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Глава 6
Mesa Мастера Настройки
PNCconf сделали, чтобы помочь построить конфигураций, использующих конкретные Mesa Ничего I/O продукции.
Может создать замкнутый цикл следящих системах или на оборудовании шаговых систем. Он использует аналогичный подход к мастера, как Stepconf (используется для программное обеспечение ступая, параллельный порт driven systems).
PNCconf все еще находится в стадии разработки (Бета) так что есть некоторые ошибки и недостатки возможностей. Пожалуйста, сообщайте об ошибках и предложения к LinuxCNC страницы форума или mail-list.
Существует два поезда мысли при использовании PNCconf:
Одним из них является использование PNCconf всегда настройте вашу систему, если вы решите изменить параметры, обновить PNCconf и позволить ему Настройка новых опций. Это будет хорошо работать, если ваш компьютер является довольно стандартным, и вы можете использовать пользовательские файлы для добавления номера в стандартную комплектацию. PNCconf пытается работать с вами в этом отношении.
Второй-использовать PNCconf построить config, которая близка к тому, что вы хотите, и затем вручную отредактировать все, чтобы адаптировать его к вашим потребности. Это выбор, если вы нуждаетесь изменения, выходящие за рамки PNCconf сфера, или просто хотите возиться с / узнать : об LinuxCNC
Переход между страницами мастера с " вперед", " назад", а кнопки " отмена " есть также кнопка " Справка", что дает некоторую помощь информация об страниц, графики и вывода страницы.


Совет
PNCconf на странице справки должны иметь последнюю информацию и дополнительные сведения.
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Пошаговые Инструкции
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Рис. 6.1: PnCConf Заставки


6.1 Создание или Редактирование
Это позволяет вам выбрать один из раннее сохраненной конфигурации или создать новый. Если вы выберите Изменение конфигурации и затем нажмите следующий файл поле выбора покажет. Pncconf предварительно выбирает последний сохраненный файл. Выбрать файл config, которые вы хотите редактировать. Она также позволяет можно выбрать ярлык на рабочем столе / параметры запуска. Ярлык на рабочем столе будет поместить значок папки на рабочем столе, которые указывают на вашу новые файлы конфигурации. В противном случае вам придется смотреть в домашней папке под emc2/configs.
На Столе launcher будет добавить иконку на рабочем столе для запуска ваш конфигурационный файл непосредственно. Вы также можете запустить его под Приложения/cnc/emc2, и выбрать имя конфигурации.
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6.2 Основные Сведения о Машине
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Рис. 6.2: Основные PnCConf

Machine Basics

 Машина Основы
Если вы используете имена с пробелами PNCconf будет заменить пробелы на символ подчеркивания (как свободный правило Linux не любит пробелы в имена) выберите оси конфигурации - это выбирает, какой тип машины вы здания и то, что осей. В Машина единиц selector позволяет вводить данные метрических и имперских единиц на следующих страницах.


Совет
По умолчанию не преобразуются при использовании показателя, поэтому убедитесь, что это нормальные значения!


Computer Response Time

Компьютер, Время Отклика
Серво период закладываются биться сердце (пульс, частота) системы. Задержка относится к количеству раз, когда компьютер может быть длиннее в тот период. Как и на железной дороге, LinuxCNC требует все на очень жесткой и последовательной линии времени или плохие вещи бывает. LinuxCNC использует операционная система реального времени, которая просто означает, что она имеет низкую латентность ( опоздание ) время отклика при LinuxCNC требует от своих расчетов и когда делаешь LinuxCNCs расчетам, оно не может быть прервано по запросов с более низким приоритетом (например, данные, вводимые пользователем экранные кнопки или рисования и т.д.).
Тестирование задержка-это очень важно, и главное, чтобы проверить рано. К счастью, с помощью Mesa карты, чтобы сделать работу, на которую требует быстрых время отклика (кодер подсчета и генерации ШИМ) мы можем вынести гораздо больше задержка тогда, если мы используется параллельный порт для этих вещей. Стандартный тест в LinuxCNC проверка БАЗОВОГО периода задержки (хотя мы не используем базовый период). Если вы нажмете кнопку тест базового периода джиттер", запускает тест задержки окна ( вы можете также загрузить непосредственно из приложения/cnc панели ). Тест упоминает, чтобы запустить его в течение нескольких минут, но дольше лучше рассмотреть 15 минут минимум ночлег и даже лучше. В это время использовать компьютер, чтобы загрузить вещи, использовать чистая, использовать USB и т.д., мы хотим знать, в худшем случае задержки и выяснить, если какой-либо конкретной деятельности больно наш задержки. Мы нужно смотреть на базовый период колебания. Все, что под 20000 отлично - можно даже сделать быстрое программное обеспечение, наступая на машина 20000 - 50000 еще хорошо программного обеспечения для активизации и хорошо для нас. 50000 - 100000, правда, не очень большой, но может по-прежнему использоваться с оборудованием карт ведение оперативного реагирования вещи. Так что все под 100000 полезной для нас. Если задержки разочарование или вы получите плохие икота периодически вы все равно можете быть в состоянии улучшить его.


Совет
Есть пользователь, составленный перечень оборудования и задержки, полученные на LinuxCNC вики : http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/- emcinfo.pl?Задержка-Тест, Пожалуйста, попробуйте добавить свои данные в список. Также на этой странице приведены ссылки на информацию о фиксации некоторых проблем с задержками.


