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1. Riadiaca karta PiDi-3811

Riadiaca karta PiDi-3811 je navrhnuté pre riadenie analégovych

servopohonov. Riadiace napatie je na urovni +/-10V. Pre spatnu vazbu su na
karte vstupy pre enkddery. Karta disponuje galvanicky oddelenym analégovym
vstupom a vystupom pre ovladanie roznych nastrojov.

Karta obsahuje:

e 4x analogovy vystup +/-10V

*  4x diferencialny vstup pre enkdéder, rozne médy

* 1x galvanicky oddeleny analégovy vstup +/-10V, +/-100V,
+/-200V (volitefné)

* 1x galvanicky oddeleny analégovy vystup +/-10V

b y
Obr. 1: Riadiaca karta PiDi-3811
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1.1 Popis konektorov

PIDICNC - 3811

Vystup pre jeden motor sa sklada z viacerych signalov ktoré su z praktickych

dovodov zoskupené do jedného konektora.
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Obr. 2: Popis konektorov na karte PiDi-3811
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PiDICNC
1.2 Motorové vystupy
Kazdy motorovy vystup na konektoroch X1, X2, X4 a X5 sa sklada zo
signalov:
*  Analdgovy vystup +/-10V
*  Enkdderovy vstup
*«  Pomocné napatie 5V ENABLE
Napéatie ENABLE je pre vSetky motory rovnaké.
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Obr. 3: Zapojenie enkoderu

1.2.1 Princip pouZzitia motorového vystupu

dac.X.value pidi-3811
4’

C T

48N —» PID

e I

axis.X.motor-pos-cmd

A 4—‘ enc.X.position

axis.X.motor-pos-fb

Riadenie rychlosti motora:

Vystupna pozicia vypocitana v LinuxCNC je pripojena na vstup polohy PID regulatora:

net Xpos axis.0.motor-pos-cmd => pid_x.command

Vystup PID regulatora sa pripoji na DAC prevodnik pre riadenie rychlosti motora

net Xvel pid_x.output => pidi-3811.0.dac.0.value
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Spatna vazba z encéderu:
Hardvér vypocitava polohu osi z po&tu inkrementov o ktoré sa motor otoil.

Konstantou scale definujeme vztah medzi ota€anim encéderu a mechanickym
posunom Osi.

incremnts/rev .
pitch

scale=

Napriklad:
increments/rev = 600p
pitch = 2mm/rev
scale = 300
setp pidi-3811.0.enc.0.scale 300

1.5 Signaliza¢né LED

Na prednej strane su viditelne umiestnené signalizacné diédy ktoré su
chranené priesvitnym krytom. LED diédy nie su pevne priradené ku
konkrétnym vstupom alebo vystupom, ale konfigurovatelne dokazu
zobrazovat akukolvek vstupnu alebo vystupnu binarnu premennu. Parameter
,Pidi-3811.N.bled.M.out” sluzi ako vystupna premenna pre zobrazovanie
zvoleného stavu na signalizacnej LED.
Dalsie LED ktoré indikuju stav zariadenia su:

¢ Chyba FPGA - Chybny firmware hradlového pola

* Real-Time OK — Periodicka komunikacia je poriadku

* Napajanie OK — Napajacie napatie je v poriadku
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1.6 Prehfad vstupno-vystupnych premennych a parametrov
pidi-3811.N.adc.M.bit_weight

pidi-3811.N.dac.M.bit_weight

Najmensi krok vystupného napétia analégového prevodnika vo voltoch

pidi-3811.N.adc.M.hw_offset
pidi-3811.N.dac.M.hw_offset
Hardvérova kalibracia vystupu. Pouziva sa na kompenzaciu chyby

vystupného napétia analégového prevodnika.

pidi-3811.N.adc.M.hw_scale
pidi-3811.N.dac.M.hw_scale

KonStanta prevodu fyzikalnej hodnoty na napatie vo voltoch

pidi-3811.N.adc.M.offset
pidi-3811.N.dac.M.offset

Ofset, posun napétia vystupnej hodnoty analégového vstupu/vystupu

pidi-3811.N.adc.M.scale
pidi-3811.N.dac.M.scale

KonStanta prevodu fyzikalnej hodnoty na napatie vo voltoch

pidi-3811.N.adc.M.value
pidi-3811.N.dac.M.value

Pozadovana vstupné/vystupna hodnota. Hodnota analégového prevodnika je
ovplyviiovana premennymi podla nasledovného vztahu:
u[V] = (value + offset) * scale * hw_scale + hw_offset
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pidi-3811.N.dac.M.enable
Povolenie analégového vystupu. Pri hodnote FALSE je vystup nastaveny na
hodnotu OV.

pidi-3811.N.dac.M.high_limit

Hodnota najvysSieho vystupného napétia analégového vystupu.

pidi-3811.N.dac.M.low_limit

pidi-3811.N.bled.M.out

Vystupna premenna pre zobrazovanie stavov na LED

pidi.N.type

Typ dosky na dannej pozicii
pidi.estop

Nudzové zastavenie pohonov, vystupné napatie prevodniku okamzite klesne
na OV
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1.8 Tabulka premennych a parametrov

04/2017

Typ Smer |Nazov premennej Default
float OUT |pidi-3811.1.adc.0.bit_weight 2,44E-004
float IN pidi-3811.1.adc.0.hw_offset 0.0
float IN pidi-3811.1.adc.0.hw_scale 0.0
float IN pidi-3811.1.adc.0.offset 0.0
float IN pidi-3811.1.adc.0.scale 0.0
float IN pidi-3811.1.adc.0.value 0.0

bit IN pidi-3811.1.bled.0.out 0
float OUT |pidi-3811.1.dac.0.bit_weight 2,44E-004
bit IN pidi-3811.1.dac.0.enable 0
float IN pidi-3811.1.dac.0.high_limit 0.0
float IN pidi-3811.1.dac.0.hw_offset 0.0
float IN pidi-3811.1.dac.0.hw_scale 0.0
float IN pidi-3811.1.dac.0.low_limit 0.0
float IN pidi-3811.1.dac.0.offset 0
float IN pidi-3811.1.dac.0.scale 0.0
float IN pidi-3811.1.dac.0.value 0.0
s32 IN pidi.1.type 3811
bit IN pidi.estop 0

Tab. 1: Tabulka premennych a parametrov
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