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Abstract

Descrizione software di movimentazione motorinigzagasso su driver IPSES MT2HC USB
situati sulla nuova staziompioto-injector transfer-line di Sparc.

1. Introduzione

Di seguito sono elencate le procedure per a@ivun programma per la
movimentazione di motorini passo passo con i driketia IPSES modello MT2HC USB.

2. Inizializzazione porta

Il driver MT2HC comunica via USB con i seguentrgraetri:
Baud Rate = 9600;
Data Bits = 8;
Parity = None;
Stop Bits = 1;
Flow Control = CTS/RTS;
Termination Character = CR <13>



Per interfacciare la presa USB del MT2HC al comipstalevono installare i driver presenti
sul CD di installazione in dotazione dalla fabbriG@ul manuale utente sono descritti i
passaggi sia manuali che automatici per una carcettfigurazione del hardware. Una volta
installati, i driver creano una porta seriale (RE)R virtuale con la quale possiamo
comunicare via USB.

3. Descrizione Hardware

Il driver MT2HC USB si presenta con una presa USBue connettori a 25 pin. |
connettori a 25 pin comunicano con i 2 motori sa guanto riguarda la potenza di fase dei
motori, sia per quanto riguarda la parte I/O edodec. Ognuno dei connettori a 25 pin
comunica con un motore e sono identificati dal @rigome "motore x" e "motore y". Il driver
ha un numero di identificazione che si puo ricaveamite il comando "?" che ci restituisce la
versione firmware e il serial number dello strunoectte nel nostro caso € SN:2011002.

4. Descrizione stringa di comando

| due motori X e y, possono essere comandati sigokirmente che in
contemporaneamente con un solo comando. | comandi gelle stringhe in codice ASCII
terminanti con il carattere <CR>. La sintassi éeesansitive pertanto non € possibile
utilizzare indifferentemente il carattere minuscolonaiuscolo. La struttura del comando é
quindi due tipi:
comando singolo motore;

COMANDO MOTORE DATO TERMINITION
CHAR
P X +99.999 Ir

Tab. 1 Esempio di comando per il movimento rispetto I'origine di un singolo motore
comando doppio motore;

COMANDO DATO X SEPARATORE DATO Y TERMINITION
CHAR
P +99.999 , +99.999 Ir

Tab. 2 Esempio di comando per il movimento rispetto I'origine dei motori x,y

5. Subroutine di invio e ricezione comando

In base alle caratteristiche di comando ho sdtigeguente programma in LabView:
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Fig.1 Write_read_MT2HC.vi
In figura, suddivido la subroutine in 4 parti:
1- Invio comando al tramite il vi "VISA Write.vi"
2- Lettura comando tramite il vi "VISA Read.vi"
3- Controllo e verifica del carattere di terminam®o\r, se presente vuol dire che la stringa
ricevuta e conclusa, quindi il loop puo esserestate.
4- Tickcount, al centesimo millisecondo il loop méearrestato, perché il comando o non ha
dato risultato oppure non vi &€ comunicazione, itmanbi i casi genera un errore.

6. Caratteristiche di costruzione connettore

Da manuale sono descritte le connessioni del ctoreebB25 del motore, ma non &
specificato quale siano gli input per la rilettai@ microswitch. Di seguito riporto la tabella
delle connessioni attualmente cablate sul nostvedr

DB25 Pin motore
1 Pull-up ingressi -Collegato con il pin 8
2 AUX IN REF. Riferimento per ingressi open-Collcerbr - Collegato con |l
pin 7 e al GND dei Limit Switch
3 AUX IN 1
4 AUXIN 2
5 AUX IN 3 - Limit Switch Positivo
6 AUX IN 4 - Limit Switch Negativo
7 GND del sistema Collegato con il pin 2
8 +15V (protetto da fusibile da 1A) -Collegato con il pin 1
9 N.C.
10 N.C.
11 N.C.
12 N.C.
13 Pull-up uscite
14 AUX OUT REF: riferimento tensione uscite open-coéictor
15 AUX OUT
16 AUX OUT
17 N.C.
18 N.C.
19 N.C.
20 N.C.
21 N.C.




