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Für die ELV-Schrittmotorsteuerung wurde eine komfor-
table Anwendersoftware entwickelt, die sowohl zum Be-
trieb von Plottern, Fräsern als auch von Robotern ge-
eignet ist. Das System Iäuft in Verbindung mit alien
IBM-PCs und kompatiblen Rechnern, die mit beliebigen
handelsüblichen Graf ikkarten ausgestattet sein kännen.
Der vorliegende zweite TO dieses
Artikels befaI3t sich mit wesentli-
chen Merkmaien der Bedienung,
wobei die Software weitgehend
selbstdokumentierend ist.

Vorbereitungen zum Betrieb

Die Verbindung vorn Rechner zur
Centron ics-Schrittniotorensteuerung SMS
7000 erfoigt uber ein handelsObliches
Druckerkahel, das all zum Rechner
hinweisenden Seite mit einem 25poligen
SLIbniin-D-Stecker und all Drucker-
seite mit eineni 36poiigen Centronics-
Stecker ausgestattet is!.

Bei dell Vorhereitungen ist
iestzulegen, ob die SMS 7000 als Plotter-
hzw. Fräser-Steuerung oder als Roboter-
Interlace eingesetzt werden soil.

1. Plotter-/Fràser-Steuerung
An die Ausgangsbuchse für die Schritt-

motoren I his 4 wird an die l3uchse I der
Schrittniotor Für die X-RichtLlng, an die
Buchse 2 der Schrittmotor für die Y-Rich-
twig und an die Buchse 3, falls vorhan-
den, im Fräserhetrieh der Schrittmotor tur
die Z-Achse angeschlossen. Dieser Ietzt-
genannte Motor entfiillt für den Betrieb an
einern Plotter. Statt dessen wird die End-
stufe des vierten Schrittmotors zur An
steuerung des Hubmagneten hzw. zur Be-
tatigung des Plottersti Etes eingesetzt. An
dell 3 (+1J 1 ) und 5 der
Buchsc BU 4 kann diese Steuerspannung
abgegriffen werden. Sobald der Plotter-
stilt gesenkt werden soil (,,Stellung schrei-
ben'') wird die Magnetspule vow Strom
durchflossen, gespeist durch die Endstufe
des vier-ten Schrittmotors. Soil die Ansteue-
rung invertiert erfolgen, d. h. die Magnet-
spule ist bei angehohenem Plotterstift vorn
Strom durchflossen, erfolgi der Anschlu13
all 	 Pins 3 (+U 1 ) und 4 der Buchse
BU 4. In vorstehend beschriehenen Be-

tricbsfiillcn dart' die lJmcodierkarte nicht
eingesteckl scm (sehen Sic hierzu auch
die Beschreihung der Schaltung im ELV
journal 1/9). Beim Betrieh mit eincm Frü-
ser bleiht die vierte Endstufe Llngenutit.

Kommen wir als nächstes zur Beschrei-
bung der Anschaltung der Endschalter. In
Tabelle 2 ist die Zuordnung der .,Taster"-
Eingängc I bis 4 zu den Endschaltern zur
Erkennung der Mm- und Max-Positionen
dargestellt. Eine Besonderheit stellt in
dieseni Zusammenhang die Parallelschal-
tung der beiden Kontakte X-max und Z-
niax sowie Y-max und Z-min dar. Dies ist
durch eine hesonders komlortable Null-
punkterkennung nioglich. Nachdem einer
der drei Motoren den Befehi zum Anfah-
ren des Nullpunktes erhalten hat, führt er
den betreffenden Endschalter mit maxi-
maler Geschwindigkeit an. Zur Erziel 1mg
einer gr6l3tm6glichen Genauigkeit wird
nach Erreiclien des hctrcffenden Endschal-
ters dieser zunüchst wieder freigegehen
(Motor l'ührt et was zurück ) und liii! lang-
sawer Geschwindigkeit erneut angefah-
ren his der betreffende Schalter gerade
eben anspricht. ZLIIetzt fährt der Motor 50
Schritte aus dieser Stellung heraus. Die so
erreichte Position wird als Nullpunkt defi-
niert, wobei gleichzeitig der bctreflèndc
Endschalter wieder freigegeben ist. Nun
kann ein weiterer Schrittmotor seine Null-
position m fahren, obwoh I der betreffende
Schaltkontakt evtI. zum erstgenannten
Kontaki parallel lie-t.

