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1. Einleitung

1.1. Vorwort

Wir beglickwiinschen Sie zum Kauf eines hochwertigen DEDITEC Produktes!

Unsere Produkte werden von unseren Ingenieuren nach den heutigen geforderten
Qualitatsanforderungen entwickelt. Wir achten bereits bei der Entwicklung auf
flexible Erweiterbarkeit und lange Verfugbarkeit.

Wir entwickeln modular!

Durch eine modulare Entwicklung verkrzt sich bei uns die Entwicklungszeit und -
was nattrlich dem Kunden zu Gute kommt - ein fairer Preis!

Wir sorgen fur eine lange Lieferverfugbarkeit!

Sollten verwendete Halbleiter nicht mehr verfiigbar sein, so kénnen wir schneller
reagieren. Bei uns missen meistens nur Module redesigned werden und nicht das
gesamte Produkt. Dies erhoht die Lieferverfligbarkeit.

1.2. Kundenzufriedenheit

Ein zufriedener Kunde steht bei uns an erster Stelle!

Sollte mal etwas nicht zu lhrer Zufriedenheit sein, wenden Sie sich einfach per
Telefon oder mail an uns.

Wir kimmern uns darum!

1.3. Kundenresonanz

Die besten Produkte wachsen mit unseren Kunden. Fir Anregungen oder
Vorschlage sind wir jederzeit dankbar.
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2. Hardware Beschreibung
2.1. Ethernet Interface

2.1.1. Hardware Beschreibung

2.1.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit Ethernet Interface (links) in Kombination
mit einem Ein- /Ausgabemodul (rechts).
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Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit Ethernet Interface (links) in Kombination
mit einem /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems (rechts).
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2.1.1.2. Technische Daten

* Single Spannungsversorgung +7V..+24V DC
* 10/100 Mbit/sec Ethernet Interface

® Zugriff auf Ein-/Ausgénge uber TCP/IP

* WEB Interface

* Uber Web-Interface einfach konfigurierbar

® 9 Kontroll LED's

® Anschluss Uber RJ45 Buchse

* Die Timeout Funktion bietet die Moglichkeit, die Ausgange z.B. aus
Sicherheitsgrinden abzuschalten.

* In 16 facher Abstufung erweiterbar
® Kann problemlos mit anderen /O Modulen der RO Serie kombiniert werden
¢ Windows Treiber Bibliothek DELIB



2.1.1.3. Steckverbinder auf dem Modul

2.1.1.3.1. Spannungsversorgung

Der Eingangsspannungsbereich kann zwischen +7V und +24V DC betragen. Ein
passender Steckverbinder liegt jedem Modul bei.

2.1.1.3.2. Ethernet Interface

Der Netzwerkanschluss erfolgt Giber eine RJ45 Buchse.

LED
1 Activity
2 10/100 Mbit




2.1.1.4. Taster auf dem Modul
Linker Taster:
IP Adresse auf Default Werte zuriicksetzen

(siehe Kapitel "IP Adresse zuriicksetzen™)

Rechter Taster:
Firmware in den Auslieferungszustand zurlicksetzen

(siehe Kapitel "Firmware zurlicksetzen")



2.1.1.5. Kontroll LED’s

Auf dem RO-ETH Modul befinden sich eine Reihe von Kontroll LED’s. Sie dienen
zur einfachen optischen Zustandsanzeige von diversen Funktionen.

Nach dem Einschalten des Moduls muss folgende Blinksequenz im Normalbetrieb
auftreten:

® ca. 20 Sek nach Einschalten des Moduls blinken LED 1 und 2 zweimal kurz
hintereinander auf. -> Betriebssystem erfolgreich geladen.

* AnschlieRend leuchtet die 3. LED dauerhaft und LED 1 blinkt. -> Modul ist
betriebsbereit.

2.1.1.5.1. Definition der LEDs

LED

Bezeichnung

Erklarung

oben|3,3V Interne 3,3V Versorgungsspannung vorhanden.

oben5V Interne 5V Versorgungsspannung vorhanden.

1 CPU Activity  [2x blinken + lange Pause. Betriebssystem meldet: Status
OK

2 Interface ActivityKommunikation tber Ethernet aktiv.

3 Status LED leuchtet -> Modul ist betriebsbereit

4 ERROR Fehler bei der ETH Ubertragung (ndheres siehe Dokument
“ETH Protokoll).

5 Inputs: Change |Zustandswechsel zwischen 2 Auslesetakten wurde erfasst.

6 Outputs: Auto-Samtliche Ausgédnge wurden auf Grund des Timeout

Off sicherheitshalber abgeschaltet.
7 /O Access Zugriff der CPU auf Ein- und Ausgange der

angeschlossenen Module.




2.1.2. Konfiguration des Moduls

2.1.2.1. Konfiguration tber das DELIB Configuration Utility

Diese Methode ermdglicht eine einfache Konfiguration des Produkts. Folgende
Grundwerte kdnnen hiermit verandert werden.

* Modulname

* |P-Adresse

* Netz-Maske

¢ Standard-Gateway
®* DNS-Server

AulRerdem lassen sich mit diesem Tool alle DEDITEC Ethernet-Gerate im
Netzwerk anzeigen.

Wie das geht, sehen Sie auf den folgenden Seiten...



Starten Sie das DELIB Configuration Utility:

Zu finden unter: Start -> Programme -> DEDITEC -> DELIB -> DELIB

Configuration Utility

%, DELIB Configuration Utility

DELIB Module Configuration Utility (c) 2010.2009
DELIE Wersion 120 installed

zage:

1. Select desired module [Box on the right]
2. Change =ettings of module

3. Save new settings

o [l

todule-Selection

RO

Scan Modules |

r— Ethermet Configuration

Part: [O=default] ID

Save Config | 2

Select Madule IHD-ETHD j Test Communication with BO-ETH Maodule |
Enable: ¥ Enabled
IP-Address: [1921681.6

Find and Configure RO-ETH todule |

1. Module Selection: RO-ETH auswéahlen

2. Find and configure RO-ETH Module




{ < e cthernetconig _loix
todule-Selection
0 CO:D&O0:00:01: - IP152.168.1.1 - DEDITEC RO-ETH Madul 2.

_5can AO-ETH Modules

1. Scan RO-ETH Modules: Somit finden Sie alle DEDITEC ETH Module am
lokalen Ethernet Strang. Hierbei benutzen wir ein Ethernet Protokoll, welches
nicht geroutet wird. Deshalb sind nur Module zu konfigurieren, die am Bus
angeschlossen sind. Vorteil dieser Methode ist, dass auch Module gefunden
werden, die nicht im gleichen Sub-Netz des Rechners liegen, von dem aus
konfiguriert wird.

2. Klicken Sie auf das Modul, welches Sie konfigurieren wollen



. DELIB Ethernet Config 10| x|

I odule-Selection

1.1 -DEDITEC HO-ETH Module

Scan RO-ETH Madules |

Baard-Mame DEDITEC RO-ETH Madule 1.

|P-&ddress: AE21.1

Met-ask |255.255,255.0 9
Std-Batewsy',  [192168.1.25¢ ]
DS -Server

rike new Waluez to Module 3_

Hier lasst sich der Modulname nach lhren Wiinschen andern

1. Hier kénnen Modulname, IP-Adresse, Netz-Maske, Standard-Gateway und
DNS-Server verandert werden.

2. Write new Values to Module. Hiermit wird die Konfiguration ins Modul
geschrieben.



Hinweis:

Bei der Konfiguration des RO-ETH Moduls ist zu beachten, dass die von lhnen
ausgewahlte IP-Adresse im gleichen IP-Segment liegt, wie der Steuer-PC.
Natirlich darf auch keine bereits belegte IP-Adresse benutzt werden.

Wenn die Standard-IP-Adresse des Moduls nicht aus dem Adressbereich des
Netzwerks stammt, dann ist das Modul vorerst nicht Gber TCP/IP erreichbar.
Erreichbarkeitsprobleme treten auch auf, wenn diese IP-Adresse bereits belegt ist.
Anhand des sehr einfach zu bedienenden Utilities kdnnen die IP-Adresse und die
Netzmaske des Ethernet-Moduls dennoch konfiguriert werden. Alternativ kann das
Modul auch direkt am PC angeschlossen werden um auf direktem Wege die IP-
Adresse und die Netzmaske einzustellen. Nachdem die Erreichbarkeit gegeben
ist, erfolgt die weitere Konfiguration bequem tber ein Browser auf dem integrierten
Web-Server des Ethernet-Moduls.

Fragen Sie hierzu lhren System Administrator.



2.1.2.2. Konfiguration tber den internen Web-Server des Moduls

Das RO-ETH-Modul hat einen eigenen Web-Server Uber den die Konfiguration
ebenfalls vorgenommen werden kann.

@ http:fi192,168, 1, 1fcgi-binfwebemd

Infohotline DE Di .T.E c

+H(49) O 2232 5006380

Configuration

Network configuration

Network configuration

IP address:[192.168.1.1

Metmask:  [255.265.266.0
std-Gin: [192.168.1.254
DME: [192.185.1.254

Update parameter



2.1.2.3. Auslieferungszustand

Im Auslieferungszustand hat das Ethernet Modul folgende Einstellungen:
IP Adresse: 192.168.1.1

Der Auslieferungszustand kann jederzeit durch Betatigen des linken Tasters
wiederhergestellt werden. (siehe Kapitel "IP Adresse zurlicksetzen™)

IP Adresse 192.168.1.1
Subnetz Maske 255.255.255.0
Standard Gateway 192.168.1.254



2.1.3. Grundkonfiguration wiederherstellen

2.1.3.1. IP Adresse zuriicksetzen
Als Default Wert wird folgende IP Adresse verwendet: 192.168.1.1
Linker Taster: IP Adresse auf Default Werte zurlicksetzen (192.168.1.1):

Um die IP Adresse zurtickzusetzen, gehen Sie wie folgt vor:
® Taster mindestens. 5 Sek lang driicken

* Danach mussen die linken beiden LED's “CPU Activity” und “Interface Activity”
viermal hintereinander aufblinken (Ubernahmebestatigung)

® anschlief3end hat das Modul folgende Einstellungen:

IP Adresse 192.168.1.1
Subnetz Maske 255.255.255.0
Standard Gateway 192.168.1.254

2.1.3.2. Firmware zuruicksetzen
Um die Firmware auf den Default Wert zurtickzusetzen, gehen Sie wie folgt vor:
Rechter Taster: Firmware in den Auslieferungszustand zurlicksetzen

Um die Firmware in den Auslieferungszustand zurlickzusetzen, gehen Sie wie folgt
vor:

® Taster mindestens 10 Sek lang driicken

® Danach mussen die linken drei LED's “CPU Activity”, “Interface Activity” und
“Status” viermal hintereinander aufblinken (Ubernahmebestatigung)

* AnschlieRend startet das Modul neu.

Die Firmware und Konfiguration des Auslieferzustandes, sind jetzt wieder aktiv!



2.2. CAN Interface

2.2.1. Hardware Beschreibung

2.2.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit CAN Interface (links) in Kombination mit
einem Ein- /Ausgabemodul (rechts).
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Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit CAN Interface (links) in Kombination mit
einem /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems (rechts).
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2.2.1.2. Technische Daten

* Single Spannungsversorgung +7V..+24V DC

¢ 7 Kontroll LED's

* CAN 2.0A (11Bit Adressierung)

* CAN 2.0B (29Bit Adressierung)

* Ubertragungsreichweiten von bis zu 10km (bei 10kBit/s)
* Uber DIP Schalter einfach konfigurierbar

® Galvanische Trennung des Interface mittels Optokoppler
® Anschluss tber 9 pol. D-SUB Buchse

* Die Timeout Funktion bietet die Moglichkeit, die Ausgange z.B. aus
Sicherheitsgrinden abzuschalten.

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
* In 16 facher Abstufung erweiterbar
* Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden



2.2.1.3. Steckverbinder auf dem Modul

2.2.1.3.1. Spannungsversorgung

Der Eingangsspannungsbereich kann zwischen +7V und +24V DC betragen. Ein
passender Steckverbinder liegt jedem Modul bei.

2.2.1.3.2. CAN Interface

Der Anschluss an den CAN Bus erfolgt tber eine 9polige D-SUB Buchse und wird
mittels Optokoppler galvanisch vom Modul getrennt. Ein Zwischenstecker wird
mitgeliefert, mit dem sich Uber die RS-232 Schnittstelle des PCs das RO-CAN
Modul programmieren laft.

Pin

RS-232 config
RS-232 config
CAN low
CAN high
GND

I W[




2.2.1.4. Kontroll LED’s

Auf dem CAN Modul befinden sich eine Reihe von Kontroll LED’s. Sie dienen zur
einfachen optischen Zustandsanzeige von diversen Funktionen.

Im Dip-Schaltermodus oder Softwaremodus sollte nach dem Einschalten des
Moduls folgende Blinksequenz auftreten:

alle finf LEDs blinken kurz auf

rechte LED (VO Access) blinkt kurz auf

Im "Vorzugsmodus” sollte nach dem Einschalten des Moduls folgende
Blinksequenz auftreten:

alle finf LEDs blinken kurz auf

rechte LED (VO Access) blinkt kurz auf
alle funf LEDs blinken kurz auf

2.2.1.4.1. Definition der LEDs

Bezeichnung |Erklarung

3,3V Interne 3,3V Versorgungsspannung vorhanden.

sV Interne 5V Versorgungsspannung vorhanden.

CAN Activity |Kommunikation Gber den CAN Bus aktiv.

ERROR Fehler bei der CAN Ubertragung (ndheres siehe Dokument

“CAN Protokoll”).
Inputs: Change|Zustandswechsel zwischen 2 Auslesetakten wurde erfasst.

Outputs: Auto-Samtliche Ausgadnge wurden auf Grund des Timeout
Off sicherheitshalber abgeschaltet.

/O Access Zugriff der CPU auf Ein- und Ausgange der angeschlossenen
Module.




2.2.2. Konfiguration des Moduls

Um ein Modul in ein bestehendes Bus System zu integrieren, muss zunachst eine
freie Moduladresse vergeben und die korrekte Ubertragungsgeschwindigkeit
eingestellt werden. Zum schnellen Einstieg kann man jedoch auch den
Vorzugsmodus verwenden.

2.2.2.1. DIP-Schalter

Einige Einstellungen lassen sich einfach mit Hilfe von DIP Schaltern konfigurieren.
Es lassen sich der "Vorzugsmodus”, der "Software-Modus” oder der "DIP-Schalter-
Modus” auswahlen.

DIP Schalter A8DIP Schalter A7|Erklarung

ON ON Vorzugsmodus -> Blinksequenz beim Start
(5 LEDs, 1 rechte LED, 5 LEDs), 100KHz,
CAN-ID=0x100, Response-Module-Addr=1,
keine 29 Bit Adressen

ON OFF Nur fur SERVICE-Zwecke: Applikation wird
nicht gestartet. Zwangsweise im Bootloader

OFF ON Software-Modus: Konfiguration Uber
Software

OFF OFF DIP-Schalter-Modus: Konfiguration Uber
DIP-Schalter, Response-Module-Addr=1,
CAN 2.0A

DIP Schalter  |Erklarung

A6 bis A4 *) Einstellen der Ubertragungsrate, a 4.5.4.1
A3 bis A1 *) Einstellen der CAN Adresse, a 4.5.4.2
B8 bis B1 *) Einstellen der CAN Adresse, a 4.5.4.2

*) fur A8 und A7 = OFF



2.2.2.2. Der Vorzugsmodus

Der Vorzugsmodus dient dazu, das Gerat schnell und einfach auf festgelegte
Standardwerte zu setzen. Dies ist hilfreich bei einer schnellen und einfachen
Inbetriebnahme des Moduls. Eine Fehleranalyse oder erste Inbetriebnahme wird
somit erleichtert.

Werden die Schalter A7 und A8 auf "on” gestellt, gelangt man in diesen Modus.
Alle anderen DIP-Schalter sind nun deaktiviert. Das Modul arbeitet dann mit
folgenden Einstellungen:

Adressierung mit 11 Bit wird gewahilt
100Kbit/sec Bitrate
CAN-Adresse = 0x100

Response-Modul-Addr = 1 (an diese Adresse werden die Antworten
zuriickgesendet)



2.2.2.3. Software-Modus

Das Modul kann nur mit dem im Lieferumfang enthaltenen CAN/SER
Programmier-Adapter im Software Modus konfiguriert werden. Das Konfigurieren
geschieht dann Uber die serielle Schnittstelle am PC!

Um den Software Modus nutzen zu kdnnen, missen die DIP Schalter auf dem
Modul A7=ON und A8=0OFF sein. Die DIP Schalteranderung wird nur nach
Neustart des Moduls tbernommen!

Modul mit DSUB-9 Kabel an eine PC RS-232 Schnittstelle wie folgt anschlief3en:

Serielle Schnittstelle des PC’s mit CAN/SER Adapter verbinden und diesen an
das RO-CAN-Interface-Modul anschlief3en.

Nachdem die DELIB Treiberbibliothek installiert wurde, findet man unter Start-
> Programme-> DEDITEC -> DELIB, das DELIB Configuration Utility

. DELIB Configuration Utility ) =100 x|
DELIB Module Configuration Utility (c¢) 2010,2009 Module-Selection
DELIB Version 1.16 installed An-Seq
Uzage: 1.

1. Select desired module [box on the right]
2. Change zettings of module
3. Save new settings

Scan Modules |

— AN Config
1. Select Config-Port and Save it

Select ConfigPart 2, M est Communication with RO-CAN Module 3

2. Load Config from Module. change the Settings and save it back to the module

Baudrate I'! MEitds ;‘
Extended Adreszes: ¥ Enabled
Modul-Adress [hex] Ig

Reszponze-todul-ddiess [hex] Ig

Load Config from @ Save Config to M@ <t‘_ Show Config of Module _'I':}

R ——

6. 3. 4,




Vorgehensweise:

. RO-CAN Modul auswahlen

. COM Port auswahlen, an dem das Modul angeschlossen wurde

. Kommunikation mit Modul testen

. Hier lasst sich die aktuelle Modulkonfiguration anzeigen

. Hiermit wird die gewtinschte Konfiguration in das Modul Gbertragen.
. Hiermit wird die Konfiguration aus dem Modul ausgelesen

O 01 WDNPR

Konfigurierbar sind:

Ubertragungsgeschwindigkeit

CAN 2.0A (11 Bit-Adressierung) oder CAN 2.0B (29 Bit-Adressierung)
CAN Interface-Adresse

Response-Modul-Addr (an diese werden die Antworten zuriickgesendet)

Die Konfiguration erfolgt tiber das "DELIB Configuration Utility” (= 16.2).



2.2.2.4. DIP-Schalter-Modus

In diesem Modus muss das Interface-Modul Uber die DIP Schalter konfiguriert
werden. Hierfir missen die DIP Schalter A7=OFF und A8=OFF sein. Der
Adressraum ist 11 Bit breit (CAN 2.0A). Die Modul-Adresse ist Uber 11 DIP-
Schalter einstellbar (DIP A3..Al1 und B8..B1). Die Response-Modul-Addr ist 1 (an
diese Adresse werden die Antworten zuriickgesendet).

2.2.2.4.1. Einstellen der Ubertragungsgeschwindigkeit (Bitrate)

Je nachdem welche Reichweite der CAN Bus hat, werden unterschiedliche
Ubertragungsgeschwindigkeiten erreicht. Mit 3 DIP Schaltern lassen sich folgende
Bitraten einstellen. Andere Bitraten sind unter Umstdnden nur per Software

realisierbar.

Bitrate 1Mbit 500K [250K (125K (100K |50K 20K |10K
DIP  SchalterOn  |On On On Off Off Off Off
S?P SchalterOn  |On off Off On On Off Off
§EP SchalterOn  |Off On Off On Off On Off




2.2.2.4.2. Einstellen der CAN-Moduladresse

Jedes Gerat welches sich im CAN Netz befindet, bendtigt eine feste Adresse um
direkt angesprochen werden zu kénnen. Mit den 11 DIP Schaltern lassen sich bis
zu 2047 unterschiedliche Adressen einstellen.

Baudrate Bit Wertigkeit ON Wertigkeit OFF
DIP Schalter A3 Bit 10 1024 0
DIP Schalter A2 Bit9 512 0
DIP Schalter Al Bit 8 256 0
DIP Schalter B8 Bit7 128 0
DIP Schalter B7 Bit6 64 0
DIP Schalter B6 Bit5 32 0
DIP Schalter B5 Bit4 16 0
DIP Schalter B4 Bit3 8 0
DIP Schalter B3 Bit 2 4 0
DIP Schalter B2 Bit1 2 0
DIP Schalter B1 Bit0 1 0




Beispiele:

Baudrate Adresse 0 |Adresse 117 Adresse 588
DIP Schalter A3 Off Off Off
DIP Schalter A2 Off Off On
DIP Schalter Al Off Off Off
DIP Schalter B8 Off Off Off
DIP Schalter B7 Off On On
DIP Schalter B6 Off On Off
DIP Schalter B5 Off On Off
DIP Schalter B4 Off Off On
DIP Schalter B3 Off On On
DIP Schalter B2 Off Off Off
DIP Schalter B1 Off On Off




2.3. RS-232/RS-485 Interface

2.3.1. Hardware Beschreibung

2.3.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit RS-232/RS-485 Interface (links) in
Kombination mit einem Ein- /Ausgabemodul (rechts).
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Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit RS-232/RS-485 Interface (links) in
Kombination mit einem /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems (rechts).
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2.3.1.2. Technische Daten

* Single Spannungsversorgung +7V..+24V DC
¢ 7 Kontroll LED's

® RS-232/RS-485 Schnittstelle

 Uber DIP Schalter einfach konfigurierbar

® Galvanische Trennung Uber Optokoppler

® Anschluss Uber 9 pol. D-SUB Stecker

* Timeout Funktion: Die Timeout Funktion bietet die Mdglichkeit, die Ausgange z.
B. aus Sicherheitsgrinden abzuschalten.

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
* In 16 facher Abstufung erweiterbar
® Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden



2.3.1.3. Wahlen der Schnittstellenvariante RS-232 oder RS-485

Bei Auslieferung befindet sich das Schnittstellenmodul standardmaRig im RS-232
Modus. Nachfolgend wird beschrieben wie man das Modul sehr einfach auf RS-
485 Betrieb umstellen kann.

Hinweis!
Vor Offnen des Gerétes bitte folgendes beachten:

Netzstecker ziehen!

Elektronische Bauteile nicht berihren, da diese durch elektrostatische Entladung
zerstort werden konnen!

Vor dem Arbeiten ggf. geerdete Gehause oder Heizkdrper berihren.

Ein Seitenelement des Moduls entfernen, dazu die drei Kreuzschrauben an der
Seite l16sen

Leiterplatte samt Frontplatte seitlich aus dem Geh&use herausziehen
Frontplatte abheben



Links neben dem Seriellen Interface (D-SUB Stecker) befindet sich eine 10pol.
Stiftleiste mit den dazugehérigen Jumpern. In der nachfolgenden Tabelle wird
gezeigt, welche Jumper gesteckt werden mussen.

Stiftleiste Schnittstelle Jumper setzen
RS-232 Pinl & Pin3
1 2
Pin2 & Pind
3 4
Pin3 & Pin5
5 6 . .
RS-485 Pind & Pin6
7 8 Pin7 & Pin8
Abschlusswiderstand [Pin9 & Pin10
9 10

Der Einbau erfolgt anschlie3end in umgekehrter Reihenfolge.



2.3.1.4. Steckverbinder auf dem Modul

2.3.1.4.1. Spannungsversorgung

Der Eingangsspannungsbereich kann zwischen +7V und +24V DC gewahlt
werden. Der Anschluss kann Uber ein handelsubliches Steckernetzteil mit 1A
Stromausgang erfolgen. Ein passender Steckverbinder liegt jedem Modul bei.

2.3.1.4.2. RS-232/RS-485 Interface

Der Anschluss an den seriellen Bus erfolgt tiber eine 9poligen D-SUB Stecker und
wird mittels Optokoppler galvanisch vom Modul getrennt.




2.3.1.4.2.1. RS-232 Pinbelegung

Pin

2 TX

3 RX
5 GND

2.3.1.4.2.2. RS-485 Pinbelegung

Pin

2 RS-485 B
7 RS-485 A
5 GND




2.3.1.5. Kontroll LED’s

Auf dem RS-232/RS-485 Modul befinden sich eine Reihe von Kontroll LED’s. Sie
dienen zur einfach optischen Zustandsanzeige von diversen Funktionen.

Im Normalbetrieb solite nach dem Einschalten des Moduls folgende Blinksequenz
auftreten:

alle finf LEDs blinken kurz auf

rechte LED (VO Access) blinkt kurz auf

Im "Vorzugsmodus” sollte nach dem Einschalten des Moduls folgende
Blinksequenz auftreten:

alle finf LEDs blinken kurz auf

rechte LED (VO Access) blinkt kurz auf
alle funf LEDs blinken kurz auf

2.3.1.5.1. Definition der LEDs

Bezeichnung Erklarung

3,3V Interne 3,3V Versorgungsspannung vorhanden.

sV Interne 5V Versorgungsspannung vorhanden.

RS-232/RS-485 Kommunikation tiber den seriellen Bus aktiv.

Activity

ERROR Fehler bei der seriellen Ubertragung (ndheres siehe
Dokument “Serielles Protokoll”).

Inputs: Change Zustandswechsel zwischen 2 Auslesetakten wurde
erfasst.

Outputs: Auto-Off Samtliche Ausgange wurden auf Grund des Timeout
sicherheitshalber abgeschaltet.

/O Access Zugriff der CPU auf Ein- und Ausgange der
angeschlossenen Module.




2.3.2. Konfiguration des Moduls

2.3.2.1. DIP-Schalter

Einige Einstellungen lassen sich einfach mit Hilfe von DIP Schaltern konfigurieren.
Es lassen sich die Moduladresse, die Baudrate, der "Vorzugsmodus” oder
schnittstellenspezifische Einstellungen vornehmen.

DIP Schalter A8|DIP Schalter A7 |Erklarung

ON ON Vorzugsmodus
(115K Baudrate, Modul-Adresse = 0, Echo
= OFF)

ON OFF Nur fur SERVICE-Zwecke: Applikation wird
nicht gestartet. Zwangsweise im Bootloader
bleiben

OFF ON Einstellung von DIP A4.Alund B8.Bl
benutzen

OFF OFF Einstellung von DIP A4.Alund B8.Bl
benutzen

DIP Schalter A6|Erklarung

ON Echo = ON, serielle empfangene Zeichen werden
zuriickgegeben
(Echo = OFF, wenn DIP A8 und A7 = ON)

OFF Echo = OFF

DIP Schalter  |Erklarung

A5 Reserviert

A4 bis Al Einstellen der Baudrate

B8 bis B1 Einstellen der seriellen Modulnummer




2.3.2.2. Der Vorzugsmodus

Der Vorzugsmodus dient dazu, das Gerat schnell und einfach auf festgelegte
Standardwerte zu setzen. Dies ist hilfreich bei einer schnellen und einfachen
Inbetriebnahme des Moduls. Eine Fehleranalyse oder erste Inbetriebnahme wird
somit erleichtert.

Werden der Schalter DIP A8 und A7 auf "on” gesetzt, gelangt man in diesen
Vorzugsmodus. Alle anderen DIP-Schalter sind nun deaktiviert.

Das Modul kommuniziert jetzt mit einer Baudrate von 115Kbauds, die
Moduladresse und “Echo” sind deaktiviert.



2.3.2.3. Echo aktivieren

Serielle empfangene Zeichen sollen auf den Bildschirm zuriickgegeben werden
(ON=ja, OFF=nein).

2.3.2.4. Einstellen der Baudrate

Die untere Tabelle zeigt, welche Baudraten mit den 4 DIP Schaltern (Al bis A4)
eingestellt werden kénnen.

Baudrate DIP A4 DIP A3 DIP A2 DIP Al
1,25 Mbit On On On On
625 Kbit On On On Off
250 Kbit On On Off On
125 Kbit On On Off Off
115200 Bit |On Off On On
57600 Bit On Off On Off
50000 Bit On Off Off On
38400 Bit On Off Off Off
19200 Bit Off On On On
9600 Bit Off On On Off
4800 Bit Off On Off On
2400 Bit Off On Off Off
1200 Bit Off Off On On
600 Bit Off Off On Off
300 Bit Off Off Off On




2.3.2.5. Einstellen der Moduladresse (nur bei RS-485)

Da im RS-485 Betrieb mehrere Module an einem BUS System angeschlossen
werden kénnen, ist es erforderlich jedem Modul eine eigene Adresse zuzuweisen.
Diese kann mit den DIP Schaltern B1 bis B8 zwischen 0 und 255 eingestellt
werden. Bei Modulnummer 0 wird die Modulnummer ignoriert.

Baudrate Bit Wertigkeit ON Wertigkeit OFF
DIP Schalter B8 Bit 7 128 0

DIP Schalter B7 Bit6 64 0

DIP Schalter B6 Bit5 32 0

DIP Schalter B5 Bit4 16 0

DIP Schalter B4 Bit 3 8 0

DIP Schalter B3 Bit 2 4 0

DIP Schalter B2 Bit1 2 0

DIP Schalter B1 Bit0 1 0

Beispiele:

Baudrate Adresse O Adresse 25 Adresse 237
DIP Schalter B8 |Off Off On

DIP Schalter B7 |Off Off On

DIP Schalter B6 |Off Off On

DIP Schalter B5 |Off On Off

DIP Schalter B4 |Off On On

DIP Schalter B3 |Off Off On

DIP Schalter B2 |Off Off Off

DIP Schalter B1 |Off On On




2.4. USB Interface

2.4.1. Hardware Beschreibung

2.4.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt das Steuermodul mit USB Interface (links) in Kombination mit
einem Ein- /Ausgabemodul (rechts). Fur die Anbindung an den USB Bus, wird ein
passendes Adaptermodul in Form eines USB Sticks mitgeliefert.
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Die untere Abbildung zeigt das Steuermodul mit USB Interface (links) in
Kombination mit einem /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems (rechts).
Fur die Anbindung an den USB Bus, wird ein passendes Adaptermodul in Form
eines USB Sticks mitgeliefert.
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2.4.1.2. Technische Daten

* Single Spannungsversorgung +7V..+24V DC
¢ 7 Kontroll LED's

® USB Schnittstelle

* Mdgliche Reichweite von Gber 100m!

e USB2.0undUSB 1.1

e Ubertragungsraten: 12 MBit/s oder 1,5 MBit/s.
® Galvanische Trennung tUber Optokoppler

® Anschluss tber 9 pol. D-SUB Stecker

* Timeout Funktion: Die Timeout Funktion bietet die Mdglichkeit, die Ausgénge z.
B. aus Sicherheitsgrinden abzuschalten.

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
* In 16 facher Abstufung erweiterbar
* Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden



2.4.1.3. Steckverbinder auf dem Modul

2.4.1.3.1. Spannungsversorgung

Der Eingangsspannungsbereich kann zwischen +7V und +24V DC gewahit
werden. Der Anschluss kann Uber ein handelstbliches Steckernetzteil mit 1A
Stromausgang erfolgen. Ein passender Steckverbinder liegt jedem Modul bei.

2.4.1.3.2. USB Interface

Der Anschluss an den USB-Bus erfolgt Uber ein speziell entwickeltes
Adaptermodul in Form eines USB Sticks mit passendem Anschlusskabel. Auf
dem Stick befindende Optokoppler gewahrleisten gleichzeitig eine galvanische
Trennung zum PC.

Uber einen 9poligen D-SUB Stecker wird der Adapter mit dem eigentlichen USB
Interface des RO-Moduls verbunden.




2.4.1.4. Kontroll LED’s

Auf dem USB Modul befinden sich eine Reihe von Kontroll LED’s. Sie dienen zur
einfach optischen Zustandsanzeige von diversen Funktionen.

Im Betrieb solite nach dem Einschalten des Moduls folgende Blinksequenz
auftreten:

alle finf LED blinken kurz auf

rechte LED (VO Access) blinkt kurz auf
alle funf LED blinken kurz auf

2.4.1.4.1. Definition der LEDs

Bezeichnung Erklarung

3,3V Interne 3,3V Versorgungsspannung vorhanden.

sV Interne 5V Versorgungsspannung vorhanden.

USB Activity Kommunikation tber den USB-Bus aktiv.

ERROR Fehler bei der USB-Ubertragung (naheres siehe
Dokument “USB Protokoll”).

Inputs: Change Zustandswechsel zwischen 2 Auslesetakten wurde
erfasst.

Outputs: Auto-Off Samtliche Ausgange wurden auf Grund des Timeout
sicherheitshalber abgeschaltet.

/O Access Zugriff der CPU auf Ein- und Ausgange der
angeschlossenen Module.




