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1. Einleitung

In diesem Dokument wird beispielhaft eine Motoransteuerung fur einen burstenbehafteten
Gleichstrommotor mit dem PiXtend und CODESYS veranschaulicht.

Die Ansteuerung von DC-Antrieben kann dabei fur eine Vielzahl von Anwendung
interessant sein, wie zum Beispiel im Bereich der Hausautomatisierung fur die
Ansteuerung eines elektrischen Rollladens oder eines Heizungsventils. Auch ist der
Einsatz im industriellen Umfeld zur Steuerung von Robotern, Laufbandern 0.a denkbar.

—KALEJA=

In diesem Beispiel wurde ein Hutschienenmodul (M2-MR-5-30, Artikelnummer 06.34.001)
der Firma KALEJA GmbH aus Alfdorf an PiXtend angebunden.
Das Modul verfugt Uber folgende Features:

* Ansteuerung 24 VDC Motoren, Motorstrome bis 5 A
* Drehrichtungsumkehr

* Drehzahlsteuerung

* einstellbare Startrampe

+ Uberstromabschaltung, Kurzschlusserkennung

* Dynamische Bremsung

Um all diese Funktionen nutzbar zu machen werden an PiXtend drei digitale Ausgange
und zwei analoge Ausgange verwendet.

Auch ohne Zusatzmodul ist es moglich an PiXtend DC-Motoren zu betreiben und in der
Drehzahl zu regeln (PWM-Ausgange). Eine Anderung der Drehrichtung, Bremsung usw.
ist dann jedoch nicht vorgesehen.

Alle weiteren Informationen, Tipps und Tricks finden Sie auch in unserem Support-Forum
unter: http://www.pixtend.de/forum/.

Die jeweils neusten Versionen aller Dokumente und Software-Komponenten finden Sie im
Download-Bereich unserer Homepage: http://www.pixtend.de/downloads/

Mehr Informationen zu dem verwendeten Modul konnen Sie auf der Herstellerwebseite
http://www.kaleja.com/ erhalten.
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1.1 Voraussetzungen
Far die nachsten Schritte werden folgende Punkte vorausgesetzt:

» die Installation der CODESYS Programmierumgebung & Packages fur Raspberry
Pi und fur PiXtend

» die Installation der PiXtend Projektvorlage fur CODESYS
(beachten Sie ggf. die Infos zur Einrichtung)

* eine SD-Karten von PiXtend (PiXtend Image CODESYS) flr den Raspberry Pi
* eine Motorsteuerung, wie z.B. die in der Einleitung erwahnte der Firma KALEJA

* eine zusatzliche Stromversorgung fur die Motorsteuerung
z.B. ein 24 V Hutschienennetzteil

Zusatzlich zu den oben genannten Voraussetzungen genugen fur diesen Anwendungsfall
grundlegende Kenntnisse in Programmierung von CODESYS und der Verdrahtung der
Motorsteuerung.

Falls Sie die Voraussetzungen noch nicht geschaffen haben sollten, so finden Sie alle
bendtigten Informationen und Software-Teile in unserem Download-Bereich.
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1.2 Haftungsausschluss

Die Firma Qube Solutions UG kann nicht fur etwaige Schaden verantwortlich gemacht
werden die unter Umstanden durch die Verwendung der zur Verfugung gestellten
Software, Hardware, Treiber oder der hier beschriebenen Schritte entstehen kdnnen.

Bilder des M2-MR-5-30 Moduls und das KALEJA Logos sind Eigentum der Firma KALEJA
GmbH (www.kaleja.de).

1.3 Sicherheitshinweise

PiXtend darf nicht in sicherheitskritischen Systemen
eingesetzt werden.

Prufen Sie vor der Verwendung die Eignung von Raspberry Pi
und PiXtend fir lhre Anwendung.
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2. Anschluss der Hardware

Der Verdrahtung von PiXtend & Controller-Modul kann dem folgenden Anschlussplan
entnommen werden. Die Stromversorgung der Motorsteuerung sollte Uber ein separates
Netzteil erfolgen, auch wenn der PiXtend ebenfalls durch ein 24 V Netzteil versorgt wird.
Die Anlaufstrome gréRerer DC-Motoren kénnte sonst zum Einbrechen der Spannung an
PiXtend fuhren, was wir naturlich vermeiden mochten.

Dabei ist zu beachten, dass die GND-Potentiale von PiXtend und der beiden Netzteile
miteinander verbunden werden mussen, um die korrekte Funktion des Gesamtsystems zu
gewahrleisten. Die PiXtend-GND-Anschllsse nahe der digitalen Ausgange bieten sich zur
Verdrahtung eines zetralen Masse-Punktes an.

' Motorsteuerung KALEJA :
24V : :
E’ (H% ED[ | vee (1 é -[WI—!?‘CI—G? (6) 10V/50mA
DOo -+ disable brake {9)(:.)— E
' — H
: _|"; = =
CoEA —
DO1 right (2) &— .| é L & mB
DO2 left (1) —{°1 5 , BJA ‘il
O — 2 D (8) A ——
AOQ ————— speedirpm (5) ©— = .l: 23 :
AQl —————ramp (12)®— | = ;
[ L J [

. : (3) aux.GND
E i 0,54 max
GND ————  GND (10) @ :

Die 10 kOhm Widerstande fungieren als Pull-Up Widerstande, da die digitalen Ausgange
von PiXtend negativ schaltend (Open-Drain) ausgefihrt sind.

