Mnemonische Befehle für Schrittmotorsteuerung mit Atmel ATMega16

Je nach Kompilierung für Scheiben oder Linearbetrieb.

Befehle sind dann jeweils für den entsprechenden Modus aktiv

Befehlsformat  PREFIX=“$$$“

$$$ID_Nummer,BEFEHL[,][WERT]               Bsp:   „$$$1,sfr,300“
{notwendig}oder []=optional. (default).  0=Voreingestellt bei Weglassung von [WERT]
	Mnemonic
	Bedeutung
	   Software Variable und Anwendung

	ping
	Reponse “PONG”,Lebenszeichen
	MCA_PING_CMD

	mopd,{1..nn},[0/1]
	Motor ON mit Pulsecount und Direction
	MCA_MOPD_CMD

	mo[,1..nnn]
	Motor ON [,mit Set Frequenz]
=Pulse/Sekunde
	MCA_MOTOR_ON_CMD
Bsp: 1.Aufruf  „MO,123“ 

= 123 Clocks/Sek
Alles weiteren nur „MO“

PREDEF_STEPFREQUENZ 100

	mopd[,1..nnn]
	Motor N Pulse mit Direction

Motor On [, Pulszahl]
MOP,nnn   SET PULSCOUNT

	MCA_MOTOR_ON_PULSCNT_CMD
Bsp: 1.Aufruf  „MOP,123“

Alles weiteren nur „MOP“

PREDEF_STEPRCLOCKS 1

	mf
	Motor OFF und Freigabe
	MCA_MOTOR_OFF_CMD

	ms
	Motor Stop, 
!!nach 1 Sek. Motorfreigabe
	MCA_MOTOR_STOP_CMD

	sfr,{nnn}
	Set Frequuenz = Steps/Sekunde
	MCA_SETFRQ_CMD

	dir,[(0)..1]
	Set Direction  1=links 0=rechts
	MCA_SET_DIRECTION_CMD

	rampe[(0)..1..16]
	Anfahren mit Rampe

0=0FF,     1..16= ON
	MCA_SET_RAMPE_CMD
1.Time PREDEF_RAMP_RISE = 2

	half
	Halbschritt Modus
	MCA_SET_HALFSTEPMODE_CMD

	full
	Vollschritt Modus
	MCA_SET_FULLSTEPMODE_CMD

	SOK
	Set OK Msg ON
	MCA_SOK_CMD

	COK
	Set OK MSH OFF
	MCA_COK_CMD

	
	
	

	Spi 
	Set Position to Indexpoint
	MCA_SPI_CMD

	
	
	

	SECTOREN MODE
	SECTOREN MODE
	SECTOREN MODE

	sec,[0..n],[+/-(0)..n] 
Sector=[0..9..n] Sec,Sector,Offs
	Fahre zu Sectormitte, einschließlich Offset + Laserabstand
	MCA_SEC_CMD

	Ssecn,{8}
{1..(8)…24]
	Set Sector Count der verwendeten Filterscheibe
	MCA_SSECN_CMD

PREDEF_SEGMENT_CNT 8

	Dect,LOW,HIGH

Dect,{0..1023}, .{0..1023}

(100),(700)
	Set ADC Index detection level.

(Default = 80) ~fast LOW

(Default = 700) ~fast HIGH
	MCA_DECT_CMD

	sci
	Scan Index automatic
	MCA_SCI_CMD

	Ixo,{0..motorSteps}
	Index Offset des Lasers
	MCA_IXO_CMD

	Lso,Offset,Sector

Lso,[(0)..n],[+/-

 (0)..n]

!mit Sector
	iSecOffSet[ SECTOR] ! Sector angeben
	MCA_LSO_CMD

	Sit,{0..(600)..65535}
	Set ScanIndexTimeout 61=1Second
	MCA_SIT_CMD

	Gso,{0..n}
	Get Sector Offset
	MCA_GSO_CMD

	GSP
	Get Sector +Position + Offs
	MCA_GSP_CMD

	
	
	

	Spr,{200}
	SET Steps Per Rotation des verwendeten Motors
(200=Default)
	MCA_SPR_CMD
PREFDEF_STEPS_PER_ROTATION

	STI


	Set Current Postion to Target Zero Index Position
iSM_IndexDifference = 0
	MCA_STI_CMD

	Sid{0..(1)..255}
	Set ID 1..255 mit PREFIX

ID 0  schaltet PREFIX ab
	MCA_SID_CMD
MOTOR_ID_DEFAULT 1

	SPI
	Set Position to Indexpoint
(For one Rotation)