Теперь мы счастливы, что с задержкой, и надо выбрать servo период. В большинстве случаев серво период 1000000 ns нормально ( что дает 1 кГц servo скорости вычислений - 1000 вычислений в секунду) при создании замкнутого цикла серво системы управления крутящий момент (текущий), а затем скорость (напряжение) быстрее бы лучше - что-то вроде 200000 (5 кГц скорости вычислений). В проблема с понижением servo курса в том, что оно оставляет меньше времени, доступного для компьютера, чтобы делать другие вещи, кроме LinuxCNC s расчеты. Как правило, меню (ГИП) становится менее чувствительным. Вы должны решить, на баланс. Имейте в виду, что если вы настроитесь вашей замкнутой системы сервопривода затем изменить servo период вам, возможно, понадобится настроить их снова.


I/O Control Ports/Boards

 I/O Порты Управления/Boards
PNCconf может настраивать автоматы, которые имеют до двух Mesa доски и трех параллельных портов. Параллельные порты могут использоваться только для простых низкой скорости (servo ставка) ввода/вывода.
Меса
Вы должны выбрать по крайней мере один Mesa Совет, как PNCconf не будет настраивать параллельные порты рассчитывать энкодеры или выходной шаг или ШИМ-сигналов. Mesa-карт, доступных в окне выбора основаны на том, что PNCconf находит для прошивки на систем. Есть варианты, чтобы добавить custom firmware и/или черный список (игнорировать) некоторые прошивки или плат, используя предпочтения файл. Если не находится встроенного PNCconf покажет предупреждение и использование внутреннего образца прошивки - нет тестирование будет возможно.
Следует обратить внимание, что если вы выбираете два PCI Mesa карт в настоящее время не существует способа предсказать, какие карты 0 и который 1 - вы должны тест - перемещение карты могли бы изменить их порядок. При настройке с двумя картами обе карты должны быть установлены для тестов функции.
Параллельный Порт До 3 параллельных портов (именуемые parports) может быть использован в качестве простого ввода-вывода. Вы должны указать адрес параллельного порта. Вы можете либо введите Linux параллельный порт системы нумерации (0,1 или 2) или введите действительный адрес. Адрес на борту параллельного порта часто 0x0278 или 0x0378 (написано в шестнадцатеричном формате), но могут быть найдены на странице BIOS. BIOS страница не найдена когда вы начинаете ваш компьютер, вы должны нажать клавишу, чтобы ввести его (например, F2). На странице BIOS можно найти параллели адрес порта и установить режим например, SPP, EPP, и т.д. на некоторых компьютерах эта информация отображается в течение нескольких секунд во время запуска вверх. Для параллельного порта, PCI карты адресов можно найти, нажав параллельного порта адрес кнопку " искать". Это всплывает вывести список всех PCI-устройств, которые могут быть найдены. Там должна быть ссылка на устройство на параллельном порту с перечнем адресов. Одним из этих адресов должно работать. Не все PCI параллельные порты работают должным образом. Любой тип может быть выбран как в (максимальное количество входных линий) или out (максимальная сумма вывода) 

GUI Frontend list

 GUI Frontend список 

Это задает графическое отображение экранов LinuxCNC будет использовать. Каждый из них имеет различные опции.
AXIS  ОСИ
• полностью поддерживает токарных станков.

• является самым развитым и используются интерфейс
• предназначен для использования с мышью и клавиатурой
• tkinter на основе так интегрирует PYVCP (python based виртуальные панели управления) естественно.
• 3D графическое окно.
• позволяет VCP интегрированных на стороне или в центр

TOUCHY  сенсор
• Сенсорный был разработан для использования с сенсорным экраном, какой-то минимальной физической выключатели и MPG колесо.
• требует цикла-начать, прервать, и однократных сигналов и кнопки
• Она также требует от общей оси, MPG, бег трусцой, чтобы быть выбранным.
• настройки GTK так интегрирует ПОЛЯНЕ VCP (virtual control panels) естественно.
• позволяет VCP панели, интегрированные в центре Вкладки
• не имеет графического окна
• вид может быть изменен с пользовательские темы

MINI  МИНИ
• стандарт на OEM машин Sherline
• не использовать Estop
• отсутствие интеграции VCP 

TkLinuxCNC
• hi отличие от ярко-синего экрана
• отдельное окно графика
• отсутствие интеграции VCP


6.3 Внешней Конфигурации
Эта страница позволяет вам выбрать внешние элементы управления, такие, как бег трусцой и переопределения.
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Рисунок 6.3: GUI Внешних


Если вы выберите Джойстик для бега трусцой, Вы будете нуждаться в нем всегда на связи для LinuxCNC для загрузки. Использование аналоговых джойстиков для полезной бег вы, вероятно, необходимо добавить пользовательский HAL код. MPG бега требует импульсный генератор подключен к MESA счетчик энкодера. Дублирование элементов управления можно либо с помощью импульсного генератора (MPG) или переключатели (таких как rotary dial). Внешние кнопки может использоваться с переключателем на основе OEM джойстик.

Joystick jogging

 Джойстик бег трусцой
Требует пользовательских устройств правило, установленного в системе. Это файл, который LinuxCNC использует для подключения к LINUX список устройств. PNCconf поможет сделать этот файл.
Поиск устройства правило будет искать систему правил, вы можете использовать это, чтобы найти имя устройства вы уже построили   PNCconf.
Добавить правило устройств позволит вам настроить новое устройство, следуя подсказкам. Вам потребуется устройство доступно.
тестовое устройство позволяет загружать в устройство, см. pin-имена и проверьте его функции halmeter. джойстик бег использует HALUI и hal_input компонентов.

External buttons

 Внешние кнопки позволяет бег оси с простых кнопок в указанное jog ценам. Вероятно, лучше для быстрого бега.


