Schrittmotoren am PC mit Ihren eigenen Anwendungsprogrammen

X45tep

Die Funktionen-Sammlung fur C-Programme

Die Funktionen-Sammlung X4Step Ubernimmt die Ansteuerung von 1-4 Schrittmotoren in be-
liebigen C-Programmen. Der Realisierung von CNC-Aufgaben nach Ihren Vorstellungen steht
somit nichts mehr im Weg. Ob Roboteranwendungen, Fras- und Bohrtische, Dispensieranla-
gen, Handlingsysteme oder Vorschtibe, alles ist in Verbindung mit X4Step moglich.

was X4Step leistet

® Ansteuerung von max. 4 Schrittmotoren direkt
Uber die parallele Schnittstelle

* |&uft auf IBM kompatiblen PCs ab 286 und

unter MS-DOS ab Version 5.0

Motoren in alen Lestungsklassen moglich

Schrittausgabe im Hintergrund

Schrittfrequenzen von 10 Hz bis 20 kHz

Rampenzeiten von 0 bis 1000 ms

Wege bis 16 Mio. Schritten pro Positionier-

vorgang oder Endlosfahrt

® aktuell zuriickgel egte Schritte jederzeit
aud esbar

® adle Achsen fahren linear interpoliert

® unterstitzt Turbo C, Borland C, Power C
und Microsoft C

e 1 msTimer verflgbar

® Einlesen von 5 Schnittstellen-Eingangen als
externe Signale, z.B. START, STOP oder
Endschalter

® Signale AKTIV und BOOST und zwel weitere
Ausgange zur freien Verwendung

Eine zusétzliche intelligente Steuerung oder
Prozessorkarte ist aso nicht mehr notwendig.
Mit den Signalen der Schnittstelle lassen sich
alle gangigen Schrittmotor-Endstufen ansteuern,
deren Eingange mit +5 Volt (TTL-Pegel) betrie-
ben werden konnen.
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einfache Handhabung

Die Benutzung von X4Step ist nicht komplizier-
ter als der Gebrauch von C-Funktionen aus der
Standard-Bibliothek. X4Step wird zusammen mit
lhren anderen Projektdateien zu einem lauffahi-
gen Programm gebunden.

keine Zusatz-Hardware notig

Lieferumfang

X4Step steuert die Schrittmotor-Endstufen direkt
Uber eine frei wahlbare parallele Schnittstelle des

PCs mit den nétigen Takt- und Richtungssignalen
an.

Im Lieferumfang von X4Step befindet sich neben
dem umfangreichen Handbuch ein Testprogramm
im C-Quellcode, in dem die Verwendung aller
Funktionen demonstriert wird.

Hardware-Software
Tel. 07542-21886

Burkhard Lewetz

Brickenstr. 7 D-88074 Meckenbeuren
FAX 07542-3889



Beispiele

Zur Veranschaulichung der einfachen Handhabung und des grof3en L eistungsumfangs dienen die
folgenden Beispiele voll lauffahiger Programme.

Achsen 1, 2 und 3 interpoliert vor- und zuriickfahren. Achse mit langstem Weg soll mit 500 Hz
und 10 ms Rampenzeit fahren.

mai n()
X4lnit(1l); /1l X4Step mit LPT1 starten
X4Load( 1000, 400, 100, 0, 500, 10); /1 Achsen | aden, Achsel fahrt 500Hz in 10ns
XasStart(); /1 interpolierte Fahrt starten
while (X4GetState()) ; /1 warten, bis alle Achsen w eder stehen
X4Load(-1000, - 400, - 100, 0, 500, 10); // Achsen mit zweiten Wgen | aden
XaStart(); /1 interpolierte Fahrt starten
while (X4GetState()) ; /1 warten, bis alle Achsen w eder stehen
X4Relnit (); /1 X4Step und Programm beenden

}

Achse 3 mit 8500 Hz und 200 ms Rampenzeit endlos in positive Richtung fahren. Nach
2,5 Sekunden Fahrt abbrechen.

mai n()
X4lnit(1l); /1l X4Step mit LPT1 starten
X4MovPos( 3, 8500, 200) ; /1 Achse 3 endlos in pos. Richtung fahren
X4C ear Ti ner () ; /1 1lms Tinmer | dschen
while (X4Get Tinmer() < 2500) ; /1 2,5 Sekunden warten
X4Br ake(); /1 Fahrt nmit Ranpe beenden
while (X4GetState()) ; /1 warten, bis Achse 3 wi eder steht
X4Relnit (); /1 X4Step und Programm beenden
}

Achse 1 mit 10 kHz und 100 ms Rampenzeit endlos in negative Richtung fahren und stoppen,
wenn am Eingang Pin 15 der Pegel HIGH wird.

mai n()
X4lnit(1l); /1l X4Step mit LPT1 starten
X4MoveNeg( 1, 10000, 100); /1 Achse 1 endlos in neg. Richtung fahren
while ((X4CGetIn() & 0x01) == 0) ; // warten, bis Pin 15 H GH Pegel hat
X4Br ake(); /1 Fahrt nmit Ranpe beenden
while (X4GetState()) ; /1 warten, bis Achse 1 wi eder steht
X4Relnit (); /1 X4Step und Programm beenden

}

Achse 4 mit 5 kHz und 50 ms Rampenzeit 50000 Schritte fahren. Nach 10000 Schritten den
Ausgang 1 auf HIGH und nach 30000 Schritten wieder auf LOW schalten.

mai n()

{ X4Init(1l); /] X4Step mit LPT1 starten
X4lLoad(O0, 0, 0, 50000, 5000, 50); /1 Achse 4 nit Weg, Frequenz, Ranpe | aden
X4aStart(); /1 Positionierung starten
while (X4Get Steps(4) < 10000) ; /1 warten, bis 10000 Schritte erreicht
X4Set Qut ( SI GNAL1ON) ; /1 Ausgang 1 setzen
while (X4Get Steps(4) < 30000) ; /1 warten, bis 30000 Schritte erreicht
X4Set CQut ( SI GNAL1OFF) ; /1 Ausgang 1 wi eder zurucksetzen
while (X4GetState()) ; /1 warten, bis Achse 4 wi eder steht
X4Rel nit (); /1 X4Step und Progranm beenden



Die Unterstiitzung von anderen Compilern und
Compiler-Versionen ist moglich und kann auf
Anfrage angeboten werden.




