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1. Riadiaca karta PiDi-3805

Riadiaca karta PiDi-3805 navrhnuta pre ovladanie réznych CNC strojov.

Umozniuje riadit pohyb stroja ako aj obsluhovat vstupno-vystupné signaly a to
v konfiguracii:

e 4 krokové motory, rozsiritelné az na 7

* 5 binarnych vstupov (24V)

e 7 binarnych vystupov (24V, max. 200mA)

« 3 vykonové binarne vystupy (24V, max. 2,5A)
* 1 reléovy vystup (230V, max. 5A)

* 1 analégovy vystup 12bit 0-10V

Skladba vstupov a vystupov je navrhnuta aby umoznovala plne ovladat malé
a stredne velké CNC stroje. V pripade nedostatoéného po¢tu motorovych
alebo binarnych vystupov, systém sa da rozsirit o dalSiu kartu PiDi-3805 alebo
kartu binarnych vstupov, vystupov PiDi-3809

Obr. 1: Karta PiDi-3805
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PIDICNC - 3805
1.1 Popis konektorov

Konektory st umiestnené na vrchnej a spodnej strane karty pre lepSiu
dostupnost’ kablov ku kablovym Zlabom.
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Obr. 2: Popis konektorov karty PiDi-3805
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PiDIiCNC
1.2 Motoroveé vystupy

Pre ovladanie motorov je mozné pouzit externé vykonové menice
komunikujuce v reZzime STEP/DIR alebo miniaturne moduly meni¢ov POLOLU
DRV8825, pre ktoré su pripravené Styri sloty priamo na riadiacej karte.
Pri pouziti modulu PiDi-3810 vystupné konektory X1 az X4 umoziuju pripojit
externy eni¢ STEP/DIR. Na module sa nachadza prepojka ktora umozruje
volit’ polaritu vystupného signalu ENABLE.

¢ Pos. 1-ENABLE = TRUE, znamena OPEN COLLECTOR = OFF

¢ Pos. 2 - ENABLE = TRUE, znamena OPEN COLLECTOR = ON
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Obr. 3: Modul PiDi-3810
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Obr. 4: Pripojenie externého menica STEP/DIR
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PIDICNC - 3805
Pri pouziti modulu POLOLU DRV8825 je mozné pripojit na konektor X1 az X4

priamo krokové motory adekvatneho vykonu, napr. motor velkosti NEMA17.

PIDI3805
ﬁ— X1.4 | POLOLU DRV8825
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Obr. 5: Pripojenie krokového motora

Vymenitelné moduly sa zasuvaju do slotov pri jednotlivych konektoroch a
karta PiDi-3805 umozfiuje zapojit ich fubovolnd kombinaciu. Orientacia

modulov je znazornena na obrazku nizSie.
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Obr. 6: Orientdcia modulu PiDi-3810 a modulu POLOLU DRV8825
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PiDICNC

1.2.1 Ovladanie motorovych vystupov

Impulse freq [imp/s] =

Position [mm] =

Pohyb krokového motora sa ovlada vystupnou premennou:
pidi-3805.N.step.M.speed

z ktorej sa vypocitava frekvencia impulzov podla vztahu:

Speed [mm/s] * Stepping [imp/rev]
Scale [mm/rev]

Pre spatnu vazbu sa pouZziva vstupna premenna:
pidi-3805.N.step.M.position

ktoru vypoc€itame podla vztahu:

Impulse Count [imp] * Scale [mm/rev]
Stepping [imp [ rev]

Konstanta pidi-3805.N.step.M.scale je prevodova konstanta medzi
motorom a osou zariadenia, udava sa v milimetroch na ota¢ku (mm/ot)
Konstanta pidi-3805.N.step.M.stepping uréuje pocet mikrokrokov na
otacku, pri pouziti modulu POLOLU sa automaticky podla tejto konstanty

nastavuje aj hardvérovy prepinac pre tento modul.

Speed Motor Speed Impulse Freq.
[mm/s] [rev/s] [imp/s]
—> > = >
> [0}
2 S| e.g.6400=
€ E | 32 psteps/step
£ S g FPGA
o £
Position S | Motor Rev. § Impulse Count.
[mm] @ [rev] & [imp]
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Obr. 7: Zndzornenie vztahov pre ovlddanie pohybu motora



PIDICNC - 3805
1.3 Binarne vystupy
Vystupny konektor X6 obsahuje 3 vykonové binarne vystupy 24V, zatazitelné

prudom az 2,5A a jeden reléovy vystup, 230V, 5A. Vystupy su chranené proti

prepatiu ochrannymi diddami.
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Obr. 8: Priklad poufZitia vystupov konektora X6

Konektor X7 obsahuje 7 binarnych vystupov, 24V, zatazitelné pradom 0,2Aa
chranenych ochrannymi didédami proti prepéatiu, z ktorych kazdy méze okrem
Standardného binarneho médu fungovat aj v nasledovnych médoch:

- PWM vystup s frekvenciou 40kHz, s plnenim 0-100%

- RC servo, ovladanie standardného modelarskeho serva, 1,6ms

+0,8ms / 20Hz

- Stepper motor, riadenie krokového motora (dvojica vystupov)
Maody vystupov sa volia parametrom v prostredi HAL v LinuxCNC. Jednotlivé
vystupy m6zu nadobudat v8etky mody a ich akékolvek kombinacie. Binarny

vystup €. 6 nemdze byt v méde ,Stepper motor*.