MPG Jogging

 MPG бег трусцой
Позволяет использовать Ручной Генератор Импульсов для перемещения оси машины.
MPG это часто встречаются на коммерческого класса машин. Они выводят квадратура импульсов, которые могут быть подсчитаны с MESA счетчик энкодера. PNCconf позволяет MPG на ось или один MPG общей для всех осей. Он служит для выбора jog скорость с помощью переключателей или одной скорости.
Дискретные за шагом вариант использует mux16 компонента. Этот компонент имеет функции, такие как подавление дребезга и серый код чтобы помочь фильтр raw вход коммутатора.


Overrides

 Переопределяет 

PNCconf позволяет переопределения скорость подачи и/или скорость вращения шпинделя с помощью импульсного генератора (MPG) или переключатели (например, поворотные).


6.4 Настройка графического интерфейса пользователя
Здесь вы можете задать значения по умолчанию для отображения экранов, добавить виртуальные панели управления (ПДС), а также некоторые LinuxCNC варианты..
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Рисунок 6.4: Настройка графического интерфейса пользователя

Frontend GUI Options Опции внешнего интерфейса пользователя
Параметры по умолчанию позволяет целом по умолчанию выбран на любой экран.
AXIS ОСЬ значений по умолчанию параметры, относящиеся к ОСИ. Если вы выбираете размер , положение или сила максимизации функции потом будет PNCconf прошу, если это нормально, чтобы перезаписать файл настройки (.axisrc). Если вы вручную добавлены команды в этот файл нормально это позволяют. Положение и силу max можно использовать для перемещения ОСИ для второго монитора, если система в состоянии.
Сенсорный умолчанию используются параметры, относящиеся к сенсорам. Большинство сенсоров-Обидчивый параметры могут быть изменены, в то время как Обидчивый выполняется с помощью на странице настроек. Обидчивый использует GTK нарисовать свой экран, и поддерживает темы GTK. Темы контролирует основные выглядеть и чувствую программы. Вы можете загрузить темы из сети или редактировать их самостоятельно. Есть список текущих темы на компьютер, который вы можете выбрать от. Чтобы помочь часть текста, чтобы выделиться PNCconf позволяет вам переопределить Темы в значения по умолчанию. Положение и силу макс опции могут быть использованы для перемещения Обидчивый для второго монитора, если система в состоянии.

VCP options

 VCP опции
Виртуальные Панели Управления (VCP) позволяет добавлять пользовательские элементы управления и индикаторы на экране. ОСИ и Обидчивый может интегрировать эти элементы управления внутри экрана в обозначенных позиций. Существует два вида VCPs - pyVCP который использует Tkinter рисовать экран и ПОЛЯНА VCP, что использует GTK рисовать на экране.

PyVCP
PyVCPs экран XML-файл может быть ручной работы. PyVCPs естественно вписываются в с ОСИ, как они оба будут использовать TKinter.
ХЭЛ контакты создаются для user to connect to внутри пользовательских файлов HAL. Существует образца шпинделя панели дисплея пользователю использовать как есть или строить. Вы можете выбрать пустой файл, который в дальнейшем можно добавить элементы управления и виджетов, или выберите шпиндель дисплей образца, который будет отображать скорость вращения шпинделя и указать, если шпиндель на просил скорость.
PNCconf будет Подсоедините соответствующий шпинделя дисплей HAL булавки для вас. Если вы используете ОСИ затем будет интегрирована панель на правой стороне. Если не с помощью ОСИ, то панель будет отдельным изолированным от frontend экрана.
Вы можете использовать геометрию параметры, как размер и переместить панель, например, чтобы переместить его на второй экран, если система способный. Если вы нажмете образец Отображения кнопок панели размер и параметры размещения будут исполнены.


GLADE VCP

 Рабочий стол VCP Виртуальные Панели Управления
ПОЛЯНА VCPs помещается естественно внутри ОБИДЧИВЫЙ экране, как они оба будут использовать GTK их рисовать, но и изменение ПОЛЯНА
VCP теме можно сделать так, чтобы смесь хорошо в ОСИ. (попробуйте Redmond)
Он использует графический редактор для построения XML-файлы. ХЭЛ контакты создаются для user to connect to, внутри их таможенной ХЭЛ файла.
ПОЛЯНА VCP также позволяет гораздо более сложные (и сложных) программирования взаимодействия, которые в настоящее время PNCconf не использует. (см. ПОЛЯНЕ VCP в руководстве) PNCconf содержит образцы панелей для пользователя, чтобы использовать как есть или строить. С ПОЛЯНЫ VCP PNCconf позволит вам выбрать различные варианты на ваш пример экрана.
В поле образец вариантов выбрать те, которые вы бы хотели. Нулевой используйте кнопки HALUI команды, которые вы можете редактировать позже в HALUI разделе.
Авто Z touch также требует classicladder touch-off program и зонд input selected. Это требует токопроводящие touch-выключить плиту и заземленный токопроводящий инструмент. За идею о том, как она работает см.:
http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/emcinfo.pl?ClassicLadderExamples#Single_button_probe_touchoff
Под Опции, размер, положение и силу max можно использовать на изолированном панели для таких вещей, как размещение экран второго монитора, если система в состоянии.
Вы можете выбрать темы GTK, которая устанавливает основные выглядеть и чувствовать себя на панели. Обычно вы хотите, чтобы это соответствует frontend экран. Эти параметры будут использоваться при нажатии на Дисплей sample. С ПОЛЯНЫ VCP в зависимости от frontend экран, вы можете также выбрать, куда панели отображения.
Вы можете заставить его работать автономно или с ОСЬЮ он может быть в центре или на правом боку, с Обидчивый он может быть в центр.

