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Wichtige Information fir Benutzer mit 386er und 486er PC

Wichtige Information fiir Benutzer mit 386er und 486er PC

QEMM.SYS, EMM386.5YS

i

Haben Sie einen PC mit 80386 oder 80486 Prozessor?
Dann benutzen Sie vermutlich eines der oben genannten
Speicherverwaltungs-Programme. Diese Speicher-
verwaltungs-Programme und ihre IK durfen nicht den
gleichen Speicherbereich benutzen.

Andern Sie deshalb die Datei "CONFIG.SYS" beispielsweise
wie folgt:

DEVICE=CADOS\EMM386.5YS X=C800-C840
oder
DEVICE=CAQEMMVQOEMM386.5YS  X=C800-C840



|

Lieferumfang

Lieferumfang

Id.-Nr.

271208 ..

PC-Zanhlerkarte 1K 120,
Programmierbeispisle,
Treiber-Software und
Benutzer-Handbuch.

Hinweis zur EMV-Richtlinie 89/336/EWG
Die Bestimmungen der EMV-Richtlinie 89/336/EWG wurden
mit dem COMPAQ-Rechner DESKPRO 386/20e geprift.

Zubehdér

Id.-Nr.

309785 ..

310185 ..

257 818 01

309 781 ..

282168 01

Adapterkabel fir HEIDENHAIN-MeRsysteme;
Standardidnge: 5 m; andere Langen auf Anfrage
Adapterkabel fir HEIDENHAIN-MeRsysteme mit
APE (z.B. VM 101)

Zusétzlicher Sub-D-AnschluR zur Weiterfuhrung
der Mefisystemsignale des Eingangs X2 an eine
weitere Anzeige oder Steuerung

Adapterkabel vom zusatzlichen Sub-D-Anschluf
an eine weitere Anzeige oder Steuerung
Stecker fUr die externen Funktionen am An-
schiuR X3 {zwei Buchsen, zwei Stifte)

Gefabhr fir interne Bauteile

Die Vorsichtsmalnahmen bei der Handhabung elektro-
statisch entladungsgefihrdeter Bauelemente (ESD)
nach DIN/EN 100 015 beachten. Als Transport-Verpackung
nur antistatisches Matenal verwenden. Beim Einbau
ausreichende Erdung des Arbeitsplatzes und der Person
sicherstellen.




Schnell zur ersten Anzeige

Schnell zur ersten Anzeige

» DIP-Schalter wie folgt einstellen:

» Die Steckbriicke zum Festlegen des Interrupt-Verhaltens
der IK 120 — nebean den DIP-Schaltern — entfernen

» Netzstecker des PCs abstecken; PC-Gehduse 6ffnen

> [K 120 in den PC einstecken und befestigen; PC-Gehiuse
montieren

» Langenmelsystem mit sinusfdrmigen Ausgangs-Signaten
(ber HEIDENHAIN-Adapterkabel (Id.-Nr. 309 785 ..) an
den Eingang "X1" anschliefen.

» Die Diskette mit der mitgelieferten Treiber-Scftware in
das Laufwerk A: einlegen

» Folgende DOS-Befehle eingeben:

>A:

>CDNTP

>DEMQO2

DEROZ - Deno Program for IR 120

. 1283
-0, 0001

Falls die MeRsystembewegungen nicht am Bildschirm
angezeigt werden, siehe "Was ist zu tun, wenn's nicht
funkticniert?".




Technische Beschreibung der IK 120

Technische

Beschreibung der IK 120

An die PC-Zahlerkarte IK 120 kénnen zwei HEIDENHAIN-
MeRsysterna mit sinusformigen Ausgangs-Signalen an-
geschlossen werden. Sie wird direkt in einen Erweiterungs-
Steckplatz eines XT- oder AT-kompatiblen Personal Com-
puters gesteckt.

Die Positionen der beiden MelRsysteme werden mittels
Scftware am PC angezeigt, im PC gespeichert und weiter-
verarbeitet.

fL1.x1
X1 ’—| Datenregister 1 <ll#
Interpolation Zahler X1 tnterrupts
26/50 fach | 2Bt <
\—‘ Datenregister 0 <:>
ALO
Einspeicher—
I Logik
|
L1.X2 AN "
- =
- | [Interpolation Zahler X2
g 25/50 fach o 26 Bit
:D Datenregister 0 @
Lo
Y
Interner Abruf LG
Abrufzahler Abruf-Wert
18 Bit
Kontrofl-Register 1
X3 Kontroll-Register 2
[ et ext. Abruf L1.X1
Externe ext, Abruf L1.X2
Funktionen Abruf-Ausgang L Out

Die Interpolations-Elektronik in der IK 120 unterteilt die Sig-
nalperiode des Eingangs-Signals bis zu 200fach.



