单轴步进电机控制器(RS485板，可构建多轴)

使用说明（2014全新升级）
1、 旧板接线示意图（RS232接口）
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二、新板图片（RS485板，同样功能，还有RS232板可选）
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说明：新板带外盒，接线图可以参考旧板的接线图。

1、 新板标注的输入IN1-IN4，对应旧板的IN1-IN4接口；

2、 新板的输出O1-O3，对应旧板的OC1-OC3；

3、 新板的VCC，GND对应旧板的电源输入端，输入电压范围12V-30VDC；

4、 新板的“上下左右”4个按键也与旧板一一对应；

5、 调速接口(2种选择)，板子上面有个可调蓝色电阻（此时板子上面AD口旁边的跳线帽插上），可以调节4个按键选择状态所对应模式的运行速度。

6、 若通过AD接口外接一个10K可调电阻来实现调速功能，需要把旁边的跳线帽去掉。
三. 系统特点

2014升级说明：第一步骤是在现在板子基础上，只更改和加强上位机通信功能；第二步骤是发布第二版本，将现在板子加上外壳。加强串口通信功能：开源上位机源代码和串口通信协议，方便客户自行编程。

◆ 控制轴数：单轴；(可通过485总线构建多轴系统)。
◆ 工作模式：4种可选固定工作模式和1种开机默认可编程模式；

◆  输出点：  3路OC输出，最大500mA；下称OC1、OC2、OC3【可外接5V继电器、LED指示灯等】
◆ 输入点：  4路光耦隔离输入，低有效(24V地有效)。下称I1、I2、I3、I4【可外接机械开关、NPN常开型光电开关、接近开关等】
◆ 输出脉冲频率：0-50KHZ。默认开机模式为通过上位机软件进行的通信模式，可以通过串口进行控制，或设定参数，然后参数可以保存到控制器，又可进行脱机控制（不需要上位机软件支持）； 

另外有4种可选的固定模式，通过控制器上面的4个按键进行

选择，固定模式中运行速度即频率可以通过外接10K可调电

阻进行调节；默认为1KHZ。通过接入一个10K可调电阻调

节电压范围0—3V。AD采集到0—3V电压信号对应频率0—

50KHZ.
◆ 一路RS485串口：与上位机进行通信， 详细参考通信协议。并提供一个开源的上位机软件。

◆ 上下左右四方向按键：分别进入4种固定模式；两路 LED 状态指示灯。
 ◆ 内部自带EEPROM存储：可存储上位机软件设定的相关参数。

2、 工作模式设定及模式说明

1、2个LED显示4种固化模式

	Mode
	1
	2
	3
	4

	LED1
	ON
	ON
	OFF
	OFF

	LED2
	ON
	OFF
	ON
	OFF


2、设定方式

       
  通过↑↓ ← →键，进入4种固化模式

通过RS485,利用上位机
设置细分、步距角、频
 率、运行距离和方向。




                 








  


          







  ②

上电，就处于自编程模式
板载按键控制说明：↑ ↓ ← → 表示的方向以上面接线示意图为准。

按键按下要保持2-3秒才有效。

按←键进入Mode1：→键返回主界面  

按→键进入Mode2：←键返回主界面

按↓键进入Mode3：→键返回主界面 

按↑键进入Mode4：↓键返回主界面 
3、 模式说明

机械点标识：以一个简单的往返结构为例


                         反方向                      正方向                 







· 自编程模式(系统上电自动进入的模式)
   串口通信功能： （提供VB软件源代码，方便用户修改界面）

a. 可以设定电机对应驱动的细分、步距角、运行方向、速度（RPM）和运行脉冲     数据。

b.可以在上位机上控制电机按设定的距离、方向、速度、启动和停止。

c.可以脱机离开上位机软件，但按上位机设定参数运行，外接IN1和IN2。

d.可以通过上位机控制3路OC输出，可以通过上位机读取IN3、IN4输入信号。

IN1：可以外接按钮开关，作为启动控制端 (启动的方向、速度、启动频率、加减速频率、距离等是通过上位机设定，并保存在控制器中)，

     若设定方向为正，正转运行碰到IN3输入口信号则停止；

     若设定方向为反，反转运行碰到IN4输入口信号则停止；

IN3：可以外接NPN型光电开关，接近开关，或机械开关，用作正转限位控制信号输入端口；

IN2：可以外接按钮，反转控制端（复位端，电机以上位机设定的运行速度运行，直到碰到I4信号，电机停）

IN4：可以外接NPN型光电开关，接近开关，或机械开关，用作反转限位.

