Computertechnik

Centronics-
Schrittmotor-

steuerung
SMS 7000

Fur die ELV-Schrittmotorsteuerung wurde eine komfor-
table Anwendersoftware entwickelt, die sowohl zum Be- |
trieb von Plottern, Frasern als auch von Robotern ge-
eignet ist. Das System lauft in Verbindung mit allen
IBM-PCs und kompatiblen Rechnern, die mit beliebigen
handelsiiblichen Grafikkarten ausgestattet sein kdnnen. =

Der vorliegende zweite Teil dieses
Artikels befaBt sich mit wesentli-
chen Merkmalen der Bedienung,
wobei die Software weitgehend
selbstdokumentierend ist.

Vorbereitungen zum Betrieb

Die Verbindung vom Rechner zur
Centronics-Schrittmotorensteuerung SMS
7000 erfolgt iiber ein handelsiibliches
Druckerkabel, das an der zum Rechner
hinweisenden Seite mit einem 25poligen
Submin-D-Stecker und an der Drucker-
seite mit einem 36poligen Centronics-
Stecker ausgestattet ist.

Bei den weiteren Vorbereitungen ist
festzulegen, ob die SMS 7000 als Plotter-
bzw. Friser-Steuerung oder als Roboter-
Interface eingesetzt werden soll.

1. Plotter-/Fraser-Steuerung

An die Ausgangsbuchse fiir die Schritt-
motoren | bis 4 wird an die Buchse 1 der
Schrittmotor fiir die X-Richtung, an die
Buchse 2 der Schrittmotor fiir die Y-Rich-
tung und an die Buchse 3, falls vorhan-
den, im Friserbetrieb der Schrittmotor fiir
die Z-Achse angeschlossen. Dieser letzt-
genannte Motor entféllt fiir den Betrieb an
einem Plotter. Statt dessen wird die End-
stufe des vierten Schrittmotors zur An-
steuerung des Hubmagneten bzw. zur Be-
titigung des Plotterstiftes eingesetzt. An
den Anschlufpins 3 (+U,) und 5 der
Buchse BU 4 kann diese Steuerspannung
abgegriffen werden. Sobald der Plotter-
stift gesenkt werden soll (,,Stellung schrei-
ben”) wird die Magnetspule vom Strom
durchflossen, gespeist durch die Endstufe
des vierten Schrittmotors. Soll die Ansteue-
rung invertiert erfolgen, d. h. die Magnet-
spule ist bei angehobenem Plotterstift vom
Strom durchflossen, erfolgt der Anschluf3
an den Pins 3 (+U,) und 4 der Buchse
BU 4. In vorstehend beschriebenen Be-
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triebsfillen darf die Umcodierkarte nicht
eingesteckt sein (sehen Sie hierzu auch
die Beschreibung der Schaltung im ELV
journal 1/89). Beim Betrieb mit einem Fri-
ser bleibt die vierte Endstufe ungenutzt.

Kommen wir als nichstes zur Beschrei-
bung der Anschaltung der Endschalter. In
Tabelle 2 ist die Zuordnung der ,, Taster”-
Eingiinge 1 bis 4 zu den Endschaltern zur
Erkennung der Min- und Max-Positionen
dargestellt. Eine Besonderheit stellt in
diesem Zusammenhang die Parallelschal-
tung der beiden Kontakte X-max und Z-
max sowie Y-max und Z-min dar. Dies ist
durch eine besonders komfortable Null-
punkterkennung moglich. Nachdem einer
der drei Motoren den Befehl zum Anfah-
ren des Nullpunktes erhalten hat, fihrt er
den betreffenden Endschalter mit maxi-
maler Geschwindigkeit an. Zur Erzielung
einer groBtmoglichen Genauigkeit wird
nach Erreichen des betreffenden Endschal-
ters dieser zunidchst wieder freigegeben
(Motor fihrt etwas zuriick) und mit lang-
samer Geschwindigkeit erneut angefah-
ren bis der betreffende Schalter gerade
eben anspricht. Zuletzt fahrt der Motor 50
Schritte aus dieser Stellung heraus. Die so
erreichte Position wird als Nullpunkt defi-
niert, wobei gleichzeitig der betreffende
Endschalter wieder freigegeben ist. Nun
kann ein weiterer Schrittmotor seine Null-
position anfahren, obwohl der betreffende
Schaltkontakt evtl. zum erstgenannten
Kontakt parallel liegt.