Defaults and Options

 Значения по умолчанию и Параметры
• Require homing before MDI / Running

 Требовать самонаведения перед MDI / Бег
- Если вы хотите быть в состоянии переместить машину перед самонаведения, снимите этот флажок.
• Popup Tool Prompt

 Всплывающее Окно Командной Строке Средства
- Выбрать на экране строки инструмент для изменения или экспортируйте стандартные сигнальные имена для настраиваемых Пользователем устройство смены инструмента Hal файла
• Leave spindle on during tool change:

 Оставить шпинделя на время смены инструмента:
- Используется для токарных станков
• Force individual manual homing

 Силу отдельных руководство самонаведения
• Move spindle up before tool change

 Перемещение шпинделя до смены инструмента
• Restore joint position after shutdown

 Восстановление совместная позиция после завершения работы
- Используется для нетривиальных кинематика станков
• Random position toolchangers

 Случайное положение toolchangers
- Используется для toolchangers, которые не возвращают инструмента в одном кармане. Вам будет необходимо добавить пользовательский HAL код для поддержки toolchangers.

6.5 Mesa Конфигурации
Меза-страницы конфигурации позволяют использовать разные прошивки. На основной странице вы выбрали Mesa карты здесь вы выбираете доступные прошивки и выберите то, что и сколько компоненты имеются в наличии.
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Рисунок 6.5: Mesa Конфигурации

Parport адрес используется только с Mesa parport карты, 7i43. Встроенный параллельный порт, как правило, использует 0x278 или 0x378, хотя вы должны быть в состоянии найти адрес из BIOS стр. В 7i43 требует параллельного порта для использования в режиме EPP, снова установите в BIOS стр. При использовании параллельного порта, PCI адреса могут быть найдены с помощью кнопки " поиск " на основную страницу.

Примечание
Многие PCI-карты не поддерживают протокол EPP правильно.

PDM ШИМ и 3PWM базовой частоты устанавливает баланс между пульсации и Линейность. Если с помощью Mesa дочь досок для docs
Совет должен дать рекомендации

Важно
Важно соблюдать эти избежать повреждений и получите лучшую производительность.


В 7i33 требует PDM и PDM базовой частотой 6 МГц
В 7i29 требует и ШИМ-ШИМ базовой частотой 20 КГц
В 7i30 требует и ШИМ-ШИМ базовой частотой 20 КГц
В 7i40 требует и ШИМ-ШИМ базовой частоты 50 КГц
В 7i48 требует UDM и ШИМ базовой частотой 24 КГц


Сторожевой таймер времени ожидания используется, чтобы установить, как долго MESA Совет будет ждать перед тем, как убить выходов, если прерывается связь с компьютер. Пожалуйста, помните, Mesa использует активный низкий выходов означает, что, когда в выходной вывод о низкой (около 0 вольт) и если он выключен выход в высокой (около 5 вольт) убедитесь, что ваше оборудование является безопасным, когда в off (watchdog покусали) государства.
Вы можете выбрать количество доступных компонентов, сняв неиспользуемые. Не все типы компонентов доступны всем прошивки.
Выбирая меньше, чем максимальное количество компонентов позволяет получить больше контактов GPIO. При использовании держать в дочерние платы ум, вы не должны снимите флажок контакты, карта использует. Например, некоторые прошивки поддерживает два 7i33 карты, Если у вас есть только один ты может отменить выделение, достаточно компоненты использовать разъем, который поддержал второй 7i33. Компоненты автоматически отменяется, численно по наибольшему количеству первых, то вниз с пропуская ряд. Если при этом компоненты не там, где вы хотите затем вы должны использовать разные прошивки. Прошивки диктует, где, что и максимальное количество компонентов. Пользовательские прошивки, возможно, спросите, хорошо, когда обращение в LinuxCNC разработчиков и Mesa. С помощью custom firmware в PNCconf требует специальных процедур и это не всегда возможно, Хотя я стараюсь, чтобы PNCconf как можно более гибким.
После выбора всех этих параметров нажмите кнопку Accept Изменения Компонент button и PNCconf будет обновлять I/O Настройка страниц. Только I/O будут показаны вкладки для имеющихся разъемов, в зависимости от Mesa Совета.


6.6 Mesa I/O Установки
Вкладки используются для настройки входных и выходных контактов Mesa карты. PNCconf позволяет создавать настраиваемые сигнальные имена для использования в пользовательских файлов HAL.
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Рисунок 6.6: Mesa I/O C2
На этой вкладке с этой прошивкой компоненты установки для 7i33 дочь коллегии, как правило, используется с замкнутой сервоприводы. 

Примечание
компонент номера кодера, счетчики и PWM драйверы не по порядку. Это следует дочь доска требования.
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Рисунок 6.7: Mesa I/O C3
На этой закладке все контакты GPIO. Примечание 3-значные номера - они будут соответствовать HAL pin-код. Контакты GPIO могут быть выбраны в качестве вход или выход, а может быть, и извращен.