2.5. Digitale Ein-/Ausgabemodule

2.5.1. Hardware Beschreibung

Die Ein-/Ausgangsmodule basieren auf der Verwendung von zwei 16pol.
Steckverbindern mit jeweils 8 unterschiedlichen Schaltkreisen. Jeder Zustand
dieser insgesamt 16 Schaltkreise wird durch eine LED signalisiert. Die
Durchnummerierung jedes Moduls erfolgt immer von links oben nach rechts unten
(siehe Ubersichtshild).



2.5.1.1. RO-016

2.5.1.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt zwei Module nebeneinander mit entsprechender
Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

Digital Input Digital Input

9 10 11 12 13 14 15 16 9 10 11 12 13 14 15 16

00000000
COO00000

Q0000000

Untere Abbildung zeigt ein /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit 32
Eingdngen und entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen. An
den @ulBeren Enden des Moduls befindet sich jeweils eine 26pol. Wannenstiftleiste
mit Verriegelungshebeln. Somit kdnnen mehrere Moduleinheiten mit Hilfe eines
Flachbandkabels miteinander verbunden werden.
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2.5.1.1.2. Technische Daten

® Variabler Eingangsspannungsbereich min. 5V, max. 30V AC
* 16 Bit-Zahler fur die ersten 16 Eingangskanéle

* Erfassung von Impulsen zwischen 2 Auslesetakten

* LED Zustandsanzeige der Eingange

® Galvanische Trennung Uber Optokoppler

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik

* In 16 facher Abstufung erweiterbar

® Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden



2.5.1.1.3. 16-Bit Zahler

Die ersten 16 Eingangskanale verfigen Uber je einen 16 Bit-Zahler. Hiermit
konnen Ereignisse wie z.B. Lichtschranken, Drehkreuze oder Taster vom Modul
gezahlt werden. Somit lassen sich auch einfache Logische Schaltungen
realisieren, die nach erreichen eines Sollwertes einen oder mehrere Ausgange
schalten konnen. Die SoftwaremalRige Umsetzung solcher Logikschaltungen
entnehmen Sie bitte dem Handbuch “RO-Serie”.

2.5.1.1.4. Erfassen von schnellen Eingangsimpulsen

Schnelle Zustandswechsel an den Eingangen, die innerhalb von grof3eren
Auslesezyklen auftreten, werden durch eine zusatzliche Logik erfasst und kénnen
separat per Software ausgelesen werden. Ein solcher "Zustandswechsel" wird (fur
alle Eingédnge gemeinsam) mit der LED “Inputs: Change”, auf dem Steuermodul
signalisiert. Die LED erlischt erst wieder, wenn die Softwareregister fur die
Eingangszustandsanderung vom Anwender ausgelesen wurden. Naheres siehe
Handbuch “Registerbelegung”.

2.5.1.1.5. Galvanische Trennung durch Optokoppler

Wechselspannungs geeignete Eingangs-Optokoppler sorgen zum einem fir eine
galvanische Trennung des Moduls zu den angeschlossenen Anlagen und zum
anderen verhindert man eine Beschadigung des Moduls bei verpoltem Anschluss
oder auftretenden Spannungspitzen 0.a. im Steuerstromkreis.



2.5.1.1.6. Steckverbinder auf dem Modul

Als  Anschlussklemmen kommen  servicefreundliche  Steckleisten  mit
Verriegelungsschutz  und  Auswerfmechanik zum Einsatz. Diese sind
fehlsteckgeschutzt und ermdglichen ein schnelles, nachtragliches Umstecken der
angeschlossenen Anlagen. Der Leitungsanschluss selbst erfolgt Uber ein
schraubenloses Stecksystem. Hierfir benttigtes Betatigungswerkzeug wird bei
jedem Modul mitgeliefert.

2.5.1.1.6.1. Leitungsanschluss

Der Leitungsanschluss erfolgt jeweils an den Ports mit gleicher Nummerierung.
z.B.:1a & 1b usw..

Die Optokopplereingdnge sind fir Wechselspannung geeignet. Auf korrekte
Polaritat der Eingangsbeschaltung muss deshalb nicht geachtet werden.

Die Abbildung zeigt zwei Klemmleisten mit entsprechender Nummerierung der
Anschluss-Ports.

850000000

1/O Ports 1..8

010/0/0/0:010)0
1b 8b

50000000

/O Ports 9..16

010.0101010,010
9b 16b




2.5.1.1.6.2. Visuelle Kontrolle der Eingédnge

Uber eine LED wird der Zustand jedes Eingangs direkt angezeigt. Signale an den
Eingangen sind somit einfacher zu erkennen und Fehler in der Verdrahtung lassen
sich dadurch schneller beheben.

2.5.1.1.6.3. Pinbelegung

Port Pin Port Pin

1 la&lb 9 9a & 9b

2 2a& 2b 10 10a & 10b
3 3a&3b 11 1la& 11b
4 4a & 4b 12 12a & 12b
5 5a & 5b 13 13a & 13b
6 6a & 6b 14 14a & 14b
7 7a&7b 15 15a & 15b
8 8a & 8b 16 16a & 16b

2.5.1.1.7. Eingangsspannungsbereich variierbar

Die Eingange sind standardmaflig fir einen Spannungsbereich von 15V bis 30V
ausgelegt. Diese kann (auch nachtraglich) fir einen Bereich von 5V bis 15V
angepasst werden.

Eingangsspannungsbereich 5V — 15V 15V - 30V
Widerstandswert 1K 2K2




2.5.1.1.7.1. Andern der Eingangsspannung

Um den Eingangsspannungsbereich anzupassen, missen pro Steckverbinder 2
Vorwiderstande ausgetauscht werden. D.h., man kann jeweils 4 Eingangskanéle
(1-4, 5-8, 9-12 und 13-16) mit unterschiedlicher Spannung einspeisen. Die
einzelnen Schritte hierfir werden im Folgenden erlautert.

Hinweis!
Vor Offnen des Gerétes bitte folgendes beachten:

Netzstecker ziehen!

Elektronische Bauteile nicht berthren, da diese durch elektrostatische Entladung
zerstort werden koénnen! Vor dem Arbeiten ggf. geerdete Gehduse oder
Heizkdrper berthren.

Seitenelement des Moduls entfernen, dazu die drei Kreuzschrauben lésen
Leiterplatte samt Frontplatte seitlich aus dem Gehause herausziehen
Frontplatte abheben

Die Eingangsmodule verfugen alle Uber einreihige Sockelleisten, in denen die
Eingangswiderstande fir den Spannungsbereich eingesteckt sind

Widerstande nun vorsichtig aus den Sockelstreifen herausziehen
Neue Widerstdnde einsetzen

Einbau erfolgt in umgekehrter Reihenfolge



2.5.1.2. RO-R16

2.5.1.2.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt zwei Module nebeneinander mit entsprechender
Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

9 10 11 12 13 14 15 16 9 10 11 12 13 18 15 16
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Untere Abbildung zeigt ein /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit 32
Ausgangen und entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen. An
den @ulBeren Enden des Moduls befindet sich jeweils eine 26pol. Wannenstiftleiste
mit Verriegelungshebeln. Somit kdnnen mehrere Moduleinheiten mit Hilfe eines
Flachbandkabels miteinander verbunden werden.
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2.5.1.2.2. Technische Daten

® Timeout-Schutz
* LED Zustandsanzeige der Ausgéange

¢ Galvanische Trennung Uber Optokoppler

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik

* In 16 facher Abstufung erweiterbar

¢ Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden
® Max. Schaltspannung: 36V

* Max. Schaltstrom: 1A

* Max. Schaltleistung: 20W

¢ Schaltzyklen laut Hersteller: 10 Mio.



2.5.1.2.3. Timeout-Schutz

Der Timeout-Schutz bietet die Moglichkeit die Ausgange selbststandig
abzuschalten. Dies geschieht immer dann, wenn in einem vorher definierten
Zeitfenster keine Nachrichten mehr vom Modul empfangen werden. Grinde kénnen
sein: Leitungsunterbrechung, PC [/ Serverabsturz usw. Dadurch koénnen
Steuerungsschaden, Uberlastung der angeschlossenen Anlagen und
Unfallgefahren verhindert werden. Das Abschalten der Ausgéange wird durch eine
LED signalisiert.

2.5.1.2.4. Steckverbinder auf dem Modul

Als  Anschlussklemmen kommen, servicefreundliche  Steckleisten  mit
Verriegelungsschutz  und Auswerfmechanik zum Einsatz. Diese sind
fehlsteckgeschutzt und ermoglichen ein schnelles, nachtragliches Umstecken der
angeschlossenen Anlagen. Der Leitungsanschluss selbst erfolgt dber ein
schraubenloses Stecksystem. Hierfir benétigtes Betatigungswerkzeug wird bei
jedem Modul mitgeliefert.

2.5.1.2.4.1. Relais Ausgange (galvanisch getrennt, max 1A)

Durch den Einsatz von Relais lassen sich Spannungen von bis zu 36V schalten.
Die maximale Strombelastbarkeit betragt 1A bei einer maximalen Schaltleistung
von 20W.

AuRerdem sorgen die Relais fir eine sichere galvanische Trennung des Moduls
von den angeschlossenen Anlagen.



2.5.1.2.4.2. Leitungsanschluss

Der Leitungsanschlul3 erfolgt jeweils an den Ports mit gleicher Nummerierung. z.B.:
la & 1b usw..

Auf korrekte Polaritat mul3 bei den Relaisausgéngen nicht geachtet werden.

50000000

/O Ports 1..8

0,0/0/0:0/01010
1b 8b

50000000

I/O Ports 9..16

010.0101010,010.
9b 16b

2.5.1.2.4.3. Visuelle Kontrolle der Ausgange

Uber eine LED wird der Zustand jedes Ausgangs direkt angezeigt. Signale an den
Ausgéangen sind somit einfacher zu erkennen und Fehler in der Verdrahtung lassen
sich dadurch schneller beheben.

2.5.1.2.4.4. Pinbelegung

Port Pin Port Pin

1 la&lb 9 9a & 9b

2 2a&2b 10 10a & 10b
3 3a&3b 11 1la& 11b
4 4a & 4b 12 12a & 12b
5 5a & 5b 13 13a & 13b
6 6a & 6b 14 14a & 14b
7 7a&7b 15 15a & 15b
8 8a & 8b 16 16a & 16b




2.5.1.3. RO-M16

2.5.1.3.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt zwei Module nebeneinander mit entsprechender
Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

9 10 11 12 13 14 15 16 9 10 11 12 13 18 15 16
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Untere Abbildung zeigt ein /O-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit 32
Ausgangen und entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen. An
den @ulBeren Enden des Moduls befindet sich jeweils eine 26pol. Wannenstiftleiste
mit Verriegelungshebeln. Somit kdnnen mehrere Moduleinheiten mit Hilfe eines
Flachbandkabels miteinander verbunden werden.
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2.5.1.3.2. Technische Daten

® Timeout-Schutz
* LED Zustandsanzeige der Ausgéange

¢ Galvanische Trennung Uber Optokoppler

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik

* In 16 facher Abstufung erweiterbar

¢ Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden
® Max. Schaltstrom: 2A DC

® Max. Schaltspannung: 30V DC

* Max. Schaltleistung: 40W



2.5.1.3.3. Timeout-Schutz

Der Timeout-Schutz bietet die Moglichkeit die Ausgange selbststandig
abzuschalten. Dies geschieht immer dann, wenn in einem vorher definierten
Zeitfenster keine Nachrichten mehr vom Modul empfangen werden. Grinde kénnen
sein: Leitungsunterbrechung, PC [/ Serverabsturz usw. Dadurch koénnen
Steuerungsschaden, Uberlastung der angeschlossenen Anlagen und
Unfallgefahren verhindert werden. Das Abschalten der Ausgéange wird durch eine
LED signalisiert.

2.5.1.3.4. Steckverbinder auf dem Modul

Als  Anschlussklemmen kommen, servicefreundliche  Steckleisten  mit
Verriegelungsschutz  und Auswerfmechanik zum Einsatz. Diese sind
fehlsteckgeschutzt und ermoglichen ein schnelles, nachtragliches Umstecken der
angeschlossenen Anlagen. Der Leitungsanschluss selbst erfolgt dber ein
schraubenloses Stecksystem. Hierfir benétigtes Betatigungswerkzeug wird bei
jedem Modul mitgeliefert.

2.5.1.3.4.1. Optokoppler Ausgange (galvanisch getrennt, max 2A DC)

Samtliche Ausgange werden mittels Hochstromoptokoppler realisiert. Die
Ansteuerung Uber Optokoppler sorgt fir eine sichere galvanische Trennung des
Moduls von den angeschlossenen Anlagen.

Bei den Optokopplerausgdngen muss auf die richtige Polaritat beim Anschluss
geachtet werden (siehe Bild unten)!



2.5.1.3.4.2. Leitungsanschluss

Der Leitungsanschluss erfolgt jeweils an den Ports mit gleicher Nummerierung.
z.B.:1la & 1b usw..

Bei den Optokopplerausgangen muss auf die korrekte Polaritéat der Beschaltung
geachtet werden, da der Ausgangsport sonst beschadigt wird!

An Port “a” wird die positive Spannung angelegt und an Port "b” die geschaltete
positive Spannung.

+pPower —» OO0 00000

I/0 Ports 1..8

*Oout <— 1OOO000O00)

+Power —» OO0 0000

/O Ports 9..16

+O0ut «— [O0O0O0000O0)
Sb 160

2.5.1.3.4.3. Pinbelegung

Port Pin Port Pin

1 la&1lb 9 9a & 9b

2 2a& 2b 10 10a & 10b
3 3a&3b 11 1la & 11b
4 4a & 4b 12 12a & 12b
5 5a & 5b 13 13a & 13b
6 6a & 6b 14 14a & 14b
7 7a&7b 15 15a & 15b
8 8a & 8b 16 16a & 16b




2.5.1.4. RO-O8-R8

2.5.1.4.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein RO-0O8-R8 Modul mit entsprechender Durchnummerierung
der Anschlussklemmen.

Digital In/Outputs

Untere Abbildung zeigt ein RO-O8-R8 Modul des flexiblen Steckverbindersystems
mit entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen. An den auf3eren
Enden des Moduls befindet sich jeweils eine 26pol. Wannenstiftleiste mit
Verriegelungshebeln. Somit kdnnen mehrere Moduleinheiten mit Hilfe eines
Flachbandkabels miteinander verbunden werden.
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2.5.1.4.2. Technische Daten

Optokoppler Eingénge:

® Variabler Eingangsspannungsbereich min. 5V, max. 30V AC

¢ 16 Bit-Zahler fur 8 Eingangskanale mit einer Abtastrate von >10 kHz

* Erfassung von Impulsen zwischen 2 Auslesetakten

* LED Zustandsanzeige der Eingange

® Galvanische Trennung tUber Optokoppler

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik

* In 8 facher Abstufung erweiterbar

® Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

Relais Ausgange:

® Timeout-Schutz

* | ED Zustandsanzeige der Ausgange

® Galvanische Trennung Uber Relais

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
¢ In 8 facher Abstufung erweiterbar

® Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden
® Max. Schaltspannung: 36V

® Max. Schaltstrom: 1A

* Max. Schaltleistung: 20W

* Schaltzyklen des Relais (laut Hersteller: 10 Mio.)



2.5.1.4.3. Optokoppler Eingange

2.5.1.4.3.1. 16-Bit Z&hler

Die 8 Eingangskanale verfligen Uber je einen 16 Bit-Zahler mit einer Abtastrate
von >10 kHz. Hiermit kbnnen Ereignisse wie z.B. Lichtschranken, Drehkreuze oder
Taster vom Modul gezahlt werden. Somit lassen sich auch einfache Logische
Schaltungen realisieren, die nach Erreichen eines Sollwertes einen oder mehrere
Ausgange schalten kénnen.

2.5.1.4.3.2. Erfassen von schnellen Eingangsimpulsen

Schnelle Zustandswechsel an den Eingangen, die innerhalb von grof3eren
Auslesezyklen auftreten, werden durch eine zusatzliche Logik erfasst und kdnnen
separat per Software ausgelesen werden. Ein solcher "Zustandswechsel" wird (fur
alle Eingédnge gemeinsam) mit der LED “Inputs: Change”, auf dem Steuermodul
signalisiert. Die LED erlischt erst wieder, wenn die Softwareregister fur die
Eingangszustandsanderung vom Anwender ausgelesen wurden. Naheres siehe
Handbuch “Registerbelegung”.

2.5.1.4.3.3. Galvanische Trennung durch Optpkoppler

Eingangs-Optokoppler (AC-Eingangs-Optokoppler) sorgen zum einem fir eine
galvanische Trennung des Moduls zu den angeschlossenen Anlagen und zum
anderen verhindert man eine Beschadigung des Moduls bei verpoltem Anschluss
oder auftretenden Spannungspitzen o.a. im Steuerstromkreis. AC-Eingangs-
Optokoppler besitzen keine Polaritat. Die Anschluss Richtung der Eingange (+ und
-) kann vertauscht werden.



2.5.1.4.4. Relais Ausgange

2.5.1.4.4.1. Timeout-Schutz

Der Timeout-Schutz bietet die Maoglichkeit die Ausgange selbststandig
abzuschalten. Dies geschieht immer dann, wenn in einem vorher definierten
Zeitfenster keine Nachrichten mehr vom Modul empfangen werden. Grinde kénnen
sein: Leitungsunterbrechung, PC / Serverabsturz usw. Dadurch kdnnen
Steuerungsschaden, Uberlastung der angeschlossenen  Anlagen  und
Unfallgefahren verhindert werden. Das Abschalten der Ausgéange wird durch eine
LED signalisiert.



2.5.1.4.5. Steckverbinder auf dem Modul

Als  Anschlussklemmen kommen  servicefreundliche  Steckleisten  mit
Verriegelungsschutz  und  Auswerfmechanik zum Einsatz. Diese sind
fehlsteckgeschutzt und ermdglichen ein schnelles, nachtragliches Umstecken der
angeschlossenen Anlagen. Der Leitungsanschluss selbst erfolgt Uber ein
schraubenloses Stecksystem. Hierfir benttigtes Betatigungswerkzeug wird bei
jedem Modul mitgeliefert.

2.5.1.4.5.1. Leitungsanschluss und Pinbelegung

Relais Ausgéange (Stecker oben):

Der Leitungsanschluf3 erfolgt jeweils an den Ports mit gleicher Nummerierung. z.B.:
la & 1b usw..

Auf korrekte Polaritat mufl3 bei den Relaisausgéngen nicht geachtet werden.

1a 8a
01001000010
/O Ports 1..8
0101010100010
1b 8b
Port Pin
Relais 1 la& 1b
Relais 2 2a&2b
Relais 3 3a&3b
Relais 4 4a & 4b
Relais 5 5a & 5b
Relais 6 6a & 6b
Relais 7 7a&7b
Relais 8 8a & 8b




Optokoppler Eingadnge (Stecker unten):
Der Leitungsanschluss erfolgt jeweils an den Ports mit gleicher Nummerierung.
z.B.:1a & 1b usw..

Die Optokopplereingédnge sind fir Wechselspannung geeignet. Auf korrekte
Polaritat der Eingangsbeschaltung muss deshalb nicht geachtet werden.

Die Abbildung zeigt die Klemmleiste mit entsprechender Nummerierung der
Anschluss-Ports.

50000000
/0 Ports 1..8

010101000100

1b 8b
Port Pin
Opto-IN 1 la&1b
Opto-IN 2 2a&2b
Opto-IN 3 3a&3b
Opto-IN 4 da & 4b
Opto-IN 5 5a & 5b
Opto-IN 6 6a & 6b
Opto-IN 7 7a&7b
Opto-IN 8 8a & 8b

2.5.1.4.5.2. Visuelle Kontrolle der Ein- und Ausgange

Uber eine LED wird der Zustand jedes Ein- und Ausgangs direkt angezeigt.
Signale an den Ein- und Ausgangen sind somit einfacher zu erkennen und Fehler
in der Verdrahtung lassen sich dadurch schneller beheben.



2.6. Analoge Ein-/Ausgabemodule
2.6.1. Hardware Beschreibung

2.6.1.1. RO-AD16-DA4

Mit 16 A/D Eingangen stellt dieses Modul eine gute Basis zur Umwandlung von
Spannungen in digitale Werte dar. Zusatzlich dank der 4 D/A Ausgéange ist es
moglich digitale Werte in Spannungen umzuwandeln.



2.6.1.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein Modul mit entsprechender Durchnummerierung der
Anschlussklemmen.

16*A/D | 4*D/IA

Die Abbildung zeigt ein A/D-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit
entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen.
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2.6.1.1.2. Technische Daten

® Timeout-Schutz
* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
¢ Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

A/D Eingéange

Modus U: (Spannung)
Unipolar: 0-5V, 0-10V
Bipolar: +5V, +10V
Modus I: (Strom)
Bereich: 0-20mA (optional)
D/A Ausgange

Timeout Schutz

Modus U: (Spannung)

Unipolar: 0-5V, 0-10V
Bipolar: +5V, +10V



2.6.1.1.3. Timeout-Schutz

Der Timeout-Schutz muss per Software separat aktiviert werden. Der Timeout-
Schutz bietet die Mdoglichkeit die Ausgénge selbststandig abzuschalten. Dies
geschient immer dann, wenn in einem vorher definierten Zeitfenster keine
Nachrichten mehr vom Modul empfangen werden. Grinde kdnnen sein:
Leitungsunterbrechung, PC / Serverabsturz usw. Dadurch kénnen
Steuerungsschaden, Uberlastung der angeschlossenen  Anlagen und
Unfallgefahren verhindert werden. Das Abschalten der Ausgéange wird durch eine
LED signalisiert.



2.6.1.1.4. Pinbelegung

2.6.1.1.4.1. A/D Steckverbinder (18pol)

Pin Pin

1 AGND 2 AGND
3 AD1 4 ADO
5 AD3 6 AD2

7 AD5 8 AD4
9 AD7 10 AD6
11 AD9 12 AD8
13 AD11 14 AD10
15 AD13 16 AD12
17 AD15 18 AD14
2.6.1.1.4.2. D/A Steckverbinder (10pol)

Pin Pin

1 AGND 2 DAO
3 AGND 4 DAl
5 AGND 6 DA2

7 AGND 8 DA3

9 AGND 10 AGND

DEDITEC



2.6.1.2. RO-AD16

Mit 16 A/D Eingangs-Kanale stellt dieses Modul eine gute Basis zur Umwandlung
von Spannungen in digitale Werte dar.

2.6.1.2.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein Modul mit entsprechender Durchnummerierung der
Anschlussklemmen.

Die Abbildung zeigt ein VO-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit
entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

OoooooOOOOOO00
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2.6.1.2.2. Technische Daten

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
* Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

A/D Eingangs-Kanéle
Modus U: (Spannung)
Unipolar: 0-5V, 0-10V
Bipolar: +5V, +10V

Modus I: (Strom)
Bereich: 0-20mA (optional)



2.6.1.2.3. Pinbelegung

2.6.1.2.3.1. A/D Steckverbinder (18pol)

Pin Pin

1 AGND 2 AGND
3 AD1 4 ADO

5 AD3 6 AD2

7 AD5 8 AD4

9 AD7 10 AD6
11 AD9 12 ADS8
13 AD11 14 AD10
15 AD13 16 AD12
17 AD15 18 AD14

DEDITEC



2.6.1.3. RO-AD16_ISO

Mit 16 A/D Eingangs-Kanélen (galvanisch getrennt) stellt dieses Modul eine gute
Basis zur Umwandlung von Spannungen in digitale Werte dar.

2.6.1.3.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein Modul mit entsprechender Durchnummerierung der
Anschlussklemmen.

Die Abbildung zeigt ein VO-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit
entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

OoooooOOOOOO00
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2.6.1.3.2. Technische Daten

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
* Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

A/D Eingangs-Kanéle
Galvanisch getrennnt
Modus U: (Spannung)
Unipolar: 0-5V, 0-10V

Bipolar: +5V, +10V

Modus I: (Strom)
Bereich: 0-20mA (optional)



2.6.1.3.3. Pinbelegung

2.6.1.3.3.1. A/D Steckverbinder (18pol)

Pin Pin

1 AGND 2 AGND
3 AD1 4 ADO

5 AD3 6 AD2

7 AD5 8 AD4

9 AD7 10 AD6
11 AD9 12 ADS8
13 AD11 14 AD10
15 AD13 16 AD12
17 AD15 18 AD14

DEDITEC



2.6.1.4. RO-DA4

Mit 4 D/A Ausgéangen stellt dieses Modul eine gute Basis zur Umwandlung von
digitalen Werten in Spannungen dar.

2.6.1.4.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein Modul mit entsprechender Durchnummerierung der
Anschlussklemmen.

4*DIA

Die Abbildung zeigt ein VO-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit
entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

ﬁ 4'DIA
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2.6.1.4.2. Technische Daten

® Timeout-Schutz
* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
¢ Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

D/A Ausgange
Unipolar: 0-5V, 0-10V

Bipolar: +5V, +10V
Timeout Schutz



2.6.1.4.3. Timeout-Schutz

Der Timeout-Schutz muss per Software separat aktiviert werden. Der Timeout-
Schutz bietet die Mdoglichkeit die Ausgénge selbststandig abzuschalten. Dies
geschient immer dann, wenn in einem vorher definierten Zeitfenster keine
Nachrichten mehr vom Modul empfangen werden. Grinde kdnnen sein:
Leitungsunterbrechung, PC / Serverabsturz usw. Dadurch kénnen
Steuerungsschaden, Uberlastung der angeschlossenen  Anlagen und
Unfallgefahren verhindert werden. Das Abschalten der Ausgéange wird durch eine
LED signalisiert.

2.6.1.4.4. Pinbelegung

2.6.1.4.4.1. D/IA Steckverbinder (10pol)

2 10

OO0O000

1O QOO0 Cg)
Pin Pin
1 AGND 2 DAO
3 AGND 4 DA1
5 AGND 6 DA2
7 AGND 8 DA3
9 AGND 10 AGND




2.6.1.5. RO-DA2_ISO

Mit 2 galvanisch getrennten D/A Ausgangen stellt dieses Modul eine gute Basis
zur Umwandlung von digitalen Werten in Spannungen dar.

2.6.1.5.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein Modul mit entsprechender Durchnummerierung der
Anschlussklemmen.

2*D/IA_ISO

Die Abbildung zeigt ein VO-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit
entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

ﬁ 2*D/IA_ISO
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2.6.1.5.2. Technische Daten

® Timeout-Schutz
* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik
¢ Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

D/A Ausgange
Timeout Schutz
Modus U: (Spannung)
Unipolar: OV-5V, 0V-10V

Bipolar: +5V, +10V

Modus I: (Strom)
0-20mA, 4-20mA, 0-24mA



2.6.1.5.3. Timeout-Schutz

Der Timeout-Schutz muss per Software separat aktiviert werden. Der Timeout-
Schutz bietet die Mdoglichkeit die Ausgénge selbststandig abzuschalten. Dies
geschient immer dann, wenn in einem vorher definierten Zeitfenster keine
Nachrichten mehr vom Modul empfangen werden. Grinde kdnnen sein:
Leitungsunterbrechung, PC / Serverabsturz usw. Dadurch kénnen
Steuerungsschaden, Uberlastung der angeschlossenen  Anlagen und
Unfallgefahren verhindert werden. Das Abschalten der Ausgéange wird durch eine
LED signalisiert.



2.6.1.5.4. Pinbelegung

2.6.1.5.4.1. D/A Steckverbinder (10pol)

Steckverbinder oben:

2 10

OO000

p OO0 Cg)
Pin Pin
1 VOUT_A 2 +Vsense_A
3 VOUT_A 4 +Vsense A
5 AGND 6 -Vsense_A
7 AGND 8 -Vsense_ A
9 AGND 10 IOUT_A
Steckverbinder unten:

2 10

O0O00O0

1O OO0 Cg)
Pin Pin
1 VOUT_B 2 +Vsense B
3 VOUT_B 4 +Vsense_B
5 AGND 6 -Vsense B
7 AGND 8 -Vsense B
9 AGND 10 IOUT_B




2.7. Stepper Modul

2.7.1. Hardware Beschreibung

2.7.1.1. Ubersichtsbild

Die Abbildung zeigt ein Modul mit entsprechender Durchnummerierung der
Anschlussklemmen.

2*Stepper Motor

Die Abbildung zeigt ein Stepper-Modul des flexiblen Steckverbindersystems mit
entsprechender Durchnummerierung der Anschlussklemmen.

Activity  Status

2*Stepper Motor
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2.7.1.2. Technische Daten

Allgemeines:

® Modul fir zwei Schrittmotoren

* Komfortables Steckverbindersystem mit Auswerfmechanik

® Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

Einstellbare Parameter

* Start-/ Stopfrequenz

® Maximale Schrittfrequenz
® Beschleunigungsrampe
* Bremsrampe

® Phasenstrom

® Haltestrom

* Haltezeit

2.7.1.3. Ansteuerung
Alle Parameter lassen sich bequem Uber die DELIB Library einstellen.

Zwei Referenzschalter dienen zum Anfahren zu Referenzpositionen. Weitere zwei
Endschalter sorgen fir ein sicheres Anhalten und ausschlie3liches Fahren in
entgegengesetzter Richtung, wenn diese betatigt werden.



2.7.1.4. Pinbelegung

2.7.1.4.1. Stepper Steckverbinder (10pol)

Pinbelegung eines Steckverbinders und zugleich eines Schrittmotors:

2 10
010101010
1O OO0 Cg)
Pin Pin
1 24 V (Motorversorgung) |2 0 V (Motorversorgung)
3 Phase 1 (+) 4 Referenzschalter 2*)
5 Phase 1 (-) 6 Referenzschalter 1*)
7 Phase 2 (+) 8 Endschalter 2*)
9 Phase 2 (-) 10 Endschalter 1*)

*) Die Schalter sind gegen 24 V zu verschalten.



2.8. RO-CNTS8

2.8.1. Technische Daten

® 8 Eingangszahler

* max 20 MHz Eingangsfrequenz

® 32-Bit Zahler

* 15V-30V galv. getrennte Eingange / Umkonfigurierbar auf 5V-12V

¢ Jeder Eingangskanal kann mit einem Filter versehen werden

¢ Jeder Eingangskanal zeigt mit einer LED an, dass ein Eingangzustand erfasst
wurde

® 2 Ausgangszahler

* Max 5 MHz Ausgangsfrequenz

® 32-Bit Zahler

® Es kann die Anzahl der zu erzeugenden Impulse eingestellt werden (0 =
unendlich viele)

* Einstellung der low-Zeit (10ns Schritte)

® Einstellung der high-Zeit (10ns Schritte)

* PWM Ausgange mit z.B. folgenden Modi:

® 1kHz - Frequenz PWM Verhaltnis mit 0,01% Auflosung

® 10kHz - Frequenz PWM Verhaltnis mit 0,1% Auflosung

® 100kHz - Frequenz PWM Verhaltnis mit 1% Aufldsung

* Anzeige-LEDs Activity LED (kurzes Aufblinken bei Schnittstellenkommunikation)
¢ Status LED (kurzes Aufblinken bei Zugriff auf D/A Wandler)



5 ‘é‘é"é‘&ﬁ‘ﬁ}‘é; "I\7I8d‘uAII MB&E(bare Klemmleisten fur jeweils einen D/A-Ausgang
Das Counter Modul besitzt folgende 4 Modi:

Modus 0: Zahlen von Impulsen Mit diesem Modus lassen sich Impulse anhand von
einer steigenden Flanke zahlen. Ein zurticksetzen ist hierbei per Software mdglich.

Modus 1: Zahlen von Impulsen mit "reset bei read"

Mit diesem Modus lassen sich Impulse anhand einer steigenden Flanke z&hlen.
Beim Auslesen des Zahlers wird der Zahler gleichzeitig auf Null zuriickgesetzt.

Modus 2: Periodendauer Bestimmung

In diesem Modus wird die Periodendauer "T" des angelegten Eingangssignals
gemessen. Ein interner 100MHz Zahler dient hierbei als Zeitbasis. Bei einer
steigenden Flanke des Eingangssignals wird der 32 Bit Zahler in einen
Zwischenspeicher gelegt (Latch) und kann dann ausgewertet werden, wahren das
nachste Signal wieder gezahlt wird.

Modus 3: Anzahimessung/Frequenzmessung

Mit diesem Modus lasst sich die Anzahl der steigenden Flanken des
Eingangssignals innerhalb einer bestimmten Zeit messen. Hier lassen sich die
Zeiten 1ms, 10ms, 100ms, 1sec. per Software konfigurieren. So lassen sich z.B.
Frequenzmessungen durchfiihren.

Modus 4: PWM Messungen

Mit diesem Modus werden mit zwei unterschiedlichen Zahlern die "high"-Zeit und
die "low"-Zeit eines Signales gemessen. Dadurch lasst sich das high / low-
Verhaltnis bestimmen (PWM). Durch die Verwendung eines internen 100MHz
Zahlers lassen sich hier ausserst genaue PWM Verhaltnisse bestimmen.