Technische Beschreibung der 1K 120

Zusatzlich zu den zwei Zdhlern fir die angeschlossenen
Melsysteme besitzt die IK 120 einen Abruf-Zéhler. Dieser
erméglicht den Mefwert-Abruf in programmierbaren Weg-In-
tervallen.

Der MeRwert-Abruf kann auch (ber ein externes Schaltsignal
erfoigen.

Die Begriffe "Abruf" oder "abrufen” in diesem Handbuch
bedeuten, daf? der Zahlerwert im Daten-Register 0 oder
Daten-Register 1 festgehalten wird. Dieser Zdhlerwert mul}
anschlieend per Software gelesen und im PC gespeichert
oder am Bildschirm angezeigt werden.

Zugriffszeit auf MeRwerte
Tests auf einem PC mit 80286-Prozessor haben gezeigt, daf?
mit optimierten Assembler-Routinen die Zugriffszeit zwischen
zwei Melwert-Erfassungen unter 20 ps liegt.




Hardware

Hardware

Spezifikation des PC-Bus
Die iK 120 kann in alle IBM XT, AT und 100%-1BM-kempa-
tiblen PCs eingesetzt werdan, HEIDENHAIN garantiert nicht
tir die einwandfreie Funktion der IK 120 mit nicht 100%-
kompatiblen PCs. Die K 120 entspricht der internationalen
Norm IEEE P996 , die den XT-, AT- und ISA-Bus spezifiziert
{Industrie-Standard}.

Busbreite 8 Bit

Spannungsversorgung +5 YV 5%
+12V £5%
=12V +5%

Leistungsaufnahme typisch 1 Watt

maximal 1,5 Watt
{ohne MefRsysteme)

Slot-Ausfihrung KT-kompatibel, volle Lange,
8-Bit-Slot

Speicherbedarf 1024 Bytes

Adrelberesich C0000h his FFFFFh

Mef3system-Eingange
An die IK 120 werden HEIDENHAIN-Langenmelsysteme oder
-Winkelmelisysteme mit sinusférmigen Inkrementalsignalen Iy
und Iy, die um 90° el. zueinander phasenverschoben sind,
angeschlossen. Zusétzlich steht das Referenzmarken-Signal I
zur Verfigung.




Hardware

10

Signalamplituden
i1, 15 {0°, 90°)
Ig {Referenzmarke)

7 HASS bis 16 UASS
3.5 A bis 8 pA

Maximale Eingangsfrequenz

Interpolation 25fach: 50 kHz
Interpolation 5Cfach; 30 kHz

Kabelldnge

max, 10 m

Signalpegel flr Fehler-
meldung

<25 A

MeRsignal-Unterteilung

Die Interpolations-Elektronik der IK 120 erzeugt aus einer
Periode der Eingangs-Signale 25 oder 50 TTL-Signalperioden,
die einem Zahler zugefihrt werden. Der Z&hler ist
pragrammierbar und kann wahlweise eine, zwei cder vier
Flanken der TTL-Signale auswerten. Das bedeutet, daf’ pro
Periode des Eingangs-Signals bis zu 200 Impulse erzeugt

werden kénnen,

Interpolation

Auswertung

Unterteilung

25fach

25
50
100

50fach

BN =N =

50
100
200

Anschlufs X1,X2 fir MeRsysteme
Sub-D-Anschlufd mit Buchseneinsatz (9polig)

Anschlu®-Nr.

Belegung

I

0V Uy

I, —

Innenschirm

lg—

|1+

5V {Up)

|2+

|0+

1

2
3
4
b
6
7
8
9
G

ehause

Auflienschirm




Hardware

MeRsystem-Ausgang

Die MefRsystem-Signale des Eingangs X2 stehen auf der
Platine der IK 120 an einem 10poligen AMP-Stecker als Aus-
gangs-Signale zur Verfigung. Uber eine zusatzliche Kabel-
baugruppe mit PLC-Slot-Abdeckung (Id.-Nr. 257 818 01) kann
dieser Anschlufd nach auBen zu einem 9poligen Sub-D-An-
schlul® geflihrt werden. Ein Adapterkabel {Id.-Nr. 309 781 ..}
zum Anschluf® an HEIDENHAIN-Pasitionsanzeigen oder
Interpolations-Elektroniken ist lieferbar.
Kabellinge: abhéngig von der Eingangsschaltung der Folge-

Elektronik.

MeBsystem-Ausgang (Option-Nr. 257 818 01)
Sub-D-Anschluf? mit Stifteinsatz {9polig

Anschluf3-Nr.