Приступая к работе V2.5, 2013-01-24
42 / 67
[image: image8.png]TR
[Fhmsesen oo _jsJo | [rassseen v |orcns s
osnfumseamps || poms  o|0  omfunsssios |vloomps o
e — et | e
T BT 3o |
P e e R O v

] o0 i soection 5|

o )

0

8

5

>/ waratspdecw

om SCEMRCI ) e con
L > et s 500
xmoccomel ) e upspeed
rasccoms >
zowccomol >
[ETOTE
seocoma >
ustom i

e ) (e ] (o]




Рисунок 6.8: Mesa I/O C4
На этой вкладке есть смесь шаг генераторов и GPIO. Шаг вывода генераторов и направление выводы могут быть перевернуты. Обратите внимание, что инвертирование Шаг Gen-pin (шаг выходной контакт) шаг изменения времени. Оно должно соответствовать тому, что ваш контроллер ожидает.
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6.7 Параллельный порт конфигурации
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Параллельный порт может быть использован для простого ввода/Вывода, похожими на Меса-х контактов GPIO.
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6.8 Оси Конфигурации
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На рис. 6.9: Конфигурация Привода Оси
Эта страница позволяет выполнять Конфигурирование и тестирование двигателя и/или кодировщик комбинации . Если с помощью серводвигателя с открытой петлей тест доступно, если используется шаговый настройки теста.

Open Loop Test открытый Цикл Тестирования
Незамкнутой тест имеет важное значение, поскольку он подтверждает направление двигателя и датчика. Двигатель должен двигаться по оси в положительное направление, когда положительные кнопка нажимается, а также кодировщик должен рассчитывать в почтальон направлении. Оси движения должны следовать Техники справочник 1 стандарты или ОСИ графический дисплей не имеет смысла.
Надеюсь на странице справки и схемы могут помочь в этом разобраться. Обратите внимание, что по оси направления основаны на СРЕДСТВО передвижения не Таблица движения. Нет ускорение сползать с открытым контуром испытания для того, чтобы начинать с меньших DAC чисел. Путем перемещения ось известное расстояние можно подтвердить encoder масштабирования. Кодировщик должен рассчитывать даже без усилителя включен в зависимости от того, как питание подается от датчика.


1 "ось " номенклатура", в главе "Числовое программное Управление" в "Техники s Handbook", опубликованной в " Индустриальной печати.
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Предупреждение
Если двигателя и датчика не согласны, считая направлении, то сервопривод бежать, когда использование ПИД-регулирования.


Поскольку в момент настройки ПИД-регулирования не может быть проверен в PNCconf параметры действительно, когда вы re-edit config – enter ваш испытанный настройки ПИД-регулирования.
DAC масштабирование, max выходной и смещение, используемый для настройки на выходе ЦАП.


Compute DAC

 Вычислить ЦАП
Эти две величины масштабирования и смещения факторов для оси на выходе двигателя усилители. Второе значение смещения (offset) вычитается от вычисленного выход (в вольтах), и делятся на первое значение (scale factor), перед записью в Цифро-аналоговые преобразователи. Единицы измерения по шкале значение в true вольт на выходе ЦАП вольт. Единицы на значение смещения в вольт. Они могут быть использованы для линеаризации DAC.
В частности, при написании выходы, LinuxCNC сначала преобразует желаемый результат в квази-СИ сырья привода значения, напр., вольт для усилителя ЦАП. Этот масштабный выглядит следующим образом: значение масштаба, могут быть получены аналитически, выполнив блок анализ, т.е., единицы [выход единицы СИ]/[привода агрегатов]. Например, на машине со скоростью в режиме усилителя таких, 1 вольт результаты в 250 мм/сек скорость, Внимание, что единицы смещения в машинных агрегатов, напр., мм/сек, и они являются предварительно вычитается из показаний датчика. Значение этого смещения получено путем определения величины ваш выход, который доходность 0.0 на выходе привода. Если ЦАП линеаризуется, это смещение, как правило, 0.0.
Масштаб и смещение может быть использован для линеаризации DAC, в результате чего значения, что отражает совокупное воздействие коэффициент усиления, ЦАП нелинейность, ЦАП единиц и др. Чтобы сделать это, выполните следующую процедуру:
• Построить калибровочную таблицу для вывода, управляя ЦАП с нужного напряжения и измерения результат:
Таблица 6.1: Выходное Напряжение Измерений
Сырье Измеряется
-10-9.93
-9-8.83
0-0.96
1-0.03
9 9.87
10 10.07
• Сделать методу наименьших квадратов для линейной целесообразным, чтобы получить коэффициенты a, b, таких, что meas=a*raw+b
• Обратите внимание, что мы хотим сырья вывод такой, что наши измеряется результат идентичен заданной выходной. Это означает, что
- cmd=a*raw+b
- raw=(cmd-b)/a
• Как следствие, a и b-коэффициенты линейной форме, могут быть использованы в качестве масштаба и смещения для контроллера непосредственно.
MAX OUTPUT: Максимальная мощность: максимальное значение выходного сигнала ПИД компенсации, в который записывается двигателя, усилитель, в вольтах.
Вычисленное значение выхода зажат, чтобы уложиться в этот лимит. Ограничения применимы прежде чем взбираться на сырье единицы продукции. Данное значение применяется симметрично, как плюс и минус.
Tuning Test Тюнинг проверить настройки теста к сожалению работает только с шаговым разрядных систем. Раз подтверждают направления на оси правильно. Затем тестирование системы, запустив оси вперед и назад, Если ускорение, максимальная скорость слишком высока, то вы потеряете шаги.
Во время пробежки, Имейте в виду, что это может занять некоторое время для оси с низким ускорением, чтобы остановить. Концевые выключатели не работают во время этого испытания. Вы можете установить время паузы, так что каждый в конце теста движения. Это позволит вам установить и прочитать циферблат
показатель, чтобы видеть, если вы теряете шаги.

Stepper Timing Шаговый Сроки Шагового сроки должно быть приспособлено к шагу контроллера требования. Pncconf поставляет на контроллер по умолчанию сроки и позволяет пользовательских настройках синхронизации . См. http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/emcinfo.pl?Stepper_Drive_Timing для некоторых более известны сроки чисел (не стесняйтесь добавить те, что вы уже догадались). Если вы сомневаетесь, используйте большие числа, например, 5000 это будет единственное ограничение максимальной скорости.