2.8.3. Blockschaltbild
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2.8.4. Pinbelegung

2.8.4.1. Pinbelegung RO-CNT8

Steckverbinder 10 pol. steckbare Klemmleiste fir jeweils 4 * Counter-Eingénge

OO0GO
elelelele

Pin Belegung
Inputchannel 1-
Inputchannel 1+
Inputchannel 2-
Inputchannel 2+
Inputchannel 3-
Inputchannel 3+
Inputchannel 4-
Inputchannel 4+
GND
CNT-OUT +5V

OO NOOBAWIN|(F

[Exy
o




2.9. RO-CNTI/IGR

2.9.1. Technische Daten

* 48Bit Counter

* Max 10MHz Phi 0/Phi 90° Frequenz

® Galvanisch getrennt (A, B, Z der Eingadnge beider Inkrementalgeber Eingange
untereinander und auch zur 24V Modulversorgung)

® Anzeige-LEDs Activity LED (kurzes Aufblinken bei Schnittstellenkommunikation)

¢ Status LED (kurzes Aufblinken bei Zugriff auf die Inkrementalgeber)

* Richtungs LED's (Leuchten je nach ausgewahiter Drehrichtung des
Inkrementaldrehgebers)

® Steckverbinder 10 pol. steckbare Klemmleisten fir jeweils einen
Inkrementalgeber

® Betriebstemperatur 10°C...+50°C



2.9.2. Blockschaltbild

In dem Blockschaltbild wird deutlich, wie das Modul aufgebaut ist.
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2.9.3. Auswertung Phi 0/Phi 90° (Grafisch)

Diese Grafik verdeutlicht wann das Zadhimodul hoch/runter zahlt.

Ist bei Phi 90° der Pegel low so wird runter gezéhlt. Ist der Pegel high so wird hoch
gezahlt.

DEDITEC Hardware Beschreibung |Seite 105



2.9.4. LEDs

Activity LED:
® kurzes Aufblinken bei Schnittstellenkommunikation

Status LED:
* kurzes Aufblinken bei Zugriff vom Interface auf die Inkrementalgeber

Richtungs LEDs:
® linke Richtungs LED blinkt kurz auf wenn das Zahlermodul runter z&hit.
¢ rechte Richtungs LED blinkt kurz auf wenn das Zahlermodul hoch zahit.

* beide Richtungs LEDs blinken kurz auf wenn der Zahlerstand zurlickgesetzt
wird.

Counter LED:
* blinkt auf wenn ein Zahlvorgang statt findet.



2.9.5. Eingange

2.9.5.1. Referenzieren

Durch das Neustarten des Zahlermoduls wird die absolute Position nicht erkannt
und die aktuelle Position auf 0 gesetzt. Dabei kénnen Fehlmessungen entstehen.
Durch Endlagenschaltern konnen Referenzfahrten eingestellt werden bei denen
eine bestimmte Position angefahren wird. Dies fuhrt zur genauen Kalibirerung des
Drehgebers. Inkrementelle Drehgeber geben pro voller Umdrehung noch einen
Referenzimpuls (Index) auf einem dritten Kanal aus. Einige Inkrementalgeber
haben auch eine abstandskodierte Referenzmarke.

2.9.5.2. Visuelle Kontrolle der Eingange

Uber LED wird der Zustand als auch die Drehrichtung jedes Inkrementalgebers
direkt angezeigt. Fehler in der Verdrahtung sind somit schneller erkennbar.



2.9.6. Pinbelegung

2.9.6.1. Pinbelegung RO-CNT/IGR

Steckverbinder 10 pol. steckbare Klemmleiste fiir jeweils 1 * Inkrementalgeber-
Eingang

ODO000
00000

Pin Belegung Funktion Galvanische Trennung
1 Inputchannel A- .
Phi 0°
2 Inputchannel A+ 10
3 Inputchannel B- Phi 90°
4 Inputchannel B+ Galvanisch getrennt
5 Inputchannel Z-
Reset
6 Inputchannel Z+ ese
7 GND-Analog GND zu Pin 1-6
8 N.C.
9 GND GND zu Pin 10 keine Galvanische Trennun
10 +5V Fused (500mA) g




2.10. RO-PT100-4 / RO-PT100-8

2.10.1. Einfuhrung

Uber den Zwei- oder Dreileiteranschluss lasst sich ein PT100-Sensor
anschliel3en, mit dem eine sehr genaue Messung durch den integrierten
24 Bit A/D Wandler mdglichist.

Je nach Sensor liegt der Temperaturmessungsbereich zwischen -200°C und

850°C. Der Leitungswiderstand wird durch eine zusatzliche Fihlerleitung
ermittelt und ausgeglichen, dadurch ist der Einsatz einer viel langeren
Anschlussleitung madglich.

Als  Anschlussklemmen kommen  servicefreundliche  Steckleisten  mit
Verriegelungsschutz und Auswerfmechanik zum Einsatz. Diese ermdglichen ein
schnelles, nachtragliches Umstecken der angeschlossenen Anlagen. Der
Leitungsanschlul3 selbst erfolgt Gber ein schraubenloses Stecksystem.



2.10.2. Technische Daten

* 24 Bit A/D Wandler furr eine genaue Messung

® Der Temperaturmessbereich liegt zwischen -200°C bis 850°C.

® Galvanisch getrennte Eingange.

* Anzeige-LEDs Activity LED (kurzes Aufblinken bei Schnittstellenkommunikation)
¢ Status LED (kurzes Aufblinken bei Zugriff auf PT100)

* Anschluss LED 1 je Eingang (kurzes Aufblinken bei einem angeschlossenen

PT100 Sensor. Leuchtet bei nicht belegten Eingdngen oder bei einem defekten
PT100 Sensor).

® Steckverbinder 10 pol. steckbare Klemmleiste fir jeweils 2 * PT100-Eingadnge
® Kann problemlos mit anderen Modulen der RO Serie kombiniert werden

Produktspezifische Daten:

Produkt Eingange
RO-PT100-4 4 * PT100 Eingange
RO-PT100-8 8 * PT100 Eingéange




2.10.3. Blockschaltbild

In dem Blockschaltbild wird deutlich, wie das Modul aufgebaut ist.
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2.10.4. Pinbelegung

2.10.4.1. Pinbelegung RO-PT100

Steckverbinder 10 pol. steckbare Klemmleiste fir jeweils 2 * PT100-Eingange

SOO00
elelelele

Pin Belegung
AIN-_A
AIN+_ A
AIN-_A
REFIN+_A

AIN-_B
AIN+_A
AIN-_B
REFIN+ B

OO N[OOI |WIN|F

[y
o

Zweikanal Konfiguration: Der Temperatursensor wird an Pin 1 (AIN- A) und
Pin2 (AIN+ A) angeschlossen. Pin 3 (AIN-A) und Pin 4 (REFIN + A) missen hierbei
Uberbrtckt werden.

Dreikanal Konfiguration: Der Temperatursensor wird an Pin 1 (AIN- A) und Pin2
(AIN+ A) angeschlossen. Pin 4 (REFIN+ A) dient hierbei als Fuhlerleitung und
muss zwischen Temperatursensor und Pin 1 (AIN- A) angeklemmt werden.



2.11. Abmessung der RO-Serie

2.11.1. Top view

Top-view

+12V..24V - GND

@ 33V Power Control sV @

8mm
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3 mm + n*41 mm
[-> 2*Module = 85 mm, 3*Module = 126 mm, ...]

Hinweis:

Die Breite des ETH-Interfaces entspricht der doppelten Breite eines CAN-, SER-
oder USB-Interfaces.

So ergibt sich eine Breite von 3 mm + 82 mm + n*41 mm



2.11.2. Side view
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Firmware Update



3. Firmware Update

3.1. Uber DEDITEC-Firmware

Die meisten DEDITEC-Produkte verfigen Uber einen eigenen Microcontroller.
Dieser Prozessor ist fur die Steuerung aller Ablaufe der Hardware verantwortlich.
Um die fUr den Prozessor bendtigte Firmware im nachhinein zu andern, stellen wir
unser kostenloses Tool DEDITEC-Flasher zur Verfugung. Mit diesem Tool hat der
Kunde die Mdglichkeit neu verdffentlichte Firmware-Versionen, direkt bei sich vor
Ort auf das Modul zu tGbertragen.

Da neue Firmware Versionen in der Regel neue Funktionen fur lhr Produkt
“freischalten”, empfehlen wir daher ein regelméafRiges Fimware-Update Ihrer
DEDITEC-Produkte.



3.2. DEDITEC Flasher

Die aktuellste Firmware-Version zu lhrem DEDITEC-Produkt finden Sie immer im
Download-Bereich unserer Homepage.

( > http:/mww.deditec.de/delib )

Vorgehensweise nach Download
* Entpacken Sie das ZIP-Archiv.
¢ Starten Sie die Anwendung deditec-flasher.exe

Nun 6ffnet sich folgende Anwendung:

T N
# | Cihro_flasher updateh\deditec-flasher.exe l = =] [t

DEDITEC FU-Flasher

—— DEDITEC_FLASHER Uer 1.1%

Press the following keys: 1
.3.C.E = Select device U=USB; S=Serial. C=CAM, E=ETH U=USB2

Elash Commands

Show Debug Info’s 2
] Update USB—Modules: USB-Interface8, USB-LOGI. USB-BITP. USB-MINI-STICK....
P fiktuelle Firmware—-Uersion anzeigen
-Serie
Update RO-Interface—Module
Update ALL ADi6. AD16DA4,. DA4 and ADLG_ISO Modules
Update ALL DAZ2_IS0 Modules
Update ALL Stepper? Modules
Update ALL 08_RBAMOS1i6 HModules
Update ALL PT-188 Modules
Update ALL CNHI_8.CNHT_IGR Modules
Scan all RO-Submodules

H"—u'—'ﬂ:ﬁtﬂﬂzg

ESC = Exit Flasher
(Selected Device = USE>

Eine detailierte Beschreibung der Funktionsweise, sowie der verfugbaren
Kommandos, finden Sie auf den nachfolgenden Seiten.


http://www.deditec.de/delib
http://www.deditec.de/delib

3.2.1. Flashen der RO-Serie

1. Interface-Auswabhl fir Module der RO-Serie:

Kommando (Taste) Interface

U USB-Interface

S Serielles Interface (RS-232 / RS-485)
C CAN-Interface

E Ethernet-Interface

V USB2-Interface

Hinweis:

1) Das aktuell ausgewahlte Interface sehen Sie immer in der letzten Zeile:
(Selected Device =USB)

2) Zum Flashen der RO-CAN-Serie, muss das Modul mittels des CAN/SER
Adapters mit dem PC verbunden werden.

2. Zusétzliche Optionen

Kommando (Taste) Beschreibung

D Flasher wird im DEBUG-Modus ausgeftihrt.
Hierbei werden zusatzliche Informationen angezeigt

P Liest die aktuelle Firmware-Version angeschlosser
DEDITEC-Module aus

3. Auswahl des zu flashenden Moduls

Kommando (Taste) Beschreibung

M Flasht das RO-Interface-Modul

A Flasht alle AD16, AD16-DA4, DA4 oder AD16 ISO
Submodule

B Flasht alle DA2_ISO Submodule

G Flasht alle STEPPER2 Submodule

H Flasht alle O8-R8 oder M16 Submodule
I

J

Z

Flasht alle PT100 Submodule
Flasht alle CNT8 oder CNT/IGR Submodule
Scannt das Modul nach verfiigbaren Submodulen




Nach erfolgreichem Update-Vorgang erscheint die Meldung FLASH - OK!

# " Ciro_flasher_update\deditec-flasher.exe Iﬂlﬁj

-

e o Renun i RuriRuo e Jun)
e e e e |
m

QiR g
= 1=11=1-1




3.2.2. Flashen anderer Produkte (nicht RO-Serie)

USB-Produkte der "Nicht-RO-Serie", wie z.B. USB-Mini-Stick-Serie oder USB-
LOGI-500, werden ausschlief3lich mit der Taste Q geflasht.

1. Produktauswahl

Kommando (Taste) Modul

Q USB-Mini-Stick-Serie,
USB-CAN-Stick,
USB-Controller-8,
USB-LOGI-Serie,
USB-OPTOIN-X-RELAIS-X-Serie,
USB-SPI-MON,
USB-Watchdog

2. Zusatzliche Optionen

Kommando (Taste) Beschreibung
D Flasher wird im DEBUG-Modus ausgeftihrt.
Hierbei werden zusatzliche Informationen angezeigt
P Liest die aktuelle Firmware-Version angeschlosser

DEDITEC-Module aus

Nach erfolgreichem Update-Vorgang erscheint die Meldung FLASH - OK!

B " Cihro_flasher_update\deditec-flasher.exe Iﬂli-J

P30 i

B o) .

e Junien Runfefu i o

| e e e
m

e Jur e
I=1-1=1-1-T




Software



4. Software

4.1. Benutzung unserer Produkte

4.1.1. Ansteuerung Uber grafische Anwendungen

Wir stellen Treiberinterfaces z.B. fur LabVIEW und ProfiLab zur Verfugung. Als
Basis dient die DELIB Treiberbibliothek, die von ProfiLab direkt angesteuert
werden kann.

Fur LabVIEW bieten wir eine einfache Treiberanbindung mit Beispielen an!

4.1.2. Ansteuerung Uber unsere DELIB Treiberbibliothek

Im Anhang befindet sich die komplette Funktionsreferenz fir die Integration unserer
API-Funktionen in lhre Software. Des Weiteren bieten wir passende Beispiele fur
folgende Programmiersprachen:

e C

o C++

* C#

* Delphi

* VisualBasic
* VB.NET

* MS-Office

4.1.3. Ansteuerung auf Protokollebene

Das Protokoll fur die Ansteuerung unserer Produkte legen wir komplett offen. So
konnen Sie auch auf Systemen ohne Windows oder Linux unsere Produkte
einsetzen!



4.1.4. Ansteuerung Uber mitgelieferte Testprogramme

Fur die wichtigsten Funktionen unserer Produkte stellen wir einfach zu bedienende
Testprogramme zur Verfigung,. Diese werden bei der Installation der DELIB
Treiberbibliothek direkt mit installiert.

So kénnen z.B. Relais direkt getestet werden oder Spannungen am A/D Wandler
direkt Gberprift werden.



4.2. DELIB Treiberbibliothek

4.2.1. Ubersicht

Die folgende Abbildung erlautert den Aufbau der DELIB Treiberbibliothek

Die DELIB Treiberbibliothek ermoglicht ein einheitliches Ansprechen von
DEDITEC Hardware, mit der besonderen Bericksichtigung folgender
Gesichtspunkte:

® Betriebssystem unabhangig
* Programmiersprachen unabhangig
* Produkt unabhéangig

4.2.1.1. Programmieren unter diversen Betriebssystemen

Die DELIB Treiberbibliothek erméglicht ein einheitiches Ansprechen unserer
Produkte auf diversen Betriebssystemen. Wir haben dafir gesorgt, dass mit
wenigen Befehlen alle unsere Produkte angesprochen werden kdnnen. Dabei
spielt es keine Rolle, welches Betriebssystem Sie verwenden. - Dafir sorgt die
DELIB !



4.2.1.2. Programmieren mit diversen Programmiersprachen

Fur das Erstellen eigener Anwendungen stellen wir lhnen einheitliche Befehle zur
Verfugung. Dies wird Uber die DELIB Treiberbibliothek geldst.
Sie wéhlen die Programmiersprache !

So konnen leicht Anwendung unter C++, C, Visual Basic, Delphi oder LabVIEW®
entwickelt werden.

4.2.1.3. Schnittstellenunabhangiges programmieren

Schreiben Sie lhre Anwendung schnittstellenunabhéngig !
Programmieren Sie eine Anwendung fir ein USB-Produkt von uns. - Es wird auch
mit einem Ethernet oder RS-232 Produkt von uns laufen !

4.2.1.4. SDK-Kit fur Programmierer

Integrieren Sie die DELIB in lhre Anwendung. Auf Anfrage erhalten Sie von uns
kostenlos Installationsskripte, die es ermoglichen, die DELIB Installation in Ihre
Anwendung mit einzubinden.



4.2.2. Unterstitzte Betriebssysteme
Unsere Produkte unterstitzen folgende Betriebssysteme:

* Windows 7

* Windows Vista
* Windows XP

* Windows 2000
® Linux

4.2.3. Unterstitzte Programmiersprachen
Unsere Produkte sind tiber folgende Programmiersprachen ansprechbar:

e C

o C++

* C#

® Delphi

* VisualBasic
* VB.NET

* MS-Office



4.2.4. Installation DELIB-Treiberbibliothek

Legen Sie die DEDITEC Driver CD indas Laufwerk und starten Sie delib_install.
exe.

Eine aktuelle Version der DELIB-Treiberbibliothek finden Sie auch im Internet
unter

http://www.deditec.de/delib

r 5 —Ty

@ ij| || « DVD-RW-Laufwerk (D:) DEDITEC DRIVER » zip » delib » v | #2 || delib durchsuchen o
Organisieren ¥ Auf Datentrager brennen SRal @
S Mame ‘ Anderungsdatum Typ Grafie &
4= vb-ro-usb-digital-in-cut-sample.zip 26,03.2010 14:41 WinRAR-ZIP-Archiv 11 KB
B Desidop B ve_charp-ush-watchdog-sample.zip 0508.20111546  WinRAR-ZIP-Archiv 24 KB
”’ gz:t'l'::::ucht B < -bitp-200-samplezip 260020091529  WinRAR-ZIP-Archiv 42KB
mE E ve-ro-analog-in-out-samplezip 10,08,2010 16:09 WinRAR-ZIP-Archiv 44 KB
2 o Q ve-ro-digital-in-out-sample.zip 10.08.2010 16:08 WinRAR-ZIP-Archiv 96 KB
'n‘ .Blh!lothEken g\rc-ro-ser-analog—in-out—sample.zip 20.12.2009 18:53 WinRAR-ZIP-Archiv TKB
M| Bicler B v-io-ser-digital in-out-sampleip 01220091853  WinRAR-ZIP-Archiv B KB
:;I E:ul-::kmente @ ve-ro-serie-analeg-in-out-sample.zip 10,08.2010 16:04 WinRAR-ZIP-Archiv 44 KB
@ ve-ro-serie-digital-in-out-samplezip 10.08.2010 16:05 WinRAR-ZIP-Archiv 96 KB
@ ve-ro-ser-stepper-sample.zip 12.04.2010 15:21 WinRAR-ZIP-Archiv 10 KB
. % we-ro-stepper-sample.zip 10.08.2010 16:07 WinRAR-ZIP-Archiv 20 KB
W) Fiesmnnetogruppe B - ro-uich-analog in-out:samiple zip 260320101441 WinRAR-ZIP-Archiv 40 KB
8 Computer E ve-ro-ush-digital-in-cut-sample.zip 26.03.2010 14:41 WinRAR-ZIP-Archiv 95 KB 5
. g ve-ro-ush-stepper-samplezip 13.04.2010 15:19 WinRAR-ZIP-Archiv 83 KB
i"! o @ we-ush-in8-outd-sample.zip 28.05.2010 1412 WinRAR-ZIP-Archiv 108 KB
g ve-ush-mini-stick-optol-samplezip 11.03.201013:23 WinRAR-ZIP-Archiv 86 KB
@ ve-ush-mini-stick-rel2-sample.zip 11.03.201013:23 WinRAR-ZIP-Archiv 86 KB =
@ vi-usb-mini-stick-ttlé-sample.zip 11.03.2010 13:24 WinRAR-ZIP-Archiv B9 KB
@ ve-ush-watchdog-samplezip 22,01.2011 10:15 WinRAR-ZIP-Archiv 93 KB
I \,'1 delib_install.exe 04,06,201217:19 Anwendung 1,677 KB i

2-012 1538 Anwendung :IQCSKB —

Lot delib_sample_sources_install.exe

waisy  delib_install.exe Anderungsdatum: 04.06.2012 17:19 Erstelldaturn: 04.06.2012 17:19
,‘j Anwendung Grofe: 1,63 MB



http://www.deditec.de/delib

Startbild des DELIB Installers
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{1 DEUE Installer V1.40 Setup

install,

install. Click Next to continue.

Select components to install:
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Space required: 3.4MB

Choose which features of DELIB Installer ¥1.40 you want to

Check the components you want to install and uncheck the components you don't want to

ELIB amplePrograms

Drescription

[ Mext = ] [ Cancel

Dricken Sie Next.
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{» DEUBE Installer V1.40 Setup |. == ﬂ

L4 Choose Install Location

[
DE L'b Choose the folder in which to install DELIB Installer V1,40,

Setup will install DELIB Installer ¥1.40 in the following folder. To install in a different folder,
dick Browse and select another folder. Click Install to start the installation.

Destination Folder

C:'Program Files (x86)\DEDITEC'\DELIB

Space required: 3.4MB
Space available: 102, 2GB

< Back ][ Install ] [ Cancel

Dricken Sie Install.

F " N

{7 DELIB Installer V1.40 Setup | PR

Installing

L
DE L'b Please wait while DELIE Installer V1,40 is being installed,
=

Extract: delib.dl
T |

[u]

ack Close Cancel

Die DELIB-Treiberbibliothek wird nun installiert.




fF " 5

{» DEUBE Installer V1.40 Setup bl

L Installation Complete

DE L;b Setup was completed successfully,

Completed

Cancel

A
m
1

Die DELIB-Treiberbibliothek wurde erfolgreich installiert. Driicken Sie Close um
die Installation zu beenden.

Hinweis:
Nach Abschluss der Installation, kann das Modul nun Uber das DELIB
Configuration Utlity (nachstes Kapitel) konfiguriert werden.



4.2.5. DELIB Configuration Utility

|, DEDITEC
j DELIB
= DELIB Configuration Utility Adrhimastratent
5 Uninstall
1 CAN Dokumente
W CL
. Sample Programs
5 Analog Input Demo
=] Analog Output Deme
B Counter Demo
=7 Counter-48 Bit Demo
(5] Digital Input-COutput Demo
7 Digital-PWM-Output Demo |
[ Pulse-Generate Qutput Demi
87 Stepper Demo
CH Temperature Read Demo GiiSte tand Dvtske
& Watchdog Demo
i Sample-5ources Standardprograrnme
Iy Watchdeog
\ VCP-DRIVER Hilfe und Support

Bilder
Miusik

Spiele

Computer

Systemnsteuerung

1 Furiick

Das DELIB Configuration Utility wird auf dem folgendem Weg gestartet:
Start > Programme - DEDITEC - DELIB - DELIB Configuration Utility.

Das DELIB Configuration Utility ist ein Programm zur Konfiguration und
Unterteilung Identischer USB-Module im System. Zuséatzlich kénnen mit diesem
Tool auch Produkte der RO-ETH-, RO-CAN- oder RO-SER-Serie konfiguriert
werden, um sie beispielsweise mit den DEDITEC-Beispielprogrammen nutzen zu
koénnen.

DEDITEC



4.2.5.1. Konfiguration RO-ETH-Serie

Das DELIB Configuration Utility ermdglicht eine einfache Konfiguration des RO-
ETH-Moduls. Folgende Einstellungen kdnnen hiermit verandert werden:

* Modulname

* |P-Adresse

* Netz-Maske

¢ Standard-Gateway
®* DNS-Server

Zusatzlich lassen sich mit diesem Tool alle DEDITEC Ethernet-Module im
Netzwerk anzeigen.

Auf den nachfolgenden Seiten, wird Schritt fir Schritt gezeigt, wie ein RO-ETH-
Modul konfiguriert werden kann.



Starten Sie das DELIB Configuration Utility:

£ DELIB Configuration Utility =] 5 [ |
DELIB Module Configuration Utility {c) 2011-2009 Module-Sslection
DELIE Yersion 1.40 installed 1
Usage: -

1. Select desired module [box on the right)
2. Change settings of module
3. Save new settings

Scan Modules
— Ethernet Configuration -
[SelectModle  [RETHO ~1|2 [ Test Communication with RO-ETH Module ” 7
[Enable: ¥ Emnabled I3
[1P-bddress: [iszieail |4
|F'olt: [O=default) ID I 5
[ e onfig ” 6 l Find and Configure RO-ETH Module I 8

. RO-ETH bei der Module-Selection auswahlen

. Uber Select Module konnen bis zu 16 verschiedene RO-ETH-Module
konfiguriert werden.

. Uber die Checkbox Enabled wird bestimmt, ob die aktuelle Konfiguration aktiv
ist.

.Hier wird die IP-Adresse des RO-ETH-Moduls definiert. Im
Auslieferungszustand ist die IP-Adresse mit dem Wert 192.168.1.1 vordefiniert.

. Hier wird der Port des RO-ETH-Moduls definiert. Im Auslieferungszustand ist
der Port mit dem Wert O vordefiniert.

. Mit dem Button Save Config wird die aktuelle Konfiguration in die Windows-
Registry geschrieben bzw. gespeichert.

. Mit dem Button Test Communication with RO-ETH Module kann die

Kommunikation mit einem RO-ETH-Modul getestet werden. Hierbei wird die
aktuelle Konfiguration verwendet.



8. Mit dem Button Find and Configure RO-ETH Module kann das Netzwerk
nach RO-ETH-Modulen durchsucht werden. Anschlielend konnen diese
konifguriert werden.

Hinweis:
1) Da die gesamte Konfiguration in die Windows-Registry geschrieben wird,
bendétigen Sie Administrator Rechte.

2) Diese Konfiguration ist notwendig, um das RO-ETH-Modul beispielsweise tber
die mitgelieferten Beispielprogramme anzusteuern.

Find and Configure RO-ETH Module
1~ DEUB Ethemet Config =] (G S |

b odule-Selection

[ 00:C0.05:01:04:44; - IP-192.168.1.1 - DEDITEC RO-ETH Madule i2

” Soan BOETH Moduies 1| 1

1. Mit dem Button Scan RO-ETH Modules wird der lokale Ethernet-Strang nach
DEDITEC-ETH-Modulen durchsucht. Hierbei benutzen wir ein Ethernet
Protokoll, welches nicht geroutet wird. Deshalb sind nur Module konfigurierbar,
die am Bus angeschlossen sind. Vorteil dieser Methode ist, dass auch Module
gefunden werden, die nicht im gleichen Sub-Netz des Rechners liegen, von dem
aus konfiguriert wird.

2. Klicken Sie auf das Modul, welches Sie konfigurieren wollen



-

[ DELIE Ethernet Config

= |:E

todule-Selection

O0:CO:DEDT04:44: - IP-192 16811 - DERITEC RO-ETH Module:

Scan RO-ETH Madules I

Baard-N ame [iDEDITEE RO-ETH Madule ] 1

|P-dddress: ,l:laz_‘l B3.1.1
Met-tazk {255,255, 255.0
Std Gateway  1]192156.1.254 <
DNS-Server {192,168 1,254
wirite new Yalues to Module 3

1. Hier kann der Name des RO-ETH-Moduls verandert werden

2. Hier konnen IP-Adresse, Netz-Maske, Standard-Gateway und DNS-Server des

RO-ETH-Moduls verandert werden.

3. Uber den Button Write new Values to Module wird die aktuelle Konfiguration

im Modul gespeichert.




Hinweis:

Bei der Konfiguration des RO-ETH Moduls ist zu beachten, dass die von lhnen
ausgewahlte IP-Adresse im gleichen IP-Segment liegt, wie der Steuer-PC.
Natirlich darf auch keine bereits belegte IP-Adresse benutzt werden.

Wenn die Standard-IP-Adresse des Moduls nicht aus dem Adressbereich des
Netzwerks stammt, dann ist das Modul vorerst nicht Uber TCP/IP erreichbar.
Erreichbarkeitsprobleme treten auch auf, wenn diese IP-Adresse bereits belegt ist.
Anhand des sehr einfach zu bedienenden Utilities kénnen die IP-Adresse und die
Netzmaske des Ethernet-Moduls dennoch konfiguriert werden.

Alternativ kann das Modul auch direkt am PC angeschlossen werden um auf
direktem Wege die IP-Adresse und die Netzmaske einzustellen. Nachdem die
Erreichbarkeit gegeben ist, erfolgt die weitere Konfiguration bequem uber ein
Browser auf dem integrierten Web-Server des Ethernet-Moduls.

Fragen Sie hierzu Ihren System Administrator.



4.2.5.2. Konfiguration RO-CAN-Serie

.
B DELIB Configuration Utility =

— CAM Config

DELIB Module Configuration Utility (c) 2011-2009 ol leshion
RO_SER

DELIE Yersion 1.40 installed

Uzage:

1. Select dezsired module [box on the right]
2. Change settings of module

3. Save new zettings

Scan Modules

1. Select Config-Fort and Save it
[Select Canfig-Part 1CDM3 _'Jl 2 I Test Communication with RO-CAN Module ”3

2. Load Config from Module. change the Settings and save it back to the module

[Baudrate 11 MEEA e ljlq'

IExtended Adreszes: [ Enabled|5

[M odul-Adress [hex] o ] 6

[Hesponse-ModuI-Adress [hex] 10 I 7

[ Load Config from Module 8 JI [ Sawe Config to Madule 9 J] [ Shaow Canfig of Module 1 D J]

N -

. RO-CAN bei der Module-Selection auswahlen.
. Uber Select Config-Port stellen Sie den verwendeten COM-Port ein.

. Mit dem Button Test Communication with RO-CAN Module kann die

Kommunikation mit einem RO-CAN-Modul getestet werden.

. Hier kann die Baudrate des Moduls konfiguriert werden.
. Mit Extended Adresses kann die Adressierung der Module von CAN 2.0A (11

Bit) auf CAN 2.0B (29 Bit) gewechselt werden.

. Die Modul-Adress kann hier konfiguriert werden. Bitte achten Sie darauf, den

Wert in Hexadezimal anzugeben.

. Die Response-Modul-Adress gibt an, an welche Adresse eine Nachricht

gesendet wird, sobald eine Nachricht vom Modul empfangen wurde.



8. Mit dem Button Load Config from Module kann die auf dem Modul
gespeicherte Konfiguration ausgelesen werden.

9. Mit dem Button Save Config to Module kann wird die aktuelle Konfiguration
auf dem Modul gespeichert.

10.Mit dem Button Show Config of Module kann die auf dem Modul
gespeicherte Konfiguration ausgelesen werden.

Hinwels:
1) Da die gesamte Konfiguration in die Windows-Registry geschrieben wird,
benttigen Sie Administrator Rechte.

2) Diese Konfiguration ist notwendig, um das RO-CAN-Modul beispielsweise tber
die mitgelieferten Beispielprogramme anzusteuern.



4.2.5.3. Konfiguration RO-SER-Serie

.
B DELIB Configuration Utility =

— Serial Configuration-

DELIB Module Configuration Utility (c) 2011-2009 Kol gslestion

DELIE Wersion 1.40 installed

RO_C&MN
Usage:
1. Select desired modula [box on the right]
2. Change zettings of module
3. Save new settings

Scan Modules

[5e|e-:tModule |RO-SERD | ]2 [ Test Communication with RO-SER Madule JI 6
IEnabIe: ¥ Enabled | 3

[I:DM1..255 [ |4

o Savear |5

1. RO-SER bei der Module-Selection auswahlen.

2. Uber Select Module koénnen bis zu 16 verschiedene RO-SER-Module
konfiguriert werden.

3. Uber die Checkbox Enabled wird bestimmt, ob die aktuelle Konfiguration aktiv
ist.

4. Hier wird der COM-Port an dem das Modul angeschlossen ist, als Zahl
angegeben.

5. Mit dem Button Save Config wird die aktuelle Konfiguration in die Windows-
Registry geschrieben bzw. gespeichert.

6. Mit dem Button Test Communication with RO-SER Module kann die
Kommunikation mit einem RO-SER-Modul getestet werden. Hierbei wird die
aktuelle Konfiguration verwendet.

Hinweis:

1) Da die gesamte Konfiguration in die Windows-Registry geschrieben wird,
bendétigen Sie Administrator Rechte.

2) Diese Konfiguration ist notwendig, um das RO-SER-Modul beispielsweise tber
die mitgelieferten Beispielprogramme anzusteuern.



4.2.5.4. Konfiguration RO-USB-Serie und USB-Module

Das DELIB Configuration Utility ermdglicht eine einfache Konfiguration der RO-
USB-Serie und der USB-Module.

Um mehrere identische USB-Module (USB-Module mit gleicher Modul-ID) in
einem System verwenden zu konnen, muss jedem Modul mit dem DELIB
Configuration Utility eine eindeutige NR zugeordnet werden.

Befindet sich nur ein USB-Modul, oder mehrere USB-Module mit unterschiedlicher
Modul-ID (z.B. RO-USB-016 und USB-RELAIS-8) im System, ist keine
Konfiguration nétig, da die Module tber die ID eindeutig identifizierbar sind.