2. Betrieb als Roboter-Interface

In dieseni Anwendungsfall wird all
der vier Endsiufen ein Schrittmotor (I his

4) angeschlossen. Die Ansteuerung kann
vollkommen unabhüngig voneinander in
gleichberechtigter Weise erfoigen.

Air Erkennung der N ullposition is!
jedeni Schritimotor em _Taste r''-Eingang

BIId 12

Tabelle 2

lListcr-	 Endsehalter
eingang

I	 X nun

2	 Y nun
3	 X max, Z max
4	 Y max, Z miii

Tabelle 3

Taster-	 Endschalier
cingang

nun. 3 win

2	 2 win. 4 win

3	 I max, 3 max

4	 2 nuax, 4 max

(Schliel3cr I his 4) zugcordnet. Das An-
fahrcn der Nulipositionen erftlgt in glei-
cher Weise wie unter ,,l ." beschrieben.
Der Anschlul3 11cr Endschaltcr wird ent-
sprcchend der Tahelle 3 vorgenonimen.
Grundsatzlich kann auf nile Endschaltcr
vcrzichtct werden, solern diese hei den
gewithlten nuechanischcn Rohoter-Kon-
struktionen niclut erloiderl ich sind, d. h.
die Getahr eines Uberdirehens nicht be-
steht. Soil aber cine exakic Nullpunktpo-
sitionierLing vorgenommen werden, sind
zumindest die Min-Nullpunktschalter er-

forderhch. Soil zushtzlich in der cntge-
gengcsctztcn RichtLlng (Max-Position)
cine Begrenzung erfolgen. so werden We
Endschalter für die Max-Position mit
angesch lossen.

Unabluiingig von den unter I. und 2.
genannten Betriebsarten stehen zwci ge-
trennte SchaltausgLinge zur Verfügung.
Diese kOnnen Ober das Programrn durch
besondere Befehie aktiviert werden. Für
jeden der beiden Schaitausgängc stcht em
potentialfreicr Unuschaltkontakt zur Ver-
fügung sowie zusiitzlich zwei Bctriebs-

spannung tLihrcndc Ausghngc, von denen

entwcdcr 11cr eine oder der andere mit der
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Betriehsspannung verhunden ist, je nach
Stelluiig des Schaltkontaktes.

Die Anwendersoftware

Die Vorausseizung ZUF lnhetriehnahme
der Anwendersofiware ist ciii MS-DOS-
Betriebssystern. Nach dciii Einschalten des
Rechners wird zuniichst (las Betriebssy-
stern eingeladen. Als ndchstes ist die
5 1/4' 360 K Standard-Diskette, auf der
sich die umfangreiche Anwendersoftware
befindet, in das Diskettenlaufwerk des
Rechners einzuschieben. Falls gewUnscht
kann die Software auch auf eine evtl.
vorhandene Festplatte kopiert Lind von clort
aLis gestartet wci'den.

Je nach Systernkonfiguration kann mit
dem Betriehssystcm auf verschiedenen
Laufwerken hzw. auf der Festplatte gear-
beitet werden. Darnit nun (lie Anwender-
software vorn Diskeitenlaufwerk in den
Speicher des Rechners cingeladen werden
kann, ist auf (las Laufwerk mit der einge-
schobenen Diskette urnzuschalten (für
Laufwerk A'.,,A:" und die Return-Taste).
Ublicherweise erscheint nun auf dem
Bildschirm ,,A:>".

Durch die Eingabe der Ziffernfolge
,,SMS7000" (Eingahe erfolgt ohne .,") und
Betätigung der Return-Taste wird das
Anwcnderprogramni in den Hauptspeicher
des Recliners eingeladen und automatisch
vom Bet riehssysiern aus geslartel. Hicrbei
stellt sich das Programrn selbsttiitig auf
die eingesetzte Grafikkarte em.

Auf dem Bildschirm erscheint die in
Abbildung 12 dargestellte Grafik mit
Ausnahrne des blauen Fensters. Mit Hilfe
der Cursor-Tasten für linke und rechte
Bewegung können die verschiedenen
Flauptfunktionen ,,Hilfe". ,,Befehle", ,.Plot
Datei",,. Handsteuerung". .,Mode", ,,Z-
Achse", ,,Ende" angewühlt werden. Die
jeweils aktivierte Funktion wird hei Farb-

hildschirrnen in einer anderen Farbe und
bei iTlonoclironien Bi ldschirrnen myers
dargestellt.

