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SB3201

Radié étyi krokovych motort, ovladany asynchronni sériovou

linkou 115200bps 8N1
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Radi¢ ovlada pomoci vystupti DIR a STEP budice krokovych motort. vystup DIR uréuje
smér krokovani a kladny puls na vyvodu STEP poZadavek na provedeni kroku.
Umoznuje souc€asny pohyb Ctyf krokovych motorl tak, Ze interpoluje jejich pohyb po
useCce a umoznuje soucasné ovladani Ctyf os. Rampuje rychlost rozbéhu a dobéhu
krokovych motora tak, Ze neni poruSena vzajemna koordinace pohybu vSech Ctyf

motord.

Vlastnosti:

Rozsah rychlosti krokovani 1 az 10000 kroku za sekundu.

Rozsah poctu krokt 0 az 16777215 krok( vpfed/vzad pro kazdy motor zvlast.

Rampa (zrychleni/zpomaleni) 0 az 10000 kroku za sekundu mezi kazdymi dvémi kroky.

Moznost pfipojeni dvou koncovych spinacl pro kazdy motor (jeden pro kazdy smér) s
okamzitym zastavenim krokovani.

Moznost ovladani sniZeni proudu krokovymi motory s nastavenim zpozdéni pro vypnuti

pfi ne€innosti.
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Popis vyvodi:
IRESET - vstup

ISLEEP - vystup

/ENDR3 - vstup

JENDF3 — vstup

JENDR2 — vstup

/ENDF2 — vstup

JENDR1 — vstup

JENDF1 — vstup

Reset SB3201 a nastaveni defaultnich hodnot. V urovni L pfevadi
vSechny vystupy do stavu vysoké impedance. Pokud se tato funkce
v aplikaci nepozaduje, oSetfi se rezistorem 100R az 10k, zapojenym
mezi VDD a vstup /RESET.

Za nastaveny €as od posledniho pohybu krokovych motoru
pfechazi do urovné L. Je ur€en pro snizeni proudu krokovymi
motory v dobé jejich necinnosti. Po resetu je nastaven do L.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru Cislo 3.
Pokud je v urovni L, a je poZzadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinali (pfikaz R-xxxxxxxx), pferuSuje krokovani vSech motorl a
odesila chybove hlaSeni na sériovy port. Pokud neni poZadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opacnym smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, Ze smér je ur€en pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru Cislo 3.
Pokud je v urovni L, a je poZadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinaci (pfikaz R+xxxxxxxx), pferusuje krokovani vSech motor a
odesila chybove hlasSeni na sériovy port. Pokud neni pozadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opaénym smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, Ze smér je uréen pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru Cislo 2.
Pokud je v urovni L, a je poZzadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinali (pfikaz R-xxxxxxxx), pferusSuje krokovani vSech motoru a
odesila chybove hlaSeni na sériovy port. Pokud neni poZadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opaénym smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, Ze smér je uréen pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru Cislo 2.
Pokud je v urovni L, a je poZzadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinali (pfikaz R+xxxxxxxx), pferusuje krokovani vSech motorl a
odesila chybove hlasSeni na sériovy port. Pokud neni poZzadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opaénym smeérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, Ze smér je urCen pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru cCislo 1.
Pokud je v urovni L, a je poZzadovan pohyb ve sméru k tomuto
hlaSeni na sériovy port. Pokud neni pozadovano krokovani timto
motorem (zadano nula krokl pfikazem R nebo krokovani opacnym
smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz plati pro pfikaz A s
tim, Ze smér je urCen pozadovanou absolutni pozici proti pozici
aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru Cislo 1.
Pokud je v urovni L, a je poZzadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinadi (pfikaz R+xxxxxxxx), pferusuje krokovani vSech motorl a
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JENDRO — vstup

/ENDFO - vstup

odesila chybove hlaSeni na sériovy port. Pokud neni poZzadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opaénym smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, ze smér je urCen pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru cCislo 0.
Pokud je v urovni L, a je poZzadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinadi (pfikaz R-xxxxxxxx), pferuSuje krokovani vSech motorll a
odesila chybove hlaseni na sériovy port. Pokud neni poZzadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opaCnym smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, Ze smér je uréen pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

Slouzi pro pfipojeni koncového spinace krokového motoru Cislo 0.
Pokud je v urovni L, a je poZadovan pohyb ve sméru k tomuto
spinali (pfikaz R+xxxxxxxx), pferusuje krokovani vSech motorl a
odesila chybove hlaSeni na sériovy port. Pokud neni poZadovano
krokovani timto motorem (zadano nula kroku pfikazem R nebo
krokovani opacnym smérem), na tento signal se nereaguje. Totéz
plati pro pfikaz A s tim, Ze smér je ur€en pozadovanou absolutni
pozici proti pozici aktualni.