Brushless Motor Control Бесщеточный Мотор Контролировать Эти параметры используются, чтобы обеспечить низкий уровень управления бесщеточными двигателями с помощью специального встроенного по и дочерние платы. Она также позволяет конвертировать датчики ХОЛЛА от одного производителя к другому. Это поддерживается только частично и потребует, чтобы закончить HAL соединений. Обратитесь в mail-list или форум для получения дополнительной помощи.
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Рис. 6.10: Шкалы Расчета
Шкала настройки могут быть непосредственно введены или можно использовать для расчета шкалы кнопку, чтобы помочь. Используйте флажки, чтобы выбрать соответствующие расчеты. Обратите внимание, что шкив зубы требует число зубов не передаточное число. Червь свою очередь, отношение-это просто напротив, она требует передаточное число. Если ваша доволен масштаба нажмите apply, иначе нажмите " отмена " и введите масштаб напрямую.
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Рис. 6.11: Ось Конфигурации
Также см. вкладку диаграмма для двух примеров домой и концевых выключателей. Эти два примера, как много разных способов набор самонаведения и ограничения.


Важно
Это очень важно начать с оси движется в правильном направлении, или же получение самонаведения право, очень трудно!
Помните, положительном и отрицательном направлениях см. " ИНСТРУМЕНТ " не за столом, как Машинисты справочник.


Консоль фрезерного станка ИЛИ станина станка
• если ТАБЛИЦА выходит, что является положительной оси Y
• когда СТОЛ перемещается влево, что является положительным направлением Х
• когда СТОЛ перемещается вниз, что является положительным направлении оси Z
• когда ГОЛОВА идет вверх, что является положительным направлении оси Z

НА ОБЫЧНЫЙ ТОКАРНЫЙ СТАНОК
• когда прибор движется, от патрона
• что является положительным направлении оси Z
• если СРЕДСТВО движется по направлению к оператору
• что является положительным X направлении. Некоторые станки X
• напротив (например, инструмента на обратной стороне), который будет работать нормально, но
• ОСЬ графический дисплей не может быть сделано, чтобы отразить это.
При использовании самонаведения и / или концевые выключатели LinuxCNC ожидает, что ХЭЛ сигналы быть true, если кнопка нажата /споткнулся. Если сигнал является неправильным для концевой выключатель затем LinuxCNC будут думать, что машина находится на конце ограничить все время. Если выключатель логика поиска неправильно LinuxCNC будет казаться дома в неправильном направлении. Каков он на самом деле пытаешься Отступить выключателем.


Решение о концевой выключатель на месте.
Концевые выключатели находятся в задней части для ограничения программного обеспечения в случае, если что-то электрическое пойдет не так, например, серво-беглеца. Концевые выключатели должны быть размещены так, чтобы машина не попала физического конца оси движения. Помните ось будет побережья мимо контактного пункта при быстром движении. Концевые выключатели должны быть активный низкий на машине. например, сила проходит через все переключатели время - потеря питания (открытый переключатель) поездки. А можно проволока их в другую сторону, это fail safe. Это, возможно, потребуется быть инвертирован так что ХЭЛ сигнала в LinuxCNC в активный высокий - настоящий означает переключатель сработал. При запуске LinuxCNC если вы получить на предупреждение, ограничение и оси НЕ сработает выключатель, инвертирование сигнала, наверное, решение. (используйте HALMETER к установите соответствующий HAL сигнала, например, axis.0.pos-Лим-по-по оси X положительные концевой выключатель) Решение о домой расположение переключателя.
Если вы используете концевые выключатели Вы можете также использовать в качестве домашнего коммутатора. Отдельный дом параметр полезен, если у вас длинный ось, которая используется обычно долгий путь от концевых выключателей или перемещение ось заканчивается представлена проблем, связанных с помехами с материал. например длинным валом токарного станка делает его трудным для дома и лимитов из средство, наезд на валу, так что отдельные дома переключатель ближе к середине может быть лучше. Если у вас есть кодировщик с индексом затем домашней коммутатор работает как курс домой и индекс фактического местоположения " дом".


Решение о МАШИНЕ положения позиции.
МАШИНА ПРОИСХОЖДЕНИЯ (место нахождения) является то, что LinuxCNC используется для ссылки на все пользовательские системы координат. Я мало что могу причине было бы нужно быть в каком определенном месте. Есть только несколько G-кодов, которые могут получить доступ к системе КООРДИНАТ СТАНКА.( G53, G30 и G28 ) Если с помощью смены инструмента-на-G30 вариант, имеющие Происхождение на позиции смены инструмента может быть удобно. По Конвенции,  может быть простой, чтобы ПРОИСХОЖДЕНИЯ на выключатель.


Решение о (финал) исходное ПОЛОЖЕНИЕ.
это просто место, в вагоне на согласованное и удобное положение после LinuxCNC выясняет, где ПРОИСХОЖДЕНИЯ.


Measure / вычислить положительной / отрицательной оси расстояния.
Переместить ось происхождения. Марк ссылку на движимое слайда и неподвижной поддержки (так они в линии) переместите машина до конца пределов. Мера между знаками, что является одним из расстояний. Перемещение стола на другой конец путешествия. Измерения меток снова. Что есть другие пути. Если ПРОИСХОЖДЕНИЯ является одним из ограничивает то, что расстояния будет ноль.