Sohald nun eine der Cursor-Tasten für
aufwärts hzw. ahwiirts (Pfeil nach ohen
hzw. nach unten) betdtigt wird, erscheint
ein blaucs Fenster (Ahbildun(I 12). Durch
weitere Betdtigungen der Aufwdrts- hzw.
Abwiirtstasten kOniien nun (lie verschie-
denen Unterfunktionen angewühlt werden.
Das Aufrufen erfolgt durch BetLitigen der
Return-Taste.

In dieserEbene kann zu jederZeit durch
BetLitigen der F- I -Taste eine Hilfestellung
angefordert werden. Ein Zurückwechseln
in (lie davorlicgende Menüehene erfolgt
durch Betlitigen der Escape-Taste. Jeder
Tastendruck veranlal3t (las Progranim, eine
Menüebene weiter in RichtLlng Haupt-
menu zu springen.

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

1. Plotter-Fräser-Steuerung

Abbildung 13 zeigt das Hauptmenü
dieser Betriebsart, Urn (lahinzukommen,
sind zundchst die Markierungen ,.Befeh-
Ic" entweder mit den Cursortasten und
Auslosen durch die Return-Taste anzu-
fahren oder durch Betütigen des Buchsta-
hens ..B" (ohne nachfolgende Return-
Taste). Es erscheint unmittelbar daraufauf
dciii Bildschirm (las links in Abbildung 14
gezeigtc Unternienü (Plotterhcfehle oder
direktes Ansteuern von vier Motoren).

\Vird mit den Cursortasten das Unter-
mend ,,Plotterbefehle" aufgerufen, er-
scheint das rechts daneben in Abbildung
13 gezeigte Untermend. (las vorstehend
auch mit Hauptmend für (lie Plottersteue-
rung bezeichnet wurde. Auch bier kann
jelzt entweder durch (lie Cursortasten die
entsprechende Funktion angewiihlt wer-
(len (mit nachfolgender Betdtigung der

Return-Taste) oder durch Eingahe der
jeweils rot gekcnnzeichnetcn Buchstahen
(ohnc Return-Taste). Nachdem (lie em-
sprechenden Funkiioncn ausgewahlt wur-
(jell, erscheint auf (1cm Bildschimi em
weiteres Fenster. WO dann ebenfalls sclbst-
crkliirend (lie entsprechen(lcn Eingahen zu
criolgen hahen. Eine ausfdhrliche Hilfe-
stcllung in diesem weitgehend selbsido-
kumentierenden Programm ist auch flier
gewdhrleistet.

2. Betrieb als Roboter-Interface

Aufgerufen wird das entsprechende
Menu dLlrch Ansprechen der Funktion
,,direktes Ansteucrn von vier Motorcn".
Auf (1cm Bildschirm erschcint dann (las in
Abbildung 14 dargestellte Unterniend zum
Ansprechen cities (Icr vier Motoren. Nach-
dem ein Motor ausgewdhll wurdc, folgt
auf dem Bildschirm das niichstc Unterme-
nü, (las im rechten hlauen Feld gehildet
ist. Nun kann von dieseni zuletzt genann-
ten Untermend einer der vier Befehle
ausgewahlt werden. Nach Betiltigen der
Return-Taste erscheint auf dern B ildschirm
(lie Eingabezeile zur Erfassung der auszu-
fdhrenden Parameter. Fine Hilfestellung
ist auch bier jederzeit moglich (Betatigen
der Taste F I und Zurdckwechseln mit (ICr
Taste Escape).

Abspeicherung/Teach-In

Es hcsteht (lie Mdglichkeit. siimtliche
Ausfuhrungshefehle (Inter einem vorher
gcv'dhlten Dateinainen (Mendaufruf ,,Plot
Datci") ahzuspeichern. Nach Abschlul3 der
Eingabeprozedur können these Befehle zur
erneuten Ausfuhrung eingeladen werden.
Diese Arbeitsweise dhnelt einem Teach-
In-Verfahren, das auch bei kommerziel-
len Robotern hdufig eingesctzt wird.

In der kommenden Ausgahe des ELV
journal wird der Nachhau und die Inbe-
triehnahme ausfdhrl ich heschrieben.
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