Belegung

[ -

0V {Uy

I -

nicht angeschlossen

lg—

|1+

nicht angeschlossen

|2+

|0+

1
2
3
4
b
B
7
g
9
G

ehduse

Aullenschirm

Platinenstecker fir MeBsystem-Ausgang

AMP mit Stifteinsatz (10polig)

AnschluB-Nr.* Signal

1a nicht angeschlossen
1b nicht angeschlossen
2a nicht angeschiossen
2b 0V {Up)

3a |0 -

3b |0 +

43 |2 -

4b |2 +

ba |1 -

5b I+

*Die Seite mit den Verriegelungs-Stiften ist mit b bezeichnet.
Anschlisse 1a und 1 b befinden sich auf der Seite mit der Einkerbung.

11




Hardware

Externe Funktionen
Flr externe Funktionen ist eine 4polige Flanschdose vorgese-
hen. Der daflir bendtigte Stecker (Id.-Nr, 282 168 01) kann bei
HEIDENHAIN bestellt werden.

Montage des Steckers fiir die externen Funktionen

Rackansicht

m 0 = Buchse, » = Stift

Kabel

Spannmutter

Halbschale 1 Schirmklemmring

|solierkérper {l

Steckergehiuse

Spannzange

Halbschale 2

Anschluf® X3 fiir Externe Funktionen
Flanschdose mit Stift/Buchseneinsatz {4polig}

Anschluf3-Nr. Belegung

1 Eingang: Mefiwert-Abruf X1
(L1.X1)

2 Eingang: Mefdwert-Abruf X2
(L1.X2)

3 Ausgang: Melwert-Abruf
(LOut)

4 Y

12



Hardware

L1.X2

MeRwert

[ = :
Abruf- U : i l |
Eingange i | | i
L1.X1, T ;

Abruf der MefBwerte Gber externe Eingange

Die IK 120 hat zwei externe Eingénge an der Flanschdose X3
zum Abrufen und Speichern der Meliwerte im Daten-
Register 1.

Uber diese Einginge kdnnen auch Interrupts ausgeldst wer-
den.

Cie Eingange L1.X1 und L1.X2 sind fow-aktiv; ein interner Pull-
up-Widerstand hélt sie auf High-Pegel, Sie kénnen an TTL-, LS-
oder CMOS-Bausteine angeschlossen werden.

Die einfachste Art, die Eingange zu aktivieren: Eine Bricke von
0 Volt (Anschluf 4) auf den Eingang zum Abrufen.

MeRwert-Abruf iiber L1.X1, L2.X2: Zeitablauf und
Spannungspegel

TR =

X Datenregister 1

Signale / Zeit Minimum Maximum
Uiy V) 3.15 30

UL V) -3,0 0.9

tr {ps) 0,5

ty (us)* 0,6

te (us) 40

ty, (Us) 20

*heiUy=5oVundU =0V

13
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Eingangs-Signale

Interner Z&hler

Abruf-Ausgang

Abruf-Zahler

14

Abruf-Ausgang (LOut)

Das Ausgangs-Signal LOut wird vom internen Abruf-Zihler
erzeugt und kann Uber die Flanschdose X3 zu weiteren 1K 120
geleitet werden (Eingédnge L1.X1, L1.X2), um beispielsweise
die Mefliwerte von verschiedenean (Ks abzurufen.

LOut ist ein Open-Collector-Ausgang, der auf "Null* schaltet,
wenn das interne Abruf-Signal LO anliegt.

Abruf-Ausgang (LOut): Zeitablauf und Spannungspegel

Signale / Zeit Minimum Maximum

Ugy (V) 4.0 32

UpL (V) 0 0,8 mit Ugp<12
1,0 mit UOH>1 2z

lOL (mA) 40

1 {ps) 3.3 12

142 (NS} 200

1o (Ms) 40

Die IK 120 hat einen dritten Zhler, den sogenannten Abruf-
Z&hler; er kann in bastimmten frei programmierbaren
Abstanden ein Abruf-Signal fir die Zahler X1 und X2 erzeugen
— beispielsweise alle 1000 Zahlimpulse oder alle 0,1mm.
Dieses Signal kann Uber den Abruf-Ausgang am Stecker X3
ausgegeben werden.
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Interrupts

Datenbreite des Abruf-
Zihlers

16 Bit

Abruf-Wert

16 Bit; von 2 bis 65535

MelRsystem-Signal

nur von Eingang X2

Funkticnen in Verbindung
mit der Referenzmarke

Start, Stop, Riicksetzen,
Laden, Abrufen

Auswertung der
Mefisystem-Signale

1fach, 2fach, 4fach

Die 1K 120 kann einen der folgenden PC-Interrupts nutzen;

IRQ3, IRQ4, IRQG, IRQ7Y.

Der gewlnschte Interrupt wird Gber zwei 6polige Stecker auf
der Platine — neben den DIP-Schaltern - festgelagt: durch

Stecken einer Brlicke.