脱机工作说明：通过上位机软件设定好各参数后保存，然后脱机上位机模式称为脱机工作模式。

该模式下触发I1，电机按照在上位机上设定的距离、方向、速度运行。如果运行方向设定为正，并且起点不在I3限位点时，则触发I1到达1点后触发I3正转限位点，电机立即停止。

若方向为正，并且起点在I3限位点时，则触发I1电机不运行。如果运行方向设定为反，并且起点不在I4限位点时，则触发I1到达0点后触发I4反转限位点，电机立即停止。若方向为反，并且起点在I4限位点时，则触发I1电机不运行。

当触发I2信号，电机以上位机设定速度反转，直到碰到I4(反转限位点)后停止运行。

普通命令：（协议采用10个字节每帧），回7个字节 

（1）设定细分和步距角    
      

例如：ffaa0103010800b4006a    
【8细分，1.8度】
      ffaa0103010400b40066
   【4
1.8】
0xff  0xaa 

0xnn(设备ID:可设为1-128)

0x03 

0x01（CMD，对应命令号） 

0xnn 0xnn(这2个字节对应细分，前面为低字节、后面为高字节)  

0xnn(如：若步距角为1.8，则对应该字节的值就是180,对应 X 100) 

0x00 0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 
回：0xff   0xaa   0xnn  0x03  0x01  0x00  0x00 
（2）设定运行距离     

例如：ffaa01030340060000f6   【1600个脉冲】 

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03   

0x03（CMD，对应命令号） 

0xnn 0xnn 0xnn（这3个字节表示运行距离，前面是低字节，后面是高字节） 

0x00 0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x03  0x03 0x00  0x00
（3）设定运行方向和启动频率      

例如：ffaa01030400320000e3       【正转，启动频率50hz】       

      ffaa01030401320000e4
    【反转，启动频率50hz】
0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03 

0x04(CMD，对应命令号)   

0xnn(方向 0正转 1反转)   

0xnn 0xnn(启动频率  前面是低字节 后面是高字节)   

0x00 0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa  0xnn 0x03  0x04 0x00 0x00  

（4）设定加减速频率和运行速度 

例如：ffaa0103053200c800ac 
【加减频率50hz，速度200RPM】 

      ffaa0103053200640048 
【加减频率50hz，速度100RPM】 

      ffaa0103050a00c80084
【加减频率10hz，速度200RPM】 

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03   

0x05（CMD，对应命令启动）   

0xnn 0xnn（加减速频率,前面是低字节 后面是高字节）   

0xnn 0xnn (运行速度，单位RPM。 前面是低字节 后面是高字节)     

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa  0xnn   0x03  0x05 0x00 0x00 

（5）停止命令 

例如：ffaa01030600000000b3 

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03   

0x06（CMD，对应命令号）   

0x00 0x00  0x00 0x00   

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x03  0x06  0x00 0x00 

（6）开始运行命令 

例如：ffaa01030900000000b6

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03   

0x09（CMD，对应命令号）      

0x00 0x00 0x00 0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x03  0x09  0x00  0x00 

（7）正向运行(以设定的速度一直运行)

例如：ffaa01030700000000b4

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03   

0x07（CMD，对应命令号）      

0x00 0x00 0x00 0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x03  0x07  0x00  0x00 

（8）反向运行
例如：ffaa01030800000000b5

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x03   

0x08（CMD，对应命令号）      

0x00 0x00 0x00 0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa  0xnn  0x03  0x08  0x00  0x00 

（9）点亮LED灯  

例如：ffaa01000c05010000bc

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x01 (点亮)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x01  0x00 

（10）熄灭LED灯
例如：ffaa000c05000000bb

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x00 (熄灭)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa  0xnn  0x00  0x0c  0x00  0x00 

（11）OC1输出（可外接继电器）ON

例如：ffaa01000c05020000bd

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x02 （ON）
0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x02  0x00 

（12）OC1输出（可外接继电器）OF

例如：ffaa01000c05030000be

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x03 (OFF)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x03  0x00 

（13）OC2输出（可外接继电器）ON

例如：ffaa01000c05040000bf

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x04 (ON)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x04  0x00 

（14）OC2输出（可外接继电器）OF

例如：ffaa01000c05050000c0

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x05 (OFF)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x05  0x00 

