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SmartDRIVE - protokoét transmisji szeregowej RS-485

1. Przeglad

Kontrolery z rodziny SmartDRIVE sg wyposazone w interfejs zawierajacy dwa porty: port
szeregowy RS485 wspierajacy transmisje pomiedzy kilkoma rownolegle potaczonymi
kontrolerami oraz port szeregowy kompatybilny z RS232 umozliwiajgcy potaczenie z
pojedynczym sterownikiem, z wykorzystaniem poziomow sygnatéw TTL. Dostep do tych
portéw jest wzajemnie wykluczajacy sie, poniewaz dzielg one te sama linie komunikacyjng
we wnetrzu sterownika.

Gdy zadna jednostka nie nadaje linia komunikacyjna znajduje sie w stanie nieaktywnym 1.
Przejscie do stanu aktywnego nastepuje w momencie wystania przez nadawce sygnatu 0,
stan ten jest dominujacy.

1.1 Zasady

Podstawowe zasady protokotu:

* bazuje na relacji master-slave, tylko master ma mozliwos¢ zainicjowania
komunikacji

* na jedno potaczenie fizyczne przypada jeden master i zero lub kilka slave'ow (tylko
jeden dla RS232), kazdy slave posiada unikalny 7-bitowy adres

* master otrzymuje catg transmisje w formie echa

» slave musi potwierdzi¢ kazde wystane do niego polecenie w interwale 20-50ms;
master musi sie liczy¢ mozliwoscig timeoutu i nieobecnosci slave'a

* parametry komunikacji wynoszg 115200 Baud z 8 bitami danych, 1 bitem stopu i
brakiem bitu parzystosci; dane sg typu binarnego, wszystkie wartosci sg z zakresu
od 0 do 255

1.2 Format wiadomosci

Master transmituje ramke polecenia zawierajgca adres docelowego slave'a; wywotany
slave musi odpowiedzie¢ za pomocag ramki odpowiedzi z okreslonym opdznieniem
(ustalonym przez mastera). Jesli polecenie jest adresowane do wszystkich podtaczonych
slave'éw, bajt adresu musi wynosic¢ 0 i nie wystepuje zadna ramka odpowiedzi.

Ramki muszg by¢ transmitowane blokami. Wewnatrz ramki opdznienie miedzy bajtami
musi zawierac sie w czasie trwania 10 bitow. Wieksze opoznienie bedzie traktowane jako
poczatek nowej ramki.

Ramka polecenia z echem

Ramka odpowiedzi
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1.2.1 Ramka polecenia

Ramka polecenia sktada sie z bajta adresu slave'a, bajta polecenia, bloku zawierajgcego
od 4 do 32 bajtow danych zwigzanych z poleceniem i bajta zawierajgcego sume kontrolna.

Bit 7 wartosci ADR jest ustawiony zawsze na 0.

ADR CMD DAT CHK
ADR CMD LSW MSW EXT CHK
ADR CMD BO B1 B2 B3 CHK

Pole CMD jest podzielone na dwie czesci. Czes¢ CCCCCC stanowi kod polecenia.

CMD
E|EJC|C|C|C|C|C

Czes¢ EE wyznacza rozmiar bloku danych zgodnie ze wzorem
DATA_LEN =4 +25 =4 « EE.
Gdzie EE jest rozmiarem bloku danych i moze odpowiednio wynosi¢ 4, 8, 16 lub 32 bajty.

Bajt CHK jest sumg kontrolng wyliczong jako XOR z reszty danych z ramki:

CHK=ADR® CMD @® DAT [i],i=0 .. DATA_LEN - 1.

1.2.2 Ramka odpowiedzi

Ramka odpowiedzi jest zbudowana z dwoch bajtow stanu, szesciu bajtéw danych i
jednego bajta z sumg kontrolna.

STA DAT TAG CHK
STA LSW MSW TAG CHK
SO S1 BO B1 B2 B3 T0 T1 CHK

Pole STA zawiera flagi stanu modutu, typu polecenia odrzuconego, alarmu, zajetosci, trybu
aktualnej pracy.:
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STA

15

14 -8

7

REJECT 0

SIGNALED

BUSY

MODE

ALARM

REJECT - polecenie zostato odrzucone

MODE
ALARM

- tryb aktualnej pracy zakodowany na 5 bitach. Zobacz polecenie MODE.

- modut jest w alarmie i aktualny tryb wynosi 0 (OFF); aby wyczysci¢ alarm i
reaktywowac¢ modut nalezy wystac polecenie MODE wraz z Zagdanym trybem

Dla polecen zwigzanych z przesunieciem, pole DAT w ramce odpowiedzi zawiera aktualng
pozycje, a pole TAG w ramce odpowiedzi - stan generatora trajektorii.

TAG (trajektoria)

15-14 13 12 11 10 9 8 7-1 0
0 LIMN | LIMP LIM | STALL | TRIGG JINMOTION 0 DONE
INMOTION - aktualna predkos¢ jest rézna od 0

DONE - cel generatora trajektorii zostat osiggniety

Pole CHK jest obliczane tak jak dla ramki polecenia.