GND - napajeni, zem  SB3201 obsahuje 2x tento vyvod a je nutno propojit se zemi

0OSC1

0SC2

oba.

Vstup externiho oscilatoru 10MHz nebo pro pfipojeni krystalu
10MHz.

vystup pro pfipojeni krystalu 10MHz. Pokud je pouzit externi
oscilator 10MHz, zustava nezapojen.

IPOWER - vystup s otevienym kolektorem. Urovni L indikuje spravnou funkci. P¥i

RTS - vstup
CTS - vystup
RXD - vystup
TXD - vstup
VDD

STEPO - vystup
DIRO - vystup

STEP1 - vystup
DIR1 - vystup

aktivnim signalu /RESET pfechazi do vysoké impedance.
Handshaking na sériové lince. Je uren k propojeni se
stejnojmenym signalem sériového portu. Pokud je nepouzit,
oSetfuje se pfipojenim ke GND.

Handshaking na sériové lince. Je ur€en k propojeni se
stejnojmenym signalem sériového portu. Pokud je nepouzit, zGstava
nezapojen.

Sériova data smérem z SB3201. Je ur€en k propojeni se
stejnojmenym signalem sériového portu.

Sériova data smérem do SB3201. Je ur€en k propojeni se
stejnojmenym signalem sériového portu.

Napajeni 4.2V az 5.5V.

kladného pulsu pro provedeni kroku krokovym motorem ¢islo 0.
arovné& pro uréeni sméru kroku krokového motoru &islo 0. Uroveri L
= pohyb vprfed (pfikaz R+), uroven H = pohyb vzad (pfikaz R-). Po
pfikazu A se nastavuje do odpovidajici urovné pro smér krokovani
do pozadované pozice.

kladného pulsu pro provedeni kroku krokovym motorem cislo 1.
arovné pro uréeni sméru kroku krokového motoru &islo 1. Uroveri L
= pohyb vpfed (pfikaz R+), uroven H = pohyb vzad (pfikaz R-). Po
pfikazu A se nastavuje do odpovidajici urovné pro smér krokovani
do pozadované pozice.
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STEP2 — vystup kladného pulsu pro provedeni kroku krokovym motorem cislo 2.

DIR2 — vystup arovné pro uréeni sméru kroku krokového motoru é&islo 2. Uroveri L
= pohyb vpred (pfikaz R+), uroven H = pohyb vzad (pfikaz R-). Po
pfikazu A se nastavuje do odpovidajici urovné pro smér krokovani
do pozadované pozice.

STEP3 — vystup kladného pulsu pro provedeni kroku krokovym motorem cislo 3.

DIR3 - vystup arovné& pro uréeni sméru kroku krokového motoru &islo 3. Uroveri L
= pohyb vpred (pfikaz R+), uroven H = pohyb vzad (pfikaz R-). Po
pfikazu A se nastavuje do odpovidajici urovné pro smér krokovani
do pozadované pozice.

Aplikaéni poznamky

Protoze jsou vystupy v dobé aktivniho signalu /RESET (uroven L) ve stavu vysoké
impedance, je vhodné oSetfit vystupy DIRx a STEPx rezistory o hodnoté 1k az 10k
zapojenymi mezi vystup a GND. Nedojde tak k nedefinovanym urovnim na téchto
vyvodech v dobé aktivniho signalu /RESET. Pokud se v aplikaci nevyuZzivaji vSechny
vystupy DIRx a STEPX, neni potfeba nevyuzité vyvody oSetfovat.

Pokud je vyuzit signal /SLEEP, pak je vhodné jej oSetfit rezistorem o hodnoté 1k az 10k
zapojenym mezi vystup a GND. Pokud tento signal neni v aplikaci vyuZit, neni potfeba jej
oSetfovat.