2. Betrieb als Roboter-Interface

In diesem Anwendungsfall wird an jede
der vier Endstufen ein Schrittmotor (1 bis
4) angeschlossen. Die Ansteuerung kann
vollkommen unabhiingig voneinander in
gleichberechtigter Weise erfolgen.

Zur Erkennung der Nullposition ist
jedem Schrittmotor ein ,, Taster”-Eingang

fi:H&lp Esc=Henit ti¢2=Ausuahlen 4

Bild 12

Tabelle 2
'1' aster- Endschalter
eingang
1 X min
2 Y min
3 X max, Z max
4 Y max, Z min
Tabelle 3
Tzisler— Endschalter
eingang
1 1 min, 3 min
) 2 min, 4 min
3 1 max, 3 max
4 2 max, 4 max

(Schliefler 1 bis 4) zugeordnet. Das An-
fahren der Nullpositionen erfolgt in glei-
cher Weise wie unter ,,1.” beschrieben.
Der Anschlufl der Endschalter wird ent-
sprechend der Tabelle 3 vorgenommen.
Grundsitzlich kann auf alle Endschalter
verzichtet werden, sofern diese bei den
gewithlten mechanischen Roboter-Kon-
struktionen nicht erforderlich sind, d. h.
die Gefahr eines Uberdrehens nicht be-
steht. Soll aber eine exakte Nullpunktpo-
sitionierung vorgenommen werden, sind
zumindest die Min-Nullpunktschalter er-
forderlich. Soll zusitzlich in der entge-
gengesetzten Richtung (Max-Position)
eine Begrenzung erfolgen, so werden die
Endschalter fiir die Max-Position mit
angeschlossen.

Unabhingig von den unter 1. und 2.
genannten Betriebsarten stehen zwei ge-
trennte Schaltausgéinge zur Verfiigung.
Diese konnen iiber das Programm durch
besondere Befehle aktiviert werden. Fiir
jeden der beiden Schaltausginge steht ein
potentialfreier Umschaltkontakt zur Ver-
fligung sowie zusitzlich zwei Betriebs-
spannung fithrende Ausgiinge, von denen
entweder der eine oder der andere mit der
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Betriebsspannung verbunden ist, je nach
Stellung des Schaltkontaktes.

Die Anwendersoftware

Die Voraussetzung zur Inbetriebnahme
der Anwendersoftware ist ein MS-DOS-
Betriebssystem. Nach dem Einschalten des
Rechners wird zunidchst das Betriebssy-
stem eingeladen. Als nichstes ist die
5 1/4" 360 K Standard-Diskette, auf der
sich die umfangreiche Anwendersoftware
befindet, in das Diskettenlaufwerk des
Rechners einzuschieben. Falls gewiinscht
kann die Software auch auf eine evtl.
vorhandene Festplatte kopiert und von dort
aus gestartet werden.

Je nach Systemkonfiguration kann mit
dem Betriebssystem auf verschiedenen
Laufwerken bzw. auf der Festplatte gear-
beitet werden. Damit nun die Anwender-
software vom Diskettenlaufwerk in den
Speicher des Rechners eingeladen werden
kann, ist auf das Laufwerk mit der einge-
schobenen Diskette umzuschalten (fiir
Laufwerk A: ,,A:” und die Return-Taste).
Ublicherweise erscheint nun auf dem
Bildschirm ,;A:>".

Durch die Eingabe der Ziffernfolge
»SMS7000” (Eingabe erfolgt ohne ,,”) und
Betitigung der Return-Taste wird das
Anwenderprogramm in den Hauptspeicher
des Rechners eingeladen und automatisch
vom Betriebssystem aus gestartet. Hierbei
stellt sich das Programm selbsttitig auf
die eingesetzte Grafikkarte ein.

Auf dem Bildschirm erscheint die in
Abbildung 12 dargestellte Grafik mit
Ausnahme des blauen Fensters. Mit Hilfe
der Cursor-Tasten fiir linke und rechte
Bewegung konnen die verschiedenen
Hauptfunktionen , Hilfe”, ,,Befehle”, ,,Plot
Datei”, ,Handsteuerung”, ,Mode”, ,.Z-
Achse”, ,Ende” angewihlt werden. Die
jeweils aktivierte Funktion wird bei Farb-
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bildschirmen in einer anderen Farbe und
bei monochromen Bildschirmen invers
dargestellt.