Auf der nachfolgenden Seite finden Sie ein Beispiel zur Konfiguation identischer
USB-Module.



4.2.5.4.1. Beispiel zur Konfiguration identischer USB-Module

Im folgenden Beispiel, erklaren wir die Konfiguration von 2 USB-RELAIS-8
Modulen.

Schritt 1

Verbinden Sie zunadchst nur ein USB-RELAIS-8 mit dem PC und starten Sie das
DELIB Configuration Utility.

Hier muss nun folgende Konfiguration vorgenommen werden:

B3 DEUB Configuration Utility =L

DELIB Module Configuration Utility (¢) 2011-2009 Hatileseetton
DELIE Yersion 1.40 installed

zage:

1. Select desired madule [box on the right]
2 Change settings of module

3. Save new settingz

Scan Modules

~ USE-Module Configuration

ScanModule 07 |
Modue| DI DO DI/DD AD DA Stepper New Modue |D
0 : 8 : : : : :j[ Saveai[ Test 4](*
! 2 soe | et | e
: Tl i
3 ] e
4 e I I
: = o | e
5 = [ e
: = e | e

1. Wahlen Sie das entsprechende USB-Modul aus.

2. Hier wird die neue Modul-NR gesetzt. Im Auslieferungszustand ist die NR
bereits mit "0" vordefiniert. Andern Sie die NR auf "1".

3. Durch einen Klick auf den Button Save wird die neue NR im Modul gespeichert.
4. Mit dem Button Test kdnnen Sie die Kommunikation mit dem Modul testen.



Schritt 2

Verbinden Sie nun das zweite Modul mit dem PC und aktualisieren Sie die Ansicht
durch einen Klick auf den Button Scan Module 0-7.

Nun sollte folgende Ansicht erscheinen:

3 DEUE Configuration Utility | o[ -

DELIB Module Configuration Utility (¢) 2011-2009 Hadie e et
DELIE Yersion 1.40 installed

Uzage:

1. Select desired module [box on the right]
2 Change zettings of moduls

3. Save new settingz

Scan Modules

— ISB-Module Configuration

Scan Module 0-7 J

Madule | DI Do Di/D0 AL (B Stepper Mew Madule |0

0 ' g8 m Save J Test J o
! ) 8 m Save J Test J {7
: I
: s e |
: e e |
: —H e | e
B e e |
: N

b

Nun sind beide Module konfiguriert und betriebsbereit.



Schritt 3

Nachfolgend, finden Sie Hinweise, was bei der Programmierung der beiden
Module beachten werden muss.

Alle Module werden einheitlich mit dem Befehl DapiOpenModule geoffnet. Dieser
Befehl ist wie folgt definiert:

ULONG DapiOpenModule(ULONG modulelD, ULONG nr);

Ansprechen des USB-RELAIS-8 mit der NR O

ulong handle;
handle = DapiOpenModule(USB_RELAIS_8, 0); /I 6ffnet das Modul USB-RELAIS-8 mit der
NR O

Ansprechen des USB-RELAIS-8 mit der NR 1

ulong handle;
handle = DapiOpenModule(USB_RELAIS_8, 1); /I 6ffnet das Modul USB-RELAIS-8 mit der
NR 1

Hinweis:
Alle Module haben als Werkseinstellung die NR "0".

Wenn Sie mehrere identische USB-Module verwenden mdochten, muss den
Modulen nacheinander, eine eindeutige NR zugeordnet werden.



4.3. DELIB Sample Sources (Programmierbeispiele)

Die DELIB Sample Sources bieten Beispielprogramme inklusive Quellcode zu
nahezu allen DEDITEC-Produkten.

Um den Schnelleinstieg mit unseren Modulen zu vereinfachen, finden Sie
Quellcodes zu folgenden Programmiersprachen:

e C

o C++

* C#

® Delphi

* VisualBasic
* VB.NET

* MS-Office
* LabVIEW



4.3.1. Installation DELIB Sample Sources

Legen Sie die DEDITEC Driver CD
delib_sample_sources_install.exe.

Eine aktuelle Version der Sample Sources finden Sie auch im Internet unter
http://mww.deditec.de/de/delib

in das Laufwerk und starten Sie

D@&J h

9 Anwendung

C»-_-- . delib_sample_sources_install.exe Anderungsdaturm: 27.04.2012 15:38

Grofe 4,84 MB

Erstelldatum: 27.04.2012 15:38

@ Qv| | « DVD-RW-Laufwerk (D:) DEDITEC DRIVER » zip » delib » + | 42 ||| delib durchsuchen 2|
Organisieren » Auf Datentrdger brennen SR, @
S Favoriten Mame N .A . ﬁpderungsclatum T}-:p ) . Grofie . %
B Desiiop 4= vb-ro-usb-digital-in-cut-sample.zip 2603.2010 14:41 WinRAR-ZIP-Archiv 11 KB
@ wi_sharp-usb-watchdog-samplezip 05.08.2011 15:46 WinRAR-ZIP-Archiv 34 KB
= Dol B vc-bitp-200-sample.zip 60020091529  WinRAR-ZIP-Archiv 42KB
&l Zuleszt besucht B ool in it samplesip 100820101609  WinRAR-ZIP-Archiv 44 KB
- o % ve-ro-digital-in-out-samplezip 10.08.2010 16:08 WinRAR-ZIP-Archiv 96 KB
'n‘ .Blb!lotheken gvc-ro-ser-analog—in-out—sample.zip 2012.200918:53 WinRAR-ZIP-Archiv TKB
) Bilder B ve-ro-ser-digital-in-out-sample zip 012.200918:53  WinRAR-ZIP-Archiv 8 KB
IJJ; :LT:EME @ we-ro-serie-analog-in-out-sample.zip 10.08.2010 16:04 WinRAR-ZIP-Archiv 44 KB
E ke @ ve-ro-serie-digital-in-cut-samplezip 10082010 16:05 WinRAR-ZIP-Archiv 96 KB
E ve-ro-ser-stepper-sample.zip 13.04.201015:21 WinRAR-ZIP-Archiv 10 KB
: @ ve-ro-stepper-sample.zip 10.08.2010 16:07 WinRAR-ZIP-Archiv 89 KB
W Hasinnetsaruppe B ve-ro-usb-analog-in-out-sample.zip 26,03.2010 14:41 inRAR-ZIP-Archiv 40KB
M Computer % ve-ro-ushb-digital-in-cut-sample.zip 26.03.2010 14:41 WinRAR-ZIP-Archiv 95 KB =
. @ ve-ro-ush-stepper-samplezip 13.04.2010 15:19 WinRAR-ZIP-Archiv 83 KB
i‘i! . g wi-usb-in8-out8-sample.zip 250520101412 WinRAR-ZIP-Archiv 108 KB
g ve-ush-mini-stick-optol-samplezip 11.03.201013:23 WinRAR-ZIP-Archiv 86 KB
E we-ush-mini-stick-rel2-sample zip 11.03.201013:23 WinRAR-ZIP-Archiv 86 KB =
@ ve-ush-mini-stick-ttl8-sample.zip 11.03.2010 13:24 WinRAR-ZIP-Archiv 20 KB
@ ve-ush-watchdog-samplezip 22,01.2011 10:15 WinRAR-ZIP-Archiv 93 KB
7 delib_install.exe 04.06.201217:18 Anwendung 1677 KB
5 delib_sample_sources_install.exe 27.04.2012 15:38 Anwendung 1,965 KB o



http://www.deditec.de/de/module/downloads/software-beispiele/delib-sample-sources-install.html

Startbild des DELIB Sample Sources Installer

F]
DEDITEC

.l
DE Lib - Samples-Sources - Installer
C / C++ / C# / Delphi / VB / VB.NET / MS-Office®/ LabVIEW®

Entwicklungs-

(& DEUE Sample-Sources Installer V1.00 Setup = | e S

-
DE L'b Choose which features of DELIE Sample-Sources Installer V1.00
—_——

you want to install,

Check the components you want to install and uncheck the components you don't want to
install. Click Next to continue.

Select components to install: Dels!:riph'on

Space required: 32.2MB

[ Mext = ] [ Cancel

Dricken Sie Next.



-

- i R
{7 DELIE Sample-Sources Installer V1.00 Setup = ﬂ

L4 Choose Install Location

-
DE L'b Choose the folder in which to install DELIB Sample-Sources

Installer V1,00,

Setup will install DELIB Sample-Sources Installer ¥1.00 in the following folder. To installin a
different folder, dick Browse and select another folder, Click Install to start the installation.

Destination Folder

C:¥Program Files (x86)\DEDITEC'\DELIB\Sample -Sources

Space required; 32.2MB
Space available: 102, 2GB

<Back || Instal | [ Cancel

Dricken Sie Install.

{7 DELIE Sample-Sources Installer V1.00 Setup — o
- Installing
DE L'b Please wait while DELIB Sample-Sources Installer V1,00 is being
e installed.

Qutput folder: C:\Program Files (x86)\DECITEC\DELIB\Sample-Sources\ro-eth-serie\analog-ing
—— |

Show details

< Back Close Cancel

Die DELIB Sample Sources werden nun installiert.



f - R
{7 DELE Sample-Sources Installer V1.00 Setup o

L Installation Complete

DE L;b Setup was completed successfully,

Completed

< Back Close Cancel

Die DELIB Sample Sources wurden erfolgreich installiert. Driicken Sie Close um
die Installation zu beenden.



4.3.2. Benutzung der DELIB Sample Sources
Nach Installation der DELIB Sample Sources finden Sie diese unter

Start -> Programme -> DEDITEC -> DELIB -> Sample-Sources -> Sources

|, DEDITEC -

., DELIE
[ DELIE Cenfiguration Utility Administrator
3 Uninstall
I CAN Dokurmente
i CL
}/ Sample Programs
57 Analog Input Demo
7 Analog Output Demo
57 Counter Demo
[ Counter-48 Bit Demo
57 Digital Input-Output Demo
=71 Digital-PWM-Output Demo —
[ Pulse-Generate Cutput Demi
B Stepper Demo
[E Temperature Read Demo Gt tand Dl
& Watchdog Demeo
I sample-Sources Standardprogramme
E.Q Sources
€3 Uninstall Hilfe und Support

Bilder

Musik

Computer

Systemsteuerung

4 Zuriick

||Pr5:gﬂ..m:r*aﬂ_",‘_me=‘_ﬂ ."I-"J..'.""";‘Sif".‘Eﬂ P | | Herunterfahren | |

Nun 6ffnet sich der Windows-Explorer mit einer Ubersicht aller Produkte firr die ein
Beispielprogramm verfugbar ist.

DEDITEC



4.3.2.1. Schritt 1 - Produktauswabhl

Sie benétigen beispielsweise eine Hilfestellung zur Programmierung der digitalen
Eingange eines RO-ETH-Moduls (z.B RO-ETH-O16) in der Programmiersprache
Visual-C.

Da es sich um ein RO-ETH-Produkt handelt, wahlen bzw. 6ffnen Sie den Ordner
ro-eth-serie

’ Py )
@Qv| . % Programme (x86) » DEDITEC » DELIE » Sample-Sources » - | ¢f| Somple-Sources durchsuchen Pl
Organisieren * = Offnen In Bibliothek aufnehmen = Freigeben fir + Brennen Meuer Ordner Bz = [ @.

f Foviiiten Mame : Anderungsdatum Typ GraBe

2 Desktop . Fo-can-serie 12.07.2012 16:45 Dateiordner

& Downloads [ 1] ro-eth-serie 120720121645  Dateiordner |
£ Zuletzt besucht ro-ser-serie 21.-27'51-3’72-(]-2].-2-]-..6::5-_-EEaTeicrclner
J ro-usb-serie 12.07.2012 16:45 Dateiordner
4 Bibliotheken 1 usb-bitp-200 12.07.2012 16:45 Dateiordner
[E=| Bilder o usb-controller-8 12.07.2012 16:45 Dateiordner
3 Dokumente ! usb-mini-optod 12.07.2012 16:45 Dateiordner
J’ Musik L ush-mini-rel2 12.07.2012 16:45 Dateiordner
E Videos o usb-mini-reld 12.07.2012 1645 Dateiordner
, usb-mini-ttl8 12.07.2012 16:45 Dateiordner
¥ Heimnetzgruppe | usb-optoin-8 12.07.2012 16:45 Dateiordner
. usb-optoin-8-relais-8 12.07.2012 16:45 Dateierdner
Ll Computer . ush-optein-16-relais-16 12.07.2012 16:45 Dateiordner
! ush-optoin-32-relais-32 1207.2012 16:45 Dateiordner
ﬁhﬂ Metzwerk . usb-optoin-64 12.07.2012 16:45 Dateiordner
. ush-relais-8 12.07.2012 16:45 Dateiordner
. usb-relais-64 12.07.201216:45 Dateiordner
, usb-watchdog-stick 12.07.2012 16:45 Dateiordner

| explorer_open 1310.2011 11:05 Windows-Batchda... 1KE

€3 uninstall 12,07.201217:01 Anwendung 52 KB

ro-eth-serie Anderungsdatum: 12.07.2012 16:45
|'.. Dateierdner




4.3.2.2. Schritt 2 - Kategorieauswabhl

Im nachsten Schritt, finden Sie eine Ubersicht der verfiigbaren Kategorien fir das
ausgewahite Produkt.

Da wir uns in diesem Beispiel auf die digitalen Eingdnge konzentrieren, wéhlen
Sie die Kategorie digital-input

[ =)

@vv| ..« DEDITEC » DELIE » Sample-Sources » ro-eth-serie » v|&,|| ro-eth-serie durchsuchen p'

Organisieren » = Offnen In Bibliothek aufnehmen = Freigeben fiir = Brennen Meuer Ordner B = [ @'

=

& Favoriten Mame .;f\nderungsdatum Typ Grafie
B Desktop J analog-input 12.07.2012 16:45 Dateiordner
4 Downloads ; analeg-output 12.07.2012 16:45 Dateiordner
5 Zuletzt besucht | counter 12.07.2012 16:45 Dateicrdner
 digital-input 1207.20121645  Dateiordner
H Bibliotheken _-_ digital-cutput 12.07.2012 16:45 Dateiordner
[/ Bilder | ptl00 12072012 16:45 Dateiordner
3 Dokumente | stepper 12.07.2012 16:45 Dateiordner
&l Musik
B8 videos

Q@ Heimnetzgruppe
1M Computer

ﬁhﬂ Metzwerk

digital-input Anderungsdatum: 12.07.2012 16:45
{ Dateicrdner




4.3.2.3. Schritt 3 - Programmiersprachenauswabhl

In diesem Schritt sehen Sie alle verfugbaren Programmierbeispiele der gewahlten
Kategore, sortiert nach Programmiersprachen.

Da wir uns in diesem Beispiel auf die Programmiersprache Visual-C
konzentrieren, 6ffnen Sie den Ordner vc.

@@v| . % DELIB » Sample-Sources » ro-eth-serie + digital-input » - |¢f| | digital-input durchsuchen o) |

Organisieren » = Offnen In Bibliothek aufnehmen = Freigeben fir = Brennen Meuer Crdner SR, @
dr Eavoriten Mame ° Anderungsdatum Typ Grofie

B Desktop | delghi 12,07.2012 16:45 Dateiordner

& Downloads . vb 12,07.2012 16:45 Dateiordner

i_n Zuletzt besucht . wb_net 12.07.2012 16:45 Dateicrdner

[ 12072012 16:45 Dateiordner d

= Bibliotheken L ve_sharp 120720121645  Dateiordner

[ Bilder

= Dokumente

&l Musik

E Videos

*d) Heimnetzgruppe
18 Computer

?ﬂ Metzwerk

; vC Anderungsdatum: 12.07.2012 16:45
f Dateicrdner




4.3.2.4. Schritt 4 - Quellcode

Nach Auswahl der Programmiersprache erhalten Sie folgende Ubersicht:

Dﬁlﬂ A

@uv| . <« DELIB » Sample-Sources » ro-eth-serie » digital-input » vc » - |¢f|| v durchsuchen P|
Organisieren ¥ 4| Offnen w Brennen Meuer Ordner Bl @
- i
i Foviiien Name Anderungsdatum Typ Grafe
M Desktop . Debug 12,07.2012 16:45 Dateiordner
& Downloads | &4 ve-ro-eth-digital-input-sample.c 17102011 14:21 C++ Source 6 KB|
9 P! gecnn |
&l Zuletzt besucht Jeiz] we-ro-eth-digital-input-sample.dsp 17.10.2011 14:21 VC++ & Project 1 KB
@ yc-ro-eth-digital-input-sample.dsw 1710.2011 14:21 VC++ 6 Workspace 1KB
-4 Bibliotheken |&] ve-ro-eth-digital-input-sample.nch 17.10.2011 14:21 VC++ Intellisense ... 33 KB
[E=| Bilder | ve-ro-eth-digital-input-sample.opt 17102011 14:21 OPT-Datei 48 KB
-E Dokumente | we-ro-eth-digital-input-sample.plg 1710.2011 1421 PLG-Datei 1KB
o1 Musik

Heimnetzgruppe
grupp

1M Computer

ihj MNetzwerk

C+ +|

C++ Source

ve-ro-eth-digital-input-sample.cpp Anderungsdaturm: 17.10.2011 14:21
GroBe: 5,09 KB

Erstelldatum: 17.10.2011 14:21




Den Quellcode des Beispielprogramm (in diesem Fall .cpp-Datei) kdnnen Sie nun
mit einem beliebigen Text-Editor offnen.

r = B
_| ve-ro-eth-digital-input-sample.cpp - Editor @E@

Datei  Bearbeiten Format  Ansicht 7

/f
£
:{/m‘d main(void)

unsigned long handle;

unsigned long value;
unsigned long ret;

£

// open module

handle = DapiopenModule(RO_ETH,0);
printf("Module handle = %x\n", handle);

i

// module not found!
if (handle==0)

1

printf("could not open modu1e'\n ),
printf("Press any key to exitin"”
getch();

return;

i
// Module found!
printf("Module has been openedin™);

2
// show config of module

IsError(),

printf(’ corrf'lguratwon of the module: no. of digital inputs %d'n", walue);
printf("Press any key to continuein");

getch();

£
// read input channels

ret = ipIgetlChandle, 0);
IsError(g

printf (" Read'lng in ut channel 04n");
printf("value = %d\n", ret);
printf("Press any key TO contmue\n ¥
getch();

ret = DapiDIGetlChandle, 1);

value = DapispecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD_GET_MODULE_CONFIG, DAPI_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DI, O,

m,

0);




Zusatzlich finden Sie im Ordner debug, ein bereits kompliliertes und ausfuhrbares
Programm zu diesem Projekt.

r e —Ty

& Downloads
Ll Zuletzt besucht

4 Bibliotheken
[ Bilder
= Dokumente
&l Musik

E Videos
*d) Heimnetzgruppe
18 Computer

ii! Metzwerk

Erstelldatum: 17.10.2011 14:21

ve-ro-eth-digital-input-sample.exe Anderungsdatum: 17102011 14:21
Grife: 152 KB

Anwendung

@Qﬂ | « Sample-Sources b ro-eth-serie b digital-input » vc » Debug ~ | 42| Debug durchsuchen Pl
Organisieren v Offnen Brennen Neuer Grdner Shilly & @
S Favoriten Mame ° Anderungsdatum Typ Grofie

B Desktop @ ve-ro-eth-digital-input-sample.exe 1710.2011 14:21 Anwendung 153 I{B-i




4.4. Einbinden der DELIB in Programmiersprachen

4.4.1. Einbinden der DELIB in Visual-C/C++

Zur Erleichterung fur Verweise auf das DELIB-Include und das DELIB-Lib
Verzeichnis werden bei installation der DELIB Umgebungsvariablen definiert.
DELIB_LIB = C:\Programme\DEDITEC\DELIB\lib

DELIB_INCLUDE = C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include

Diese werden im Folgenden in den Projekteinstellungen des Compilers
eingetragen.
Visual-C/C++ Starten und im Menue "Projekt -> Einstellungen” 6ffnen.

t*.» usb-in8-out8-sample - Microsoft ¥isual C++ - [usb-in8-out8-sample.cpp]

I
JJ'EI Catei Bearbeiten Ansicht Einfldgen | Projekk Erstellen Extras Fenster @

e oo i i r
% | = E ﬁ | ¥ E | = Bkrives Projekk Festlegen
= Dem Projekk hingufiioen g
(Global) || ille glabale
Al abhangigkeiten. .. —
3636 36 363636 I K-
2l = Einstellungen. .. 2636 36 263636 263636
i) Arbeitshereich "usb-ind-outd-sa Makefile exportieren. .. 336336 %36 % -
E--- ftapi_test] Dateien o
-3 Quellcodedateien Frojekk in den Arbeitsbereich einfigen. .. EXEXXEXLE
: B rﬁ Lzb-in3-aut8-zamph sr F o TATPTNTTTS o LTT Annn



DELIB.H Eintrag in den Visual-C/C++ Projekt Einstellungen
Unter dem Reiter "C/C++" die "Kategorie" Praprozessor auswahlen und unter
"Zuséatzliche Include Verzeichnisse" "$(DELIB_INCLUDE)" eintragen.

Projekteinstellungen

Allgemein | [ebug

Einztellungen fir. |'win32 Debug j
ERRIEE ftapi test]

Eateqgarie: IF'réprl:uzessnr

Praprozeszor-0 efinitionen:
IWINEE,_DEBLIG,_EEINSEILE,_MBI:S

[ Alle Symbale undefiniert

Undefinierte Symbole;

< Zuzatzliche Include-Verzeichnizze:

[ Standard-|nclude-Pfade ignarieren

Projekt Optionen:

Hnologa ML AN3 AGm G A2 A0 A
"$OELIB_INCLUDE]" /D ""wiIN32" /D "_DEBUG" /D

" COMSOLE" /D " _MBCS" j

Ok | Abbrechen |

F s




DELIB.LIB Eintrag in den Visual-C/C++ Projekt Einstellungen
Unter dem Reiter "Linker" bei "Objekt-/Bibliothek-Module" die vorhandene Zeile
mit der Endung "$(DELIB_LIB)\delib.lib" erweitern.

Projekteinstellungen i ll.’il
Einstellungen fur: wWin32 Debug j Allgermein | Debug C/C++  Linker | Hessml: EE
BiEa| flapl test 3
GRS fiapi test] K.ateqgoarie: I.-'l'-.llgemein LI Zuriickzetzen I

Mame der Auzgabedater:

Iusb-inB-DutS-sample.exe

< Objekt-/Bibhothek-k adule;

|2.Iil:| uuid. it odbc32 b odbecp32.ib

v DebugInfo generieren Alle Standardbibl. ignorieren

v Inkrementelles Binden
I Erafilerlauf ermioglichen T Map-Datei erstellen

Projekt Optianer:

kernel32 b user3z lib gdi32 b winzpool ib comdlg32. ik«
advapidZ. lib shell32 lib ole32.lib oleaut32. lib uuid.lib
adbe32 ik odboop32 b kermel 32 b userd2 b gdi3Z ik LI

0K | Abbrechen |




4.4.2. Einbinden der DELIB in Visual-C#

Die bendtigte Datei fur Visual-C# befindet sich im Verzeichnis
C:\Programme\DEDITEC\DEL IB\include.

Visual-C# starten und Uber das Menue "Projekt -> Vorhandenes Element
hinzufiigen" im Verzeichnis C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include\ die Datei
delib.cs zum Importieren 6ffnen.

ConsoleApplication1 - Microsoft Yisual C# 2008 Express Edition

Datei  Bearbeiten  Ansicht | Projek: | Erstellen  Debuggen  Daten Extras  Fensker  Hilfe

Windows Form hinzufigen. .. PLI + | [

i 3l
I S ST o - Benutzerskeuerelement hinzuflgen. ..
B i
: b Program.cs | Skartseite Klasse hinzufigen. .. Umschalt+alk+C
Meues Element hinzuFiigen. .. Strg+Umschalk+4

EE

.E| using System:-
\‘using System.

[mocon ) || :

‘“orhandenes Element hinzufigen...  Umschalt+alk+4

Meuer Ordner
using System.
using System.

B R EE &EE

alle Dateien anzeigen

Verweis hinzufdgen. ..
[ namespace Coh
i

Dienskverweis hinzufiigen. ..

slags Dig Als Startprojekt Festlegen

{

stati
{ Consolefpplicationl-Eigenschaften. ..

}

Folgenden Verweis in lhrem Programm hinzufligen:
usi ng Deli b;



4.4.3. Einbinden der DELIB in Visual-C# unter Windows 64 Bit

Beispiel fir die Einbindung der DELIB Treiberbibliothek unter Win 64 Bit

In den folgenden Abschnitten wird Schritt fur Schritt die Einbindung der DELIB
Treiberbibliothek in Visual-C# unter Windows 64 Bit erklart.

Erweiterte Einstellungen sichtbar machen
Uber das Menue "Extras -> Optionen" die Optionen 6ffnen.

ConsoleApplication - Microsoft Visual C# 2008 Express Edition

Datei  Bearbeiten  Ansicht  Umgestalten Projekt  Erstellen  Debuggen  Daten | Extras | Fenster  Hilfe
Gl - o % B9 B FL | B Debuc ¥ Mit Datenbank verbinden. ..

5 o _f—__"] Codeausschnitt-Manager...  Strg+k, Strg+B

,; Toolboxelemente auswahlen. ..
1 =
3 |:j$(:c-nsole.ﬂ.pplication1 Program Externe Toals...
= il < =
3__ | Eusing Ivstem: Einstellungen importisren und expartisren. .,

using Iystem.Collections. Generic; Anpassen

using System.Ling:

Opkianen. ..

using System.Text:
using DelLib:

[ namespace Consoleblpplicationl
{
class Prograum
i
static void Main(string[] args)

Den Haken bei "Alle Einstellungen anzeigen" setzen.

Optionen

' =) Urngebung i Fensterlavout

{#) Dokumente im Registerkartenformat
Schriftarten und Farben " Mehrere Dokumente
Tastatur

il Text-Editor Zuletzt gedffnete Dateien

| @ Dpebuggrg 0

, Skatusleiste anzeigen
Schaltflache "Schliefen” bezieht sich nur auf akkives Toolfenster
[] schaltflache "automatisch ausblenden” bezieht sich nur auf aktives ToolFenster
Urngebungstools animieren
Geschwindigheit - ———— 35—+

[ Dateizuordnungen wiederherstellen

[ ] alle Einstellungen anzeigen o] ] [ abbrechen




Nun unter dem Punkt "Projekte und Projektmappen” den Haken bei "Erweiterte
Buildkonfigurationen anzeigen” setzen.

Optionen

Allgermein
- Erstellen und Ausfiihren
=) Urngebung
: allgermein
Aufgabenliste
Autowiederherstellen
Dokumente

[#- HilFe

Schriftarken und Farben
Skart
Suchen und Ersetzen
Tastatur

- Webbrowser

| = Text-Editor

Einstelungen impaortieren und

Internationale Einstellungen

Alle Einstellungen anzeigen

Speicheraort der Wisual Studio-Projekte:
E D\Dokumente und EinstellungentConrad\Eigene Dateien’visual Studio 2 I E]

speicherart won Yisual Studio-Benutzerprojekkvorlagen:
I 1
| D:ADokumente und EinstellungentConradiEigene DateieniYisual Shudio = | E]

Speicherort von Yisual Studio-Benutzerelementvorlagen:
i[ CeDokumente und EinstellungenConradiEigene DateienYisual Studio 2 E]

Fehlerliste bei Buildfertigstellung mit Fehlern immer anzeigen
[] akkives Element i
|_|Erweiterte Buildkonfigurationen anzeigen

igktrmappen-Explorer Uberwachen

[ Imeue Projekte beim Erstellen speichern

[]Benutzer bei nicht vertrauenswirdigem Projekkspeicherort warnen

[J ausgabefenster bei Buildbeginn anzeigen

Beim Umbenennen von Dateien zum symbolischen Umbenennen auffordern

[0 ]4 l [ Abbrechen




Der Konfigurations-Manager

Den Konfigurations-Manager durch Klicken auf "Any CPU -> Konfigurations-
Manager..." starten.

& ConsoleApplication1 - Microsoft Visual C# 2008 Express Edition

Datei Bearbeiten  Ansicht  Umgestalten  Projekt  Erstellen  Debuggen  Daten  Extras  Fenster  Hilfe

R RN~ - N Tk N =L b Debug ~ |Any CPU |v| (% - | &5l
o by e : D3 85
}iﬁ' |~ Program.cs
A =
2l 2 icationl, 91
% |j§C0nsoIeAppllcatlon1 Program v| @¥Ma
Ho|

[F using Svystem;
using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

Mmdwer Crrotaw Tauve s

Nun im Konfigurations-Manager unter "Plattform™” "Any CPU -> Neu..." auswahlen.

Konfigurations-Manager

Konfiguration der aktuellen Projektmappe: Akkive Projekimappenplattform:
IDEI:uug L l.ﬁ.ny CPU w |
Projektkontext ((berprifen Sie die Build- und Bereitstellungskonfigurationen;
Projekk Konfiguration PlattForm Erstellen
ConsoleApplication1 Debug  lany CPU Diw

Ay CPLI
<Bearbeiten... =

Nun unter "Neue Plattform” "x86" auswahlen. Das Fenster mit "Ok" schliel3en und
den Konfigurations-Manager Uber "SchlieRen" verlassen.




Konfigurations-Manager . [?]x]

Konfiguration der aktuellen Projekimappe: Aktive ProjekkmappenplattForm:

| Cebug w | | Arey CPU W |

Projektkontext {Oberprifen Sie die Build- und Bereitstelungskonfigurationen):

Erstellen

Projekt Meue Projektplattform
Consoledpplicationd w
Meue PlattForri:
Ikaniurm W
Ikaniurm
64

Meue Projektmappenplattformen erstellen

L Ok, ] [ Abbrechen ]

Debugging starten
Das Debugging kann nun ganz normal durch betatigen des "Start-Buttons"
gestartet werden. Beachten Sie, dass "x86" bei der Plattform Konfiguration

ausgewabhilt ist.

E: ConsoleApplication1 - Microsoft Visual C# 2008 Express Edition

Datei  Bearbeiten  #Ansicht  Umgestalten  Projekk Erstellen Debuggen Daten Extras  Fenster

..;U_]*LEIE_]@ P REC T R RN o B 2 (€ = DEI:uug ~ x86

e B SR L=k | =Hf= 1|
I a AFx | E= *= —= = = Loafl 5 -
¥ ‘% [%—'_" i = R R "!Dehugglng starten {FS}h
3'_' | . Program.cs
— |
2 | |ﬁgCDnsale.ﬁ.pplicatianl.F'rn:ngram
__§_| Flusing 3ystem;

| using 3ystem.Collections. Generic:



4.4.4. Einbinden der DELIB in Delphi

Die bendtigte Datei fur Delphi befindet sich im Verzeichnis
C:\Programme\DEDITEC\DEL IB\include.

Delphi starten und Uber das Menue "Projekt -> dem Projekt hinzufugen" im
Verzeichnis C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include\ die Datei delib.pas zum

Importieren 6ffnen.

& Delphi 7 - Projz

Datei Bearbeiten Suchen Ansicht

Projekt| Start Komporente Datenbznk Tools Fenster Hilfe §f

T E 5% SN e

Ubyekt-Hizrarchie .

g v ¥
[ Famt

Aus demn Projekt enfernen...
Typhbibliothek importieren...
Der Objektabla ge hinzufdgen
Queltext anzeigen

Sprachen 3

éuulif:] t:latEnStELEr-l:l.‘:l-ﬂmi
® @ HE-=

[ T—

Meues Projekt hinzuflgen...
Existizrendes Projek: hinzufigen...

Projectl compilieren Strg+F9
Projectl erzeugen
Symtexprdfung von rojectl

Infos dber [Kein]

Alle Prujekle compilicren

Alle Projekte erzeuger

Optianen fiir Web-Distribution...

Distribution dber daz Web

Opticnen... Umsch+5trg-F11

1



4.4.5. Einbinden der DELIB in Visual-Basic (VB)

Die bendtigte Datei fur Visual-Basic befindet sich im Verzeichnis
C:\Programme\DEDITEC\DEL IB\include.