Das interne Abruf-Signal des Abruf-Zahlers L0 kann auf IRQ3,
IRQ4 und IRQAS geleitet werden (mit Hilfe der Steckbriicke
INT, siche nachfolgende Zeichnung). Beim Abrufen des
Melwertes wird das Int®-Flip-Flop gesetzt, das der Rechner

wiader riicksetzen muR.

Die externen Abruf-Signale L1.X1 und L1.X2 kénnen auf IRQS5
und IRQ7 geleitet werden (mit Hilfe der Steckbriicke EXT,
siehe nachfolgende Zeichnung). Beim Abrufen des
Melwertes wird das Int1-Flip-Flop gesetzi, das der Rechner

wieder riicksetzen mull.

15
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Belegung der PC-Interrupts

Interrupt Interrupt-Nummer | Interrupt-Adresse | Normalerweise
zugeordnet zu

IRQ3 0Bh 002Ch COM?2

IRQ4 0Ch 003Ch COM1

IRQO5 0Dh 0034h LPT2

IRQ7 OFh 003Ch LPTY

16

Zuordnung der Interrupts zu den Anschlissen der beiden
Auswahl-Stecker

MoOB e
R4 00 00 UL
123 X

Rs P07

\|R05

Es kann nur ein Interrupt — entweder intern oder extern —
durch Stecken der Bricke gewéhlt werden. Den aus-
gewdhlten Interrupt darf keine weitere Karte im PC nutzen.

Hardware-Anderung ab Zihlerkarten-Id.-Nr. 298 538 01
Die IK 120 kann einen Interrupt Uber das externe Latch-
Eingangs-Signal L1.X1/L1.X2 generieren. Wéhrend die 1K 120,
Id.-Nr. 268 136 01, den Interrupt wiederholte, solange der
externe Kontakt geschlossen war, generiert die IK 120, neue
Hardware-Nr. 298 538 01, nur sinen Interrupt — unabhéngig
von der Zeit, die der Kontakt geschlossen ist.
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AdreRfestlegungen

Die 20-Bit-Adresse eines PCs wird aus zwei Komponenten
gebildet; aus einer 16-Bit-Segment-Adresse (Abschnitts-
Adresse) und aus einer 186-Bit-Offset-Adresse {Unteradresse,
relative Adresse). Bei der Berechnung einer Adresse wird der
Segment-Wert um vier Bits nach links geschoben {also um
eine HEX-Stelle} und der Offset-Wert addiert. Eine Segment-
Adresse und eine Offset-Adresse bilden zusammen eine
sogenannte segmentierte Adresse (auch physikalische
Adresse genannt).

Die Kommunikation zwischen IK 120 und Rechner erfolgt ber
RAM-Adressen mit 8-Bit-Datenbreite. Der AdrelRbeareich liegt
im hohen Speicherbereich {Uber 640 Kbyte) zwischen den
Adressen C0000h und FFFFFh. Dabei belegt die IK 120 1024
Bytes.

Die 1K 120 wird mit der Segment-Adresse C80Ch ausgeliefert.
Das bedeutet, dal’ der Adrelbereich zwischen C8000 und
C83FF helegt ist.

Beispiel:
Segment-Adresse:  C800
Offset-Adresse: CO0A

Meist schreibt man kurz: C800:000A

Die segmentierte Adresse wird wie foigt gehildet:
Ca00e

+ 000A
C800A

17
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DIP-Schalter fiir die Adressen einstellen

Die Segment-Adresse wird mit den DIP-Schaltern auf der

IK 120 eingestellt.

Die Adrefileitungen fir die 20 Bit breite Adresse des PCs
werden in diesem Handbuch mit AQ bis A19 bezeichnet.

Auf der IK sind die Adreidleitungen A19 und A18 fest auf "1"
gelegt. Die Adrelleitungen A17 his A10 sind Ober die DIP-
Schalter S1 bis S8 einstellbar (0=0N, 1=0FF).

Die nachfolgende Tzbelle zeigt, wie die DIP-Schalter einzustel-

len sind:
AdreR3-Bit A19A18 A17A16 |A15AT4 AT3A1Z |A11T A10 A3 AB
Hexadezimal C 2] 0
Binér 1 1 0 0 1 0O 0 0 (0 0 |0 0
Schalter fest S§1 S2 |S3 S4 Sb5 S6 |S7 S8
Schalter-Stellung ON ON|OFF CN ON ON|ON ON

18

Schalter-Stellungen

N

:

2 3 4 5

ale

Beispiele fir AdreReinstellungen

Segment- Schalter-Stellung

Adresse
(Hex)

S1 [S2 [S83 |54 |Sb |S6 |S7 |S8

C8000 ON [ON [OFF [ON |ON [ON |ON |ON
8400 ON [ON [OFF|ON |ON |ON |ON | OFF
8800 ON [ON |OFF|ON |ON |ON | OFF | ON
CFQ00 ON |ON | OFF | OFF | OFF | OFF { ON | ON
DOO0O ON {OFF[ON |ON {ON [ON |ON | ON
EQODO OFF {ON [ON [ON JON |ON |ON |ON
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Hardware \

Uberpriifen Sie, ob die eingestellte Adresse nicht von
einer weiteren Karte in lhrem PC benutzt wird, da mehrere
Karten nicht dig gleichen Adressen benutzen dirfen.