22 Fase motore B+Collegato al motore
23 Fase motore B-Collegato al motore
24 Fase motore A+Collegato al motore
25 Fase motore A-Collegato al motore

7. Comando di STOP

Da manuale, non esiste un comando di stop che femaitori in corsa, ma esiste un
comando che fa l'esatto lavoro di avviare o fermamgotori. || comando "Gx,y" attiva o
disattiva il moto perpetuo dei motori. | valori ckigpossono impostare sono tre:

a) GX1, imposta il moto perpetuo in direzione poait

b) GXO, arresta il moto perpetuo

c) GX-1, imposta il moto perpetuo in direzione rtega

Come comando di STOP utilizziamo quindi il comani@®,0" che arresta il movimento di

tutti e due i motori o di "GX0" o "GYOQ" se vogliamselezionare l'arresto di un singolo
motore.

Per controllare lo stato di movimento dei motoiiau®o il comando "G?" che ci restituisce |l
valore di movimento negativo o positivo.

Esempio: invio di G?, se sistema risponde +000000@ indica che il moto perpetuo e attivo
per il motore X in senso positivo mentre € attimosenso negativo il motore Y. Se invece
risponde 00000,00000 significa che entrambe i metoro fermi.

Appendice
Lista comandi:

SX,y

Imposta la velocita a regime dei motori in passsedondo: x velocita per il motore 1, y veloggr il motore 2. Si fa

notare che le velocita devono essere compresa weldcita di partenza (definita con il comando 99999 step/s,.

Esempio: S1000,500 imposta a 1000 step/s la valdcitegime del motore 1 e di 500 step/s quellindelore 2.

S?

Richiede le velocita di regime impostate (in padssecondo) per i due motori. Il sistema rispondeeh formato
+XXXXX,+YYYYY<CR>, dove XXXXX & la velocita di regine impostata per il motore 1 mentre YYYYY & que
relativa al motore 2. Esempio: invio di S?, il siefa risponde +01000,00500 indicando che la velatitagime per il
motore 1 & di 1000 step/s mentre quella del m@ar&00 step/s.

Smx,

Imposta la velocita di partenza dei motori, in pagssecondo: x € la velocita per il motore 1, éyla velocita per il
motore 2. Le velocita devono essere comprese @ajbelle a regime impostate con il comando S. Egengm20,50
imposta a 20 step/s la velocita di partenza debreat e di 50 step/s quella del motore 2.

Sm?

Richiede la velocita di partenza in passi al secoimpostata per i due motori il sistema risponde foemato:
+FXXXXX,+YYYYY<CR>, dove XXXXX e la velocita di partaza impostata per il motore 1 mentre YYYYY ¢ que
relativa al motore 2. Esempio: invio di Sm?, iksisa risponde +00020,+00050 indicando che la vi@lakipartenza pe
il motore 1 & di 20 step/s mentre quella del mogée50 stepl/s.

SXXx

Imposta la velocita a regime del motore 1: x ougd per il motore 1. Si fa notare che le veloa&vono esser
comprese tra la velocita di partenza (definita t¢a@omando Sm) e 99999 step/s. Esempio: SX100@osta a 1000
step/s la velocita di regime del motore 1 mentrellgudel motore 2 rimane inalterata.

Imposta la velocita a regime del motore 2: y witboper il motore 2. Si fa notare che le velogtvono essere

comprese tra la velocita di partenza (definitait@omando Sm) e 99999 step/s. Esempio: SY500 itapp§00 step/s |
velocita di regime del motore 2 mentre quella detare 1 rimane inalterata.

Definisce il numero di passi utilizzati per la raangli accelerazione/decelerazione rispettivamentd pwtore 1 e 2.

Si fa notare che il numero di passi deve esseritiyipe minore di 99999 (o nullo per disabilitagerampa). Esempiag;

a

a



RS100,0 imposta a 100 step il numero di passi neggssr raggiungere la velocita di regime dalleoedh di partenza
del motore 1 e viene disabilita la rampa per ilonet2.

RS? | Richiede il numero impostato di passi utilizzati ferampa di accelerazione/decelerazione, risgetténte per il motore
1 e 2. Il sistema risponde nel formato: +XXXXX¥YYY<CR>, dove XXXXX ¢ il valore impostato per il more 1
mentre YYYYY é quello relativo al motore 2. Esempiwvio di RS?, il sistema risponde +00100,+0008didando che
il numero di passi necessari per raggiungere lacitl di regime dalla velocita di partenza del metd € di 100 step
mentre la rampa per il motore 2 é disabilitata.

Gx,y Attiva o disattiva il moto perpetuo per i due matox parametro relativo al motore 1, y paramediativo al motore 2. |
parametri X,y possono assumere i seguenti valbrimoto in direzione positiva, -1 moto in direzionegativa e 0 per
arrestare il moto. Esempio: G1,-1 imposta il motopetuo in direzione positiva per il motore 1 alirezione negativa
per il motore 2.