Visual Basic starten und Uber das Menue "Projekt -> Datei hinzufigen..." im
Verzeichnis C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include\ die Datei delib.bas zum

Importieren 6ffnen.

ws. Projektl - Microsoft Visual Basic [ Entwerfen]

Datei Bearbeiten Ansicht | projekt Format Debuggen Ausfihren  Abfrage  Diagramm
5 - Tfl -8 =k Tfj, Eormular hinzufilgen

')Ilﬁifl. MOI-Farmular hinzufiioen

i'%; Modul hinzuflgen

3 ﬂ Klassenmodul hinzufigen

"iﬂ Benutzersteuerelement hinzuflgen

E Eigenschaftenseite hinzufigen

Datei hinzufiigen. .. Skrg+D

Entfernen von Farml ~— f e

L B verweise, L
Komponenken. .. Skrg+T  p "

Eigenschaften von Projekkl... . ... ..

m [ we




4.4.6. Einbinden der DELIB in Visual-Basic.NET (VB.NET)

Die bendtigte Datei fur VB.NET befindet sich im Verzeichnis
C:\Programme\DEDITEC\DEL IB\include.
VB.NET starten und Uber das Menue "Projekt -> Vorhandenes Element

hinzufiigen" im Verzeichnis C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include\ die Datei
delib.vb zum Importieren 6ffnen.

e vhsample - Microsoft ‘u"isual_ §1uﬁ|ﬂ (.Adminiq_r

Datei Bearbeiten Ansicht = Projekt | Erstellen Debuggen Team Daten Extras Architektur Test Analyse Fenster

R SR A = | # 2] Windows Form hinzufiigen... - | [ ‘:
E aly % A FIEE EE = 4 Benutzersteuerelement hinzufdgen...
i3] Komponente hinzufiigen...

U8 Modulel b ¢ i
& #] Modul hinzufdgen...
m i
= > Modulel Klasse hinzufligen...
i ElModule Modulel
_E; 2:| Meues Element hinzufiigen... Strg+Umschalt+A
% =l Sub Main()| [=] Vorhandenes Element hinzufiigen... Umschalt+Alt+ A

End Sub | Aus Projekt ausschliefen

1 Alle Dateien anzeigen

End Module
h Verweis hinzufdgen...

Dienstverweis hinzufdgen...

Als Startprojekt festlegen

@ vbsarnple-Eigenschaften...




4.4.7. Einbinden der DELIB in MS-Office (VBA)

Die bendtigte Datei fur VBA befindet sich im Verzeichnis
C:\Programme\DEDITEC\DEL IB\include.

Microsoft Excel starten und Uber das Menue "Extras -> Makro -> Visual Basic
Editor" 6ffnen.

2 Microsoft Excel - Mappel

Ij@ Datei Bearbeiten Ansicht  Einflgen Format | Extras Daten Eenster 2

Dzd gy & 2@ S| ¥ rehisdvebng.. F7
” ol I | F X U | AutoKorrekbur, .,
a1 LI = | Arbeitsmappe freigeben...
A B | o Anderungen verfolgen » | & [ H | |
1 Arbeitsmappen 2usammenfihren. .
2 Schutz 3
i
4 Zielwertsuche. .
E Szenario-Manager. ..
| B | Diekektiv 3
| 7|
= Makro p Makros... Alt+F8
T 8dd-In-Manager. .. @ Aufzeichnen. ..
_1% 3:':::::'.:' Ve visual BasicEditor  Alt+F1L
12
13
14
15|
| 16|




Erstellen der UserForm

Ein neues Arbeitsblatt (UserForm) Uber das Menue "Einfugen -> UserForm"
erstellen. Oben links im Projektmanager einen Rechtsklick auf "UserForm -> Datei
importieren”. Im Verzeichnis C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include die Datei
delib.bas zum importieren 6ffnen.

<3 Microsoft ¥isual Basic - Mappel - [Mappel - UserForm1 {UserForm)]

” Datei EBearbeiten Ansicht Einflgen Format Testen  Ausfidhren Extras Fenster 2
[seE-E| ¢ Eeds oo, @ oMY 2| 0]
Projekt - YBAProject | | :

1= Userformi oo SREI

B84 VBAProject (Mappe1) | B0l il iill il il il

=5 Microsoft Excel Objekte o R e R )
.38 Diesedrbeitsmappe e
- EB] Tabelle1 (Tabelle1) e e
- EH] Tabele2 (Tabelle2) L
BB Tabele3 (Tabelle3) e

Zode anzeigen
Ohjekt anzeigen

WEAProjeck-Eigenschaften. . .
Einfligen

Dratei importieren. .

Datei exportieren...

Entfernen won UserFormi. .,
% Drucken. ..

|7 Merankerbar

Aushlenden
|UserFurml IlserForm =] |

Eigenschaften - UserForml




4.4.8. Einbinden der DELIB in LabVIEW

44.8.1. Einbinden der DELIB in LabVIEW

Das LabVIEW-Beispielprogramm "Deditec_Modul_Control.vi" ist keine EXE-
Datei und benétigt deshalb zur Ausfiihrung die LabVIEW Entwicklungsumgebung

Beschreibung der Einbindung der "delib.dIl" in LabVIEW Version 11
- Die bendtigten Dateien fir LabVIEW befinden sich im Verzeichnis
C:\Windows\System32\delib.dll und in
C:\Programme\DEDITEC\DELIB\include\delib.h

- LabVIEW starten und folgende Option auswahlen "Werkzeuge -> Importieren ->
DLL.."

8. Erste Schritte

Datei  Ausfihren BN

zeuge M=

Measuremeﬁt & Automnation Explorer. ..
sl Inskrurmentierung 4
m La[ Yereinigen » S C)ﬁa |
Sicherheit g LabWIEW-Evaluisrungsmodus
Benutzerpname...
Neu Build-Skripk konwertieren. . En von ni.com
% Versionsverwaltung 4
“arl Leeres giten
pl LLB_Manager' o " — - N
& Lesres Importieren MET-Elemente zur Palette. ..
jﬁ Yl aus  Umgebungswariable | Activex-Elemente zur Palette...
Weiten |
(=) | ‘Webdienst. ..
WIs auf Laufwerk suchen,.,
" Beispiel-¥Is Fir die Suchmaschine Fir Beispiele worbereiten. .. terstiitzung
Offnen MNetzwerkpanel-Yerbindungsmanager. ..
: ionsForen
[ Dedite Web-Dokumentationswerkzeuq. .
| LabVIEW-Zusatzpakete suchen. .. haring
[ sucher
Fortgeschritten 3 doeBase
Optionen...
Unterskiitzung anfordern

Hilfe
Erste Schritte mit LabyIEW
Liste aller neuen Funktionen
&, Beispiele suchen,..
@ Geratetreiber suchen, ..

{7 LabVIEW-Zusatzpakete suchen...




- Wahlen sie den Punkt "VIs fir DLL erstellen" und driicken Sie auf "Weiter"

B! DLL importieren

NATIONAL

Erstellungs- oder Aktualisierungsmodus angeben INSTRUMENTS

(%) WIs fir DLL erstellen
Erzeugt wIs basierend auf der worliegenden DLL- und Header-Datei,

73 MTs Fiir DLL Andern
Akrualisiert zuvor importierte YIs FOr die Folgenden Projekkbibliotheken

Projekk DLL-Drakei Datum

Zuriick, | [ Weiter ] [Abbrechen ] [ Hilfe




- Im nachsten Fenster Uber die Browse-Buttons den Speicherort der .DLL und der .
H Datei angeben und mit "Weiter" fortfahren.

#' DLL importieren

NATIONAL

DLL- und Header-Datei wahlen ;
INSTRUMENTS
Bibliothek (*.dll)
CAWTNDOW S system32tdelib. i
[]DLL befindet sich nicht auf lokalem Computer
Header-Datei (.h)
| C\Programme)\DEDITEC\DELIEncludet delib. b [

Zuriick, l [ Weiter ] [Abbrechen ] [ Hilfe




- Nochmals auf "Weiter" klicken um fortzufahren.

- Die Header-Datei wird nun analysiert. Anschlie3end fahren sie im folgendem
Fenster wieder mit "Weiter" fort.

¥ DLL importieren

; ; = NATIONAL
Zu konvertierende Funktionen auswéahlen INSTRUMENTS

Die DLL enthalt 68 Funkkion(en), Die Deldarationen von 63 Funkkionen wurden in den Header-Dateien gefunden und erkannt. ~
Diese Funktionen werden gewrappt. Die (brigen Funktionen kénnen nicht gewrappt werden, Wenn Sie diese Funktionen
importieren michten, lesen Sie sich bitte die warnmeldungen neben den unten aufgefihrten Funktionen durch, Beheben Sie alle
Probleme, bevar Sie mit dem Assiskenten FortFahren,

123

DapiaDiGet () A DapiADGet i _
DapidDGetMade () — | unsigned long * DapidDEet{unsigned long

handle, unsigned long chj;
DapisDGetyalt () , unsig g chi;

DapidDGetmA ()
DapidD3etMode ()
DapiCAMCommand )
Dapi_AkGetPacket ()
DapiCak3endPacket (i ==,
DapiClearLastError )
DapiCloseModule ()
DapiCnt45CounterGet3z O
Dapi_nt45CounterGet4s O
DapiCnt4EModetet
Dapi_nt4EModeset ()
DapiDaGetMode O
DapiDaset ()
DapiDASetMode ()
DapiDAaSetyalt ()
DapiDASetma ()
DapiDIGet! ()
DapiDIGet16 ()

| [7] DapiDIGet32 ()
| I3 ManinTEakad

HEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE

| £
£

[P.Ile markieren l l.ﬁ.uswahl aufheben

Zuriick ] [ Weiker ] [.ﬂ.bbrechen ] [ HilFe




- Den weiteren Anweisungen folgen, bzw. die Konfiguration und den Speicherort
fur die VIs anpassen.

#' DLL importieren

Einstellungen der Projektbibliothek konfigurieren NATIONAL
4 ] 2 INSTRUMENTS
Projekthibliotheksnarne (. lvlib)
[delib
Pfad zur Projekthibliothek.
CA\Programmetiational InstrumentsiLabyIEW 2011 user libidelib

[CJoLL in Zielverzeichnis kopieren

Zuriick, l [ Weiter ] [Abbrechen ] [ Hilfe




- Im folgendem Fenster wahlen sie im Drop-Down MenlU die Option "Einfache
Fehlerbehandlung” aus und fahren mit "Weiter" fort.

B! DLL importieren

NATIONAL
INSTRUMENTS

Fehlerbehandlungsmodus auswahlen

Fehlerbehandlungsmodus

Einfache Fehlerbehandlung w

Keine Fehlerbehandlung

J Einfache Fehlerbehandiung
Funktion gibt Fehlercode/-status aus
Andere Fehlerpriffunktion aufrufen

5o

error out
|

Device Mumber
[132}

B

m,“ Return Yalue
Service Channel Tl

| ==} |41
I32 I3 I3
::a:: ::!:i Daka Cukpuk
[ ==} 4=} E“s]

DMA Channel

Sie machten die erzeugke Funkkion nur aufrufen, wenn keine Fehler am Eingang vorliegen,

Zurick, ] [ W'eiter l l Abbrechen ] [ Hilfe




- Bei VIs die mit 64-bit Werten arbeiten, muss die Darstellung von
"Vorzeichenloses Long" in "Vorzeichenloses Quad" ge&ndert werden.

- Folgende VIs missen bearbeitet werden:
-> DapiCNT48CounterGet48 (function return)
-> DapiDIGet64 (function return)
-> DapiDOSet64 (data)
-> DapiDOReadBack64 (function return)

B DLL importieren

VIs und Elemente konfigurieren NATIONAL
. INSTRUMENTS
& | DapiCloseMadule () || Einstellungen |_E\Iame und Beschreibungﬂ |
i & | DapiCnt4aCounteraet32 () ; '
[ | DapiCnk4BCounterGets () Elementtyp ) Eingang/Ausgang
=i DapiCnt‘}BMndeGet 0 ENumerisch v | & Engang
i i | DapiCnt4sModedet () :
e ; . Ausgang
i i | DapiDhGetMode () Ubergabeart Bl aeia s
g : 1 nzeigeelement erstellen
'd:'l il Dap?D.ﬁ.Set 0 (& Ubergabe durch Wert B
i i | DapiDdSetMode () T T Eingang und Ausgang
& ;| DapiDaSetiolt ) D g
& ;| DapiDASetmA ¢ | Ubergabe durch Array
i i | DapiDIGetl )
* E..I DapiDIGeth O Standardwert
i i | DapiDIGet3e () i]

¢ | DapiDIGets4 ()

L | Function return IDarsteIIung
T — | Worzeichenloses Long v

: . [ th i Erweiterte Ganauigkeit

i | DapiDIGets () e [ Doppelte Genauigksit ; =
[ | DapiDIGetCounter ) Einfache Genauigkeit I

[ | DapDIGEtFF3Z () Long

i 2 | DapiDOReadback3z () word >
i i | DapiDOReadbackss () Bytes

&3 | DapiDOSet] () J Worzeichenloses Long -
i 2 | DapiDOSetis () Yorzeichenloses Word

[ | DapDOSet]_WithTimer () yorzeichenloses Byte 2
i | DapDO%Sets2 () 1 Komplex (Extended) =+
i | DapDOSett () A komplex (Double) otyP) z

i | DapiDOSets () Komplex (Single) gned long handle, unsigned long chl; =
R Dap?GetDELIBVersion 0 P Quad

o e Pkl m ek e £ — -
£ | > Yorzeichenloses Qua =

Zuriick l [ Weiker l l Abbrechen l [ Hilfe




- Bei manchen Vis muss zusatzlich noch der Elementtyp auf "Numerisch" geandert
werden und anschlie3end die Darstellung auf "Vorzeichenloses Quad"

- Folgende VIs missen bearbeitet werden:

-> DapiWriteLongLong (value)

-> DapiReadLongLong (function return)
- AnschlieRend mit "Weiter" fortfahren.

B DLL importieren

VIs und Elemente konfigurieren I%TFII?JBI'HAE'NTS
& | DapiopentodulEx () || Einstellungen | mame und Beschreibung
[ & | DapiPWMOuESet () |
o 2 | DapiPing () Elementtyp B EinganafAusganig
i | DapiPulseGenset () Berutzerdef. Element ® Eingang
[ § | DapiReadByte () void

) Ausgang

G i | DapiReadLong ()
; [+ Anzeigeslement erstellen

# ¢ | DapiReadlonglong ()

Turerisch

] Boolesch
# i | DapikeadMultipleBytes () String {7y Eingang und Ausgang
# i | Dapifeadword () Clusker

i & | Dapiscantodule ()

& & | DapiSpecialCommand ()

[ | DapistepperCommand ()
[ | DapistepperCommandEsx ()
[ & | DapistepperGetstatus ()

& ;j DapiTempGet () Suchen...

] i | DapiWatchdogDisable ()
] i | DapiwatchdogEnable ()
G i | DapiwatchdogRetrigger ()

+ Benutzerdsf. Element entsiLabVIEW 2011 resource),

Ring ControllEmply Clusker.ctl

Deklaration in Header-Datei

[ & | DapitriteByte () unsigned lang long swalue ; -
[ i | DapiwriteClearByte ()

[ i | Dapiwritelong () =
F_l i | DapiwriteLonglong () Grunddatentyp

- [o] Function return P -

o [1] handle
[1] adress

i | DapiWriteMultipleBytes ()

Aufruf externer Bibliotheken (Prototyp)

[ & | DapiwriteSetiyts () void Dapivritelonglongiunsigned long handle, unsigned long £
+ A o id ;
@ £ | Dapiwriteword () — adress, woid *ealue);
Ll | =il =

l Zuriick ] l Weiter ] [ abbrechen ] [ HilFe:




- Es erscheint eine Zusammenfassung der ausgefuihrten Schritte
- Zum fortfahren auf "Weiter" driicken.

DLL importieren

Zusammenfassun NATIONAL
9 INSTRUMENTS
.Ausgewéhlte DLL und Header-Dakei: ~ |

CAWINDOWS  system3zidelib. dil
Z\ProgrammelDEDITEC\DELIBYinclude’ delib, b

Die erzeugten Dateien werden in folgendem Ordner inskalliert:
C:hdelib

rame der erzeugten lvlib;
delib. Ivlib

| Fehlerbehandlungsniodus:
|Einfache Fehlerbehandlung

Gesamtanzahl ausgewahlter Funkkionen: 63
extern ULONG DAPT FUMCTION PRE DapidDGetULOMNG handle, ULONG chi; |
extern ULONG DAPL_FUNCTION_PRE DapifDGetMode(ULOMNE handls, ULONG chi; —|
extern float DAPT_FUMCTION_PRE DapidDGetvolt{ULOMNG handle, ULOMNG ch);

extern float DAPT_FUNMCTION_PRE DapidDaetmA(ULONG handle, ULOMNG ch);

extern void DAPI_FUNCTION_FRE DapifiDSetMode(ULONG handle, ULONG ch, ULORNG mode);

extern ULOMG DAPT_FUNCTION_PRE DapiCANCommand(ULONE handle, ULONG cmd, ULONG parl, ULOMG parZ, ULONG

para);

extern ULOMG DAPT_FUNCTION_PRE DapiCAkGetPacket{LILOMNG handle, ULONG message_box_nr,

DAPL_CAN_MESSAGE_STRUCT *can_msgl;

extern void DAPT_FUNCTION_PRE DapiCAlSendPacket{ULONG handle, DAPT_CAN_MESSAGE_STRUCT *can_msq);

extern void DAPI_FUMCTION_PRE DapiClearLaskError(void);

extern ULOMG DAPT_FUNCTION_PRE DapiCloseMadule(ULONG handle);

exkern ULCMG DAPL_FUNCTION_PRE DapiCnk4&CounterGet32(UL0NG handle, ULOMNG ch);

extern ULOMGLONG DAPT_FUMCTION_PRE DapiCnt48CounterGet4a(lULONG handle, ULOMG ch);

extern ULONG DAPL_FUNCTION_PRE DapiCnk48ModeGet(ULOMNG handle, ULOMNG ch);

extern void DAPI_FUMCTIOMN_PRE DapiCnt4EModeSet{ULONG handle, ULOMNG ch, ULONG mode);

extern ULONG DAPT_FUNCTION_PRE DapiDaGetMode(ULOME handle, ULONG chi;

extern vaoid DAPT_FUNCTION_PRE DapiDaSet(ULOMNG handle, ULOMG ch, ULONG data);

extern vaid DAPI_FUMNCTION_FPRE DapiDaSetMode(ULONG handle, ULONG ch, ULOMNG mode);

extern void DAPI_FURMCTICN_PRE DapiDaSetiol{ULONG handle, ULOMNG ch, FAoat data);

extern void DAPT_FUNCTION _PRE DapiDASetma(ULOMNG handle, ULONG ch, Float data);

extern ULONG DAPL_FUNCTION_PRE DapiDlGet1{ULONG handle, ULONG chi; i

[ Zuriick ] [ Weiker ] [.ﬂ.bbrechen ] [ HilFe

- Die VIs werden nun erzeugt und kdnnen verwendet werden.



4.4.8.2. Verwendung der Vis in LabVIEW

Manche Funktion der DELIB Treiberbibliothek erwarten als Ubergabeparameter
einen Parameter vom Type String.

Dieses Beispiel soll zeigen, wie solche Funktionen in LabVIEW genutzt werden
konnen.

Als Beispiel dient uns hierbei die Funktion zur Konfiguration des
Spannungsbereiches eines A/D Wandlers.

Die Definition fUr die Funktion lautet:
void DapiADSetMode(ULONG handle, ULONG ch, ULONG mode);

Fur die Funktion sind die Spannungsbereiche in der DELIB Treiberbibliothek
bereits vordefiniert.

A e e e o o o e oy
A4 B/D and D/ L Modes

#define ADDAL MODE UNIPOL 10V 0x00
Bdefine ALDDA MODE UNIFOL 5V|
#define ADDA MODE UNIPOL ZVS Dx02

Beispielcode in C/C++:
Dapi ADSet Mode( handl e, 0, ADDA_MODE_UNI POL_5V);

Alternativ kann man auch folgende Schreibweise verwenden:
Dapi ADSet Mode( handl e, 0, 1);

Hierbei wurde der Hexadezimalwert, den Sie aus der delib.h Datei enthehmen
konnen, in Dezimal umgerechnet und als Parameter fur den Modus Ubergeben

Die delib.h Datei finden sie nach der Installation der DELIB Treiberbibliothek im
Verzeichnis C:\Programme\Deditec\DELIB\Include



In LabVIEW konnte die Funktion dann so aussehen:

k! Delib ¥is Labview.vi Blockdiagramm auf Unbenannies Projeki 1/Mein Computer *

Datei  Bearbeiten Ansicht  Projekk  Ausfihren  Werkzeuge Fenster  Hilfe J
; il el e : " i — || P
o |2 |E||L'El|rl:|-. 3 | 13pt Anwendungsschriftart |« ||Emv e | |@ﬁv < |@ 1
A
B
[Chamnet ] 0} S
Sok
Foded ]
Der Channel sowie der Modus
werden als unsigned long Obergeben ~r Sarleys)ay
I J r ] J_JY Lr =]
/..e'l J':;IJII | ;

LanYleyY  Byaluissunysyarsion) o
Unbenanntes Projekt 1/Mein Computer € 1M > Ty




4.5. Testprogramme

4.5.1. Ubersicht Testprogramme

Im Lieferumfang der DELIB-Treiberbibliothek sind verschiedene Testprogramme
enthalten.

Nach der Installation der DELIB-Treiberbilbliothek finden Sie die Testprogramme
im Verzeichnis "C:\Programme\DEDITEC\DELIB\programs"

Ebenfalls konnen Sie die Testprogramme Uber "Startmeni -> Alle Programme ->
DEDITEC -> DELIB -> Sample Programs" aufrufen.

|, DEDITEC -

| DELIB
[ DELIB Configuration Utility Administrator

(9 Uninstall

L CAM Dokumente

B CL

. Sample Programs
B Analog Input Demo
7 Analog Output Demo
7 Counter Demo
[ Counter-48 Bit Demo
87 Digital Input-OQutput Demo
| Digital-PWM-Output Demo |
[ Pulse-Generate Cutput Demi
=7 Stepper Demo
8 Temperature Read Demo Gt tand Dl
] Watchdog Demo

I Sample-Sources Standardprograrmme

I Watchdog

\v VCP-DRIVER Hilfe und Support

dilder

Musik

Spiele

Computer

Systemsteuerung

1 Zuriick

| Programme/Ddteien durchsuchen 2 | [ Herunterfahren | F

DEDITEC



4.5.2. Analog Input Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir Innen das Analog Input Sample Testprogramm.

i ™
B Analog Input Sample kﬁl_@lﬁ

tadul K.onfiguration (- todule-5election Y
/0 Inputs: 16| 2 RO_SER -0

1| |[RO_C&N -0
v Autormatically readfwrite \._ _f

bd anal readwrite Scan Modulez

I 3

Inputs:
[Hange -0 = EI-'IWI4
Chan1  [0.0000v Chan3  [0,0000v
Chan2  [0.0000v Chan 10 [0 0000V
[chan3  [aansey |5 Chan 11 [0.0000v
Chand  [0.0000v Chan12  [0,0000v
Chan5  [0.0000y Chan 13 [0.0000v
ChanB  [0.0000v Chan14 [0 0000V
Chan 7 [0.0000v Chan15  [0,0000v
Chan8  [0.0000v Chan 16 [0,0000v

A

1. Wahlen Sie das gewinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kdnnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.

2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-AD16 Modul, welches Uber 16 analoge Eingdnge verfigt.

3. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob der Status
der analogen Eingange permanent ausgelesen werden soll, oder ob dies manuell
Uber den Button Manual read/write geschehen soll.



4. Den Spannungs- und Strombereich den Sie messen méchten, kdnnen Sie Uber
das Drop-Down Menu auswahlen. Hierbei kbénnen nur die Modi genutzt werden,
die vom Modul unterstitzt werden. Bei nicht unterstitzten Modi erscheint die
Meldung illegal mode.

5. Hier sehen Sie die 16 A/D Kandale. In diesem Beispiel haben wir 8,4V an
Channel 3 angelegt.



4.5.3. Analog Output Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir lhnen das Analog Output Sample

Testprogramm.
(59 Analog Output Sample l =HEE ﬂ
kadul E.onfiguratiarn fMu:uduIe-Sele-:tinn N
Eingéngs: 1 | IR
RO_SER -0
D4 Outputs: 4 2 RO CAM -0
([ Timeout active 15 sec ‘9|
| Tirneout Deaktiviert
(v sutomatically read/write 1\ =
Manual readdwrite I 4 Scan Modules I
rI:Iut|.'|uts: i
Range |+ 10w o R ~ [ Disable Outputs ] G
P
Chan1 |25 |2 50004
Chanz |4 |4.0000v 2
Chan3 |31 |3.1000%
(Chand  Ja.98 33800
EEPROM save EEPROM load . Defautload  ||B
he

1. Wahlen Sie das gewiinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kdnnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.



2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-DA4 Modul, welches Uber 4 analoge Ausgange verfugt.

3. Hier kann ein Timeout fir die analogen Ausgange definiert werden. Der Timeout
bewirkt, dass alle Ausgange ausgeschaltet werden, sobald das Modul in dem hier
definierten Zeitraum nicht angesprochen werden kann. (z.B. bei einem
Verbindungsabbruch)

Wichtig: Damit der Timeout getestet werden kann, muss der Haken bei
Automatically read/write entfernt werden.

4. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob geanderte
Werte direkt an das Modul gesendet werden, oder ob dies manuell tber den
Manual read/write geschehen soll.

5. Den Spannungs- und Strombereich den Sie messen mochten, kdnnen Sie Uber
das Drop-Down Menl auswahlen. Hierbei kbnnen nur die Modi genutzt werden,
die vom Modul unterstitzt werden. Bei nicht unterstitzten Modi erscheint die
Meldung illegal mode.

6. Mit dem Button Disable Outputs deaktivieren Sie die Ausgange so, dass
keine Spannungen/Strdme mehr ausgegeben werden.

7. Indiesem Beispiel wird an Channel 1 2,5V, an Channel 2 4V, an Channel 3 3,1V
und an Channel 4 9,98V ausgegeben.

8.Uber die Buttons EEPROM save und EEPROM load konnen die Einstellungen
aufs Modul gespeichert und geladen werden. Der Button Default Load stellt wie
Werkseinstellungen wieder her.



4.5.4. Counter Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir Innen das Counter Demo Testprogramm.

[ 9. Counter Sample E@ﬂr
b odul Konfiguration fMu:uduIe-SeIectiu:un N
RO_CAM -0
1
(¥ Automatisch Lesen/Schreiben N |
h anuall readwrite 3 Scan Modules
[ read with reset 4  Latch Counter I Latch Counter with Reset I]
[ Counter: Latched:
Counter 1 14 14 >
LI:cuur'uhar 2 15 15
Counter 3 15 15
Counter 4 ]5 ]5
Counter 3 |g 3
Counter B Jg Jg
Counter 7 |2 2
Counter 8 14 14
Counterd | o
Counter 10 ]|:| ]|:|
Counter 11 1|:| 1|:|
Counter 12 1|:| 1|:|
Counter 13 ]|:| ]|:|
Counter 14 1 o
Counter 15 o
Counter 16 o
h

1. Wahlen Sie das gewinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kdnnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.



2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-016 Modul, welches Uber 16 Eingangszahler verfigt.

3. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob der Status
der Zahler permanent ausgelesen werden soll, oder ob dies manuell Uber den
Button Manual read/write geschehen soll.

4. Der Haken bei read with reset bewirkt, dass bei einem Auslesen der
Eingangszéahler diese automatisch resettet werden.

Mit dem Latch Counter Button wird der aktuelle Stand des Eingangszahler in
einen Zwischenspeicher (Latch) gelegt.

Der Button Latch Counter with Reset legt ebenfalls den aktuellen Zahlerstand in
den Zwischenspeicher ab und resettet anschlielRend den aktuellen Zahlerstand.

5. Hier wird der aktuelle Z&hlerstand, sowie der gespeicherte Wert im
Zwischenspeicher angezeigt.



4.5.5. Counter-48 Bit Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir Innen das Counter-48 Bit Demo Testprogramm.

B Cntd8 Sample [E=NEER™
Modul Konfiguration Module-5election
Cntdd: 8 2
W Automatizch Lesen/S chreiben 3

Manuall readvwrite ‘ Scan Modules
Counter: Mode: Sub-Mode Filter:

[ Counter 1 g 4 Mode 0: read on rising edge w| |MoResst x| |20ns v Set Mode+Fiter | Fieset Cnt | I
Caunter 2 10 Mode 0: read on rising edge x| |Reset when read x| 100ns St Made-+Filker ] Fesst Crit ]
Caunter 3 10 iMode 0: read on rising edge _:J ]Heset on channel 8 _:J 1250 ng _:J St Made-+Filker ] Fesst Crit ]
Counter4 g iMode 0: read on rising edge _:J ]Eommon Latch Crtl-2 _:J ]EDD rE _:J Set Mode+Fiter | Fieset Cnt |
Counter 5 fp iMode [: Periodendauer Messung _:J J _:J ]1 us _:J Set Mode-+Filter ] Reset Ct ]
Counter & fp iMode E: Frequency measurement _:J J _:J 12,5 us _:J Set Mode-+Filter ] Reset Ct ]
Caunter 7 fp iMode F: P'M measurement _:J J _:J 12,5 e _:J Set Mode-+Filter ] Reset Ct ]
Counter & fp 1M0de F: P'M measurement _:J { _:J 15 i _:J Set Mode-+Filter ] Reset Ct ]

5[ ResetCnt 116 | Latch Counter! 16 | ] 6[ EEPROM wite defaul | EEPROM write ”

1. Wahlen Sie das gewiinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kénnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.

2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-CNT8 Modul, welches Uber 8 Eingangszahler verflgt.

3. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob der Status
der Zahler permanent ausgelesen werden soll, oder ob dies manuell Uber den
Button Manual read/write geschehen soll.



4. Der aktuelle Zahlerstand eines Eingangszéhlers kann hier abgelesen werden.
Desweiteren kann hier der Modus, Submodus und Filter fir die Impulsdauer
eingestellt werden. (siehe Delib-Befehl -> DapiCnt48ModeSet)

Mit dem Button Set Mode+Filter wird die aktuelle Konfiguration fir diesen Kanal
aktiv.

Mit dem Button Reset Cnt wird der Z&hlerstand zurlickgesetzt.

5. Mit dem Button Reset Cnt 1-16 wird der Zahlerstand der Eingangszahler 1-16
zuriickgesetzt. Der Button Latch Counter 1-16 speichert den Zahlerstand der
Eingangszéahler 1-16 in einen Zwischenspeicher (Latch).

6. Uber den Button EEPROM write wird die aktuelle Konfiguration der
Eingangskanéle im Modul gespeichert. Der Button EEPROM write default stellt
die Werkseinstellungen wieder her.



4.5.6. Digital Input-Output Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir lhnen das Digital Input-Output Sample

Testprogramm.
r .
(3. Digital Input/Output Sample l =N ﬂ
kM adul K.onfiguration fMDduIe-SelectiDn N
Inputs: 16
Outputs: 16 2 1
In/Dutputs: 0
(™ TimeDut Aktiv [sec ‘1.”
\ T imeout Deaktiviert
rf? Automatizch LesendS chreiben
Manuall read write J 4 Scan Modules

Switch all chan off ] Switch all chan on ] 37

Inputs:

_[_[—[—[.h!—[—[—l

BT e LD T — O

Input FlipFlops:

[
I

W
(08 -
G

—17]

15

[ i
i A

. &+

1. Wahlen Sie das gewiinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kdnnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.



2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-016-R16 Modul, welches Uber 16 digitale Ausgdnge sowie 16
digitale Eingénge verfugt.

3. Hier kann ein Timeout fir die digitalen Ausgange definiert werden. Der Timeout
bewirkt, dass alle Ausgange ausgeschaltet werden, sobald das Modul in den hier
definierten Zeitraum nicht Angesprochen werden kann. (z.B. bei einem
Verbindungsabbruch)

Wichtig: Damit der Timeout getestet werden kann, muss der Haken bei
Automatically read/write entfernt werden.

4. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob permanent
Werte gesetzt und gelesen werden, oder ob dies manuell Giber den Button Manual
read/write geschehen soll.

5. In diesem Beispiel sind die Ausgange 3, 5 und 14 geschaltet.

6. Mit den Buttons Switch all chan off und Switch all chan on koénnen alle
Ausgange des Moduls ein- und ausgeschaltet werden.

7. Der Status der Eingange kann hier abgelesen werden. Die Eingénge 3, 4 und 5
sind gesetzt.

8. Hier kann der Status der Eingangszustandsmerker (FlipFlops) abgelesen
werden.



4.5.7. Digital-PWM-Output Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir lhnen das Digital PWM Output Sample

Testprogramm.

[ Digital PWM Output Sample e B
bodul K.onfiguration I(FMDdule-SelectiDn f'
2 BOUSE -0

RO_SER -0

IF‘WM Outputs: 16 - only 8 supported by su:uftwarel RO CAM -0
3
[T Timeout active |5 zec _J
Timeout Deaktiviert

r]'-?" Autornatically readswrite ) B ‘!J

b arwial read varite | 4 Scan Modules |
Outputs:

6&1 1T a0 ]zn,unnn;\

Chan2  |125 |12 5000%
Chan3  [333 {99,0000%
Chand [0 |0.0100%
Chan5  [50 |50,0000%
Chanf  [75 |75.0000%
Chan? 25 [25.0000% | &

Qﬂnﬁ o 0,000 ./

L

1. Wahlen Sie das gewiinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kénnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.