(машина) ПРОИСХОЖДЕНИЯ
Происхождение МАШИНЫ нулевой точки. (не нулевой точке установки вашего плоттера / материал на сайте). LinuxCNC использует этот момент для ссылки на все остальное. Оно должно быть внутри ограничения программного обеспечения. LinuxCNC использует домой расположение переключателя вычислить происхождение позиции (при использовании дома или коммутаторы должны быть установлены вручную, если не дома с помощью переключателей.


Расстояния
Это максимальное расстояние от оси можно путешествовать в любом направлении. Это может быть или может не быть в состоянии быть измерены непосредственно от истоков до концевой выключатель. Положительные и отрицательные расстояния следует добавить до общее пройденное расстояние.

ПОЛОЖИТЕЛЬНЫЕ РАССТОЯНИЯ
Это расстояние Оси движется от источника к положительным расстояния или полного хода минус негативные расстояние перемещения. Будет это к нулю, если происхождения позиционируется на положительный лимит. Воля всегда быть равна нулю положительное число.


ОТРИЦАТЕЛЬНОЕ РАССТОЯНИЕ ПУТЕШЕСТВИЯ
Это расстояние Оси движется от источника к негативным путешествия расстояние. или полного хода минус положительный расстояние перемещения. Будет это к нулю, если происхождения позиционируется на отрицательный предел. Это всегда будет равна нулю или отрицательное число. Если вы забудете сделать это негативное PNCconf будет делать ее внутри себя.


(Финал) исходное ПОЛОЖЕНИЕ
Это положение дома последовательности закончится. Он ссылается от Происхождения, так может быть отрицательной или положительной в зависимости от того, на какой стороне Происхождения он находится. Когда на (финал) исходное положение, если вы должны двигаться в положительном направлении, чтобы добраться до источника, то это число будет отрицательным.


ДОМА РАСПОЛОЖЕНИЕ ПЕРЕКЛЮЧАТЕЛЯ
Это расстояние от дома переключатель Происхождения. Оно может быть положительным или отрицательным в зависимости от того, на какой стороне Происхождения он находится. Когда в доме положение переключателя, если вы должны двигаться в положительном направлении, чтобы добраться до источника, то количество будет отрицательным. Если вы установите это значение в ноль", тогда эта точка будет на месте выключателя (плюс расстояние найти индекса, если используются)


Поиск Главная Скорости
Домашняя страница курса поиск скорости единиц в минуту.


Дома Направление Поиска
Устанавливает домой переключатель направления поиска либо отрицательным (т.е. к негативным концевой выключатель) или положительным (т.е. в направлении позитивных концевой выключатель)


Главная Защелка Скорости
Прекрасный Дом поиск скорости единиц в минуту


Дома Конечной Скорости
Скорость от фиксированное положение (final) в исходное положение единиц в минуту. Значение 0 для стремительной скоростью макс.


Главная защелка Направлении
Позволяет задавать защелки в направлении того же или противоположного направления поиска.


Использование Кодера Для Дома
LinuxCNC будут искать кодера, импульса, в то время как в защелку этап самонаведения.


Использование Компенсации Файла
Позволяет указать Comp именем и типом. Позволяет выполнять сложные компенсации. См. Руководство По Эксплуатации.


Использование Компенсация Зазора
Позволяет задавать простые компенсация люфта. Не могут быть использованы с Компенсацией Файла. См. Руководство По Эксплуатации.

Приступая к работе V2.5, 2013-01-24
51 / 67
[image: image13.png]Help Page | Diagram | ousput |

Z Home Position = Origin to Home Posiion distance =

X axis would be similar but ot shown fully for clarity.
THi i st a sample reference other Swich combinations are.
possible.





Рис. 6.12: ОСЬ Помочь Схема
Диаграммы должны способствовать тому, чтобы показать пример, концевых выключателей и стандартной оси направления движения. В этом примере ось Z, было два концевых выключателей, положительные переключатель общей качестве домашнего коммутатора. МАШИНА ПРОИСХОЖДЕНИЯ (zero point) находится на отрицательный предел. Левый край кареты негативные поездки pin-код и право положительные поездки pin-код. Желаем ФИНАЛ
Исходное ПОЛОЖЕНИЕ-4 см от ПРОИСХОЖДЕНИЯ с положительной стороны. Если перевозка была перенесена положительный лимит мы будет измерять 10 дюймов между ограничить негативные и отрицательные поездки pin-код.


6.9 Шпинделя Конфигурации
Если вы выберите шпинделя сигналы затем эта страница доступна Настройка шпинделя управления.

Совет
Многие опции на данной странице, не будут отображаться, если правильный вариант был выбран на предыдущих страницах!
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Рис. 6.13: Шпинделя Конфигурации
На этой странице похожее на оси двигателя на странице конфигурации.
Есть несколько отличий:
• Если вы выбрали шаговым приводом шпинделя нет ускорение или ограничение скорости.
• Нет поддержки для изменения скорости или диапазоны.
• Если вы выбрали VCP шпинделя показать опции шпинделя-на-скорость, масштаб и параметры фильтра может быть показано.
• Шпиндель-на-скорость позволяет LinuxCNC ждать, пока шпиндель в требуемой скорости перед перемещением оси. Это особенно handy на токарных станках с поверхности постоянной подачи и большие скорости изменения диаметра. Это требует либо датчиком обратной связи или цифровой шпиндель-на-сигнал скорости обычно подключается к частотно-регулируемых приводов.
• При использовании обратной связи по скорости, вы можете выбрать шпинделя-на-ступенчатая шкала параметр, который определяет, насколько близко фактическая скорость должна быть запрашиваемая скорость будет рассмотрен на скорости.