Die Adressen von CO000h bis CE000h sind nomalerweise
vom EGA-oder VGA-Grafik-Adapter belegt.

Adapterkarten {SCSI) fur zusétzliche externe Speicher wie
sine zusatzliche Harddisk oder optische Speicher
{("GIGAF!ILE" verwenden oft den gleichen Speicherbereich
wig die K 120: C8000h.

Benutzen Sie nicht den Adrebereich FO000h bis FFFFFh
fiir die IK 120, da dieser Bergich normalerweise vom BIOS
ROM belegt ist.

AdreBbelegung fiir den Einsatz von mehreren IK 120
Beim Einsatz von mehreren IK 120 in einem PC missen die
Karten auf verschiedene AdrelRhereiche eingestellt werden.

Zihlerkarte Segment- Adrefibereich 81 bis S8
Adresse

Erste IK 120 €8000h C8000h bis C83FFh 00100000

Zweite 1K 120 C8400h C8400h his C87FFh 00100001

Dritte IK 120 {8800h C8800h bis C8BFFh 00100010

19



Register

Register

Register-Ubersicht

20

In der folgenden Beschreibung werden die Offset-Adressen
der Register angegeben.

Den Adrefibereich 0Ch bis OFh belegt der Zdhlerbaustein fir
den Eingang X1 und den AdreRbereich 10h bis 1Fh der
Zahlerbaustein fir den Eingang X2. Zwischen 20h und 70h
befinden sich weitere Register zur Festlegung von
Parametern, zur Steuerung des Abruf-Zahlers und zum Riick-
setzen eines Interrupts.

Adresse (Hex) | Register
00 bis OF Zihlerbaustein fiir Eingang X1
00 Daten-Register 0, LS-Byte
01 Daten-Register O
0z Daten-Register 0
03 Daten-Register 0, MS-Byte
04 Daten-Register 1, LS-Byte
05 Daten-Register 1
06 Daten-Register 1
Q7 Daten-Register 1, MS-Byte
08 MeRwert-Abruf fir Daten-Register 0
09 MelRwert-Abruf flir Daten-Register 1
CA Referenzmarken-Register
0B Befehlsregister flr Zahler
oC Betriebsarten-Register
oD Léschen des Status-Registers
0OE Status-Register
OF Initialisierungs-Register (Schreibzugriff)
OF Zustands-Register (Lesezugriff}
10 bis 1F Zihlerbaustein fir Eingang X2
wie oben von 10 bis 1F
20 Kontroll-Register 1
30 Kontroll-Register 2
40 Abruf-Wert LS-Byte
50 Abruf-Wert MS-Byte
60 Strobe-Register fiir Abrufzahler
70 Interrupt riicksetzen

In der folgenden Register-Beschreibung werden aus Grinden
der Ubersichtlichkeit grundsatzlich nur die Adressen fir den
Zahlerbaustein X1 (00h bis OFh) angegeben. Natirlich gelten
die Beschreibungen auch fur den Zahlerbaustein X2 (10h bis
1Fh}.
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Daten-Register fir die Zahler
Die Melwerte werden in 26 Bit breiten Zahlern erfalit und in
32 Bit breiten Daten-Registern gespeichert. Der MelRwert
bendtigt nur 26 von den 32 Bits im Daten-Register. Mit den
restlichen 6 Bits wird das Zweierkomplement fir negative
Zahlen dargestellt. Die Z&hler haben also einen Werte-bereich
von —225 bis +225 — 1 oder bei Winkel-Zahlweise —180 000
Grad his +179 999 Grad.

00h-03h: Daten-Register 0

Bei einem Melwert-Abruf Gber das Abruf-Register 08h oder
Uber den Abruf-Zahler wird der Mellwert im Daten-
Register @ gespeichert.

04h-07h: Daten-Register 1

Bei einem Melwert-Abruf Uber das Abruf-Register 0%h oder
bei einem externen Abruf-Signal wird der MelBwert im
Daten-Register 1 gespeichert.

Wenn ein MeRwert in einem Daten-Register gespeichert
wurde, dann sind keine weiteren Abrufe mehr maglich, bis das
obere Byte {03h oder 07h) des betreffenden Daten-Registers
gelesen wurde. Nach dem Lesen des Meldwertes wird im
Status-Register OEh das Bit D7 oder D2 rlickgesetzt.