2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-M16 Modul, welches tber 16 Ausgange verfugt.

3. Hier kann ein Timeout fur die PWM Ausgange definiert werden. Der Timeout
bewirkt, dass alle Ausgange ausgeschaltet werden, sobald das Modul in den hier
definierten Zeitraum nicht angesprochen werden kann. (z.B. bei einem
Verbindungsabbruch)

Wichtig: Damit der Timeout getestet werden kann, muss der Haken bei
Automatically read/write entfernt werden.



4. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob geanderte

Werte direkt an das Modul gesendet werden, oder ob dies manuell Gber den
Button Manual read/write geschehen soll.

5. Hier kbnnen die Frequenzen fir die PWM Ausgange konfiguriert werden.



4.5.8. Pulse-Generate Output Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir lhnen das Pulse Generator Sample

Testprogramm.
9. Pulse Generator Sample E@&J
Modul Konfiguration 7 Module-Selection B
RO_CaM -0
1
v Automatisch Lesen/Schreiben '\__ -
M arwzll readdvwrite | 3 Scan Modules
Low-Zent [nz] High-Time [nz] Mo of Pulses
Counter 1 {p {5274 {1024 Go | A
Counter 2 {260 267 |347 Go |

1. Wahlen Sie das gewiinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kénnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.

2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-CNT8 Modul, welches tber 2 Ausgangszahler verfugt.

3. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob geanderte
Werte direkt an das Modul gesendet werden, oder ob dies manuell tber den
Button Manual read/write Button geschehen soll.

4. Die Low-Time, High-Time und die Anzahl der zu generierenden Pulse kann hier
eingstellt werden. Nach einen Klick auf den Button Go wird das generieren
gestartet.



4.5.9. Stepper Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir Innen das Stepper Demo Testprogramm.

[3 Stepper Sample

[ Automatical read Manual read ‘ todule configuration
switches and position
i | Stepper: 2 |2
Actual Position 83904 4

CPU-Temp = 30°C Matar Supply = 42,673 Valt [Timeout {5 380 -

W EndSwichD [ RefSwichD [ EndSwich1 [¥ RefSwitch1 | L1 meoutstatus 3

[T GoReféctive W GoPoséctive ¥ MotorCurent [~ HoldCurrent Activate ‘ Deac:ti\-'ate‘ Clear ‘ Scan modules
Select motar (b otor 1 =

Mator test J Change motar characteristics ‘

[~ Motar Test

/Set Speed [Hz] Speed=100Hz )\ |/Go Position Go Postion) |
Pos=64000 relative
0

1 J 1000 ‘ Change Direction ‘ —]
10 J 1500 ‘ = =
100 J 2000 ‘ LJ

STOP Motor ‘ +50
500 J 3000 ‘ 5

|/ \ 3200 ‘ BB eamnos e ‘ +500 9

EEPROM Erase -
Complete Firmware
g Default-Setting e

%

1. Wahlen Sie das gewinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kdnnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.

2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-Stepper2 Modul, welches tber 2 Stepper verfugt.

3. Hier kann ein Timeout fir die Stepper definiert werden. Der Timeout bewirkt,
dass alle Stepper ausgeschaltet werden, sobald das Modul in den hier definierten
Zeitraum nicht Angesprochen werden kann. (z.B. bei einem Verbindungsabbruch)
Wichtig: Damit der Timeout getestet werden kann, muss der Haken bei
Automatically read/write entfernt werden.

4. Mit dem Haken bei Automatically read switches and position beinflussen
Sie, ob der Status der Stepper permanent ausgelesen werden soll, oder manuell
Uber den Button Manual read.



5. Die Geschwindigkeit des Stepper-Motors kann hier konfiguriert oder
ausgelesen werden. Ausserdem kann der Motor mit dem Button STOP Motor

angehalten werden.

6. Hier kann eine Position definiert werden, die vom Stepper angefahren werden
soll. Hierbei kann eine absolute oder relative (zur momentanen Position) Position
definiert werden.

7. Mit dem Button EEPROM Erase - Complete Firmware Default-Setting
kénnen Sie die Werkseinstellungen der Stepper wiederherstellen.



4.5.10. Temperature Read Demo

In diesem Abschnitt erlautern wir lhnen das Temperature Read Demo

Testprogramm.
P - : B
B Temperature Sample E@g
todul K.onfiguration (FMeduIe-SeIeetien B,
i FO LUSE -0
[Temperature Charnels; 4 ]2 RO_SEF -0
RO_CaM -0
1
v Automatically readwrite 3 l'-.. 4
b arwial readwrite Sczan Modules

Inputs:

Chan 1 Wu
Chan 2 W
Chan 3 W 4
Chan 4 W

1. Wahlen Sie das gewinschte Modul aus. Mit dem Button Scan Modules kdnnen
Sie nach allen angeschlossenen Modulen suchen.

2. Hier wird die Konfiguration des Moduls anzeigt. In diesem Fall, handelt es sich
um ein RO-USB-PT100-4 Modul, welches Uber 4 PT100 Eingéange verfugt.

3. Mit dem Haken bei Automatically read/write beinflussen Sie, ob geanderte
Werte direkt an das Modul gesendet werden, oder ob dies manuell Gber den
Button Manual read/write geschehen soll.

4. Hier kann die Temperatur der PT100 Sensoren abgelesen werden.



4.6. DELIB CLI (command-line interface)

Da in manchen Programmiersprachen (wie z.B. PHP) keine DLLs eingebunden
werden konnen, gibt es hierzu ein extra Kommandozeilen-Befehl, der direkt aus
dem Programm (mit den entsprechenden Parametern) heraus aufgerufen werden
kann.

Der DELIB CLI Befehl fur Windows befindet sich nach der Installation der DELIB-
Treiberbibliothek im Verzeichnis C:\Programme\DEDITEC\DELIB\programs\cli\ .

Der DELIB CLI Befehl fur Linux befindet sich nach Entpacken des Zip-Archivs
"delib-linux-cli" im Ordner "/deditec-cli/ .

Definition (Windows)
delib_cli command channel [value | unit ['nounit"] ]

Definition fur USB-Module (Linux)
sudo delib-cli-usb command channel [value | unit ['nounit"] ]

Definition fir RO-ETH-Module (Linux)
delib-cli-eth command channel [value | unit ['nounit™] ]

Hinweis: Die einzelnen Parameter werden nur durch ein Leerzeichen getrennt.
Grol3 und Kleinschreibung wird hierbei nicht beachtet.

Parameter
command channel value unit nounit
dil 0,1,2,..
ddiI186 0,8, 16, ... ) hex nounit
di24
dol 0,1,2,.. 0/1 (1-Bit Befehl)
do8 8-BitWwert |, .. . .
do16 | 0,816, ... | 16-Bit Wert (B't%ruégnzr:ag,l_j_)'s it ] ]
do24 24-Bit Wert
ai 0,1,2,.. - hex, volt, mA  nounit
Ganz oder Hexadezimalzahl
(beginnend mit 0x).
ao 0,1,2,.. | Beieiner Ganzzahl kann an den - -
Wert ein V fir Volt oder ein mA fir
milli Ampere angehangen werden.




Return-Wert

Zustand der gelesenen digitalen Eingénge
In Kombination mit Parameter unit "hex" wird der Zustand als hex gelesen

Zustand der gelesenen analogen Eingange

In Kombination mit Parameter unit "hex" wird der Zustand als hex gelesen
In Kombination mit Parameter unit "volt” wird die Spannung gelesen

In Kombination mit Parameter unit "mA" wird der Strom gelesen



ey

4.6.1. Anpassung fur USB-Module (nur Linux)

Damit das richtige USB-Modul unter Linux via DELIB CLI angesprochen werden
kann, muss die entsprechende ID des Moduls beim Befehl "DapiOpenModule™
gesetzt werden. Hierzu finden Sie nach dem Entpacken des Archivs im Ordner "/
deditec-cli/source" die Datei "delib_cli_open_module_usb.c"

Standardmalfig versucht das Programm "delib-cli-usb" (siehe Quellcode), zuerst
ein RO-USB-Modul zu 6ffnen, wird dies nicht gefunden, wird versucht ein USB-
Mini-Stick zu 6ffnen, usw.. .

Da so unnttige Fehlermeldungen verursacht werden, kdnnen nicht benétigte
Eintrage einfach in Remarks gesetzt werden.

#include "../../delib-sources/delib/delib.h"
ULONG handle;

ULONG delib_cli_open_module()

{
handle = DapiOpenModule(RO_USB, 0);
if(handle==0)

{

}
if(handle==0)

{

}
if(handle==0)

{

}
if(handle==0)

{
}
if(handle==0)
{

}

handle = DapiOpenModule(USB_MINI_STICK, 0);

handle = DapiOpenModule(USB_RELAIS_8, 0);

handle = DapiOpenModule(USB_OPTOIN_8 RELAIS 8, 0);

handle = DapiOpenModule(USB_OPTOIN_16 RELAIS 16, 0);

handle = DapiOpenModule(USB_OPTOIN_32_RELAIS_32, 0);

return handle;

Hinweis:
Nach jeder Anderung im Quellcode muss das Projekt "delib-cli-usb" neu kompiliert
werden. Hierzu finden Sie im Verzeichnis "/deditec-cli/" einen Shell-Script
"compile_delib_cli_usb.sh” mit dem Sie das Projekt unter Linux kompilieren
koénnen.



4.6.2. Anpassungen fur RO-ETH-Module (nur Linux)

Damit das RO-ETH-Modul unter Linux via DELIB CLI angesprochen werden kann,
muss die IP-Adresse des Moduls gesetzt werden. Hierzu finden Sie nach dem
Entpacken des Archivs im Ordner "/deditec-cli/source” die Datei
"delib_cli_open_module_eth.c"

Hier muss folgender Eintrag vorgenommen werden:

#include "../../delib-sources/delib/delib.h"

extern char global_ip_addr(];
ULONG handle;

ULONG delib_cli_open_module()
{
sprintf(global_ip_addr, "192.168.1.11"); /I Hier muss die IP-Adresse des RO-
ETH-Moduls angegeben werden
handle = DapiOpenModule(RO_ETH,0);

return handle;

Hinwels:
Nach jeder Anderung im Quellcode muss das Projekt "delib-cli-eth" neu kompiliert
werden. Hierzu finden Sie im Verzeichnis "/deditec-cli/’ einen Shell-Script
"compile_delib_cli_eth.sh" mit dem Sie das Projekt unter Linux kompilieren
konnen.



4.6.3. DELIB CLI Beispiele

Digitale Ausgange

Windows

delib_cliDO117 1
->schaltetdas 18. digitale Relais an

delib_cliDO130
->schaltetdas 4. digitale Relais aus

delib_cli DO8 0 255
->schaltetdie digitalen Relais 1 bis 8 an

delib_cliDO16 00
->schaltetdie digitalen Relais 1 bis 16 aus

delib_cli DO16 16 65535
->schaltetdie digitalen Relais 17 bis 32 an

delib_cli DO32 0 4294967295
->schaltetdie digitalen Relais 1 bis 32 an

Linux

sudo delib_cli_usb DO117 1
->schaltetdas 18. digitale Relais eines USB-Moduls an

delib_cli_ethDO130
->schaltetdas 4. digitale Relais eines RO-ETH-Moduls aus




Digitale Eingénge

Windows

delib_cliDI1 3
Beispiel eines Riickgabewertes: 1
->|ese den Zustand des 4. digitalen Eingangs und gebe ihn zuriick

delib_cli DI8 0 hex
Beispiel eines Rickgabewertes: OxFF
->|ese den Werntvon digitalen Eingang 1-8 als hexadezimalzahl

delib_cli DI16 0 hex
Beispiel eines Riickgabewertes: OXFFFF
->|ese den Wentvon digitalen Eingang 1-16 als hexadezimalzahl

delib_cli DI32 0 hex
Beispiel eines Riickgabewertes: OXFFFFFFFF
->|ese den Wentvon digitalen Eingang 1-32 als hexadezimalzahl

Alternativ kann das Argument "nounit* an alle zu formatierenden Ausgabeanfragen wie
folgendermalRen angehangen werden:

delib_cli DI8 0 hex nounit

Beispiel eines Riickgabewertes: FF

->|ese den Werntvon digitalen Eingang 1-8 als hexadezimalzahl

Linux

sudo delib_cli_usb DI1 3
Beispiel eines Riickgabewertes: 1
->|ese den Zustand des 4. digitalen Eingangs eines USB-Moduls und gebe ihn zurtick

delib_cli_eth DI8 0 hex
Beispiel eines Rickgabewertes: OxFF
->|ese den Wertvon digitalen Eingang 1-8 eines RO-ETH-Moduls als hexadezimalzahl




Analoge Ausgéange

Windows

delib_cliAO 7 4711
->setztden dezimalen Wert 4711 aufden 8. analogen Ausgang

delib_cli AO 6 0x4711
->setztden hexadezimalen Wert 0x4AF1 aufden 7. analogen Ausgang

delib_cliAO 7 3.7V
->setztdie Spannung des 8. analogen Ausgangs auf 3,7 Volt
(sowohl Komma "," als auch Punkt"." kbnnen zur Kommatrennung verwendet werden)

delib_cliAO 7 13.3mA
->setztden Strom des 8. analogen Ausgangs auf 13,3 milli Ampere
(sowohl Komma "," als auch Punkt"." kdnnen zur Kommatrennung verwendet werden)

Linux

sudo delib_cli_usb AO 7 4711
->setztden dezimalen Wert 4711 aufden 8. analogen Ausgang eines USB-Moduls

delib_cli_eth AO 6 0x4711
->setztden hexadezimalen Wert 0x4AF1 aufden 7. analogen Ausgang eines RO-ETH-Moduls




Analoge Eingange

Windows

delib_cli Al 2
Beispiel eines Riickgabewertes: 1234
->liestden Wertdes 3. analogen Eingangs als dezimalzahl

delib_cli Al 2 hex
Beispiel eines Riickgabewertes: OX1FA
->liestden Wertdes 3. analogen Eingangs als hexadezimalzahl

delib_cliAl2V
Beispiel eines Riickgabewertes: 12.500000V
->liestdie Spannung des 3. analogen Eingangs als kommazahl

delib_cli Al2 mA
Beispiel eines Riickgabewertes: 20.551600mA
->liestden Strom des 3. analogen Eingangs als kommazahl

Alternativ kann auch hier das Argument "nounit" an alle zu formatierenden Ausgabeanfragen
wie folgendermalRen angehangen werden:

delib_cli Al 3 hex nounit
Beispiel eines Rickgabewertes: 1FA
->liestden Wertdes 4. analogen Eingangs als hexadezimalzahl

delib_cli Al 3V nounit
Beispiel eines Riickgabewertes: 12.500000
->liestdie Spannung des 4. analogen Eingangs als kommazahl

delib_cli Al 3 mA nounit
Beispiel eines Riickgabewertes: 20.551600
->liestden Strom des 4. analogen Eingangs als kommazahl

Linux

sudo delib_cli_usb Al 2
Beispiel eines Rickgabewertes: 1234
->liestden Wertdes 3. analogen Eingangs als dezimalzahl eines USB-Moduls

delib_cli_eth Al 2 hex
Beispiel eines Rickgabewertes: OX1FA
->liestden Wertdes 3. analogen Eingangs als hexadezimalzahl eines RO-ETH-Moduls




DELIB API Referenz



5. DELIB API Referenz

5.1. Verwaltungsfunktionen

5.1.1. DapiOpenModule

Beschreibung
Diese Funktion 6ffnet ein bestimmtes Modul.

Definition
ULONG DapiOpenModule(ULONG modulelD, ULONG nr);

Parameter

moduleID=Gibt das Modul an, welches gedffnet werden soll (siehe delib.h)
nr=Gibt an, welches (bei mehreren Modulen) gedffnet werden soll.

nr=0 -> 1. Modul

nr=1 -> 2. Modul

Return-Wert
handle=Entsprechender Handle fiir das Modul
handle=0 -> Modul wurde nicht gefunden

Bemerkung

Der von dieser Funktion zurtickgegebene Handle wird zur Identifikation des Moduls
fur alle anderen Funktionen benétigt.

Programmierbeispiel

/1 USB- Modul of f nen

handl e = Dapi QpenMdul e( RO_USB1, 0);
printf("handle = %\n", handle);

i f (handl e==0)

{
/1 USB Modul wurde nicht gefunden
printf("Mdul konnte nicht gedffnet werden\n");
return;

}




5.1.2. DapiCloseModule

Beschreibung
Dieser Befehl schliesst ein gedffnetes Modul.

Definition
ULONG DapiCloseModule(ULONG handle);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

/1 Modul schliessen
Dapi d oseMbdul e( handl e) ;




5.1.3. DapiGetDELIBVersion

Beschreibung
Diese Funktion gibt die installierte DELIB-Version zurick.

Definition
ULONG DapiGetDELIBVersion(ULONG mode, ULONG par);

Parameter
mode=Modus, mit dem die Version ausgelesen wird (muss immer O sein).

par=Dieser Parameter ist nicht definiert (muss immer 0 sein).

Return-Wert
version=Versionsnummer der installierten DELIB-Version [heX]

Programmierbeispiel

ver si on = Dapi Get DELI BVersi on(0, 0);
//Bei installierter Version 1.32 ist version = 132(hex)




5.1.4. DapiSpecialCMDGetModuleConfig

Beschreibung

Diese Funktion gibt die Hardwareaustattung (Anzahl der Ein- bzw.
Ausgangskanale) des Moduls zurtick.

Definition
ULONG DapiSpecialCommand(ULONG handle,
DAP|_SPECIAL_ CMD_GET_MODULE_CONFIG, par, 0, 0);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

Anzahl der digitalen Eingangskanéle abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DI

Anzahl der digitalen Eingangs Flip-Flops abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DI_FF

Anzahl der digitalen Eingangszahler abfragen (16-Bit Z&hler)
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DI COUNTER

Anzahl der digitalen Eingangszahler abfragen (48-Bit Z&hler)
par=DAP|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_CNT48

Anzahl der digitalen Ausgangskanale abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DO

Anzahl der digitalen Pulsgenerator-Ausgénge abfragen
par=DAP|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_PULSE_GEN

Anzahl der digitalen PWM-Ausgénge abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_PWM_OUT

Anzahl der digitalen Ein-/Ausgangskanéle abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DX

Anzahl der analogen Eingangskanale abfragen
par=DAPI_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_AD



Anzahl der analogen Ausgangskanale abfragen
par=DAP|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_DA

Anzahl der Temperaturkanale abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_TEMP

Anzahl der Stepperkanéle abfragen
par=DAPI|_SPECIAL_GET_MODULE_CONFIG_PAR_STEPPER



Return-Wert
Anzahl der digitalen Eingangskanale abfragen
return=Anzahl der digitalen Eingangskanéle

Anzahl der digitalen Eingangs Flip-Flops abfragen
return=Anzahl der digitalen Eingangs Flip-Flops

Anzahl der digitalen Eingangszahler abfragen (16-Bit Zahler)
return=Anzahl der digitalen Eingangszahler (16-Bit Zahler)

Anzahl der digitalen Eingangszahler abfragen (48-Bit Zahler)
return=Anzahl der digitalen Eingangszahler (48-Bit Zahler)

Anzahl der digitalen Ausgangskanale abfragen
return=Anzahl der digitalen Ausgangskanéale

Anzahl der digitalen Pulsgenerator-Ausgéange abfragen
return=Anzahl der digitalen Pulsgenerator-Ausgange

Anzahl der digitalen PWM-Ausgénge abfragen
return=Anzahl der digitalen PWM-Ausgéange

Anzahl der digitalen Ein-/Ausgangskanale abfragen
return=Anzahl der digitalen Ein-/Ausgangskanéle

Anzahl der analogen Eingangskanale abfragen
return=Anzahl der analogen Eingangskanéle

Anzahl der analogen Ausgangskanale abfragen
return=Anzahl der analogen Ausgangskanéle

Anzahl der Temperaturkandale abfragen
return=Anzahl der Temperaturkanéle

Anzahl der Stepperkanale abfragen
return=Anzahl der Stepperkanéle



Programmierbeispiel

r et =Dapi Speci al Conmand( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD GET_MODULE _CONFI G
DAPl _SPECI AL_GET_MODULE CONFIG PAR DI, 0, 0);

// G bt die Anzahl der digital en E ngangskanal e zurick

r et =Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD GET_MODULE_CONFI G
DAPI _SPECI AL_GET_MODULE_CONFI G PAR DO, 0, 0);

// G bt die Anzahl der digital en Ausgangskanal e zurlick

r et =Dapi Speci al Conmand( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD _GET_MODULE_CONFI G
DAPl _SPECI AL_GET_MODULE _CONFI G PAR DX, 0, 0);

// G bt die Anzahl der digital en E n-/Ausgangskanal e zuruck

r et =Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD GET_MODULE_CONFI G
DAPl _SPECI AL_GET_MODULE _CONFI G PAR AD, 0, 0);

/1 G bt die Anzahl der anal ogen Ei ngangskanal e zurlck

r et =Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD GET_MODULE_CONFI G
DAPI _SPECI AL_GET_MODULE_CONFI G PAR DA, 0, 0);

/1A bt die Anzahl der anal ogen Ausgangskanal e zur lck

r et =Dapi Speci al Conmand( handl e, DAPlI _SPECI AL_CVD GET_MODULE_CONFI G
DAPl _SPECI AL_GET_MODULE _CONFI G PAR STEPPER, 0, 0);

// G bt die Anzahl der Stepperkanal e zurick




5.1.5. DapiOpenModuleEx

Beschreibung

Diese Funktion offnet ein bestimmtes RO-ETH-Modul. Besonderheit hierbei ist,
dass Parameter wie IP-Adresse und Portnummer direkt mit angegeben werden.

Definition
ULONG DapiOpenModuleEx(ULONG modulelD, ULONG nr, unsigned char* exbuffer);

Parameter

modulelD=Gibt das Modul an, welches geotffnet werden soll (siehe delib.h)
nr=Gibt an, welches (bei mehreren Modulen) gedffnet werden soll.

nr=0 -> 1. Modul

nr=1 -> 2. Modul

exbuffer=Buffer fur IP-Adresse und Port

Return-Wert
handle=Entsprechender Handle fir das Modul
handle=0 -> Modul wurde nicht gefunden

Bemerkung

Der von dieser Funktion zurtickgegebene Handle wird zur Identifikation des Moduls
fur alle anderen Funktionen benétigt.

Dieser Befehl wird derzeit nur von Modulen der RO-ETH-Serie unterstltzt.

Programmierbeispiel

/] Open ETH Modul e with paraneter
DAPI _ OPENMODULEEX_STRUCT open_buf fer;

strcpy((char*) open_buffer.address, "192.168.1.10");
open_buffer.portno = 0;

handl e = Dapi QpenMbdul eEx(RO_ETH, 0, (unsigned char*) &open_buffer);
printf("Mdul e handle = %\n", handl e);




5.2. Fehlerbehandlung

5.2.1. DapiGetLastError

Beschreibung
Diese Funktion liefert den letzten erfassten Fehler.

Definition
ULONG DapiGetLastError();

Parameter
Keine

Return-Wert
Fehler Code
O=kein Fehler. (siehe delib.h)

Programmierbeispiel

ULONG error;

error =Dapi Get Last Error();

i f(error==0) return FALSE;
printf("ERROR = %", error);




5.2.2. DapiGetLastErrorText

Beschreibung
Diese Funktion liest den Text des letzten erfassten Fehlers.

Definition

extern ULONG __stdcall DapiGetLastErrorText(unsigned char * msg, unsigned long

msg_length);

Parameter
msg = Buffer fir den zu empfangenden Text
msg_length = Lange des Text Buffers

Programmierbeispiel

{

}

BOOL I sError ()

if (DapiCetLastError () != DAPI _ERR NONE)

{
unsi gned char nsg[500] ;

Dapi CGet Last Error Text ((unsi gned char*) nsg,
printf ("Error Code = % * Message = %\n",
return TRUE;

}
return FALSE;

si zeof (msQ) ) ;
0, msg);




5.3. Digitale Eingange lesen

5.3.1. DapiDIGet1

Beschreibung
Dieser Befehl liest einen einzelnen digitalen Eingang.

Definition
ULONG DapiDIGet1(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, der gelesen werden soll (0, 1, 2, 3, ..)

Return-Wert
Zustand des Eingangs (0/1)



5.3.2. DapiDIGet8

Beschreibung
Dieser Befehl liest gleichzeitig 8 digitale Eingange.

Definition
ULONG DapiDIGet8(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, ab dem gelesen werden soll (0, 8, 16, 24, ..

)

Return-Wert
Zustand der gelesen Eingange



5.3.3. DapiDIGet16

Beschreibung
Dieser Befehl liest gleichzeitig 16 digitale Eingange.

Definition
ULONG DapiDIGet16(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, ab dem gelesen werden soll (0, 16, 32, ...)

Return-Wert
Zustand der gelesen Eingédnge



5.3.4. DapiDIGet32

Beschreibung
Dieser Befehl liest gleichzeitig 32 digitale Eingange.

Definition
ULONG DapiDIGet32(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, ab dem gelesen werden soll (0, 32, 64, ..)

Return-Wert
Zustand der gelesen Eingédnge

Programmierbeispiel

unsi gned | ong dat a;

/] Einen Wert von den Ei ngangen | esen (E ngang 1-31)
data = (unsigned | ong) Dapi Dl Get 32(handl e, 0);

// Chan Start =0

printf("E ngang 0-31 : O0x%\n", data);

printf("Taste fur weiter\n");

getch();
e T T
/'l Einen Wert von den Ei ngangen | esen (E ngang 32-64)
data = (unsigned | ong) Dapi D Get 32( handl e, 32);

[/ Chan Start = 32

printf("E ngang 32-64 : 0x%\n", data);

printf("Taste fur weiter\n");

getch();




5.3.5. DapiDIGet64

Beschreibung
Dieser Befehl liest gleichzeitig 64 digitale Eingange.

Definition
ULONGLONG DapiDIGet64(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, ab dem gelesen werden soll (0, 64, ..)

Return-Wert
Zustand der gelesen Eingédnge



5.3.6. DapiDIGetFF32

Beschreibung

Dieser Befehl liest die Flip-Flops der Eingange aus und setzt diese zuriick
(Eingangszustands-Anderung).

Definition
ULONG DapiDIGetFF32(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, ab dem gelesen werden soll (0, 32, 64, ..)

Return-Wert
Zustand von 32 Eingangszustandsadnderungen



5.3.7. DapiDIGetCounter

Beschreibung
Dieser Befehl liest den Eingangszahler eines digitalen Eingangs.

Definition
ULONG DapiDIGetCounter(ULONG handle, ULONG ch, ULONG mode);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, ab dem gelesen werden soll
mode=0 (Normale Zahlfunktion)

mode=DAP|_CNT_MODE_READ_WITH_RESET (Zahler auslesen und direktes
Counter resetten)

mode=DAPI CNT_MODE_READ_LATCHED (Auslesen des gespeicherten
Zahlerstandes)

Return-Wert
Angabe des Zahlerwertes

Programmierbeispiel

val ue = Dapi Dl Get Counter (handle, 0, 0);
/1 Z&hler von DI Chan O wird gel esen

val ue = Dapi Dl Get Counter (handle, 1, 0);
/1 Zéhler von DI Chan 1 wird gel esen

val ue = Dapi DI Get Count er (handl e, 8 ,0);
/1 Z&hler von DI Chan 8 wird gel esen

val ue = Dapi Dl Get Count er (handl e, 0 , DAPI _CNT_MODE_READ W TH_RESET) ;
/1 Zahler von DI Chan O wird gel esen UND resettet

val ue = Dapi Dl Get Count er (handl e, 1 , DAPI _CNT_MODE READ LATCHED);
/1 Ausl esen des gespei cherten Zahl erstandes von DI Chan 1




5.3.8. DapiSpecialCounterLatchAll

Beschreibung

Dieser Befehl speichert die Zahlerstande aller Eingangszahler gleichzeitig in ein
Zwischenspeicher (Latch).

So kdnnen anschliel3end alle Zahlerstande des Latches nacheinander ausgelesen
werden.

Besonderheit hierbei ist, dass ein gleichzeitiges "Einfrieren" der Zahlerstande
moglich ist und die Eingefrorenen Stande (Latch) dann einzeln nacheinander
ausgelesen werden kénnen.

Definition
void DapiSpecialCommand(ULONG handle, DAPI_SPECIAL CMD_COUNTER,
DAPI|_SPECIAL_COUNTER_LATCH_ALL, 0, 0);

Parameter
Keine

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( ULONG handl e, DAPI _SPECI AL_CVD COUNTER,
DAPl _SPECI AL_COUNTER LATCH ALL, 0, 0);




5.3.9. DapiSpecialCounterLatchAllWithReset

Beschreibung

Dieser Befehl speichert die Zahlerstande aller Eingangszahler gleichzeitig in ein
Zwischenspeicher (Latch).

Zuséatzlich werden die Zahlerstdnde der Eingangszahler im Anschluf3 resettet.
Definition

void DapiSpecialCommand(ULONG handle, DAPI_SPECIAL_CMD_COUNTER,
DAPI_SPECIAL_COUNTER_LATCH_ALL_WITH_RESET, 0, 0);

Parameter
Keine

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( ULONG handl e, DAPI _SPECI AL_CVD COUNTER,
DAPI _SPECI AL_ COUNTER LATCH ALL_W TH_RESET, 0, 0);




5.3.10. Dapi_Special_DI_FF _Filter Value Get

Beschreibung

Dieser Befehl gibt den Filter [ms] zurick, in welchem Zeitintervall digitale
Eingangskanéle abgetastet werden.

Definition
ULONG DapiSpecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD DI,
DAPI_SPECIAL_DI_FF_FILTER_VALUE_GET, 0, 0);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

Return-Wert
Zeit [ms]

Programmierbeispiel

val ue = Dapi Speci al Conmand( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD DI,
DAPI _SPECI AL_DI _FF_FI LTER VALUE_GET, 0, 0);
//G bt das Zeitintervall zum Abtasten der digital en E ngangskanal e zur tck.




5.3.11. Dapi_Special_DI_FF_Filter_Value_Set

Beschreibung

Dieser Befehl setzt einen Filter [ms], in welchem Zeitintervall digitale
Eingangskanéle abgetastet werden.

Definition
void DapiSpecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD_ DI,
DAPI_SPECIAL_DI_FF_FILTER_VALUE_SET, ULONG time_ms, 0);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
time_ms=Zeitintervall [ms], indem digitale Eingangskanéle abgetastet werden.

Return-Wert
Keiner.

Bemerkung
Dieser Befehl unterstitzt nur Impulszeiten zwischen 5ms und 255ms.
Wird keine Zeit gesetzt, ist der Default-Wert 100ms.

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD DI,
DAPI _SPECI AL_DI _FF _FILTER VALUE_SET, 5, 0);

/l Setzt das Zeitintervall auf 5ns

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CMVD DI ,
DAPI _SPECI AL_DI _FF_FILTER VALUE SET, 150, 0);
/] Setzt das Zeitintervall auf 150ns




5.4. Digitale Ausgange verwalten

5.4.1. DapiDOSet1

Beschreibung
Dieser Befehl setzt einen einzelnen Ausgang.

Definition
void DapiDOSet1(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des zu setzenden Ausgangs an (0 ..)
data=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (0 /1)

Return-Wert
Keiner



5.4.2. DapiDOSet8

Beschreibung
Dieser Befehl setzt gleichzeitig 8 digitale Ausgéange.

Definition
void DapiDOSet8(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem geschrieben werden soll (0, 8, 16,
24,32,.)

data=Gibt die Datenwerte an, die geschrieben werden

Return-Wert
Keiner



5.4.3. DapiDOSet 16

Beschreibung
Dieser Befehl setzt gleichzeitig 16 digitale Ausgange.

Definition
void DapiDOSet16(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem geschrieben werden soll (0, 16,
32,.)

data=Gibt die Datenwerte an, die geschrieben werden

Return-Wert
Keiner



5.4.4. DapiDOSet32

Beschreibung
Dieser Befehl setzt gleichzeitig 32 digitale Ausgéange.