1.3.1 Nastavovanie moédu binarneho vystupu
Médy binarnych vystupov konektora X7 sa nastavuju parametrom
,BoardMode* pri konfiguracii kariet PiDICNC v prostredi HAL. Mdd pre
riadenie krokového motora automaticky obsadzuje 2 vystupy pre jeden motor,

jeden pre impulzy STEP a druhy pre smer otacania DIR.
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PiDICNC

@°®| Binarny vystup 0 STEP
@ |Binarny vystup 1 } Motor 4 {DIR
@ |Binarny vystup 2 STEP
X7 @ |Binarny vystup 3 } Motor 5 {DIR
@ |Binarny vystup 4 } Motor 6 {STEP
@ |Binarny vystup 5 otor DIR
@ |Binarny vystup 6
@ |GND

Obr. 9: Priradenie motorov k bindrnym vystupom

1.4 Binarne vstupy

Konektor X7 obsahuje 5 binarnych vstupov so spolo¢nou zemou. Maximalne

vstupné napétie je 24V.
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1

Obr. 10: Schematické zapojenie bindrnych vstupov

1.5 Analégovy vystup
Pre riadenie rychlosti frézy alebo obdobného nastroja, karta obsahuje
analdgovy vystup. Vystupné napatie sa pohybuje v rozmedzi 0-10V s 12-

bitovym rozliSenim.
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PIDICNC - 3805

1.6 Signaliza¢né LED

Na prednej strane su viditelne umiestnené signalizaéné diddy ktoré su
chranené priesvitnym krytom. LED diédy nie su pevne priradené ku
konkrétnym vstupom alebo vystupom, ale konfigurovatelne dokazu
zobrazovat akukolvek vstupnu alebo vystupnd binarnu premennu. Parameter
,Pidi-3805.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 — Napéajacie napatie je v poriadku

11 DIAMS, s.r.o.



PiDICNC

1.7 Prehlad vstupno-vystupnych premennych a parametrov

BoardMode

04/2017

Definuje madd jednotlivych binarnych vystupov 0-6 a to nasledovne:

1 = Binarny vystup

2 = PWM vystup s frekvenciou 40kHz, s plnenim 0-100%

3 = RC servo, ovladanie Standardného modelarskeho serva, 1,6ms
+0,8ms / 20Hz

4 = Stepper motor, riadenie krokového motora (dvojica vystupov)

Mad pre kartu PiDi-3805 sa vytvara ako €islo zlozené z &islic modov pre
kazdy binarny vystup. Mdd pre binarny vystup 6 je najvyznamnejsia Cislica,
mod pre binarny vystup 0 je najmenej vyznamna Cislica.

Napriklad mod pre PiDi-3805 1441322 znamena, Ze:

- Binarny vystup 0 je v méde 2 = PWM

- Binarny vystup 1 je v mdde 2 = PWM

- Binarny vystup 2 je v méde 3 = RC servo

- Binarny vystup 3 je v mdde 1 = Binarny vystup

- Binarny vystup 4 je v méde 4 = Stepper

- Binarny vystup 5 je v méde 4 = Stepper

- Binarny vystup 6 je v mdde 1 = Binarny vystup

1441322
@°®| Binarny vystup 0 PWM 2
@ |Binarny vystup 1 PWM 2
@ |Binarny vystup 2 RCservo 3
X7 @ |Binarny vystup 3 BIN 1
@ |Binarny vystup 4 Stepper motor 4
@ |Binarny vystup 5 Stepper motor 4
@ |Binarny vystup 6 BIN 1
@ [GND

Obr. 11: Priklad nastavenia médov vystupov
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PIDICNC - 3805
pidi-3805.N.bin.M.in
Stav binarnych vstupov, kde:
N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
* M - poradie binarneho vstupu M=0,1...4

pidi-3805.N.bin.M.in-not

su invertované binarne vstupy.