GXX | Attiva o disattiva il moto perpetuo per il motore k parametro relativo al motore 1. Il parametrpud assumere |i
seguenti valori: 1 moto in direzione positiva, -btmin direzione negativa e 0 per arrestare il m&sempio: GX1,
imposta il moto perpetuo in direzione positiva phenotore 1, mentre viene lasciato invariato ladstel motore 2.

GYy Attiva o disattiva il moto perpetuo per il motore ¥ parametro relativo al motore 1. Il parametrpuo assumere |i
seguenti valori: 1 moto in direzione positiva, -btmin direzione negativa e 0 per arrestare il m&sempio: GY-1,
imposta il moto perpetuo in direzione positiva phenotore 2 mentre viene lasciato invariato lo std¢l motore 1.

G? Richiede il valore impostato per il moto perpetuor pgascun motore il sistema risponde nel formato
a0000X,b0000Y<CR> dove a e b indicano il verso daionimpostato per i due motori (+ per direzioneifdes - per
direzione negativa) mentre, X e Y valgono 1 seieail moto perpetuo o O se il moto perpetuo @Mibtato.

Esempio: invio di G?, il sistema risponde +00000Q@L indicando che il moto perpetuo & attivo pendkore 1 in sens
positivo mentre € attivo in senso negativo il metdr

Hx,y Imposta la posizione attuale come origine (hométipo3 per i due motori: X parametro relativo alto@ 1, y parametrg
relativo al motore 2. | parametri X,y possono asse i seguenti valori: 1 imposta la posiziongemate come origine,
I'origine viene lasciata invariata. Esempio: imdo HO,1, il sistema definisce la posizione attudéd motore 2 come
origine (posizione assoluta 0) mentre non vieneifivadh la posizione relativa al motore 1.

Px,y Muove gli assi alla posizione di coordinate (xg9ye x e y sono le posizioni assolute rispettadioe (home position
espresse in passi. Sia x sia y devono essere ceiniEre99.999 e +99.999. Esempio: invio di P-200(, il sistemal
porta il motore 1 nella posizione pari a 200 passierso negativo e il motore 2 nella posiziond pak000 passi in versp
positivo rispetto la posizione di origine impostdt comando H. L'utilizzo di questo comando implithe la posiziong
sia nota.

PXX | Muove il motore 1 alla posizione di coordinata xyvel x & la posizione assoluta rispetto I'originerle position)
espresse in passi. X deve essere compresa tr&998.999.999. Esempio: invio di PX-200, il sistepuata il motore 1
nella posizione pari a 200 passi in verso negaigetto la posizione di origine impostata dal cod@H. Lo stato de
motore 2 rimane invariato. L'utilizzo di questo camao implica che la posizione sia nota.

PYy Muove il motore 2 alla posizione di coordinata pve y € la posizione assoluta rispetto I'originer(te position)
espresse in passi. y deve essere compresa tr&999.699.999. Esempio: invio di PY1000, il sisteqarta il motore 2
nella posizione pari a 1000 passi in verso posttispetto la posizione di origine impostata dal aooo H. Lo stato de|
motore 1 rimane invariato. L'utilizzo di questo camao implica che la posizione sia nota.

W? Richiede la posizione corrente. Il sistema rispomelformato aXXXXX,bYYYYY<CR> dove ae b indicailcsegno
e XXXXX e YYYYY indicano lo spostamento rispettorigine (home position) in passi. Esempio: indo W?, il
sistema risponde -00200,+01000 indicando che ibreolsi trova a 200 passi in direzione negatifar®tore 2 si trova
a 1000 passi in senso positivo rispetto I'origimpéstata dal comando H. L'utilizzo di questo conmimdplica che lal
posizione sia nota.

Dx,y Muove gli assi per una corsa di x e y passietigpalla posizione corrente (movimento relativog y sono le corse
espresse in passi (entrambi devono essere contpagesD.999 e +99.999). Esempio: invio di D-20@Q9, il sistema
porta il motore 1 nella posizione pari a 200 passierso negativo e il motore 2 nella posiziond pak000 passi in versp
positivo rispetto la posizione corrente.