Sobald nun eine der Cursor-Tasten fiir
aufwirts bzw. abwirts (Pfeil nach oben
bzw. nach unten) betitigt wird, erscheint
ein blaues Fenster (Abbildung 12). Durch
weitere Betdtigungen der Aufwirts- bzw.
Abwiirtstasten konnen nun die verschie-
denen Unterfunktionen angewihlt werden.
Das Aufrufen erfolgt durch Betitigen der
Return-Taste.

In dieser Ebene kann zu jeder Zeit durch
Betiitigen der F-1-Taste eine Hilfestellung
angefordert werden. Ein Zuriickwechseln
in die davorliegende Meniiebene erfolgt
durch Betitigen der Escape-Taste. Jeder
Tastendruck veranlalit das Programm, eine
Meniiebene weiter in Richtung Haupt-
menii zu springen.

Im folgenden sollen die beiden grund-
legenden Betriebsarten im Hinblick auf
die Bedienung der Software besprochen
werden:

1. Plotter-Friaser-Steuerung

Abbildung 13 zeigt das Hauptmenii
dieser Betriebsart. Um dahinzukommen,
sind zundchst die Markierungen ,,Befeh-
le” entweder mit den Cursortasten und
Auslosen durch die Return-Taste anzu-
fahren oder durch Betiitigen des Buchsta-
bens ,,B” (ohne nachfolgende Return-
Taste). Es erscheint unmittelbar darauf auf
dem Bildschirm das links in Abbildung 14
gezeigte Untermenii (Plotterbefehle oder
direktes Ansteuern von vier Motoren).

Wird mit den Cursortasten das Unter-
menii ,,Plotterbefehle” aufgerufen, er-
scheint das rechts daneben in Abbildung
13 gezeigte Untermenii, das vorstehend
auch mit Hauptmenii fiir die Plottersteue-
rung bezeichnet wurde. Auch hier kann
jetzt entweder durch die Cursortasten die
entsprechende Funktion angewihlt wer-
den (mit nachfolgender Betitigung der

Return-Taste) oder durch Eingabe der
jeweils rot gekennzeichneten Buchstaben
(ohne Return-Taste). Nachdem die ent-
sprechenden Funktionen ausgewdhlt wur-
den, erscheint auf dem Bildschirm ein
weiteres Fenster, wo dann ebenfalls selbst-
erkldrend die entsprechenden Eingaben zu
erfolgen haben. Eine ausfiihrliche Hilfe-
stellung in diesem weitgehend selbstdo-
kumentierenden Programm ist auch hier
gewihrleistet.

2. Betrieb als Roboter-Interface

Aufgerufen wird das entsprechende
Menii durch Ansprechen der Funktion
direktes Ansteuern von vier Motoren”.
Auf dem Bildschirm erscheint dann das in
Abbildung 14 dargestellte Untermenii zum
Ansprechen eines der vier Motoren. Nach-
dem ein Motor ausgewiihlt wurde, folgt
auf dem Bildschirm das nédchste Unterme-
nii, das im rechten blauen Feld gebildet
ist. Nun kann von diesem zuletzt genann-
ten Untermenii einer der vier Befehle
ausgewihlt werden. Nach Betitigen der
Return-Taste erscheint auf dem Bildschirm
die Eingabezeile zur Erfassung der auszu-
fiihrenden Parameter. Eine Hilfestellung
ist auch hier jederzeit moglich (Betitigen
der Taste F 1 und Zuriickwechseln mit der
Taste Escape).

Abspeicherung/Teach-In

Es besteht die Moglichkeit, simtliche
Ausfiihrungsbefehle unter einem vorher
gewihlten Dateinamen (Meniiaufruf ,,Plot
Datei”) abzuspeichern. Nach Abschluf} der
Eingabeprozedur konnen diese Befehle zur
erneuten Ausfiihrung eingeladen werden.
Diese Arbeitsweise dhnelt einem Teach-
In-Verfahren, das auch bei kommerziel-
len Robotern hiufig eingesetzt wird.

In der kommenden Ausgabe des ELV
journal wird der Nachbau und die Inbe-
triebnahme ausfiihrlich beschrieben. [
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