Obvod obsahuje oSetfeni resetu pfi podpéti a pokud neni vyvod /RESET v aplikaci
vyuzit, staci jej oSetfit rezistorem o hodnoté 100R az 10k, zapojenym mezi vyvod a Vdd.

Pokud je vyvod /RESET vyuzit, je vhodné jej do nizké urovné pfivadét pres rezistor
alespori 50R a ne pfimo pfipojenim ke GND.

Pro spravnou funkci obvodu je nutno mezi vyvody VDD a GND pfipojit blokovaci
kondenzator o hodnoté 100n a to co nejblize k témto vyvodum.

ProtoZe je pro sériovou komunikaci vyuzit handshaking, je potfeba v pfipadé jeho
nepouziti pro spravnou funkci oSetfit vstup RTS pfimym pfipojenim ke GND. Potom je
mozno pouzit pro komunikaci pouze TXD a RXD.

Pro pfipojeni SB3201 k sériové lince v urovnich RS232C (napfiklad k sériovému portu
PC) je nutno pouzit pfevodnik urovni, jako napfiklad MAX232 atp. SB3201 pracuje s
urovnémi CMOS, nikoli s urovnémi RS232C!

Pokud aplikace nevyZaduje koncové spinacCe, pak se nepouzité vyvody ENDFx a
ENDRXx oSetfuji rezistorem o hodnoté 100R az 10k, zapojenym mezi vyvod a Vdd.

vystupy DIRx ovladaji pfikazy R a A. Pokud néktery nevyuzijeme pro volbu sméru
krokovani, Ize je pouzit jako jednobitové vystupy a pfikazem R+ prevadét do urovné L a
pfikazem R- do urovné H.

Komunikace

Se odehrava po sériové lince 115200bps 8N1 a to stylem pfikaz - odpovéd. DalSi
pfikaz nelze zadat, dokud nebylo odpovézeno na pfedchozi.

ENTER v dal$im popisu znamena posloupnost znakt #13#10. Retézce vystupuijici
sériovym portem z SB3201 jsou vzdy zakonCeny ENTER jako posloupnost znaku
#13#10. Retézce vstupujici sériovym portem do SB3201 se zakonduji znakem ENTER
#13 nebo #13#10, tedy znak #10 neni povinny.
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Komunikace zacina tim, Ze po pfipojeni napajeni nebo po resetu SB3201 vysle na linku
RXD ASCII znaky READY ENTER. Nyni SB3201 &eka na pfikaz. Pfikazy se do SB3201
zasilaji na linku TXD jako ASCII znaky zakonené ENTER. ASCII znaky s hodnotou niZS8i
nez 32, s vyjimkou ENTER jsou ignorovany.

Po resetu jsou nastaveny defaultné parametry MO, P10, S10, E100, RO (pro vSechny
motory), T30, CO, OO0 (pro vSechny motory).

Prikazy:

Mx

Pxxxxx

SxXXXX

Exxxxx

RYOOOOXXNXXX

AXOXOXXXXXXX

TXXXXX

Volba motoru, kde x je v rozsahu ASCII znakd 0 az 3. Nastavuje,
pro ktery motor budou uréeny nasledujici pfikazy. Odpovéd je OK
nebo ERROR.

Volba sklonu rampy narlstu rychlosti krokovani v rozsahu 0 az
10000. Zadava se v krocich za sekundu a udava o kolik se
maximalné zméni rychlost krokovani po kazdém kroku. Pfikazem
PO je rampa vypnuta a krokovani se déje konstantni minimalni
rychlosti nastavenou pfikazem Sxxxxx. Tento pfikaz je spole¢ny pro
v8echny motory a Ize zadat pfi jakémkoli nastaveni pfikazem Mx.

Minimalni rychlost krokovani v krocich za sekundu v rozsahu 1 az
10000. Tento pfikaz je spole¢ny pro vSechny motory a lze zadat pfi
jakémkoli nastaveni pfikazem Mx.

Maximalni rychlost krokovani v krocich za sekundu v rozsahu 1 az
10000. Pokud je nizSi nez minimalni rychlost krokovani nastavena
pfikazem Sxxxxx, pak se bere minimalni rychlost krokovani zaroven
jako maximalni. Tento pfikaz je spoleCny pro vSechny motory a lze
zadat pfi jakémkoli nastaveni pfikazem Mx.