(Nicht verwechseln mit STI)
	MCA_SPI_CMD


	save
	Save Parameter to EEPROM
	MCA_SAVE_CMD

	
	
	

	load
	Load  Parameter from  EEPROM
	MCA_LOAD_CMD

	sls, {nn (50)}
	Set Low Speed
	MCA_SLS_CMD

	shs, {nn (200)}
	Set High Speed
	MCA_SHS_CMD

	Sta(0..7, +-Position)
	Set Target Array
	MCA_STA_CMD

	Gta(0..7)
	Go to Target-Array Position
	MCA_GTA_CMD

	xx
	Motor condition Flag  ->Uart(test)
	MCA_XX_CMD

	God,(0..359)
	Go To Degree Position
	MCA_GOD_CMD

	GTP[long int)
	Go To Target Position
	MCA_GTP_CMD

	SIO
	Send Index Offeset (multible)
	MCA_SIO_CMD

	SPO
	Send Position (eine Rotation)
	MCA_SPO_CMD

	Adc,(6..7)
	Liest freie ADC Leitung 6 und 7, falls einmal nützlich
	MCA_ADC_CMD

	SETO(610)

610Entspitcht 10Sec

61=1Sec.


	Set enable Timeout in Stopcase.
 Predef (10Sec.)

(Vorsicht Motor kann zu heiss werden
	MCA_SETO_CMD

	COF
	Gibt Condition Flags zurück

(ohne Kennung ! )
	MCA_COF_CMD

	POF
	Gibt Position Flags zurück

(ohne Kennung ! )
	MCA_POF_CMD

	GK
	Read Key INPUT Port
	MCA_GETKEY_CMD

	GI
	ADC_10Bit(ADC10BIT_INDEX_CHAN)
Get Optokoppler Value
	MCA_GI_CMD


/Es wird unterschieden nach CTRL und Condition Flags

//in STRUCT STEPMPARTYPE;

//Flags
//Condition Falg
#define STEPM_ENABLE_FLAG


0x01
// 0 = OFF

#define STEPM_PULSE_MODE_FLAG

0x02
// 0 = OFF

#define STEPM_RAMPE_FLAG


0x04
// MIT_RAMPE, ?

#define STEPM_START_RAMPE_FLAG

0x08
// 0 = Selected Counts, 1 = 

#define STEPM_STOP_ACTIVE_FLAG

0x10
//STOP, BUT ENABLED, 

#define STEPM_TIMEOUT_ENABLE_FLAG
0x20
//After Stop Auto Disable after TIMEOUT

#define STEPM_DIRECTION_FLAG

0x40
// 0 = links ?? unbestimmt je nach verdrahtung

#define STEPM_RUN_FLAG



0x80
//Ohne RemainTime Zurücksetzung Run=Continue condtition
//
gsStMPar.ucStepMConditionFlag;
//ISTZUSTAND

//Position Flags

#define POSITION_Index_Valid_FLAG



0x01

#define POSITION_LOW_DETECT



0x02

#define POSITION_HIGH_DETECT



0x04

#define POSITION_STOP_ON_TARGET_MODE_FLAG

0x10


#define POSITION_STOP_ON_TARGET_OK


0x20


#define POSITION_STOP_ON_DISTANCE_MODE_FLAG

0x40


#define POSITION_STOP_ON_DISTANCE_OK


0x80


//gsStMPar.ucSM_PostionFlag
INDEXSCAN :   Check_SM_Index() 
nutzt 
ADC_10Bit(ADC10BIT_INDEX_CHAN)
#define ADC10BIT_INDEX_CHAN
6

TASTENBELEGUNG

//Input Tasten KEY VALUE   Values of  gstInt0Key.ucKey

#define KEY_ENDSWITCH_RIGHT

7//= PIN0

#define KEY_ENDSWITCH_LEFT

6 //= PIN1

#define KEY_RUN_SEC_FORWARD

5//= PIN2

#define KEY_REMOTE_RIGHT


5//= PIN2

#define KEY_RUN_SEC_BACK


4//= PIN3

#define KEY_REMOTE_LEFT


4//= PIN3

//#define KEY_INXEX_SENSOR
3

#define FRONTKEY_UP_L_YES


3//= PIN4 

#define FRONTKEY_DOWN_R_NO

2//= PIN5

#define FRONTKEY_MENUERESET

1//= PIN6

#define FRONTKEY_MENUE


0//= PIN7