Fx,y Permette alle fasi dei due motori di rimanereivath motore fermo: x parametro relativo al motérey parametrg




relativo al motore 2. | parametri x,y possono asxenvalori: 1 fasi attive a motore fermo, 0 fgsénte a motore ferma.
La corrente in questa condizione € di circa 1A fase in modo sia da ridurre i consumi sia da priegeeventuali
surriscaldamenti. Esempio: F1,0 quando il motorsada fermo nelle sue fasi continuera a scorrereete, mentre
quando il motore 2 sara fermo le sue fasi sarapents.

F?

Richiede il valore impostato per le fasi a motomenie Il sistema risponde nel formato +0000X,+000CR= dove X e
Y valgono 1 se le fasi sono attive a motore ferm@ se non lo sono. Esempio: invio di F?, il sisterisponde
+00001,+00000 indicando che nelle fasi del motomdtinuera a scorrere corrente a motore fermo n@eqtando il
motore 2 sara fermo le sue fasi saranno spente.

Cc?

Richiede il valore impostato per la corrente di megidel motore. Il sistema risponde nel formato X<@Rwe X vale 1,
2 0 3 a seconda della configurazione di J5 e Jéi @apitolo “DESCRIZIONE DELLA SCEDA”"). Esempio: invidi C?,
il sistema risponde 2 indicando che la correnteedime del motore impostata a 2A e la sua corrdngoglia € pari 4
2.3A (J5 e J6 aperti).

CDx

Richiede i dati relativi alla corrente che circoklle fasi del motore x dove x vale 1 per il motar® o 2 per il motore
due. Il sistema risponde con un vettore compostoadsimo da 401 byte: il primo byte indica il rermdi campioni
relativi ad una fase (in formato numerico a 8 Bi#tnza segno), a seguire i campioni della faseappfesentati com
numero a 8 bit con segno) e quelli della fase Bp@gentati come numero a 8 bit con segno). Ciasdirtuesti
campioni deve essere moltiplicato per il coeffitéedi conversione 0,1101764 per ottenere la carenampere.
Esempio: invio di CD1, il sistema risponde con uttoare da 401 byte del tipo:

200(xC8), 25(x19), 27(x1B), ..., 0(x00), ..., -25(XE7T5¢xEC)...

Il primo byte indica che sono stati campionati 280ri per ogni fase del motore uno; dei rimand@0 byte, i primi 200
sono i campioni della fase A del motore uno, mentrestanti 200 sono i campioni della fase B seng@ko stessq
motore. i valori in corrente saranno dati da:
25(x19)*0,1101764=2,75A,
27(x1B)*0,1101764=2,97A;
0(x00)*0,1101764=0A;
-25(xE7)*0,1101764=-2,75A,
-20(xEC)*0,1101764=2.2A;

Esempio: invio di CD2, il sistema risponde con uttore da 301 byte del tipo: 150(x96), 25(x19), ZRX ..., 0(x00),
..., -25(XE7), -25(xEC)... In questo caso i valori gaomati per ogni fase del motore due sono 150 nterpretare
come nel caso precedente.

Onl,
n2

Imposta il valore delle uscite digitali: 1 uscitéiva 0 uscita disattivata ( n1 e n2 sono relailé due uscite).
Esempio: O1,0 si attiva l'uscita 1 si disattivaskita 2 .

o?

Richiede lo stato delle uscite il sistema rispondiformato +0000X,+0000Y<CR> dove X e Y valgonsella relatival
uscita € attiva altrimenti 0. Esempio: invio di ,@3istema risponde +00001,+00000 indicandoechétiva I'uscita 1 ed
e disattivata I'uscita due.

10?

Richiede lo stato degli ingressi e delle uscitesiesna risponde nel formato: +0XYZT,+000AB <CR>, dodeY, Z, T
valgono 1 se il relativo ingresso € attivo altritiéne A, B valgono 1 se la relativa uscita & atilsimenti 0. Esempio
invio di 10?, il sistema risponde +01101,+00010itaddo che sono attivi gli ingressi uno, tre e goat I'uscita uno.

Richiede la versione firmware corrente e il seriainber dello strumento. La risposta sara una str&g&ll simile a
MT2HC vX XX XXXX SN:YYYYYYY by IPSES srl (www.ipsescom)\r”, dove X.XX.XXXX rappresenta la versiorn
firmware dello strumento e YYYYYYY ¢ il serial nureh

Salva le impostazioni di velocita e modalita diZiomamento correntemente utilizzate in memoria valatile.

MR

Ripristina in memoria non volatile la configuraziaiefabbrica
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