Nastaveni poctu krok( v rozsahu -16777215 az 16777215. Nastavi
pocet krokll pro aktualné zvoleny motor pfedchozim pfikazem Mx.
Pfikaz pouze nastavuje hodnotu, po tomto pfikazu neni provedeno
krokovani. Pfikaz pfimo nastavuje pfislusny vystup DIRx do urovné
L pfi kladnych hodnotach a do H pfi zapornych hodnotach(DIRx
zvoleny poslednim pfikazem Mx).

Nastaveni absolutni cilové pozice pro krokovy motor zvoleny
poslednim pfikazem Mx v rozsahu -8388607 az +8388607.
Prislusny vystup DIRX je nastaven ihned po tomto pfikazu do
odpovidajici urovné vzhledem k aktualni absolutni pozici.

PFikaz vraci absolutni pozici krokového motoru zvoleného
poslednim pfikazem Mx v rozsahu -8388608 az +8388607. PFi
podte€eni minimalni absolutni pozice vraci OVER ENTER. P¥i
prete€eni maximalni absolutni pozice vraci UNDER ENTER.
UNDER nebo OVER pak vypisuje az do nastaveni absolutni pozice
pfikazem O.

Pfikaz pro provedeni krokovani pro vSechny krokové motory
zaroven podle parametrd nastavenych pred volanim tohoto pfikazu.
Lze zadat pfi jakémkoli nastaveni pfikazem Mx. Pokud byl v dobé
volani pfikazu G signal SLEEP v urovni H, je nejprve pfeveden do
urovné L, vyCka se 500ms a az poté je provedeno krokovani. Pokud
byl signal SLEEP v urovni L, provede se krokovani bez ¢ekani.
Pfikaz pro nastaveni ¢asu pro snizeni proudu krokovymi motory po
poslednim provedeném krokovani. Po uplynuti zadaného €asu v
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sekundach v rozsahu 0 az 65535 po poslednim krokovani se signal
SLEEP pfevede do vysoké urovné. Pfi hodnoté 0 se vypina a signal
SLEEP nikdy nepfechazi do urovné H. Pokud je SLEEP v urovni H,
zméni uroven do L pouze po pfikazu G a to v pfipadé, Ze se proved|
alespon jeden krok kterymkoli krokovym motorem.

Cx Po pfikazu C1 ENTER vraci obdrzeny pfikaz sériovym portem zpét
jesté pred jeho provedenim. Volbou CO ENTER jej nevraci. Zadané
pfikazy vraci aZz po odeslani jejich zavéreCného ENTER.

OXXXXXXXX Pfikaz nastavuje absolutni pozici pro krokovy motor zvoleny
poslednim pfikazem Mx v rozsahu -8388607 az +8388607.

| Ziskani aktualniho stavu koncovych spinaci. Vraci bbbbbbbb
ENTER, kde bbbbbbbb jsou znaky 0 a 1 reprezentujici stav na
vstupech pro koncové spinaCe v pofadi ENDFO, ENDRO, ENDF1,
ENDR1, ENDF2, ENDR2, ENDF3, ENDRS3.

Pokud za pfikazem vyzadujicim hodnotu neni tato vyslana, je hodnota nulova.
Napriklad samotné R odpovida R+0 nebo RO. Kladné znaménko u pfikazt s hodnotou
neni povinné.

Po provedeni pfikazu bez navratové hodnoty je vraceno sériovym portem bud OK
ENTER nebo ERROR ENTER v pfipadé, ze pfikaz nelze z jakéhokoli divodu provést.
Pfikazy vracejici hodnotu vypisuji na sériovy port pouze tuto hodnotu ve tvaru
znameénko, hodnota v desitkovém vyjadieni jako ASCIl znaky a ENTER.

Pokud béhem provadéni krokovani (po pfikazu G) dojde ke stavu sepnutého
koncového spinaCe ve sméru pohybu krokového motoru, je okamzité dalSi krokovani
ukonceno a vraci se sériovym portem hlaSeni o sepnutém koncovém spinaci a poctu
provedenych krokd u motoru s nejvétSim zvolenym poctem krokl se znaménkem dle
jeho sméru pohybu. Sepnutym koncovym spinaem se rozumi uroven L na vstupech
ENDFO, ENDRO, ENDF1, ENDR1, ENDF2, ENDR2, ENDF3 nebo ENDRS.