• При использовании обратной связи по скорости, VCP скорость отображения может быть нестабильным - настройки фильтра могут быть использованы, чтобы разгладить дисплея. В кодировщик шкалы должно быть установлено для кодера count / редуктор используется.
• Если вы используете один вход для шпинделя encoder вы должны добавить строку: setp hm2_7i43.0.encoder.00.counter-режим 1 (изменение имени платы и кодировщик количество вашим требованиям) в пользовательский файл HAL. См. Hostmot2 разделе энкодеры для получения дополнительной информации о counter mode.


6.10 дополнительные Параметры
Это позволяет задавать HALUI команд и загрузки classicladder и образец программы релейно. Если вы выбрали ПОЛЯНУ VCP такие параметры, как для обнуления оси, там будут команды показаны. См. инструкцию об информации о HALUI для помощи пользовательского halcmds. Существует несколько лестнице опций программы. В Estop программа позволяет внешним ESTOP переключатель или GUI frontend бросить Estop. Он также приурочен смазочного насоса сигнала. Z auto touch-офф с сенсорным выключить плиту, на ПОЛЯНЕ VCP touch-off и специальные HALUI команды для задания текущего пользователя происхождения нулю и быстрого ясно. Серийный modbus программы это, по сути, пустой шаблон программа, которая устанавливает classicladder для последовательного интерфейса modbus. См. classicladder раздел руководства.
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Рис. 6.14: дополнительные Опции
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6.11 Компоненты HAL
На этой странице вы можете добавить дополнительные компоненты HAL вам может понадобиться для пользовательских файлов HAL. В этом случае не должны рука изменить главный файл HAL, в то же время позволяет пользователю необходимых компонентов.
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Рис. 6.15: HAL Компоненты
Первый выбор компонентов, которые pncconf использует внутренне. Вы можете настроить pncconf загрузить дополнительные экземпляры компонентов для пользовательского файла HAL.
Выберите количество экземпляров пользовательский файл понадобится, pncconf добавим, что ему нужно после них.
То есть, если вам нужно 2 и pncconf потребности 1 pncconf загрузит 3 экземплярах и использования последней.
Пользовательский Компонент Команд
Этот выбор позволит вам загружать компоненты HAL, что pncconf не использовать. Добавить loadrt или loadusr команды, под заголовком команды для загрузки Добавить addf команда под заголовком Нить команду. Компонентов добавлено нить между чтение входов и запись выходов, в порядке их написания в поток команд.
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6.12 расширенное Использование PNCconf
PNCconf делает все возможное, чтобы дают возможность гибкой настройки пользователем. PNCconf поддерживает настраиваемые сигнальные имена, пользовательские загрузки компонентов, пользовательских файлов HAL и custom firmware.
Существуют также названия сигналов, что PNCconf всегда предоставляет независимо от выбранных опций, для пользовательских файлов HAL С некоторыми подумал, большинство настройки должны работать независимо от того, если в дальнейшем выбрать различные параметры в PNCconf.
В конце концов, если настройки выходят за рамки PNCconf в рамки работы, вы можете использовать PNCconf построить базу config или используйте один из LinuxCNC примеры конфигураций и просто вручную отредактировав его, чтобы все, что ты захочешь.
Настраиваемые Сигнальные Имена
Если вы хотите подключить компонент, что-то в пользовательский файл HAL писать уникальный название сигнала в комбинированном окне ввода.
Некоторые компоненты будут добавлять окончаний ваше пользовательское имя сигнала:
Энкодеры будет добавить < customname > +:
• должность
• count
• скорость
• индекс-включить
• сброс
Степперы добавить:
• включить
• счетчики
• должность-cmd
• должность-fb
• скорость-fb
ШИМ добавить:
• включить
• значение
Контакты GPIO и только введенные имя сигнала, подключенных к нему
Таким образом, можно будет подключить эти сигналы в пользовательских файлов HAL и по-прежнему иметь возможность перемещать их позже.
Настраиваемые Сигнальные Имена
Hal-Компоненты страница может быть использована для загрузки компоненты, необходимые пользователю для настройки.
Загрузка Прошивки
PNCconf ищет прошивки системы и ищет XML-файл, который можно преобразовать в то, что он понимает.
Эти XML-файлы поставляются только для официально выпущена прошивка от LinuxCNC команды. Использовать custom firmware необходимо преобразовать в массив, PNCconf понимает и добавить его filepath PNCconf предпочтение файла. По умолчанию этот путь поиска для рабочего стола, папку с именем custom_firmware и файл с именем firmware.py.

Скрытые предпочтения-файл находится в домашнем файл, с именем .pncconf-предпочтения и требует выберите показывать скрытые файлы просматривать и редактировать. Содержимое этого файла можно увидеть при первой загрузке PNCconf - нажмите кнопку " Справка " и посмотрите на результат стр.
Спросите на LinuxCNC mail-list или форум для Инфо о преобразовании custom firmware. Не все версии встроенного по, могут быть использованы с PNCconf.
Пользовательских Файлов HAL
Существует четыре пользовательские файлы, которые вы можете использовать, чтобы добавить HAL команды:
• custom.hal для HAL команды, которые не должны быть выполнены после GUI frontend нагрузок. Она запускается после configurationnamed ХЭЛ файла.
• custom_postgui.hal для команд, которые должны выполняться после осевыми нагрузками или автономный PYVCP отображения нагрузки.
• custom_gvcp.hal для команд, которые должны выполняться после поляне VCP загружается.
• shutdown.hal для команд, которые будут выполняться, когда LinuxCNC завершает работу в контролируемой форме.