pidi-3805.N.bout.M.out
Karta obsahuje 7+3+1 binarnych vystupov, kde:
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
* M- poradie binarneho vystupu M=0,1...9

pidi-3805.N.bout.M.invert

Bit pre inverziu binarneho vystupu

pidi-3805.N.bout.M.pwm-duty-cycle
Cinitel plnenia - percentuélny pomer doby v ramci jednej periédy, medzi
zapnutym vystupom a celkovou periédou. Zadava sa v rozsahu 0,0 — 1,0 (0-
100%). Plati pre PWM mdd.
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
¢ M - poradie binarneho vystupu M=0,1...6

pidi-3805.N.bout.M.angle
Uhol natoéenia RC serva, zadava sa v rozsahu -90° az +90° s presnostou
lepSou 0,1°. Plati pre RC maod.
N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
* M - poradie binarneho vystupu M=0,1...6
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PiDICNC
pidi-3805.N.bout.rc-center
Definuje nato€enie RC serva (impulzom v ms) pre uhol = 0. Plati pre vietky
RC serva na doske.
* N - poradie karty N=0,1...n-1

pidi-3805.N.bout.rc-range
Definuje rozsah maximalneho nato¢enia RC serva (rozsah impulzu v ms) pre
uhol = £ /2. Plati pre vSetky RC serva na doske.
. N — poradie karty N=0,1...n-1

pidi-3805.N.bled.M.out
Vystupna premenna pre zobrazovanie stavov na LED:
. N — poradie karty N=0,1...n-1
. M — poradie led M=0,1...8

pidi-3805.N.step.M.speed
Vystupné hodnota rychlosti krokového motora v mm/s
N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1

M - poradie motorového vystupu M=0,1...6

pidi-3805.N.step.M.scale
Nasobitel vystupnej rychlosti krokového motora.
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
* M- poradie binarneho vystupu M=0,1...6

pidi-3805.N.step.M.stepping
Pocet krokov motora na jednu ota€ku. Pre modul POLOLU DRV8825 su
mozné iba nasledujice hodnoty: 200, 400, 800, 1600, 3200, 6400.
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
M - poradie binarneho vystupu M=0,1...6
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PIDICNC - 3805
pidi-3805.N.step.M.position
Pozicia krokového motora v milimetroch. Pozicia je po€itana s€itavanim
krokov hradlovym polom FPGA
N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
* M - poradie binarneho vystupu M=0,1...6

pidi-3805.N.step.M.status
Stav menica pri pouziti meni¢a POLOLU, kde: 0 — Chyba a 1 — OK
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
M - poradie binarneho vystupu M=0,1...6

pidi-3805.N.dac.0.enable
Povolenie analégového vystupu. Pri hodnote FALSE je vystup nastaveny na
hodnotu OV.
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1

pidi-3805.N.dac.0.value
Pozadovana vystupna hodnota. Vystupna hodnota analégového prevodnika je
ovplyviiovana premennymi podla nasledovného vztahu:
u[V] = value * scale + offset + hw_offset
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
pidi-3805.N.dac.0.scale
KonStanta prevodu fyzikalnej hodnoty na napéatie vo voltoch
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
pidi-3805.N.dac.0.offset
Ofset, posun napétia vystupnej hodnoty analégového vystupu
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1

pidi-3805.N.dac.0.hw_offset
Hardvérova kalibracia vystupu. Pouziva sa na kompenzaciu chyby vystupného
napatia analégového prevodnika.
* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1

15 DIAMS, s.r.o.



PiDICNC
pidi-3805.N.dac.0.hw_scale
Hardvérova kalibracia prevodnika. Pouziva sa na kompenzaciu chyby
vystupného napétia analégového prevodnika.
* N - order of board in system N=0,1...n-1

pidi-3805.N.dac.0.high_limit
Hodnota najvySSieho vystupného napétia analégového vystupu.

* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1
pidi-3805.N.dac.0.low_limit

* N - poradie karty v systéme N=0,1...n-1

pidi-3805.N.dac.0.bit_weight

Najmensi krok vystupného napétia analégového prevodnika vo voltoch
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1.8 Tabulka premennych a parametrov

PIDICNC - 3805

Typ Smer |Nazov premennej Default
bit |OUT |pidi-3805.N.bin.M.in 0
bit |OUT |pidi-3805.N.bin.M.in-not 1
bit |IN pidi-3805.N.bled.M.out 0
bit |IN pidi-3805.N.bout.M.invert 0
bit |IN pidi-3805.N.bout.M.out 0
bit |IN pidi-3805.N.bout.M.pwm-duty-cycle 0
bit |IN pidi-3805.N.bout.M.angle 0
float |OUT |pidi-3805.N.dac.0.bit_weight 2,44E-004
bit |IN pidi-3805.N.dac.0.enable 0
float |IN pidi-3805.N.dac.0.high_limit 10.0
float |IN pidi-3805.N.dac.0.hw_offset 0.0
float |IN pidi-3805.N.dac.0.low_limit 0.0
float |IN pidi-3805.N.dac.0.offset 0.0
float |IN pidi-3805.N.dac.0.scale 0.0
float |IN pidi-3805.N.dac.0.value 0.0
float |OUT |pidi-3805.N.step.M.position 0.0
float |IN pidi-3805.N.step.M.scale 0.0
float |IN pidi-3805.N.step.M.speed 0.0
bit |OUT |pidi-3805.N.step.M.status 0
s32 |IN pidi-3805.N.step.M.stepping 6400

Tab. 1: Prehlad premennych a parametrov
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