Hlaseni mohou byt nasledujici:

EFOxxxxxxxxx ENTER
EROxxxxxxxxx ENTER
EF 1xxxxxxxxx ENTER
ER1xxxxxxxxx ENTER
EF2xxxxxxxxx ENTER
ER2xxxxxxxxx ENTER
EF3xxxxxxxxx ENTER
ER3xxxxxxxxx ENTER

Znaky xxxxxxxxx jsou ASCIl vyjadfenim poctu provedenych krokiu v desitkové
soustavé se znaménkem + nebo -. Tato hlaSeni se neodesilaji v pfipadé, Ze se pozaduje
krokovani opacnym smérem od koncového spinaCe, nebo se pozZaduje u pfislusného
krokového motoru nula krokl. Znaky xxxxxxxxx uréuji poCet krokll na nejdelSi ose z
ddvodu, ze tak Ize identifikovat pfesné polohu, kde pfesné doSlo k najeti na koncovy
spinac. Ostatni motory krokuji v zavislosti na krokovani motoru s nejvy$Sim poctem
krok( a tedy jejich polohu Ize z vypsaného udaje dopodist.

Pokud pozadujeme na pocatku najeti krokovych motort na koncovy spina¢, muzeme
tak ucinit bud' postupnym najizdénim kazdého motoru zvlast s nastavenim R+16777215
nebo R-16777215 a s Cekanim na hlaSeni o dojeti na koncovy spinac, nebo zvolit
krokovani vSemi motory sou€asné a po kazdém najeti na koncovy spinac pfislusnému
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krokovému motoru nastavit R+ nebo R- a dale krokovat zbyvajicimi motory. Opakovanim
tohoto postupu dosahneme najeti vSech krokovych motord na koncovy spinac. Pro
urCeni pocate€ni polohy najetim na koncovy spina¢ se nedoporucuje pouzivat maximalni
rychlost krokovani z dlvodu, Ze zastaveni krokovani najetim na koncovy spinac
probéhne okamzité a ne po rampé.

Elekrické parametry:

Odpovidaji PIC18F252 firmy Microchip. SB3201 je naprogramovanym PIC18F252.

Katalogovy list PIC18F252 jako PDF soubor je k dispozici na
http://www.microchip.com/.

AP 4D &4

Napajeci napéti VDD proti GND: 4.5V az 5.5V
pfi napéti pod 4.5V je obvod ve stavu
resetu (4.16V az 4.5V)

Vlastni proudova spotieba: <25mA

Napéti na vyvodech proti GND: -0.3V az VDD+0.3V

Maximaini proud do VDD: 250mA

Maximalni proud z GND: 300mA

Maximalni proud z/do vystupu: 25mA

Soucet vSech proudld DIRx, STEPx a SLEEP nesmi pfekro€it 200mA v zadném sméru.

Maximalni povolena vykonova ztrata: 1w

Uroveri L pro vstupy: GND az 0.2*VDD

Uroveri H pro vstupy: 0.8*vDD az VDD

Uroveri L na vystupech: max. 0.6V pfi lol=8.5mA a VDD=4.5V

Urover H na vystupech: min. VDD-0.7V pfi loh=-3mA a
VDD=4.5V

Taktovaci kmitocet na OSC1: 10MHz

Délka kladného pulsu na vystupech STEPx:  20us

Sériova linka: 115200bps 8N1, CMOS urovné

Pracovni teplotni rozsah: -40°C az +85°C

Skladovaci teplotni rozsah: -65°C az +150°C

Pouzdro: PDIP28(300mil) nebo SOIC28
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Typické zapojeni:

END'FO .. ENDESZ SLEEP, DIE, STEP TOTAL STOP
4 1 1 1 1 1 L
TO TO To To To To TO To | 'I'l
4127 100E
417
— T
sE3701 5V 45V 45V
PV on mEseT —  DR3 |—1|
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Linka DTR ovlada /RESET vstup SB3201. Timto je zajiSténa moznost kdykoli okamzité
z nadfizené aplikace zastavit krokovani zneaktivnénim linky DTR nebo resetovat
SB3201 z aplikace.
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Pripojovaci mista fidici desky 300201:
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Pro ucely vyzkouSeni s PC lze pouzit libovolny terminalovy program komunikujici
sériovym portem 115200bps 8bitt bez parity s jednim stopbitem (8N1).
Tento dokument obsahuje vesSkeré nutné informace k plnému ovladani SB3201 z Vasi
vlastni aplikace.