Definition
void DapiDOSet32(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem geschrieben werden soll (0, 32,
64, ..)
data=Gibt die Datenwerte an, die geschrieben werden

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

/1 Einen Wert auf die Ausgédnge schrei ben

data = 0x0000ff00; // Ausgange 9-16 werden auf 1 gesetzt
Dapi DOSet 32( handl e, 0, data); // Chan Start = 0
printf("Schrei be auf Ausgange Dat en=0x%\ n", data);
printf("Taste fur weiter\n");

getch();

I e
/1 Einen Wert auf die Ausgédnge schrei ben

data = 0x80000000; // Ausgang 32 wird auf 1 gesetzt
Dapi DOSet 32( handl e, 0, data); // Chan Start = 0
printf("Schrei be auf Ausgédnge Dat en=0x%\n", data);
printf("Taste fur weiter\n");

getch();

I A e
/1 Einen Wert auf die Ausgédnge schrei ben

data = 0x80000000; // Ausgang 64 wird auf 1 gesetzt
Dapi DOSet 32( handl e, 32, data); // Chan Start = 32
printf("Schrei be auf Ausgédnge Dat en=0x%\n", data);
printf("Taste fur weiter\n");

getch();




5.4.5. DapiDOSet64

Beschreibung
Dieser Befehl setzt gleichzeitig 64 digitale Ausgéange.

Definition
void DapiDOSet64(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem geschrieben werden soll (0, 64, ..)
data=Gibt die Datenwerte an, die geschrieben werden

Return-Wert
Keiner



5.4.6. DapiDOSet1_WithTimer

Beschreibung

Diese Funktion setzt einen Digitalausgang (ch) auf einen Wert (data - O oder 1) fur
eine bestimmte Zeit in ms.

Definition
void DapiDOSetl WithTimer(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data, ULONG
time_ms);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem geschrieben werden soll (0, 32,
64, ..)

data=Gibt die Datenwerte an, die geschrieben werden

time_ms=Gibt die Zeit an, in der der Ausgang gesetzt wird [ms]

Return-Wert
Keiner

Bemerkung:
Dieser Befehl wird nur von unserem RO-08-R8 Modul unterstiitzt.

Dieser Befehl verliert seine Gultigkeit, sofern er mit anderen Werten tiberschrieben
wird.

Mochte man den Befehl deaktivieren, dann muss er mit time_ms=0 Uberschrieben
werden.

Programmierbeispiel

Dapi DOSet 1_Wt hTi nmer (handl e, 2, 1, 1000);
/] Setting channel 2 for 1000nsec to 1




5.4.7. DapiDOReadback32

Beschreibung
Dieser Befehl liest die 32 digitalen Ausgange zurtck.

Definition
ULONG DapiDOReadback32(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem zurlickgelesen werden soll (0, 32,
64, ..)

Return-Wert
Zustand von 32 Ausgangen.



5.4.8. DapiDOReadback64

Beschreibung
Dieser Befehl liest die 64 digitalen Ausgange zurtck.

Definition
ULONGLONG DapiDOReadback64(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt die Nummer des Ausgangs an, ab dem zurlickgelesen werden soll (0, 64,

)

Return-Wert
Zustand von 64 Ausgangen.



5.5. Digitale Zahler Funktionen

5.5.1. DapiCnt48ModeSet

Beschreibung

Dieser Befehl setzt einen Zahimodus (optional auch Submodus) und Eingangsfilter
fur einen bestimmten Eingangszéhlerkanal.

Definition
void DapiCnt48ModeSet(ULONG handle, ULONG ch, ULONG mode);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedffneten Moduls

ch=Nummer des Eingangszahlerkanals, dessen Modus gesetzt werden soll (0, 1,
2,3,..)
mode=Gibt den Modus an

Mogliche Werte fir mode
mode=DAPI_CNT48_MODE_COUNT_RISING_EDGE |
DAPI_CNT48 SUBMODE_NO_RESET

In diesem Modus wird bei steigender Flanke gezahit.

mode=DAPI_CNT48_MODE_COUNT_RISING_EDGE |
DAPI_CNT48_SUBMODE_RESET WITH_READ

In diesem Modus wird bei steigender Flanke gezahlt. Zusatzlich wird bei jedem
Lesevorgang der Zahler resettet.

mode=DAPI_CNT48_MODE_COUNT_RISING_EDGE |
DAPI_CNT48_SUBMODE_RESET ON_CH_7

In diesem Modus wird bei steigender Flanke gezahlt. Zusatzlich kann der Zahler
Uber ein externes Signal (letzer Kanal des Moduls = 1) resettet werden.

mode=DAPI_CNT48_MODE_COUNT_RISING_EDGE |
DAPI_CNT48_SUBMODE_LATCH_COMMON

Mit dem Befehl "DapiSpecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD_CNT48,
DAPI_SPECIAL_CNT48 LATCH_GROUPS, 0, 0)" werden alle 8 Zahlerstande
der Eingangszahler gleichzeitig in einen Zwischenspeicher (Latch) geschrieben.
Mit diesem Modus kann dann der gelatchte Zahlerstand ausgelesen werden.



mode=DAP|_CNT48 MODE_T

Mit diesem Modus wird die Periodendauer T gemessen. Als Basis hierbei dient
ein 100 MHz Zahler.

mode=DAPI_CNT48_MODE_FREQUENCY

Bei diesem Modus lasst sich die Anzahl der steigenden Flanken innerhalb einer
Sekunde (=Frequenz) messen.

mode=DAPI_CNT48_MODE_PWM

Mit diesem Modus werden die "high" und "low" Zeit eines Signals gemessen.
Dadurch kann anschliel3end das Verhalinis bestimmt werden (PWM).

Zuséatzlich kdnnen alle Eingangszahler mit einem Eingangsfilter (mit einer oder-
Verknupfung) kombiniert werden. Hierzu stehen folgende Eingangsfilter zur
Verfligung:

DAP|_CNT48_FILTER_20ns
DAP|_CNT48_FILTER_100ns
DAP|_CNT48 FILTER 250ns
DAP|_CNT48_FILTER_500ns
DAP|_CNT48_FILTER_1us
DAP| CNT48 FILTER 2 5us
DAP|_CNT48_FILTER 5us
DAP|_CNT48_FILTER 10us
DAP|_CNT48_FILTER_25us
DAP|_CNT48_FILTER_50us
DAP|_CNT48 FILTER_100us
DAP|_CNT48_FILTER_250us
DAP|_CNT48_FILTER_500us
DAP|_CNT48_FILTER 1ms
DAP|_CNT48_FILTER_2_5ms
DAP|_CNT48_FILTER 5ms

Return-Wert
Keiner

Bemerkung
Dieser Befehl wird nur von unserem Modul RO-CNT8 unterstutzt.



Programmierbeispiel

Dapi Cnt 48MbdeSet (handl e, 0, DAPI _CNT48_ MODE_COUNT_RI SI NG EDGCE |

DAPl _CNT48_SUBMODE_RESET W TH READ | DAPI _CNT48_FI LTER 20ns);

/| Ei ngangszahl erkanal 0 zahlt alle Inpul se <= 20ns bei steigender Fl anke.
Zusat zlich wird der Zahler nach Abfrage resettet.

Dapi Cnt 48MbdeSet (handl e, 1, DAPI _CNT48_ MODE_COUNT_RI SI NG EDGE |

DAPI _CNT48_SUBMODE_RESET_ON CH 7 | DAPI _CNT48_FI LTER 500us) ;

/| Ei ngangszahl erkanal 1 zahlt alle |npul se <= 500us bei steigender Flanke.
Di eser zZahler kann mt ei nemexternen Signal (ch7 = 1) resettet werden.
Dapi Ont 48MbdeSet (handl e, 2, DAPI _CNT48 MODE_PWW | DAPI _CNT48_FI LTER 5ms) ;

/| Ei ngangszahl erkanal 2 misst alle | ow/high Zeiten <= 5ns. AnschlieRend w rd

das Verhal tnis bestimt (PW).




5.5.2. DapiCnt48ModeGet

Beschreibung

Dieser Befehl liest den Zahimodus eines bestimmten Eingangszahlerkanals
zurtick.

Definition
ULONG DapiCnt48ModeGet(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Nummer des Eingangszahlerkanals, dessen Modus ausgegeben werden soll
0,1,2,3,..)

Return-Wert
Zahimodus des Eingangszahlerkanals.

(Nahere Informationen / Beschreibung der Bits -> siehe delib.h oder Manual "RO-
Registerbelegung")

Bemerkung
Dieser Befehl wird nur von unserem Modul RO-CNT8 unterstutzt.

Programmierbeispiel

val ue = Dapi Cnt 48MbdeCet (handl e, 0)
// G bt den Z&hl modus von Ei ngangszéhl erkanal 0 zurlck
val ue = Dapi Cnt 48MbdeCet (handl e, 3)
/1 G bt den Zahl nodus von Ei ngangszéhl erkanal 3 zurick




5.5.3. DapiCnt48CounterGet32

Beschreibung
Dieser Befehl liest die ersten 32 Bit eines 48 Bit Eingangszahlers.

Definition
ULONG DapiCnt48CounterGet32(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangszéhlerkanals an, der gelesen werden soll (0, 1,
2,3,..)

Return-Wert
Ausgabe des Zahlerwertes.

Bemerkung

Dieser Befehl wird nur von unseren Modulen RO-CNT8 und RO-CNT/IGR
untersttzt.

Programmierbeispiel

val ue = Dapi Cnt 48Count er Get 32( handl e, 0);
//gi bt den Wert von Ei ngangszahl erkanal 0 aus
val ue = Dapi Cnt 48Count er Get 32( handl e, 3);
//gibt den Wert von Ei ngangszahl erkanal 3 aus




5.5.4. DapiCnt48CounterGet48

Beschreibung
Dieser Befehl liest einen 48 Bit Zahler eines Eingangszahlerkanals.

Definition
ULONGLONG DapiCnt48CounterGet48(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangszéhlerkanals an, der gelesen werden soll (0, 1,
2,3,..)

Return-Wert
Ausgabe des Zahlerwertes.

Bemerkung

Dieser Befehl wird nur von unseren Modulen RO-CNT8 und RO-CNT/IGR
untersttzt.

Programmierbeispiel

val ue = Dapi Cnt 48Count er Get 48( handl e, 0);
//gi bt den Wert von Ei ngangszahl erkanal 0 aus
val ue = Dapi Cnt 48Count er Get 48( handl e, 3);
//gibt den Wert von Ei ngangszahl erkanal 3 aus




5.5.5. DapiSpecial CNT48ResetSingle

Beschreibung
Dieser Befehl resettet den Zahlerstand eines einzelnen Eingangszahlers.

Definition
void  DapiSpecialCommand(ULONG handle, DAPI_SPECIAL_CMD_CNT48,
DAPI_SPECIAL_CNT48 RESET_SINGLE, ULONG ch, 0)

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangszéahlers an, dessen Zahlerstand resettet werden
soll (0,1, 2,.)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung
Dieser Befehl wird nur von unserem Modul RO-CNT8 unterstutzt.

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CMD_CNT48,
DAPI _SPECI AL_CNT48 RESET_SINGLE, 0, 0)

/| Z&ahl erstand von E ngangszahler O wird resettet

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_CNT48,
DAPl _SPECI AL_CNT48 RESET_SI NGLE, 1, 0)

/'l Z&hl erstand von Ei ngangszahler 1 wird resettet




5.5.6. DapiSpecial CNT48ResetGroup8

Beschreibung
Dieser Befehl resettet gleichzeitig die Zahlerstande von 8 Eingangszahlern.

Definition
void  DapiSpecialCommand(ULONG handle, DAPI_SPECIAL_CMD_CNT48,
DAPI_SPECIAL_CNT48 RESET_GROUPS8, ULONG ch, 0)

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangszahlers an, ab dem die Zahlerstande von 8
Eingangszahlern resettet werden (0, 8, 16, ...)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung
Dieser Befehl wird nur von unserem Modul RO-CNT8 unterstutzt.

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CMD_CNT48,

DAPI _SPECI AL_CNT48_RESET_GROUP8, 0, 0)

/| Z&hl er st ande der Ei ngangszahl er 0-7 werden resettet
Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_CNT48,

DAPI _SPECI AL_CNT48_RESET_GROUP8, 8, 0)

/'l Z&hl er st ande der Ei ngangszahl er 8-15 werden resettet




5.5.7. DapiSpecialCNT48LatchGroup8

Beschreibung

Dieser Befehl speichert die Z&hlerstdnde von 8 Eingangszahler gleichzeitig in ein
Zwischenspeicher (Latch). So kdnnen anschlieRend alle Zahlerstande des Latches
nacheinander ausgelesen werden.

Besonderheit hierbei ist, dass ein gleichzeitiges "Einfrieren" der Zahlerstande
moglich ist und die eingefrorenen Stdnde (Latch) dann (langsam) einzeln
nacheinander ausgelesen werden kdnnen.

Definition
void DapiSpecialCommand(ULONG handle, DAPI_SPECIAL_CMD_CNT48,
DAPI_SPECIAL_CNT48_LATCH_GROUPS8, ULONG ch, 0)

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangszahlers an, ab dem die Zahlerstande von 8
Eingangszéhlern gelatched werden (0, 8, 16, ...)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung
Dieser Befehl wird nur von unserem Modul RO-CNT8 unterstutzt.

Bitte beachten Sie, dass nur die Zahlerstinde der Eingangszahler gelatched

werden, bei denen ZUvor der Modus
"DAP|_CNT48_SUBMODE_LATCH_COMMON" gesetzt wurde. >
DapiCnt48ModeSet)

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_CNT48,

DAPI _SPECI AL_CNT48_LATCH GROUP8, 0, 0)

/'l Z&hl er st ande der Ei ngangszahl er 0-7 werden gel at ched
Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CMD_CNT48,

DAPI _SPECI AL_CNT48_LATCH GROUP8, 8, 0)

/| Z&ahl er st &nde der Ei ngangszahl er 8-15 werden gel at ched




5.6. Pulsgenerator Ausgéange verwalten

5.6.1. DapiPulseGenSet

Beschreibung

Dieser Befehl generiert eine gewisse Anzahl an Impulsen mit vorgegebenen low-
und high-Zeiten.

Definition
void DapiPulseGenSet(ULONG handle, ULONG ch, ULONG mode, ULONG parO,
ULONG parl, UNLONG par2);

Parameter

handle = Dies ist das Handle eines geoffneten Moduls

ch = Gibt die Nummer des zu setzenden Ausgangs an (0, 1, 2, ..)

mode = Modus, mit dem Impulse generiert werden (muss immer O sein).

par0 = Anzahl der zu erzeugenden Impulse (parO = 0 -> unendlich viele Impulse)
parl = Low-Zeit des Impulses (t[ns] /10 - 1)

par2 = High-Zeit des Impulses (t[ns] /10 - 1)

Beispiel fir das Einstellen der low-/high-Zeit (Parl/Par2)
500ns ->500/10 - 1 =49(dez)

7u->7000/10 -1 =699(dez)

2,5ms -> 2500000/ 10 - 1 =249,999(dez)

Return-Wert
keiner

Programmierbeispiel

Dapi Pul seGenSet (handl e, 0, 0, 10, 29, 69);

/1 generiert 10 I npul se an Pul sgenerator-Ausgang O mt einer |ow Zeit von 300ns
und ei ner high-Zeit von 700ns.

Dapi Pul seGenSet (handl e, 3, 0, 100, 7999, 9999);

/1 generiert 100 I npul se an Pul sgenerator-Ausgang 3 mt einer |ow Zeit von 80us
und ei ner high-Zeit von 100ps.

Dapi Pul seGenSet (handl e, 10, 0, 0, 249999, 299999);

/1 generiert unendlich viele Inpulse an Pul sgenerator-Ausgang 10 mit einer |ow
Zeit von 2,5nms und ei ner high-Zeit von 3ns.




5.7. AID Wandler Funktionen

5.7.1. DapiADSetMode

Beschreibung
Dieser Befehl konfiguriert den Spannungsbereich fur einen A/D Wandler.

Definition
void DapiADSetMode(ULONG handle, ULONG ch, ULONG mode);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des A/D Wandlers an (0 ..)
mode=Gibt den Modus fur den Kanal an

Return-Wert
keiner

Bemerkung
Folgende Modi werden unterstitzt:
(diese sind abhangig von dem verwendeten A/D-Modul)

Unipolare Spannungen:
ADDA_MODE_UNIPOL_10V
ADDA_MODE_UNIPOL_5V
ADDA_MODE_UNIPOL_2V5

Bipolare Spannungen:
ADDA_MODE_BIPOL_10V
ADDA_MODE_BIPOL_5V
ADDA_MODE_BIPOL_2V5



Strome:

ADDA_MODE_0_20mA
ADDA_MODE_4 20mA
ADDA _MODE_0_24mA
ADDA_MODE_0 25mA
ADDA_MODE_0 50mA



5.7.2. DapiADGetMode

Beschreibung

Dieser Befehl liest den eingesteliten Modus eines A/D Wandlers zuriick. Modus-
Beschreibung siehe DapiADSetMode.

Definition
ULONG DapiADGetMode(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des A/D Wandlers an (0 ..)

Return-Wert
Modus des A/D Wandlers



5.7.3. DapiADGet

Beschreibung
Dieser Befehl liest einen Datenwert von einen Kanal eines A/D Wandlers.

Definition
ULONG DapiADGet(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des A/D Wandlers an (0 ..)

Return-Wert
Wert vom A/D Wandler in Digits



5.7.4. DapiADGetVolt

Beschreibung
Dieser Befehl liest einen Datenwert von einen Kanal eines A/D Wandlers in Volt.

Definition
float DapiADGetVolt(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des A/D Wandlers an (0 ..)

Return-Wert
Wert vom A/D Wandler in Volt



5.7.5. DapiADGetmA

Beschreibung
Dieser Befehl liest einen Datenwert von einen Kanal eines A/D Wandlers in mA.

Definition
float DapiADGetmA(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des A/D Wandlers an (0 ..)

Return-Wert
Wert vom A/D Wandler in mA.

Bemerkung

Dieser Befehl ist Modul abhéangig. Er funktioniert natdrlich nur, wenn das Modul
auch den Strom-Modus unterstitzt.



5.8. D/A Ausgange verwalten

5.8.1. DapiDASetMode

Beschreibung
Dieser Befehl tbergibt ein Datenwert an einen Kanal eines 16-Bit D/A Wandlers.

Definition
void DapiDASet(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des D/A Wandlers an (0 ..)

data=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (16-Bit Datenwert ->
Datenwertebereich: 0-65535)

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

Dapi DASet (handl e, 0, 65535);

/] Setzt den 1. Ausgang des D) A Wandl ers auf maxi mal en Wert des gewdéhl t en Modus.
/] (bei ausgewahltem Mbodus ADDA MODE _UNI POL_10V wird der 1. Ausgang des D/ A
Wandl ers auf 10V geset zt)




5.8.2. DapiDAGetMode

Beschreibung
Dieser Befehl liest den eingestellten Modus eines D/A Wandlers zurtick.

Definition
ULONG DapiDAGetMode(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des D/A Wandlers an (0 ..)

Return-Wert
Modus des D/A Wandlers



5.8.3. DapiDASet

Beschreibung
Dieser Befehl Gbergibt ein Datenwert an einen Kanal eines 16-Bit D/A Wandlers.

Definition
void DapiDASet(ULONG handle, ULONG ch, ULONG data);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des D/A Wandlers an (0 ..)

data=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (16-Bit Datenwert ->
Datenwertebereich: 0-65535)

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

Dapi DASet (handl e, 0, 65535);

/1 Setzt den 1. Ausgang des DY A Vandl ers auf maxi mal en Wert des gewahl ten Modus.
[/ (bei ausgewdhl tem Mbdus ADDA MODE UNI POL_10V wird der 1. Ausgang des D/ A
Wandl ers auf 10V geset zt)




5.8.4. DapiDASetVolt

Beschreibung
Dieser Befehl setzt eine Spannung an einen Kanal eines D/A Wandlers.

Definition
void DapiDASetVolt(ULONG handle, ULONG ch, float data);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des D/A Wandlers an (0 ..)

data=Gibt die Spannung an, die eingestellt werden soll [V]

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

Dapi DASet Vol t (handl e, 0, 5,4321);
/] Setzt den 1. Ausgang des D) A Wandl ers auf 5,4321 V




5.8.5. DapiDASetmA

Beschreibung
Dieser Befehl setzt einen Strom an einen Kanal eines D/A Wandlers.

Definition
void DapiDASetmA(ULONG handle, ULONG ch, float data);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des D/A Wandlers an (0 ..)
data=Gibt den Strom an, der geschrieben wird [mA]

Return-Wert
Keiner

Bemerkung

Dieser Befehl ist Modul abhangig. Er funktioniert natirlich nur, wenn das Modul
auch den Strom-Modus unterstitzt.



5.8.6. DapiSpecialCmd_DA

Beschreibung

Dieser Befehl setzt die Spannungswerte bei einem Kanal beim Einschalten bzw.
nach einem Timeout eines D/A Wandlers (EEPROM-Konfiguration).

Definition
void DapiSpecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD_DA, cmd, ch, 0);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
ch=Gibt den Kanal des D/A Wandlers an (0, 1, 2, ..)

Zuriicksetzen der Einstellungen auf Default Konfiguration
cmd=DAPI| SPECIAL_DA_PAR_DA LOAD_DEFAULT

Speichern der Konfiguration in das EEPROM
cmd=DAPI| SPECIAL_DA PAR_DA_SAVE_EEPROM_CONFIG

Laden der Konfiguration aus dem EEPROM
cmd=DAPI| SPECIAL_DA PAR_DA_LOAD_EEPROM_CONFIG

Return-Wert
Keiner

Bemerkung
DAP|_SPECIAL_CMD_DA_PAR_DA _LOAD_DEFAULT

Mit diesem Befehl wird die Default Konfiguration eines D/A Wandlers geladen.
Der D/A Wandler hat jetzt als Ausgabespannung 0V.

DAP|_SPECIAL_DA_PAR_DA_SAVE_EEPROM_CONFIG

Mit diesem Befehl wird die aktuelle D/A Wandler Einstellung (Spannung/Strom-
Wert, Enable/Disable und D/A Wandler Modus) in das EEPROM gespeichert.

DAP|_SPECIAL_DA_PAR_DA_LOAD_EEPROM_CONFIG

Mit diesem Befehl wird der D/A Wandler, mit der im EEPROM gespeicherten
Konfiguration, gesetzt.

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_DA,
DAPI _SPECI AL_DA PAR DA LQAD DEFAULT, 1, 0);




/| Zur ickset zen der EEPROM Konfi gurati on auf Default Konfiguration bei Kanal

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_DA,
DAPl _SPECI AL_DA PAR DA SAVE EEPROM CONFIG 3, 0);
/] Spei chern der D/ A Wandl er Einstel |l ungen in das EEPROM bei Kanal 3.

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_DA,

DAPI _SPECI AL_DA PAR DA LOAD EEPROM CONFIG 2, 0);

/1 Setzen des D)A Wandl ers, nit der i m EEPROM gespei cherten Konfiguration bei
Kanal 2.

1.




5.9. PT100 Funktionen

5.9.1. DapiTempGet

Beschreibung
Dieser Befehl liest einen Temperatur Eingang.

Definition
float DapiTempGet(ULONG handle, ULONG ch);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls

ch=Gibt die Nummer des Eingangs an, der gelesen werden soll (0, 1, 2, 3, ..)

Return-Wert
Temperatur [°C]

Programmierbeispiel

r et =Dapi TenpCet (handl e, 0)
//gibt die Tenperatur von Kanal O zurick




5.10. Schrittmotoren Funktionen

5.10.1. Befehle mit DapiStepper Command

5.10.1.1. DAPI_STEPPER_CMD_GO_POSITION

Beschreibung

Hiermit wird eine bestimmte Position angefahren. Dieses Kommando darf nur
ausgefuhrt werden, wenn der Motor nicht "disabled" ist und kein Go_Position oder
Go_Referenz ausgefthrt wird.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_GO_POSITION,
position, 0, 0, 0);

Programmierbeispiel

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVMD GO PCSI TI ON, go_pos_par, O,
0, 0);




5.10.1.2. DAPI_STEPPER_CMD_GO_POSITION_RELATIVE

Beschreibung

Hiermit wird eine relative Position angefahren. Im Gegensatz zum Befehl
GO_POSITION, der eine absolute Position anfahrt, wird hier die momentane
Position bertcksichtigt. Dieses Kommando darf nur ausgefthrt werden, wenn der
Motor nicht "disabled" ist und kein Go_Position oder Go_Referenz ausgefuhrt
wird.

Definition
void DapiStepperCommand(handle, motor,

DAPI_STEPPER_CMD_GO_POSITION_RELATIVE, go_pos._rel_par, 0, 0, 0);

Programmierbeispiel

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD GO PCsI Tl ON_RELATI VE, 100,
0, 0, 0);

/I Mtor fahrt, von der aktuellen Position aus gesehen, 100 Schritte nach
rechts.




5.10.1.3. DAPI_STEPPER_CMD_SET_POSITION

Beschreibung

Dieses Kommando dient zum setzten der Motorposition. Die Auflosung betragt
1/16 Vollschritt. Dieses Kommando darf nur bei angehaltenem Motor verwendet
werden.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_SET_POSITION, parl,
0,0,0);

Parameter
parl = Motorposition



5.10.1.4. DAPI_STEPPER_CMD_SET_FREQUENCY

Beschreibung

Dieses Kommando dient zur Einstellung der Motorsollfrequenz. Die
Motorfrequenzregelung Gbernimmt dabei die Einhaltung der Beschleunigungs- /
Bremsrampe. Schrittverluste treten nicht auf. Die Motorsollfrequenz ist bezogen auf
Volischrittbetrieb. Uber das Vorzeichen wird die Richtung ausgewahit. Die
Motorsollfrequenz darf nicht Uber der Maxfrequenz liegen, ansonsten wird das
Kommando abgelehnt.

Bei geschlossenem Endschalterl 1&3t sich nur in positive Richtung verfahren, bei
geschlossenem Endschalter2 a3t sich nur in negative Richtung verfahren,
ansonsten wird das Kommando abgelehnt.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_SET FREQUENCY,
parl, O, O, 0);

Parameter
parl = Motorsollfrequenz [HZ]



5.10.1.5. DAPI_STEPPER_CMD_GET_FREQUENCY

Beschreibung

Dieses Kommando dient zum Abfragen der Motorfrequenz. Dieses Kommando
darf immer verwendet werden.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_GET_FREQUENCY,
parl, 0,0,0);

Return-Wert
Motorfrequenz [HZz]



5.10.1.6. DAPI_STEPPER_CMD_SET_FREQUENCY_DIRECTLY

Beschreibung

Dieses Kommando dient zur Einstellung der Motorfrequenz. Die
Motorfrequenzregelung Gbernimmt dabei keine Funktion. Fur die Einhaltung der
Beschleunigungs- / Bremsrampe ist der Anwender verantwortlich. Schrittverluste
konnen bei Nichteinhaltung auftreten.

Die Motorfrequenz ist bezogen auf Vollschrittbetrieb. Uber das Vorzeichen wird
die Richtung ausgewahit.

Die Frequenz darf nicht Uber der Maxfrequenz liegen.
Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,

DAPI_STEPPER_CMD_SET_FREQUENCY_DIRECTLY, parl, 0,0,0);

Parameter
parl = Motorfrequenz [Hz]



5.10.1.7. DAPI_STEPPER_CMD_STOP

Beschreibung
Dieses Kommando dient zum Anhalten des Motors, die Bremsrampe wird dabei
eingehalten.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_STOP, 0, 0, 0, 0);



5.10.1.8. DAPI_STEPPER_CMD_FULLSTOP

Beschreibung

Dieses Kommando dient zum sofortigen Anhalten des Motors, die Bremsrampe
wird dabei nicht eingehalten. Die Motorposition kann vielleicht danach nicht mehr
stimmen, da der Motor unkontrolliert angehalten wird.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_FULLSTOP, 0, 0, 0, 0);

Programmierbeispiel

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CMD FULLSTOP, 0, O, 0, 0);




5.10.1.9. DAPI_STEPPER_CMD_DISABLE

Beschreibung

Dieses Kommando dient zum disablen/enabeln des Motors, der Motor verfahrt
dann nicht mehr/oder wieder. Dieses Kommando darf nur bei Motorstillstand
benutzt werden.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_DISABLE, parl, 0, O,
0);

Parameter
parl = Disablemode (0O=Normale Funktion/ 1=Disable)



5.10.1.10. DAPI_STEPPER_CMD_SET_MOTORCHARACTERISTIC

Beschreibung
Hiermit werden neue Motor Konfigurationen gesetzt.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_SET_MOTORCHARACTERISTIC, parl, par2, 0, 0);

Parameter

Parameter-Stepmode setzen
parl=-DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STEPMODE
par2=0 (Vollschrittbetrieb)

par2=1 (Halbschrittbetrieb)

par2=2 (Viertelschrittbetrieb)

par2=3 (Achtelschrittbetrieb)

par2=4 (Sechzehntelschrittbetrieb)

Parameter-GO-Frequency setzen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOFREQUENCY

par2=Geschwindigkeit [Vollschritt / s] - bezogen auf Vollschritt Frequenz -
(Maximalwert=5000)

Parameter-Start-Frequency setzen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STARTFREQUENCY

par2=Startfrequenz [Vollschritt / s] - bezogen auf Vollschritt Frequenz -
(Maximalwert=5000)

Parameter-Stop-Frequency setzen
parl=DAP| STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STOPFREQUENCY

par2=Stopfrequenz [Vollschritt / s] - bezogen auf Vollschritt Frequenz -
(Maximalwert=5000)



Parameter-Max-Frequency setzen
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_MAXFREQUENCY

par2=Maximale Frequenz [Vollschritt / s] - bezogen auf Vollschritt Frequenz -
(Maximalwert=5000)

Parameter-Accelerationslope setzen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_ACCELERATIONSLOPE
par2=Beschleunigungsrampe [Vollschritt / 10ms] - (Maximalwert=1000)

Parameter-Decelerationslope setzen
parl=-DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_DECELERATIONSLOPE
par2= Bremsrampe [Vollschritt / 10ms] - (Maximalwert=1000)

Parameter-Phasecurrent setzen
parl=DAPI STEPPER_MOTORCHAR_PAR_PHASECURRENT
par2=Phasenstrom [mA] - (Maximalwert = 1500)

Parameter-Hold-Phasecurrent setzen
parl=DAP| STEPPER_MOTORCHAR_PAR_HOLDPHASECURRENT
par2=Phasenstrom bei Motorstillstand [mA] - (Maximalwert=1500)

Parameter-Hold-Time setzen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_HOLDTIME
par2=Zeit in der der Haltestrom fliel3t nach Motorstop [ms]
par2=-1/ FFFF hex/ 65535 dez (Zeit unendlich)

Parameter-Status-LED-Mode setzen

parl=DAP|_ STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STATUSLEDMODE
par2=Betriebsart der Status-LED

par2=0 = (MOVE - LED leuchtet bei Motorbewegung)

par2=1 = (HALT - LED leuchtet bei Motorstillstand)

par2=2 = (ENDSWL1 - LED leuchtet bei geschlossenen Endschalterl)

par2=3 = (ENDSW?2 - LED leuchtet bei geschlossenen Endschalter2)

par2=4 = (REFSW1 - LED leuchtet bei geschlossenen Referenzschalterschalterl)
par2=5 = (REFSW?2 - LED leuchtet bei geschlossenen Referenzschalterschalter2)



Parameter-Invert-END-Switchl setzen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_ENDSW1
par2=Invertiere Funktion des Endschalterl (O=normal/ 1=invertieren)

Parameter-Invert-END-Switch2 setzen
parl=DAP| STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_ENDSW?2
par2=Invertiere Funktion des Endschalter2 (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Invert-Ref-Switchl setzen
parl=DAP|_ STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_REFSW1
par2=Invertiere Funktion des Referenzschalterschalterl (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Invert-Ref-Switch2 setzen
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_REFSW2
par2=Invertiere Funktion des Referenzschalterschalter2 (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Invert-direction setzen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_DIRECTION
par2=Invertiere alle Richtungsangaben (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Endswitch-Stopmode setzen
parl= DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_ENDSWITCH_STOPMODE
par2=Einstellen des Stopverhaltens (O=Fullstop / 1=Stop)

Parameter-GoReferenceFrequency setzen (ACHTUNG: Dieser Parameter
wird nicht mehr unterstitzt!)
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY

Bemerkung: Dieser Parameter wird durch die nachfolgenden drei Parametern
vollstandig ersetzt.

