Bedienung Controller mit Serial-Eingang

Das Gerat arbeitet im Spannungsbereich von 17(is(urzzeitige (1-2 Sek) Uberspannung bis
80V werden vertragen) und ist Verpolungsgesch&itn Einschalten leuchtet die Kontrolllampe
an der Eingangsbuchse auf. Die auf Pin 2 der 8@wol&jeuerbuchse anliegenden +5V sind nur mit
wenigen mA belastbar und kdnnen zwar Pegeladapteabnliches versorgen sind aber nicht zur
Versorgung anderer Schaltungen oder Controllerggeti Es kann zwischen Steuerung tber
seriellen Eingang und direkter Steuerung tUber Agadrte und Schalteingdnge umgeschaltet
werden, Standard ist serielle Steuerung.

Der serielle Eingang ist nur fur Signale mit TTLgee(+5V) geeignet, direkter Anschluss an
RS232 (von 9Pol Sub-D Stecker am Computer) isttmigdglich und kann zur Beschadigung des
Controllers fuhren. Am Stecker ist der Pin 8 mitD¥nd Pin 5 mit RXD beschaltet, Pin 6 ist der
Masseanschluss (ist auch mit —Ub, dem blauen Steakdounden).

Die Baudrate ist auf 38400 Baud 8Bit kein PariBtdppbit eingestellt.

beim Einschalten sendet das Gerat seine Bezeichdiesg wird so auf dem Terminal angezeigt:

dmg movement - MC 3.7—xxx (xxx ist die Seriennummer) * Serialcontrol
Darunter die voreingestellten Werte fur Akku undrigbsarten und Rampen.

Nun kdénnen Werte zum Controller gesendet werden.

Die Eingabe erfolgt im folgenden Schema:

Kennbuchstabe, Wert, Kennbuchstabe, Wert, KennlaichsWert, Enter (CR)

Dabei mussen nicht immer alle Werte eingegebenewverels kann auch nur ein Wert geédndert
werden. Die Daten missen im ASCI Format gesendeteng Enter wird entweder vom Terminal
automatisch gesendet oder muss dem Sendestriepdézeichen CR (ASCI-Code 13)
mitgegeben werden.

Beispiele: ,,d128Enter” setzt die PWM Einstellund halben Stromwert.
,f40d255Enter” Schaltet die Betriebsspannung auf Motor, diesen ein und auf
maximalen Strom (also auch maximale Drehzahl).

Es kdnnen eingestellt werden:

Motor PWM fur beide Motoren gemeinsam mit ,,d* vor2B5, wobei von 0-5 der Motor nur in
,Bereitschaft’ steht und noch nicht dreht. Mit Bzw. ,r* kann die PWM jedes Motors einzeln
eingestellt werden.

Bremsstéarke mit ,,b“ fir beide Motoren von 0-255i Wéerten grof3er O wird die Motor PWM
immer flr beide Motoren abgeschaltet, der letatigestellte Wert bleibt aber erhalten. Auch kann
mit ,x“ far links und ,y* fir rechts die Bremse fldie Rader auch getrennt eingestellt werden.
Wird ein Wert aul3erhalb des angegebenen Bereichgsgeben wird der Wert nicht
tbernommen.

mit ,f“ wird ein Byte gesendet bei dem jedes Bin@bestimmte Funktion schaltet.

Die Bits (von 1 als niedrigstes bis 8 als héchsbes)euten:

1- Serielle Datenausgabe ein/aus — Bei Aktivienwirg aller 20Milisekunden ein Datenpaket mit
den Betriebsdaten gesendet (Erklarung siehe waiten).

3- Drehrichtung des Motors

4- Motor an/aus

6- Motorbetriebsspannung aus/ein

8- Kommutierung Block/Sinus (sollte auf Block (Q¢iben, Sinus funktioniert nicht mit jedem
Motor im gesamten Lastbereich problemlos.

Die Bits 2,5 und 7 werden nicht verwendet.

Motor einschalten, vorwarts und Daten ausgeben evélsb Bindr 00101001 und dezimal 41
bedeuten. Gesendet werden musste also f41.



Ruckwarts ware dann 45, das gleiche ohne Datenbesgiadann 40 und 44.

Wird die Drehrichtung umgeschaltet dann wird zudestMotor ausgeschaltet,abgebremst und
gewartet bis der Motor steht und dann erst die ficbtung gewechselt.