08h: Abruf-Register 0 fiir Software-Abruf

Ein Schreibzugriff auf dieses Register (08h fir Eingang X1 und
18h fir Eingang X2} speichert den Meftwert in Daten-
Reqgister 0.

09h: Abruf-Register 7 fiir Software-Abruf

Ein Schreibzugriff auf dieses Register (09h fir Eingang X1
oder 19h fir Eingang X2) speichert den MefRwert in Daten-
Register 1.
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0Ah: Referenzmarken-Register

Diesas Register legt Funktionen fest, die beim Uberfzhren der
Referenzmarken ausgeldst werden. Beispielsweise kann ein
Zéhler gestartet, gestoppt oder genullt werden,

Wenn das Uberfahren einer Referenzmarke einen Zahlerwert
abrufen soll, mufl vorher lber das Initialisierungs-Register OFh
im Bit D4 festgelegt werden, in welchem Daten-Register der
Wert zu speichern ist.

Wert | Funktion beim Uberfahren der Referenzmarke
{Hex)

00 | keine Funktion

01 Zahler starten

02 | Z&hler stoppen

03 keine Funktion

04 | Zahler nullen

05 | Zahler nullen und starten

06 | Zahler nullen und stoppen

07 | Z3hler nullen

08 | Zahlerwert abrufen

09 | Zahlerwert abrufen und Zahler starten

0A | Zahlerwert abrufen und Zéhler stoppen

OB | Zahlerwert abrufen und im Daten-Register speichern

0C | Zahlerwert abrufen und Zahier nullen

00 | Zahlerwert abrufen, Zahler nullen und starten

QE | Zahlerwert abrufen, Zahler nullen und stoppen

OF | Zahlerwert abrufen und Z&hler nullen

0Bh: Befehls-Register fiir die Zahlerbausteine
Cieses Register startet, stoppt oder nullt die Zahler per

Software.

Wert | Funktion

{(Hex)
01 Zahler starten
02 | Zahler stoppen
04 | Z&hier nullen
05 | Zahler nullen und starten
06 | Z&hler nullen und stoppen
07 | Zahler nullen
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OCh: Betriebsarten-Register fiir die Zahlerbausteine
Dieses Register legt die folgenden Funktionen fest:

Flankenauswertung

Durch die beiden inkrementalen Melisystemsignale (0° el. und
90° el.) stehen pro Signalpericde des 2b6fach oder 50fach un-
terteilten Signals maximal vier Flanken zur Auswertung zur
Verflgung. Die Zdhler kdnnen so programmiert werden, dafd
sie entweder eine, zwei oder vier Flanken pro Signalperiode
zdhien.

- 360° el. -
Ua1 _-‘

Armin Bmin{Bemin 8min 4
Uaz
Uao : :

g g -5

U« =
Uas

Zahlrichtung
Die Zahlrichtung legt fest, ob die Zihler bei positiver Ver-
fahrrichtung positiv {(normal) oder negativ {invers) zéhlen.

Zahlweise
Es kénnen zwei Zahlweisen festgelegt werden:
Linear-Zéhlweise:  -22%  pis +225 1

Winkel-Zahlweise:  -180 000 bis +173 999
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Wert (Hex} Auswertung Ziahlrichtung Zahlweise
00 1fach normal Linear
02 2fach " "

03 4fach " "
04 1fach " Winkel
05 2fach " "
07 4fach " "
08 1fach invers Linear
09 2fach " .
0B 4fach ! '
oC 1fach " Winkel
oo Z2fach ! !
OF 4fach g "

24

0Dh: Loschen des Status-Registers
Schreiben des Wertes FFh in das Register ODh l6scht das
Status-Register.

OEh: Status-Register (Lesezugriff}
Das Status-Register erlaubt nur Lesezugriffe. Es darf nicht
beschrieben werden!




