oOsszesen tiz ilyen
lehet - az annak eléréséhez szitkkséges lépésszam adhaté meg nulla ponthoz
képest, a 0-65536 tartomanyban. Pl. 350 1lépjen az elsé, 1200-at a
masodik motor:

newl.dat

Position K: 350

on : NNV
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Mint arrél mar szé volt, a rendszerben kijeldlheté egy nulla pont a
végallas kapcsoldkkal. De ha nem allitunk be automatikus nulla pozicidra
allast bekapcsoléaskor, - errdél majd késébb - akkor a bekapcsoléaskori
allapotot tekinti a rendszer mint kezdé (nulla) pontot.

Send settings data to control panel

Ahhoz hogy a megszerkesztett makré, vagy pozicié bedllitasok
érvényesiiljenek, az adatokat le kell tolteni a mikrogép EEPROM-jaba. Ez
a "Write data to device" meniibél indithaté.

Serial port

Ebben a meniipontban valaszthatjuk ki, hogy melyik portot akarjuk
haszndlni a kommunikacidhoz.

Motor control setup

A "Motor control setup" almeniiiben lehet bedllitani a motor
tipusat, a mozgas sebességét, a makrok automatikus ismétlését, és azt,
hogy a tapfesziiltség folyamatosan, vagy csak a mozgatds alatt 1legyen
kinn a tekercseken:

"% STEPS1

Iz R ] Al

Help File Step motor control Config Quit

tep speed: B =200us eriodicity:
PUM igh B3 *2@@u3—
PHH ow - 1 =200us

nd of macro: otor tiie:

fter reset: S ei/turn:
St

ep mo e’

Fl-Help F2-Pos.0 F3-Move F4-St.pos. F5-Hacros F6-Stop F10-Quit

- Step speed: léptetés sebesség alatt adhaté meg, hogy egy lépés
mennyi idé alatt torténjen, azaz mozgatas sebessége. A megadhaté
legkisebb 1lépésidé 200us. Ha noveljilk a 1lépésidét, akkor a mozgas
értelemszerlien lassabb lesz. Ha a motor nem mozdul, csak ,remeg” akkor
lehetséges hogy tal kicsi értéket adtunk meg.

- Motor type: megadhatjuk hogy a motor "bipolar" vagy "unipolar"
azaz bipolaris vagy unipolaris tipus.
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- Periodicy: itt Jjelélheté ki, hogy egy makrd "lejatszasa" csak
egyszer torténjen, vagy folyamatosan, ujra és ujra végig lépkedjen a
motor az &alloméasokon. Egy makré egyszer hajtédik végre ha a "one time",
és vég nélkiill ismétlédik ha a "repeat" opcidét valasztjuk.

- End of macro: Voltage keep ON/OFF: a felhasznaldé itt elddntheti,
hogy 4116 helyzetben a tédp kinn maradjon a tekercseken, és igy '"tartson"
a motor, - ez persze igencsak megnoveli a fogyasztast - vagy a mozgatas
végrehajtadsa utan - tehat ha véget ér egy makrd, vagy kilépiink a kézi
mozgatds izemmédbél - a tekercsekrdl a fesziilltségét kapcsolja le.

Ha ugy dontink, hogy kinn maradjon a tap a tekercseken a mozgas
sziinetekben, akkor is csokkenthetjilkk az aramfelvételt a PWM high / PWM
low paraméterekkel. A tekercsek Aaramellatéasa folyamatos, ha a PWM low
paraméter nulla, ha azonban itt egy 200 mikrosec-es lépésekben megadhaté
idét 4allitunk be, akkor a tekercsek szaggatva kapjak a tapfesziiltséget.
Tehat a PWM high ideig be, a PWM low ideig ki van kapcsolva a tapfesz, a
"tartéds" izemmédban.

- Step/turn: a léptetd motorok tipustdl filggében Altaldban 200 vagy
400 lépést tesznek meg egy teljes fordulathoz. A hasznadlt motor e
jellemzéjét itt jelolhetjik ki.

Vezérlés a nyomdgombokkal:

A vezérlést nem csak PC-r8l, hanem a CS2-re csatlakoztatott
billentylrél is végre lehet hajtani.