Bein Start aus dem Stillstand oder aufregeln b®i sedriger Drehzahl ist eine kleine einstellbare
Anfahrrampe vorgesehen damit keine ,Schlage’ b#tizther Aufregelung entstehen. Die
Bremsung hat aus gleichem Grund eine einstellbareg® beim Einschalten der Bremse.

unmittelbar nach Empfang werden die momentaneriéinand Betriebswerte gesendet. Dieses
zeigt sich auf dem Terminal in dieser Form:

11-201r-22U408NI56dI1120Nr58dr120bl0brof41
Die Werte bedeuten:

I Motorstrom (fuir r und | Motor getrennt) Betriebsspannunly Motordrehzahtd Motor PWMb
Bremsstéarke (auch hier fur r und | Motor getreningtatusbits

Hierbei sind die Werte bei Spannung und Strom mereNachkommastelle zu sehen, also ist vor
der letzten Ziffer ein Komma einzufligen. U418 bedpiwalso 41,8V, 118 sind somit 1,8A. Die
Drehzahl N wird in U/min angezeigt.

Wird die dauernde Datenausgabe eingeschaltet (Birh Statusbyte) wird dieser Datenblock in
etwa 20 Millisekunden Abstand gesendet. Bei Dategahe halt die Ausgabe an bis ASCI 13 —
also Enter empfangen wird.

Beachten Sie die GroR3- und Kleinschreibung beiBlachstaben, die Eingabe erfolgt immer in
Kleinbuchstaben. Die vom Controller generiertendddt,U,N) sind in GroRbuchstaben. Das
Datenblockende wird durch ASCI 13 + ASCI 10, al$® @hd LF gekennzeichnet.

Bei der momentan installierten Software ist keiagéliberwachung eingebaut, nur eine einfache
Akkuspannunguberwachung. Die Anschlisse fur diektgr Steuerung von Motorstrom, Bremse
und Drehrichtung bleiben in seriellen Betrieb wingslos.

Wird der Control-Schalter mit Masse verbunden wiad Gerat in den Direktansteuerbetrieb
versetzt und es ist die Einstellung einiger Paramaiglich. Es ist eine direkte Steuerung Uber die
Eingédnge an der Buchse mdoglich.

Mit ‘p’ gelangt man zur Parametereingabe. Die Waartgabe erfolgt in der Reihenfolge

- Kennbuchstabe, Wert, Entertaste — Die Werte wesdéort ibernommen und zur Kontrolle
angezeigt.

- a Akku:, Amperestunden (immer 2Stellig angeb@ikutyp (b=Blei, I=Lilon(Mn),
p=LiFePo4) Beispiel: a07b = 7Ah Bleiakku

- u minimale Zellenspannung, Spannung pro Zellkdiresfalls unterschritten werden sollte
(immer 3stellig ohne Komma eingeben), Beispiel: 21010V Zellenspannung

- 0 maximale Zellenspannung, Spannung pro Zelldkeiieesfalls Gberschritten werden darf (meist
auch die Ladeendspannung) (immer 3stellig ohne Kareimgeben), Beispiel: 415 = 4,15V
Zellenspannung

Die Werte ,u‘, ,0' und ,z‘ missen bei Bleiakkus unwerandert belassen oder auf
,0°und ,z* auf ,1* gestellt werden, sonst wird der Akku falsch erkannt.

- | maximaler Bremsstrom in 1/10A Stufen (1150 =}5A

- k Akku-Uberwachung:, 1-aktiv, 0-abgeschaltetetAs&lbetrieb, Bremsen und Riickspeisung
nicht moglich

- d Betriebsart der Motorrichtung, ,0“ = beide Mo#a drehen in di gleiche Richtung, ,1“ die
Motoren drehen gegenlaufig.



- i Motorimpulse:, Wert (Magnetanzahl x 1.5), Matareeahl kann ermittelt werden indem die
Impulse eines Sensors gezahlt werden). Standardiivetie meisten unserer Motoren ist 60.

-r Raddurchmesser:, Kennzahl (10°-208, 16'-130; 05, 22°-95, 24'-87, 26'-80,
28'-75, 24cm-216), die Kennzahl kann nach folgertetamel berechnet werden:
Kennzahl =16666 / (Raddurchmesser(in crm) *

-n Anfahrrampe Intervall, Rampenschritt in 0,1mSeden
-w Bremsrampe Intervall, Rampenschritt in 0,1mSelaim
-d Drehrichtung, O-riickwarts, 1-vorwarts (bei Kahedgang rechts, in Fahrrichtung gesehen)

-s beendet die Parametereingabe, das Gerat staud®ie Werte konnen auch mehrfach geéndert
werden, es ist nicht notwendig alle Daten einzugedsereicht die zu dndernden Werte zu
programmieren.
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