2. Polecenia

Opis polecen

EE CC Polecenie Opis CAT
0 01h PING Stan zapytania SYS
0 04h MODE Zmiana trybu pracy SYS
0 20h TRJINIT Inicjalizacja generatora trajektorii TRJ
0 21h START v[,a] Rozpoczecie ruchu TRJ
0 22h STOP [d] Zatrzymanie TRJ
0|1 23h GOTO p [, v, a] Przesuniecie na dang pozycje TRJ
0|1 24h STEP d[,v,a] Przesuniecie wzgledne TRJ

Polecenia trajektorii sg akceptowane wytacznie w trybie « Polecenie zdalne (Remote) »,
zobacz polecenie MODE.
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PING

Stan zapytania SYS

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

MODE

Polecenie pozwala masterowi sprawdzi¢ obecnos¢ modutu i
odczytac jego stan. Zwykle wywotywane co 100ms.

ADR] O1h ] O 0 0 0 JCHK

STAs POSs; TRJ16 CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmfodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

Zmiana trybu pracy SYS

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

Polecenie tymczasowo zmienia tryb pracy.
Po witaczeniu tryb pracy wybrany podczas konfiguracji jest
ustawiany automatycznie.

ADR] 04h fMOD| O 0 0 JCHK

STA - TRJ1s CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
MOD - nowy tryb dziatania

Wartos¢ Tryb
0 OFF
1 Special
3 Remote — Polecenie zdalne
4 Cursor - position
5 Speed GOP i GON
6 Speed GO i DIR
7 Speed STARTP/STOPP
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8 Speed START/STOP i DIR
9 Travel GOP/GON
10 Travel GO/DIR
11 Push - pull
13 Push — pull with home switch
14 External A1/B1 quadrature clock
15 External A1/B1 clock & direction
16 External A2/B2/GO/DIR quadrature clock
17 External A2/B2/GO/DIR clock & direction
18 Hybrid A1/B1 quadrature clock
19 Hybrid A1/B1 clock & direction
20 Hybrid A2/B2/GO/DIR quadrature clock
21 Hybrid A2/B2/GO/DIR clock & direction

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmtodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

TRJINIT Inicjalizacja generatora trajektorii TRJ

Opis: Polecenie pozwala zainicjalizowac generator trajektorii i ustawic
wartosci poczatkowe na 0. Polecenie jest uruchamiane
automatycznie przy zmianie trybu pracy. Wszelkie trwajgce
przesuniecia zostajg zaniechane.

Ramka polecenia: ADR I 20n 0 0 0 o lcHk

Ramka odpowiedzi: STA POSs, TR CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem
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STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmtodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

START vel Rozpoczecie ruchu z maksymalnym przyspieszeniem TRJ

Opis: Generator trajektorii jest programowany do wprowadzenia silnika
w predkosc¢ VEL. Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas
przyspieszania i przechodzi w 1 po osiggnieciu zgdanej
predkosci. Polecenie jest akceptowane nawet jesli poprzednie
polecenie zmiany trajektorii jest w trakcie wykonywania.
Predkosci sg zwigzane ze stopniem przyspieszenia
maksymalnego. Kierunek obrotu jest okreslany przez znak
parametru VEL.

F
200 Lo

pone T ] I '

[START 200 START 400,500 (START 100 iSTOP

Ramka polecenia:  faprloth| VELe | 0 | 0 |cHk

Ramka odpowiedzi: STA POSs, TR CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
VEL - predkos¢ docelowa w rpm, od -32768 do 32767
POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmfodszym bajtem

CHK -suma kontrolna
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START vel, acc

Rozpoczecie ruchu z ustalonym przyspieszeniem TRJ

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

STOP

Generator trajektorii jest programowany do wprowadzenia silnika
w predkos¢ VEL. Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas
przyspieszania i przechodzi w 1 po osiggnieciu zgdanej
predkosci. Polecenie jest akceptowane nawet jesli poprzednie
polecenie zmiany trajektorii jest w trakcie wykonywania.
Predkosci sg zwigzane ze stopniem przyspieszenia ACC.
Kierunek obrotu jest okreslany przez znak parametru VEL.

ADR] 21h VELe ACCs CHK

STA POS3, TRJ+6 CHK
ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
VEL - predkos¢ docelowa w rpm, od -32768 do 32767

ACC - przyspieszenie/spowolnienie w rpm/s, od 1 do 32767,
jesli 0 - maksymalne

POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmtodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

Zatrzymanie z maksymalnym hamowaniem TRJ

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

Generator trajektorii jest programowany do zatrzymania silnika.
Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas hamowania i przechodzi w
1 po osiagnieciu predkosci zerowej. Polecenie jest akceptowane
nawet jesli poprzednie polecenie zmiany trajektorii jest w trakcie
wykonywania. Stopien hamowania jest okreslony przez parametr
hamowania maksymalnego.