@ \.@ L@l L@l @

P oEDoEINOE 0o

B
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A billentytlzet kiosztasa:

1 2 3
4 5 6
7 8 9

0 STOP MODE

A mikrogép bekapcsolasa utadn a "makré kivalasztas" iizemmédban van.
Ezt a billentylizet L2 LED-jének kigyujtasa jelzi. Az 1-9 billentyd most
az elsé 9, a "0." pedig a 10. makré végrehajtasat inditja. A makrédk
végrehajtasa alatt az L3 gyorsabban villog.

A 12. billentyd a "MODE", azaz iizemmdéd valasztéds. Ezzel lehet a
kézi izem, vagy a makrdék végrehajtasa kozott valasztani.

Ha a "makrék" iizemben megnyomjuk a MODE gombot, Aatlépiink a "kézi
vezérlés" meniibe. (L2 kialszik.) (Visszalépés a kézi iizembe a "MODE"
Ujbéli megnyomasaval lehetséges.)

A Dbillentylzet funkcidéja a kézi izemmédban: A 4-es 6-o0s
billentylvel iranyithatdé az egyes motor - x tengely, jobbra/balra - a 2-
es és B8-assal a kettes motor - y tengely, fel/le mozgathatdé. Rovid

billentyd nyomasra egyet lépnek a motorok, a nyomva tartva folyamatos
lesz a forgas. Az 5-6s a mikrokontrolleres alappanel Tl, a 7-es a T2-es
tranzisztort kapcsolgatja, tehat megfelelnek a joystick két
tdzgombjanak.

A "0" pozicié felvétele: Ha a kézi iizemben megnyomjuk a nulla
billentylit, akkor a motorok elkezdenek forogni, amig nem kapnak wvégallas
jelet, azaz nem érik el kezdé, nulla poziciét. Ha ez 65536 lépés utan se
kovetkezik be, leallnak. A forgas a STOP billentyldvel is leallithaté.

A motorok forgasa mindkét {izemmédban megallithaté a "STOP"
billentytvel.

Tehat billentylzet panelon talalhaté LED-ek jelzései:
- Az L1 a "makrék" s=ziineteiben vilagit

- Az L2 billentylzeten kivalasztott "makré" itizemméddban vilagit. Ha
a mikrogép a PC-vel soros kommunikaciét folytat, azt villogéssal jelzi.

- Az L3 kétszind LED a készenléti iizemet 1lassan valtogatott
z6ld/piros szinnel jelzi. A szin valtogatds egy macro végrehajtasa alatt
gyorsabb. A tularamot az L3 - egyszindi - piros, az eeprom iras/olvaséas
hibat z6ld villogassal jelzi.
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A motorok mozgatédsanak soros protokollija:

A kovetkezdk csak a '"programozdéknak" szdélnak, és csak akkor
fontosak, ha wvalaki egy sajat PC programot akar 3irni a motorok
mozgatasahoz.

Ha azt akarjuk, hogy a mikrogép eggyel 1léptesse az elsé vagy
masodik motort, akkor a koévetkezdket kell tenni:

A PC-vel decimalis "1", "2", "3", wvagy "4"-et kell kiildeni a
mikrénak a soros porton. A soros adatformatum: 8 adatbit, 1 stopbittel,
és 9200-as a baud sebesség. A "2" és "3" az elsé motort, az "1" és "4" a
masodik motort 1lépteti eggyel, eldére illetve hatra. (Ez a bekotéstdl
figg.) Pl. a "2" negyvendtszor elkiildésének hatasara az elsé motor 1lép
negyvenotot, ha a "3"-at killdjik ki a soros porton 45-szor, akkor a
masik iranyba 1lép negyvendtot. Az "1" vagy "4" tizenkétszer elkiildésénél
a masodik motor mozog tizenkettét eldre, vagy hatra.

A programfejlesztés nem allt le, folyamatban van egy olyan aramkoér
és mikodteté program fejlesztése, ahol a vezérlést egy plotter f£file
utasitéasai wvégzik, igy a mozgatas egy tetszdleges grafikai programmal
megtervezhetd.

Végiil nincs mas hatra, mint hogy sok sikert kivanjak az épitéshez,
hasznalathoz. Ha valami kérdés, probléma meriilne fel, keressen meg
telefonon, vagy levélben, "emailben". Viszontlatasra: Torkos Csaba 8100
Varpalota Tancsics u. 7. Telefon: 06/30/9472-294, 88/473-784. Email:
mikroklub@vnet.hu Internet: http://www.mikroklub.hu ,
http://www.eprom.hu