Register

Bit Bedeutung
DO 1 = Mefbwert im Daten-Register 0 gespeichert
0 = Oberes Byte wurde aus dem Daten-Register 0 gelesen
D1 1 = Mefiwert im Daten-Register 1 gespeichert
0 =Oberes Byte wurde aus dem Daten-Register 1 gelesen
D2 0 = Z3hler gestoppt
1 = Zahler gestartet
D3 Melisystemfehler
1 = Ein Mefisystemfehler wurde erkannt {Amplitude zu klein oder
Eingangsfrequenz Uberschritten)
0 = Kein MefRsystemfehler
Der Melksystemfehler wird wie folgt rickgesetzt: Schreiben der
Sequenz 1 - 0-1 in das Kontroll-Register — Bit D2 fir Achse X1 und Bit
D3 fir Achse X2. Anschlieend das Status-Register [dschen — durch
Schreiben von FFh in das Register ODh
D4 0
D5 1 = Auf das Referenzmarken-Register erfolgte ein Schreibzugriff
Das Bit D5 wird durch Uberfahren der Referenzmarke wieder riick-
gesetzt
D6 Logik-Pegel des 0°-Signals zum Zeitpunkt des letzten internen Abrufs
D7 Logik-Pegel des 0°-Signals zum Zeitpunkt des letzten externen Abrufs
OFh: Initialisierungs-Register(Schreibzugriff)
Disses Register legt den internen und externen Melbwert-
Abruf fest sowie den MeRwaert-Abruf Uber Referenzmarken.
Bit Bedeutung
D0 0
D1 0
D2 0 = Interner Abruf {ber Abruf-Zahler aktiv (LO)
1 = Interner Abruf Uber Abruf-Zahler nicht aktiv {LO)
D3 0 = Externer Abruf aktiv {L1)
1 = Externer Abruf nicht aktiv (L1)
D4 0 = Abruf Uber Beferenzmarke speichert in Daten-Register 0
1 = Abruf iber Referenzmarke speichert in Daten-Register 1
[55) 0 = Referenzmarke triggert auf die Flanke
1 = Referenzmarke triggert auf den Pegel
D6 0
D7 beliebig
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OFh: Zustands-Register {Lesezugriff)
Dieses Register enthait die Zusténde verschisdener An-
schlisse des Zahlerbausteins.

Bit Bedeutung

DO interner Abruf (LO) ist erfolgt

By Externer Abruf (L1) ist erfolgt

D2 C = Internes Abruf-Signal ist freigegeben {LO}

1 = Internes Abruf-Signal ist gesperrt (LO)

D3 0 = Externes Abruf-Signal ist freigegeben (L1)

1 = Externes Abruf-Signal ist gesperrt (L1)

D4 0 = Referenzmarke speichert im Daten-Register 0
1 = Referenzmarke speichert im Daten-Register 0
Db Logik-Pegel der Referenzmarke

D6 l.ogik-Pegel des 0°-Signals

D7 Logik-Pegel des 90°-Signals

20h: Kontroll-Register 1
Die verschiedenen Bits von Kontroll-Register 1 haben folgende
Funktion:

Bit | Funktion Eingabewert

Do Interpolation, Eigang X1 | 0 = 25fach,

D1 | Interpoiation, Eingang X2 | 1 = 50fach

Reset: Ein Mefisystermfehier

Dz MefRsystemiehler X1* setzt Bit D3 im Status-

D3 Mefisystemfehler X2* Register OEh.

Fehlermeldung 1&schen:

— Bit D2 eder D3 in
Kontroil-Register 20h
mit 1 -0 -1 be-
schreiben.

— zusatzlich Status-
Register ODh durch
Beschreiben mit FFh

ldschen
D4 | Signal-Auswertung fir 00{D4, D5) = 4fach
D5 den Abrufzéhler 10 = 2fach
11 = 1fach
01 = nicht verwenden
Freigabe: 0 = gesperrt
D6 Interrupt Int0 1 = freigegeben

D7 Interrupt Int1
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30h: Kontroll-Register 2

Funktion Hex Bits Bedeutung
MelRwert-Abruf D3D2D1DO | *
00 | O © O O |Abruf-Signale nicht freigegeben
01 000 1](LO
02 |0 0 1 0 {L1XT
03 [0 G 1 1 |LO LLXY
04 |01 0 0 [L1.X2
05 | 01 0 1 |LO L1.X2
06 | 01 1 0 [L1.X7, L1.X2
07 10 1 1 1 |LC L1.XT, L1.X2
08 | 1 0 0 O [Ein"0"-Signal, entweder am Eingang
L1.X1 oder am Eingang L1.X2, ruft den
MeBwert von beiden Achsen ab.
09 1T 0 0 1 |LO LOut
0B 1 0 1 1 |LG L1.X7, LOut
o0 {1 1 0 1 |LO L1.X2 LOut
OF 1 1 1 1 L0, L1.X17, L1.X2, LOut
D7D6D5D4 | **
Befehle flir den 00 | 0 0 0 O |Abruf-Zahler hat keine Funktion
Abruf-Zhler 10 [ 0 0 0 1 |Abruf-Zahler starten
20 0 0 1 0 |Abruf-Zéhler stoppen
30 | 0 0 1 1 |Starten mit Strobe {Register 60h)
40 | 0 1 0 0 |Stoppen mit Strobe (Register 60h)
50 0 1 0 1 |Starten mit Referenzmarken-Signal
60 | 0 1 1 O |Stoppen mit Referenzmarken-Signal
70 0 1 1 1 | MeRRwert abrufen
80 1 0 0 0 |Abruf-Zahler nullen
90 | 1 0 0 1 |Nullen mit Strobe {Register 60h)
AD 1 0 1 0 [Nullen mit Referenzmarken-Signal
BO 1T 0 1 1 |Abruf-Wert laden
C0 11 1 0 O |Laden mit Strobe {Register 60h}
DO | 1 1 O 1 |Laden mit Referenzmarken-Signal
EQ 1 1 1 0 |Melwert abrufen mit Strobe
FO [ 1 1 1 1 [Abrufen mit Referenzmarken-Signal
*Lo= Abruf-Signal vem Abruf-Zéhler; aktiviert den Mel3wert-
Abruf von beiden Zahlern
Lt.X1 = Abruf-Signal von Flanschdose X3, Anschlu® 1; speichert
den Melwert von Eingang X1 in Daten-Register 1
L1.X2 = Abruf-Signal von Flanschdose X3, Anschlu® 2; speichert
den Melwert van Eingang X2 im Daten-Register 1
LOut = Abruf-Signal an Flanschdose X3, Anschluld 3; zur