Parameter-GoReferenceFrequnecyToEndSwitch setzen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_T
OENDSWITCH

par2=Geschwindigkeit, mit der der Enschalter angefahren wird (Frequenz
[Vollschritt / s] - (Maximalwert=5000))



Parameter GoReferenceFrequencyAfterEndSwitch setzen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_A
FTERENDSWITCH

par2=Geschwindigkeit, mit der vom Enschalter abgefahren wird (Frequenz
[Vollschritt / s] - (Maximalwert=5000))

Parameter GoReferenceFrequencyToOffset setzen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_T
OOFFSET

par2=Geschwindigkeit, mit der der optionale Offset angefahren wird (Frequenz
[Vollschritt / s] - (Maximalwert=5000))

Programmierbeispiel

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD _SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAP| _STEPPER MOTORCHAR PAR STEPMODE, 4,0, 0);
[/l Schrittnode (Voll-, Halb-, Viertel-, Achtel-, Sechszehntel schritt)

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR GOFREQUENCY, 1000, 0, 0) ;
[/l Schrittnode (Voll-, Halb-, Viertel-, Achtel-, Sechszehntel schritt)

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR STARTFREQUENCY, 100, 0, 0);
/] Startfrequenz [Vollschritt / s]

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD_SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR STOPFREQUENCY, 100, 0, 0) ;
Il Stopfrequenz [Vollschritt / s]

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD_SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR MAXFREQUENCY, 3500, 0, 0) ;
/1 meximal e Frequenz [Vol I schritt / s]

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR ACCELERATI ONSLOPE, 20, 0, 0) ;
/1 Beschl eunigun in [Vollschritten / ns]

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER_MOTORCHAR PAR DECELERATI ONSLOPE, 20, 0, 0) ;
/'l Bremsung in [Vollschritten / ns]

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR PHASECURRENT, 750, 0, 0) ;
/1 Phasenstrom [ mA]

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR HOLDPHASECURRENT, 500, 0, 0) ;
/'l Phasenstrom bei Mtorstillstand [ mA]

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR HOLDTI ME, 15000, 0, 0) ;




/1 Zeit in der der Haltestromflielt nach Motorstop [s]

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAP| _ STEPPER_MOTORCHAR PAR STATUSLEDMODE, O, 0, 0);
/] Betriebsart der Status-LED

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD _SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER _MOTORCHAR_PAR | NVERT_ENDSWL, O, 0, 0);
/'l invertiere Funktion des Endschalterl

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR | NVERT_ENDSV2, 0, 0, 0) ;
/! invertiere Funktion des Endschalter?2

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR | NVERT_REFSWL, 0,0, 0);
/1 invertiere Funktion des Referenzschalterschalterl

Dapi St epper Comrand( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR | NVERT_REFSV2, 0, 0, 0) ;
/1 invertiere Funktion des Referenzschalterschalter?2

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER_MOTORCHAR_PAR | NVERT_DI RECTI ON, 0, 0, 0);
Il invertiere alle R chtungsangaben

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD_SET_MOTORCHARACTERI STI C,
DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR ENDSW TCH STOPMODE, 0, 0, 0) ;
/] einstellen des Stopverhal tens

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR GOREFERENCEFREQUENCY_TCENDSW TCH, 100, 0, 0) ;
/1 Einstellung der Geschw ndigkeit, mt der zum Endschal ter angefahren wird.

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD_SET_MOTORCHARACTERI STI C,
DAP| _ STEPPER_MOTORCHAR PAR GOREFERENCEFREQUENCY AFTERENDSW TCH , 200, 0, 0) ;
/] Einstellung der Geschwi ndigkeit, mt der vom Endschal ter abgefahren w rd.

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVD SET MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR GOREFERENCEFREQUENCY TOCFFSET, 300, 0, 0);

/] Einstellung der Geschwi ndigkeit, mt der zum optional en O fset angefahren
wi rd.




5.10.1.11. DAPI_STEPPER_CMD_GET_MOTORCHARACTERISTIC

Beschreibung

Hiermit wird der Motorspezifische Parameter ausgelesen. Dieses Kommando darf
immer benutzt werden. Es teilt sich in Unterkommandos auf, die analog den
Parametern von DAPI_STEPPER_CMD_SET_MOTORCHARACTERISTIC sind.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_GET_MOTORCHARACTERISTIC, parl, 0, 0, 0);

Parameter
Parameter-Stepmode abfragen
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STEPMODE

Parameter-GO-Frequency abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOFREQUENCY

Parameter-Start-Frequency abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STARTFREQUENCY

Parameter-Stop-Frequency abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STOPFREQUENCY

Parameter-Max-Frequency abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_MAXFREQUENCY

Parameter-Accelerationslope abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_ACCELERATIONSLOPE

Parameter-Decelerationslope abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_DECELERATIONSLOPE

Parameter-Phasecurrent abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_PHASECURRENT



Parameter-Hold-Phasecurrent abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_HOLDPHASECURRENT

Parameter-Hold-Time abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_HOLDTIME

Parameter-Status-LED-Mode abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STATUSLEDMODE

Parameter-Invert-END-Switch1 abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_ENDSW1

Parameter-Invert-END-Switch2 abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_ENDSW?2

Parameter-Invert-Ref-Switch1 abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_REFSW1

Parameter-Invert-Ref-Switch2 abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_REFSW2

Parameter-Invert-direction abfragen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_DIRECTION

Parameter-Endswitch-Stopmode abfragen
parl= DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_ENDSWITCH_STOPMODE

Parameter-GoReferenceFrequency abfragen (ACHTUNG: Dieser Parameter
wird nicht mehr unterstitzt!)
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY

Bemerkung: Dieser Parameter wird durch die nachfolgenden drei Parametern
vollstandig ersetzt.

Parameter-GoReferenceFrequnecyToEndSwitch abfragen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_T
OENDSWITCH

Parameter GoReferenceFrequencyAfterEndSwitch abfragen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_A
FTERENDSWITCH



Parameter GoReferenceFrequencyToOffSet abfragen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_T
OOFFSET



Return-Wert

Parameter-Stepmode ablesen
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STEPMODE
return=0 (Vollschrittbetrieb)

return=1 (Halbschrittbetrieb)

return=2 (Viertelschrittbetrieb)

return=3 (Achtelschrittbetrieb)

return=4 (Sechzehntelschrittbetrieb)

Parameter-GO-Frequency
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOFREQUENCY
return=Geschwindigkeit [Vollschritt / s] - bezogen auf Vollschritt

Parameter-Start-Frequency
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STARTFREQUENCY
return=Startfrequenz [Vollschritt / s]

Parameter-Stop-Frequency
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STOPFREQUENCY
return=Stopfrequenz [Vollschritt / S]

Parameter-Max-Frequency
parl=DAPI_ STEPPER_MOTORCHAR_PAR_MAXFREQUENCY
return=maximale Frequenz [Vollschritt/ s]

Parameter-Accelerationslope
parl=DAPI STEPPER_MOTORCHAR_PAR_ACCELERATIONSLOPE
return=Beschleunigungsrampe [Vollschritten / ms]

Parameter-Decelerationslope
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_DECELERATIONSLOPE
return= Bremsrampe [Vollschritten / ms]



Parameter-Phasecurrent
parl=DAP| STEPPER_MOTORCHAR_PAR_PHASECURRENT
return=Phasenstrom [mA]

Parameter-Hold-Phasecurrent
parl=DAP| STEPPER_MOTORCHAR_PAR_HOLDPHASECURRENT
return= Phasenstrom bei Motorstillstand [mA]

Parameter-Hold-Time

parl=DAP|_ STEPPER_MOTORCHAR_PAR_HOLDTIME
return=Zeit in der der Haltestrom flie3t nach Motorstop [ms]
return=-1 / FFFF hex /65535 dez (Zeit unendlich)

Parameter-Status-LED-Mode

parl=DAP|_ STEPPER_MOTORCHAR_PAR_STATUSLEDMODE
return=Betriebsart der Status-LED

return=0 (MOVE - LED leuchtet bei Motorbewegung)

return=1 (HALT - LED leuchtet bei Motorstillstand)

return=2 (ENDSWL1 - LED leuchtet bei geschlossenen Endschalterl)

return=3 (ENDSW?2 - LED leuchtet bei geschlossenen Endschalter2)

return=4 (REFSW1 - LED leuchtet bei geschlossenen Referenzschalterschalterl)
return=5 (REFSW?2 - LED leuchtet bei geschlossenen Referenzschalterschalter2)

Parameter-Invert-END-Switch1
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_ENDSW1
return=Endschalterl wird invertiert (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Invert-END-Switch?2
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT _ENDSW2
return=Endschalter2 wird invertiert (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Invert-Ref-Switchl
parl=DAP|_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_REFSW1
return=Referenzschalterschalterl wird invertiert (O=normal / 1=invertieren)



Parameter-Invert-Ref-Switch2
parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_REFSW2
return=Referenzschalterschalter2 wird invertiert (O=normal / 1=invertieren)

Parameter-Invert-direction
parl=DAP| STEPPER_MOTORCHAR_PAR_INVERT_DIRECTION
return=Richtungsangaben werden invertiert (O=normal/ 1=invertieren)

Parameter-Endswitch-Stopmode
parl= DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_ENDSWITCH_STOPMODE
return=Einstellung des Stopverhaltens (O=Fullstop / 1=Stop)

Parameter-GoReferenceFrequnecyToEndSwitch

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_T
OENDSWITCH

return=Frequenz [Vollschritt / s]

Parameter GoReferenceFrequencyAfterEndSwitch abfragen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_A
FTERENDSWITCH

return=Frequenz [Vollschritt / s]

Parameter GoReferenceFrequencyToOffset abfragen

parl=DAPI_STEPPER_MOTORCHAR_PAR_GOREFERENCEFREQUENCY_T
OOFFSET

return=Frequenz [Vollschritt / s]

Programmierbeispiel

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,

DAPI _STEPPER_CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C, DAPI _STEPPER _MOTCRCHAR PAR_STEPMODE,
0, 0, 0);

// Schrittnode (Voll-, Halb-, Viertel-, Achtel-, Sechszehntel schritt)

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER MOTORCHAR _PAR GOFREQUENCY, 0, 0, 0);

/1 Schrittnode bei Mtorstop (Voll-, Halb-, Viertel-, Achtel-,
Sechszehnt el schritt)

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPl _STEPPER CVD GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR STARTFREQUENCY, 0, 0, 0);
/] Startfrequenz [Vollschritt / s]

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,




DAPl _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR STOPFREQUENCY, 0, 0, 0);
/] Stopfrequenz [Vollschritt / s]

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPI STEPPER CVD GET_MOTORCHARACTER! STI C,

DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR MAXFREQUENCY, 0, 0, 0);
/1 maxi mal e Frequenz [Vol |l schritt / s]

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPl _STEPPER CVD GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR ACCELERATI ONSLOPE, 0, 0, 0):
/] Beschl eunigun in [Vollschritten / ns]

val ue = Dapi St epper Cormand( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR DECELERATI ONSLCPE, 0, 0, 0);
I/ Bremsung in [Vollschritten / ns]

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER _MOTORCHAR PAR PHASECURRENT, 0, 0, 0);
/1 Phasenstrom [ mA]

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER _MOTORCHAR PAR HOLDPHASECURRENT, 0, 0, 0);
/1 Phasenstrom bei Mtorstillstand [ mA

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD GET_MOTORCHARACTERI STI C, DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR HOLDTI ME,
0, 0, 0);

/1 Zeit in der der Haltestromflieft nach Motorstop [s]

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPl _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR STATUSLEDMCDE, 0, 0, 0);
/] Betriebsart der Status-LED

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR | NVERT_ENDSW., 0, 0, 0);
/'l invertiere Funktion des Endschalterl

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,
DAPI STEPPER CVD GET_MOTORCHARACTER! STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR | NVERT _ENDSW2, 0, 0, 0);
/] invertiere Funktion des Endschal ter12

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CMD_GET_MOTORCHARACTER! STI C,

DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR | N\VERT_REFSWL, 0, 0, 0);
/1 invertiere Funktion des Referenzschalterschalterl

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,
DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,




DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR | NVERT _REFSW2, 0, 0, 0);
/'l invertiere Funktion des Referenzschalterschalter?2

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR | NVERT_DI RECTION, 0, 0, 0);
Il invertiere alle R chtungsangaben

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPI _STEPPER _MOTORCHAR PAR ENDSW TCH STCPMODE, 0, 0, 0);
/'l einstellen des Stopverhaltens

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPI _STEPPER CVD GET_MOTORCHARACTER! STI C,

DAPI _STEPPER _MOTORCHAR PAR GOREFERENCEFREQUENCY_TCENDSW TCH, 0, 0, 0);

/1 Abfrage der Geschwi ndigkeit, mt der der Endschalter angefahren wird.

val ue = Dapi St epper Conmand( handl e, not or,

DAPl _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,

DAPl _STEPPER MOTCRCHAR PAR GOREFERENCEFREQUENCY_AFTERENDSW TCH, 0, 0, 0) ;
/| Abfrage der Geschwi ndigkeit, mt der vom Endschal ter abgefahren wird.

val ue = Dapi St epper Command( handl e, not or,
DAPI _STEPPER CVD_GET_MOTORCHARACTERI STI C,
DAPI _STEPPER MOTORCHAR PAR GOREFERENCEFREQUENCY_TCOFFSET, 0, 0, 0);

/] Abfrage der Geschwi ndigkeit, nmit der der optionale O fset angefahren wird.




5.10.1.12.
DAPI_STEPPER_CMD_MOTORCHARACTERISTIC_EEPROM_SAVE

Beschreibung
Es wird die aktuelle Motorcharakteristik des Motors ins EEPROM abgespeichert.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_MOTORCHARACTERISTIC_EEPROM_SAVE, 0, 0, 0, 0);



5.10.1.13.
DAPI_STEPPER_CMD_MOTORCHARACTERISTIC_EEPROM_LOAD

Beschreibung
Es wird die Motorcharakteristik des Motors aus dem EEPROM geladen.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_MOTORCHARACTERISTIC_EEPROM_LOAD, 0, 0, 0, 0);



5.10.1.14.
DAPI_STEPPER_CMD_MOTORCHARACTERISTIC_LOAD_DEFAULT

Beschreibung
Es wird die Motorcharakteristik des Motors auf Defaultwerte zuriick gesetzt.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_MOTORCHARACTERISTIC_LOAD_DEFAULT, 0, 0, 0, 0);

Bemerkung

Die Defaultwerte sind folgende:

® Stepmode Vollschritt

® Schrittirequenz bei GoPosition [Vollschritt/ s]: 1000 Hz
¢ Startfrequenz [Vollschritt / s]: 200Hz

* Stopfrequenz [Vollschritt / s]: 200Hz

* Maximale Schrittfrequenz [Vollschritt / s]: 3000Hz

® Beschleunigungsrampe [Hz/10ms]: 10Hz/10ms

* Bremsrampe [Hz/10ms]: 10Hz/10ms

® Phasenstrom 0..1,5A [LmA]: 750mA

* Haltestorm 0..1,5A [1ImA]: 500mA

® Haltezeit O..unendlich [ms]: 15000ms

* Status_LEDfunktion: Move

® Funktion des Endschalterl: nicht invertiert

® Funktion des Endschalter2: nicht invertiert

® Funktion des Referenzschalterl: nicht invertiert

* Funktion des Referenzschalter2: nicht invertiert

* Funktion aller Richtungsangaben: nicht invertiert

* Endschaltermode: Fullstop

® Schrittirequenz bei GoReferenz [Vollschritt / s]: 1000 Hz



5.10.1.15. DAPI_STEPPER_CMD_GO_REFSWITCH

Beschreibung
Der Motor fahrt zur Referenzposition.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor, DAPI_STEPPER_CMD_GO_REFSWITCH,
parl, par2, par3, 0);

Parameter

Maogliche Werte fir parl: (werden mehrere bendtigt, missen die einzelnen addiert
werden)

DAP| STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF1
DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF2
DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_LEFT

DAPI| STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_RIGHT
DAPI|_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_GO_POSITIVE
DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_GO_NEGATIVE
DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_SET_POS_0
par2=Motorpositionsoffset (1/16 Vollschritt)

par3=Timeoutzeit [ms]

Bemerkung

Anfahren des Referenzschalters

Zunachst fahrt der Motor zur Referenzposition 1 oder 2 (siehe parl).

Hierbei kann angegeben werden, ob der Referenzschalter 1
(DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF1) oder der Referenzschalter 2
(DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF2) angefahren wird. Dabei laf3t

sich die Richtung wahlen in die der Motor startet. Mit dem Parameter
DAPI_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_GO_NEGATIVE wird nach links

und mit dem Parameter
DAPI STEPPER_GO_REFSWITCH _PAR_REF_GO_POSITIVE wird nach rechts
gestartet.

Hierbei wird die Geschwindigkeit
GOREFERENCEFREQUENCY_TOENDSWITCH benutzt (siehe

DapiStepperCommand_SetMotorcharacteristic).



Herausfahren aus dem Referenzschalter

Danach fahrt der Motor mit der Geschwindigkeit
GOREFERENCEFREQUENCY_AFTERENDSWITCH aus der Referenzposition
heraus. Dabei laf3t sich wahlen, ob der Motor die rechte oder linke Seite des

Referenzschalters anfahrt. Mit dem Parameter
DAP|_STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_LEFT wird die linke Kante
angefahren und mit dem Parameter
DAPI| STEPPER_GO_REFSWITCH_PAR_REF_RIGHT wird die rechte Kante
angefahren.

Optionales Anfahren eines Offsets

Nach dem Herausfahren aus dem Referenzschalter kann noch ein Offset
angefahren werden. Falls dieser Parameter nicht = 0 ist (par2), fahrt der Motor zu
diesem Offset mit der Geschwindigkeit
GOREFERENCEFREQUENCY_TOOFFSET.

Nullen der Position des Motors

Mit dem Parameter DAP| STEPPER_GO REFSWITCH PAR_SET POS 0
kann zusatzlich eingestellt werden, ob der Motor jetzt die Position O bekommit.

Programmierbeispiel

Dapi St epper Command( handl e, notor, DAPI _STEPPER CVMD GO REFSW TCH,

DAPI STEPPER GO REFSW TCH PAR REF1 + DAPI _STEPPER GO REFSW TCH PAR REF LEFT +
DAPI _STEPPER GO REFSW TCH_PAR REF QO PCSI Tl VE +

DAPI _STEPPER GO REFSW TCH _PAR SET PGS 0, 0, 15000, 0);




5.10.1.16. DAPI_STEPPER_CMD_GET_CPU_TEMP

Beschreibung
Die Temperatur des CPU wird abgefragt.

Definition
ULONG DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_GET_CPU_TEMP, 0, 0, 0, 0);

Parameter
cmd=DAPI_STEPPER_CMD_GET_CPU_TEMP

Return-Wert
Temperatur [°C]



5.10.1.17. DAPI_STEPPER_CMD_GET_MOTOR_SUPPLY_VOLTAGE

Beschreibung
Hiermit wird die Versorgungsspannung des Motors abgefragt.

Definition
DapiStepperCommand(handle, motor,
DAPI_STEPPER_CMD_GET_MOTOR_SUPPLY_VOLTAGE, 0, 0, 0, 0);

Parameter
cmd=DAPI_STEPPER_CMD_GET _MOTOR_SUPPLY_VOLTAGE

Return-Wert
Motorversorgungsspannung in [mV]



5.10.2. Status abfragen mit DapiStepperGetStatus

5.10.2.1. DAPI_STEPPER_STATUS_GET_ACTIVITY

Beschreibung

Hiermit werden verschiedene Statusinformationen (z.B. die Aktivitat des
Motorstroms, etc.) abgefragt.

Definition
ULONG DapiStepperGetStatus(handle, motor,
DAP|_STEPPER_STATUS_GET_ACTIVITY);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

motor=Nummer des anzusprechenden Motors

Return-Wert

Bit Command Beschreibung
0 DISABLE Motor darf nicht verfahren
1 MOTORSTROMACTIV Motorstrom ist aktiv
2 HALTESTROMACTIV Haltestrom ist aktiv
3 GOPOSITIONACTIV GoPosition ist akitv
4 GOPOSITIONBREMSEN GoPosition Bremsung ist aktiv
5 GOREFERENZACTIV GoReference ist aktiv
Programmierbeispiel
ret = Dapi St epper Get St at us(handl e, notor, DAPI _STEPPER STATUS GET_ACTI VI TY);




5.10.2.2. DAPI_STEPPER_STATUS_GET_POSITION

Beschreibung
Hiermit wird eine bestimmte Position abgelesen.

Definition
ULONG DapiStepperGetStatus(handle, motor, cmd);

Parameter
cmd=DAPI_STEPPER_STATUS GET_POSITION

Return-Wert
Es wird die aktuelle Motorposition in 1/16 Schritteinheiten zuriickgegeben

Programmierbeispiel

val ue = Dapi St epper Get St at us(handl e, nmotor, DAPlI _STEPPER STATUS_GET_PCSI Tl QN);




5.10.2.3. DAPI_STEPPER_STATUS_GET_SWITCH

Beschreibung
Hiermit wird der Zustand der Schalter abgefragt.

Definition
ULONG DapiStepperGetStatus(handle, motor, cmd);

Parameter
cmd=DAPI _STEPPER_STATUS GET_SWITCH

Return-Wert

Es wird der Zustand der Schalter zuriickgeliefert:

Bit0: ENDSCHALTER1; 1 = Endschalterl ist geschlossen
Bitl: ENDSCHALTER?Z2; 1 = Endschalter2 ist geschlossen
Bit2: REFSCHALTERL,; 1 = Referenzschalterl ist geschlossen
Bit3: REFSCHALTERZ; 1 = Referenzschalter2 ist geschlossen

Programmierbeispiel
pos = Dapi St epper Get St at us(handl e, notor, DAPI _STEPPER STATUS GET_SW TCH);




5.10.3. DapiStepperCommandEx

Beschreibung
Dieser erweiterte Befehl steuert Schrittmotoren an.

Definition

ULONG DapiStepperCommandEx(ULONG handle, ULONG motor, ULONG cmd,
ULONG

parl, ULONG par2, ULONG par3, ULONG par4, ULONG par5, ULONG par6, ULONG
par7);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
motor=Nummer des anzusprechenden Motors

cmd=Erweitertes Kommando

parl..7=Erweiterte kommandoabhéngige Parameter (s. Bemerkung)

Bemerkung
Siehe delib.h fur die erweiterten Kommandos und den zugehérigen Parametern.



5.11. Ausgabe-Timeout verwalten

5.11.1. DapiSpecialCMDTimeout

Beschreibung
Dieser Befehl dient zum Setzen der Timeout-Zeit

Definition
DapiSpecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD_TIMEOUT, cmd, parl, par2);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls

Timeout-Zeit setzen

cmd=DAPI| SPECIAL_CMD_TIMEOUT _SET VALUE_SEC
parl=Sekunden [s]

par2=Millisekunden [100ms] (Wert 6 bedeutet 600ms)

Timeout aktivieren setzen
cmd=DAPI| SPECIAL_CMD_TIMEOUT_ACTIVATE

Timeout deaktivieren setzen
cmd=DAPI_SPECIAL_CMD_TIMEOUT _DEACTIVATE

Return-Wert
Keiner

Programmierbeispiel

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_TI MEQUT,
DAPI _SPECI AL_TI MEQUT_SET_VALUE_SEC, 3, 7);
//Die Zeit des Tineouts wird auf 3, 7sek geset zt.

Dapi Speci al Comrand( handl e, DAPI _SPECI AL_CNMVD_TI MEQUT,
DAPI _SPECI AL_TI MEQUT_ACTI VATE, 0, 0);
//Der Timeout wird aktiviert.

Dapi Speci al Command( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_TI MEQUT,
DAPI _SPECI AL_TI MEQUT_DEACTI VATE, 0, 0);
[/ Der Timeout wird deaktiviert.




5.11.2. DapiSpecialCMDTimeoutGetStatus

Beschreibung
Dieser Befehl dient zum Auslesen des Timeout-Status.

Definition
ULONG DapiSpecialCommand(handle, DAPI_SPECIAL_CMD_TIMEOUT,
DAP|_SPECIAL_TIMEOUT_GET_STATUS, 0, 0);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls

Return-Wert

Return=0 (Timeout ist deaktivert)
Return=1 (Timeout ist aktiviert)
Return=2 (Timeout hat stattgefunden)

Programmierbeispiel

status = Dapi Speci al Conmand( handl e, DAPI _SPECI AL_CVD_TI MEQUT,
DAPI _SPECI AL_TI MEQUT_GET_STATUS, 0, 0);
/| Abfrage des Ti meout - St at us.




5.12. Register Schreib-Befehle

5.12.1. DapiWriteByte

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Schreibbefehl auf das Modul aus.

Definition
void DapiWriteByte(ULONG handle, ULONG adress, ULONG value);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll
value=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (8 Bit)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfigung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.12.2. DapiWriteWord

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Schreibbefehl auf das Modul aus.

Definition
void DapiWriteWord(ULONG handle, ULONG adress, ULONG value);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll
value=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (16 Bit)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfugung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.12.3. DapiWriteLong

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Schreibbefehl auf das Modul aus.

Definition
void DapiWriteLong(ULONG handle, ULONG adress, ULONG value);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll
value=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (32 Bit)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfugung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.12.4. DapiWriteLongLong

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Schreibbefehl auf das Modul aus.

Definition
void DapiWriteLongLong(ULONG handle, ULONG adress, ULONGLONG value);

Parameter

handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll
value=Gibt den Datenwert an, der geschrieben wird (64 Bit)

Return-Wert
Keiner

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfugung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.13. Register Lese-Befehle

5.13.1. DapiReadByte

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Lese-Befehl auf das Modul aus.

Definition
ULONG DapiReadByte(ULONG handle, ULONG adress);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines gedtffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll

Return-Wert
Inhalt des zu lesenden Registers (8 Bit)

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfugung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.13.2. DapiReadWord

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Lese-Befehl auf das Modul aus.

Definition
ULONG DapiReadWord(ULONG handle, ULONG adress);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll

Return-Wert
Inhalt des zu lesenden Registers (16 Bit)

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfigung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.13.3. DapiReadLong

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Lese-Befehl auf das Modul aus.

Definition
ULONG DapiReadLong(ULONG handle, ULONG adress);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll

Return-Wert
Inhalt des zu lesenden Registers (32 Bit)

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfigung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.13.4. DapiReadLongLong

Beschreibung
Dieser Befehl fuhrt einen direkten Register Lese-Befehl auf das Modul aus.

Definition
ULONGLONG DapiReadLongLong(ULONG handle, ULONG adress);

Parameter
handle=Dies ist das Handle eines geotffneten Moduls
adress=Adresse, auf die zugegriffen werden soll

Return-Wert
Inhalt des zu lesenden Registers (64 Bit)

Bemerkung

Dies sollte nur von erfahrenen Programmieren benutzt werden. So kann auf alle zur
Verfigung stehenden Register direkt zugegriffen werden.



5.14. Programmier-Beispiel

// kkhkkkkhkhkhkhkhkhkhhkkhkhkhhhhhkhkhkhhhkhkhkhhhdkhkhhkkhkhkhhhkhkhkhhkhhkhhhhhkhkhhhkdkhkhkhkkhdddhkkkhkkk * ****x
// Rk Rk R R S S S R T S S R S S R
// Rk Rk R R S Sk R R Sk kR R R i kR kS kR R R
// Rk R R R R S Sk Sk Sk R R R S Sk kR R R e S Rk Rk R Sk R e S kR R S kR R

// Rk R R R S S S S R R Sk R R e S R R R R R e S S kR Sk kR R Sk kS R Ok Rk R e O S kS S R O

/1

/1 (c) DED TEC GnbH, 2009

I/

/1 web: http://ww. deditec.de
/1

// mail: vertrieb@leditec.de
/1

/1

/1

/] dtapi _prog_beispiel _i nput _out put. cpp
/1

Il

// Rk Rk R R S S R R T i R S R
// Rk Rk R R S S Sk R R Sk ki R R R i kR S kR R S kR
// Rk R R R R Sk Sk Sk Sk kR R Sk kR R R e S Rk kR e S kS kR R S O R Ok kR
// Rk R R S S S R Sk Sk R R e S R kR R R e e S S R Sk kR R Sk kR Ok Rk e S O S kR kS R O

// Fhkkhkkhkhkhkhkhkhhkhkhhkdhhkhrhhhkdhhkhhhkhhkdhhkhrhkhrdhhkdrhhrdhkhkhrhkhrdhkhkhrhkhrdhkkdrhhxdkxk

I

I

/1 Fol gende Bi bl i ot heken bei m Li nken mit einbinden: delib.lib

// Dies bitte in den Projekteinstellungen (Projekt/Einstellungen/Linker (Coj ekt -
Bi bl i ot hek- Modul e) .. letzter Eintrag konfigurieren

#i ncl ude <wi ndows. h>

#i ncl ude <stdio. h>

#i ncl ude "coni o. h"

#i ncl ude "delib. h"
B

voi d mai n(voi d)
{
unsi gned | ong handl e;

unsi gned | ong dat a;

unsi gned | ong anz;

unsi gned |long i;

unsi gned | ong chan;

A e
/1 USB- Modul of f nen

handl e = Dapi QpenMbdul e(USB_I nt erf ace8, 0) ;
printf("USB_Interface8 handle = %\n", handle);

i f (handl e==0)

{
/1 USB Modul wurde nicht gefunden

printf("Mdul konnte nicht gedffnet werden\n");
printf("TASTE fur weiter\n");

getch();




return;
}
[/ Zum Testen - ein Ping senden

B e R T
printf("PINGN");

anz=10;

for(i=0;i!=anz; ++i)

{
dat a=Dapi Pi ng( handl e, i);
i f(i==data)

{
/[l K
printf(".");
}
el se
{
/1 No answer
printf("E");
}

}
printf("\n");

A e T R T
/1 Einen Wert auf die Ausgédnge schrei ben
data = 255;

Dapi Wit eByt e(handl e, 0, data);
printf("Schrei be auf Adresse=0 dat en=0x%\n", data);

R e T
/] Ei nen Wert auf di e Ausgange schrei ben
data = 255;

Dapi WiteByte(handl e, 1, data);
printf("Schrei be auf Adresse=0 dat en=0x%\n", data);

e L T T
/1 Einen Wert auf die Ausgédnge schreiben
data = 255;

Dapi WiteByte(handl e, 2, data);

printf("Schrei be auf Adresse=2 dat en=0x%\n", data);

L A e I
/1 Einen Wert von den Ei ngangen | esen

data = (unsigned | ong) Dapi ReadByte(handl e, 0);
printf("Cel esene Daten = 0x%\n", data);

A
/]l Einen A/D Wert |esen

chan=11; // read chan. 11

dat a = Dapi ReadWor d( handl e, Oxff010000 + chan*2);
printf("Adress=%, ret=% volt=%\n", chan, data, ((float) data) / 1024*5);//
Bei 5 Volt Ref

A
/1 Modul w eder schliessen

Dapi A oseMbdul e( handl e) ;

printf("TASTE fur weiter\n");

getch();

return ;

}




Anhang



6. Anhang

6.1. Revisionen

Rev 1.00 Erste Anleitung

Rev 1.01 Erweiterung flexibles Steckverbindersystem
Uberarbeitung der Blockschaltbilder

Rev1.1 Software Installation

Rev1.2 Erganzung RO-AD16_ISO

Rev1.3 Anderung Konfiguration seriell / CAN

Rev1.4 Erweiterung Kapitel Stepper

Rev 1.5 Anderung Abschnitt CAN-Interface Einstellungen

Rev 1.6 Kapitel 2.2.2.3 um CAN/SER Adapter erweitert

Rev 1.7 Manual wurde um Ethernet Interface erweitert

Rev 2.00 Designanderung

Rev 2.01 Neuer Stepper Befehl

"DAPI_STEPPER_CMD_GO_POSITION_RELATIVE"
Ergénzung des Return-Werts bei Befehl
"DAPI_STEPPER_STATUS_GET_ACTNITY"
Erganzung des Parameters Hold-Time (Zeit unendlich)

bei Befehl
"DAPI_STEPPER_CMD_SET_MOTORCHARACTERISTIC"
Rev 2.02 Erweiterung um Kapitel "RO-O8-R8" und
neuer DO-Befehl "DapiDOSetl WithTimer"
Rev 2.03 Neue Verwaltungsfunktion "DapiGetDELIBVersion",

neuer DI Befehl "DapiSpecialCounterLatchAll",
"DapiSpecialCounterLatchAllWithReset" und
Erganzung der Modi bei "DapiDIGetCounter”

Rev 2.04 Kapitel Abmessung der RO-Serie hinzugefigt
Rev 2.05 PT100 Modul ins Manual aufgenommen
Rev 2.06 Kapitel "Firmware Update" hinzugefigt,

Kapitel "Software" tUberarbeitet



6.2. Urheberrechte und Marken

Linux ist eine registrierte Marke von Linus Torvalds.

Windows CE ist eine registrierte Marke von Microsoft Corporation.

USB ist eine registrierte Marke von USB Implementers Forum Inc.

LabVIEW ist eine registrierte Marke von National Instruments.

Intel ist eine registrierte Marke von Intel Corporation.

AMD ist eine registrierte Marke von Advanced Micro Devices, Inc.

ProfiLab ist eine registrierte Marke von ABACOM Ingenieurbiro GbR.

iISpVM System ist eine registrierte Marke von Lattice Semiconductor Corporation

Visual-C/C++, -C#, -Basic, -Basic.NET sind registrierte Marken von Microsoft
Corporation.

Delphi ist eine registrierte Marke von Borland Software Corporation.
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