ADR] 22h ] O 0 0 0 JCHK

STAs POSs; TRJ16 CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
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STOP dec

POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmfodszym bajtem

CHK -suma kontrolna

Zatrzymanie z ustalonym hamowaniem TRJ

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

Generator trajektorii jest programowany do zatrzymania silnika.
Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas hamowania i przechodzi w
1 po osiggnieciu predkosci zerowej. Polecenie jest akceptowane
nawet jesli poprzednie polecenie zmiany trajektorii jest w trakcie
wykonywania. Stopien hamowania jest okreslony parametrem
DEC.

ADRY 22h ] O 0 DECs CHK

STA POS:;; TRJ16 CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domyslinie 1

DEC - hamowanie w rpm/s, od 0 do 32767, jesli O -
maksymalne

POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmfodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

GOTO dst Przesuniecie do danej pozyciji TRJ

Opis: Generator trajektorii jest programowany do umieszczenia silnika
na pozycji DST. Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas
przesuniecia i przechodzi w 1 po osiggnieciu pozycji docelowe;j.
Predkos¢ zwigzana jest ze stopniem przyspieszenia
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Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

GOTO dst, vel, acc

maksymalnego i ograniczona predkoscig maksymalng. Polecenie
jest akceptowane nawet jesli poprzednie polecenie zmiany
trajektorii jest w trakcie wykonywania.

ADR] 23h DSTs CHK

STAs POSs; TRJ16 CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
DST - pozycja docelowa w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmfodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

Przesuniecie do danej pozycji z okreslong predkoscig i TRJ
przyspieszeniem

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

Generator trajektorii jest programowany do umieszczenia silnika
na pozycji DST. Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas
przesuniecia i przechodzi w 1 po osiagnieciu pozycji docelowe;.
Predkos$¢ zwigzana jest ze stopniem przyspieszenia ACC i
ograniczeniem predkosc¢ przez wartos¢ VEL. Polecenie jest
akceptowane nawet jesli poprzednie polecenie zmiany trajektorii
jest w trakcie wykonywania.

ADR] 63h DSTs, VEL+s ACCs |CHK

STA6 POS3, TRJ1s CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1

VEL - ograniczenie predkosci w rpm, od 0 do 32767, max jesli 0

ACC - przyspieszenie/hamowanie w rpm/s, od 0 do 32767, max
jesli 0

DST - pozycja docelowa w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem
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STEP dst

POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmtodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

Przesuniecie wzgledne TRJ

Opis:

Ramka polecenia:

Ramka odpowiedzi:

STEP dst, vel, acc

Generator trajektorii jest programowany do umieszczenia silnika
na pozycji aktualnej + DST. Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas
przesuniecia i przechodzi w 1 po osiggnieciu pozycji docelowe;j.
Predkos¢ jest zwigzane sg ze stopniem przyspieszenia
maksymalnego i ograniczona przez predkos¢ maksymalna.
Polecenie jest akceptowane nawet jesli poprzednie polecenie
zmiany trajektorii jest w trakcie wykonywania.

ADR | 23h DSTs, CHK

STAs POSs, TRJ1s CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
DST - odlegtos¢ w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem
POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO
jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmtodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

Przesuniecie wzgledne z okreslong predkosciq i TRJ
przyspieszeniem

Opis: Generator trajektorii jest programowany do umieszczenia silnika
na pozycji aktualnej + DST. Bit DONE pola TAG wynosi 0 podczas
przesuniecia i przechodzi w 1 po osiggnieciu pozycji docelowe;.
Predkos¢ jest zwigzana ze stopniem przyspieszenia ACC i
ograniczona przez predkos¢ VEL. Polecenie jest akceptowane
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nawet jesli poprzednie polecenie zmiany trajektorii jest w trakcie

wykonywania.

Ramka polecenia: ADR 63h

DSTs.

VEL+s

ACCs

CHK

Ramka odpowiedzi: STA

POS3,

TRJ16

CHK

ADR - adres modutu, od 0 do 127, domysinie 1
VEL - ograniczenie predkosci w rpm, od 0 do 32767, max jesli 0

ACC - przyspieszenie/hamowanie w rpm/s, od 0 do 32767, max

jesli 0

DST - pozycja docelowa w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

POS - aktualna pozycja w pkrokach, na 32 bitach ze znakiem

TRJ - stan generatora trajektorii zakodowany na 16 bitach, TO

jest najmtodszym bajtem

STA - stan modutu zakodowany na 16 bitach, SO jest
najmtodszym bajtem

CHK - suma kontrolna

Firma Gryftec jest oficjalnym przedstawicielem firmy Westline.

W swojej ofercie posiadamy wysokiej klasy inteligentne sterowniki SMARTDRIVE-S
przeznaczone do wspoélpracy z bipolarnymi silnikami krokowymi.

Kontakt:
GRYFTEC
Tuwima 21
71-426 Szczecin
Polska

www.gryftec.com
Telefon: +48-78-46-95-491
E-mail: automatyka@gryftec.com
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