Die Pins 3 und 6 der Motorsteuerung bleiben unbelegt. Diese Pins liefern eine
Hilfsspannung, die bei einer Verwendung des Moduls ohne SPS verwendet werden kann
(zum Anschluss eines Potis).

Eine Abbildung unseres Versuchsaufbaus mit ,fliegender Verdrahtung“ sehen Sie auf der
folgenden Seite.
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3. CODESYS Programmierung

Die Ansteuerung der Motorsteuerung erfolgt durch den PiXtend mit Hilfe von CODESYS.
Legen Sie deshalb zuerst ein neues Projekt in CODESYS an, das auf der PiXtend-
Projektvorlage beruht und 6ffnen Sie anschlief3end die Datei "PLC_PRG (PRG)".
Definieren Sie dort im oberen Fenster zuerst lhre Variablen, die Sie spater verwenden

mochten, z.B. wie folgt:

rSpeed : REAL :=0.0;
rSpeedPerc : REAL;

rRamp : REAL :=0.0;
rRampMS : REAL;
xDisableBreak : BOOL := TRUE;
xRight : BOOL := TRUE;
xLeft : BOOL := TRUE;

Anschlieend kdnnen Sie mit der Programmierung der Steuerung, entsprechend des
Anschlussplanes fortfahren. Fur den oben dargestellten Anschlussplan sieht das

Programm z.B. so aus:
/l SPEED
AQOQ := rSpeed;
/[Calculate Speed as a percentage 1V = 0%, 10V = 100%
IF rSpeed < 1.0 THEN
rSpeedPerc := 0.0;
ELSE
rSpeedPerc := rSpeed * 11.1 - 11.0;
END_IF

/I RAMP
AO1 := rRamp;

rRampMS := rRamp * 395 + 50;

/I CONTROLS
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DIGITAL_OUT.0 := xDisableBreak;
DIGITAL_OUT.1 := xRight;
DIGITAL_OUT.2 := xLeft;

Das folgende Bild veranschaulicht noch einmal den kompletten Aufbau des Projekts.

® Motorsteuerung_Kaleja.project” - CODESYS.
tei

Bearbeiten Ansicht Projekt Ersteen Online Debug Tools Fenster Hife

Da
BEEI& o o b BEX dilab 4%%% @005 %8 =

Gerate: v i x PLC_PRG x [dF] Visualization Visualisieruny \gSmana ger [@ patend [ Pixtend_pac [0 _Device
=) Motorsteverung Kaleja = 1 PROGRAM PLC PRG
= [ pevice (CODESYS Contral for Raspberry Pi) = z VAR -
=8 sp5-Logik E xInit @ BOOL:
=} Application “
) Biblotheksverwalter § rSpesd

S) P
PLC_PRG (PRG) Fopeediers

rRarp
= (&8 Taskkenfiguration —
= MainTask 3 xDisableBreak :
8 pLc_PRG 10, xRight
=& VISU_TASK 1L Bleft
1z END VAR

=-[fJ sP1_master (SPI master)
[ Pixtend (pixtend)
= [ sPI_master_1 (SPImaster)
[ Pixtend_DAC (Fixtend DAC)
E® GPIOs_A_B (GPIOs B+/Pi2)

3 Gerate |[[) POUS

[T Meldungen - Gesamt 0 Fehler, 0 Wamung(en), 4 Meldung(en

Nachdem der Hauptteil des Programms geschrieben ist, fehlt noch die Verknipfung mit
einer Web-Oberflache. Fligen Sie dazu eine neue Visualisierung in lhr Projekt ein, indem
Sie auf ,Application“ rechtsklicken und ,Objekt hinzufigen* — ,Visualisierung...”
auswahlen. Wenn Sie diese Datei 6ffnen, kdnnen Sie nach dem Drag-&-Drop-Prinzip
verschiedene Elemente hinzufiigen. Vergessen Sie dabei nicht die Elemente mit den
vorher angelegten Variablen zu verknupfen.

Wenn Sie mit der Darstellung zufrieden sind Ubersetzen Sie das Programm (F11),
verbinden Sie sich mit ihrem Gerat unter ,Device* (Netzwerk durchsuchen) und loggen Sie
sich dort ein (Alt+F8). Anschlieliend kdnnen Sie das Programm starten (F5).
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In einem Browser kdnnen Sie nun auf den PiXtend zugreifen, indem Sie die folgende
Adresse eingeben:

http://<RaspberryPilP>:8080/webvisu.htm

wobei Sie <RaspberryPilP> durch die IP-Adresse Ihres Raspberry Pi ersetzen mussen.

Die erstellte Web-Oberflache kann flr einen Motor z.B. wie folgt aussehen:

@ 192.168.1.119:8080/webvisu.htm

KALEJA Motorsteuerung M2-MR-5-30

speed C—— o IS
Ramp [ o I 238V 99182 ms
Break O
Right o)

e

Es lasst nun also die Anfahr-Rampe, die Drehzahl, Drehrichtung und die Bremse
konfigurieren. Alles was man fur eine anspruchsvolle Anwendung bendotigt.

Wir winschen viel Spass beim nachbauen und testen!
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