（15）OC3输出（可外接继电器）ON

例如：ffaa01000c05060000c1

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x06 (ON)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa  0xnn  0x00  0x0c  0x06  0x00 

（16）OC3输出（可外接继电器）OF

例如：ffaa01000c05070000c2

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x07 (OFF)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x07  0x00 

（17）读取IN3和IN4二路输入信号命令，（在串口通信模式下：IN3为正向限位输入点反馈，IN4为反向限位输入点反馈）
例如：ffaa01000c05080000c3

0xff 0xaa 

0xnn(设备ID)

0x00   

0x0c（CMD，对应命令号）      

0x05 

0x08 (读取I3 I4命令)

0x00 

0x00 

0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和的低8位，校验用) 

回：
若IN3有效，IN4无效回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x08  0x0F

若IN4有效，IN3无效回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x08  0xF0

若IN3有效，IN4有效回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x08  0xFF

若IN3无效，IN4无效回：0xff   0xaa   0xnn  0x00  0x0c  0x08  0x00

（18）【当控制器接到陌生指令校验码不正确时， 控制器返回：0x11 0x22 0x33 0x44 0x55 0x66  0x77-----同样是返回7个字节的命令】
（19）设置设备ID命令
    ffaabd01000000000067

    0xff   0xaa   0xbd（CMD，对应命令号）
　　0xnn （设备ID号。 设备1对应0x01；设备2对应0x02）
　　0x00  0x00  0x00  0x00  0x00

　　0xnn(最后一个字节对应前面所有字节的和的低8位，校验用)

　　
　　回：0xff  0xaa  0xbd  0xnn(设备ID号)   0x00  0x00  0x00

（20）读取设备ID命令

ffaabe00000000000067

　　0xff   0xaa   0xbe（CMD，对应命令号）
　　0x00  0x00  0x00  0x00  0x00  0x00

　　0xnn(最后一个字节对应前面所有字节的和的低8位，校验用)

　　
　　回：0xff  0xaa  0xbe  0xnn(设备ID号)   0x00  0x00  0x00
◆4种固化模式

Mode1: 自动往返模式  按←键进入

I1--------------启动控制触发端

I2--------------停止控制触发端

I3--------------正转限位触发端

I4--------------反转限位触发端

该模式下，触发I1电机正转（同时O1，O2，O3输出有效），从0点出发，到达1点后触发I3（同时O1、O2、O3输出无效），电机反转向0点运动。当电机到达0点后触发I4（同时O1、O2、O3输出有效）电机正转，向1点运动。如此往返运动。直到触发I2（同时O1、O2、O3输出无效）电机停止，按→键(右键)回到主界面。

Mode2：单次往返模式  按→键进入
I1----------启动控制触发端

I2----------停止控制触发端

I3----------正转限位触发端

I4----------反转限位触发端

该模式下，触发I1电机正转（同时O1、O2、O3输出有效），从0点出发，到达1点后触发I3，电机反转向0点运动。当电机到达0点后，触发I4电机停止（同时O1、O2、O3输出无效），完成一次运动过程。在电机运行中，如果触发I2（同时O1、O2、O3输出无效）,电机立即停止，按←键(左键)回到主界面。

Mode3：单次触发模式  按↓键进入
I1----------启动控制触发端

I2----------停止控制触发端

I3----------正转限位触发端

I4----------反转限位触发端

该模式下，触发I1电机正转，当触发I2或者I3或者I4后停止。如果再次触发I1电机启动运行方向由上一次停止触发控制决定。如果上一次停止是由I2触发停止则与上次运行方向一致，如果上一次停止是由I3触发停止，则运行方向为反， 如果上一次停止是由I4触发停止，则运行方向为正。按→键(右键)回到主界面。

Mode4：点动控制模式  按↑键进入
I1----------正转控制触发端

I2----------反转控制触发端

I3----------正转限位触发端

I4----------反转限位触发端

该模式下，触发I1电机正转，当触发I3后停止，I3触发未解除之前再次触发I1不运行，只能触发I2电机反转。触发I2电机反转，当触发I4后停止，I4触发未解除之前再次触发I2不运行，只能触发I1电机正转。按↓键(下键)回到主界面。

四：联系我们

感谢您对我们产品的支持与信赖，如过您对我们的产品有什么建议或有疑问的，请登录我们的网站www.hymcu.com或论坛 bbs.hymcu.com 提出,也可以拨打我们的电话：0798-8331153.手机：13320088060。

谢谢。
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