Wieiterleitung an eine weitere Zahlerkarte oder eine

anderg Elektronik

¥¥Diese Befehle sind nur fir den Abruf-Zahler wirksam und nicht fir die
MeRwert-Zdhler X1 und X2.
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40h bis 50h: Abruf-Wert

60h:

70h:

28

Die Register-Adressen 40h und 50h legen die Anzahl der
Zahlimpulse fiir den Abruf-Zihler fest. Beim Erreichen des
Zahlerwertes "Null" wird das Abruf-Signal LO ausgegeben und
der Abruf-Z&hler erneut mit dem Abruf-Wert getaden. Der
Abruf-Wert ist eine 16 Bit breite positive Integer-Zah!, die wie
folgt gespeichert wird:

~ Adresse 40h, unteres Byte des Abruf-Wertes

-  Adresse 50h, oberes Byte des Abruf-Wertes

Beispiel:

Gewilnscht ist ein Abruf-Signal pro Millimeter Verfahrweg. Die
Teilungsperiode des Melisystems betrdgt 10 pm.,

Gesucht: der Abruf-Wert bei 200fach-Unterteilung des
Mefisystem-Signals.

1 mm
0.010

* 200 = 20000 Z3hlimpulse pro mm

20000 in hexadezimaler Schreibweise ist 4E20h
Unteres Byte des Abruf-Wertes auf Adresse 40h= 20h
Oberes Byte des Abruf-Wertes auf Adresse 50h= 4Eh

Strobe-Register fiir Abruf-Zahler

Ein Schreibzugriff auf dieses Register erzeugt ein Strobe-Sig-
nal far den Abruf-Zahler. Im Kontroll-Register 2 ist festgelegt,
wie der Abruf-Zahler auf das Strobe-Signal reagiert.

Wenn beispielsweise "Mefdwert abrufen mit Strobe" program-
miert wird, dann werden die MeRwerte beider Z&hler mit dem
Strobe-Signal abgerufen.

Interrupt riicksetzen

Ein Schreibzugriff auf dieses Register setzt nach einem
Interrupt die Interrupt-Flip-Flops riick.
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Programmierung

IK 120 initialisieren

Die Programmierung in dieser Beschreibung wird mit all-
gemeinglltigen Beispielen, TURBO PASCAL- und QBASIC-
Beispielen gezeigt. In den allgemeinglltigen Beispielen
werden symbolische Befehle verwendet, beispielsweise fur
Schreibzugriffe WRITE und fir Lesezugriffe READ. Es sollte
kein Problem darstellen, diese symbolischen Befehle durch die
Befehle der verwendeten Programmiersprache zu ersetzen.

Die IK 120 verwendet RAM-Speicher-Adressen und kann mit
jeder Programmiersprache programmiert werden, die den
"hohen Speicherbereich” ansprechen kann — also den Bereich
zwischen A0Q00h und FFFFFh (640 Kbyte und 1024 Kbyte).
Die IK 120 nutzt den Bereich ab Adresse C0000 und belegt
1024 Bytes.

Die Segment-Adresse der |K 120 wird Uber DIP-Schalter
eingestelit. Bei den AdreR-Angaben in den folgenden
Beispielen handelt es sich immer um Offset-Adressen (mit "@"
gekennzeichnet) in hexadezimaler Schreibweise.

Auf der IK 120 befinden sich zwei Zahlerbausteine mit den
folgenden Offset-Adressen:

—  Zahlerbaustein X1: Adresse 00h bhis OFh
— Zahlerbaustein X2: Adresse 10h bis 1Fh

Physikalische Adresse = Segment- + Offset-Adresse

Die faolgenden Befehle initialisieren die Kontroll-Register:

Kontroll-Register 1

WRITE @20h OFh Unterteilung 200fach und mit
WRITE @20h 03h Hilfe der Folge 1 —0 -1 Gber
WRITE @20h OFh Bits D2 und D3 die Meldurig

"Melisystemfehler” rlicksetzen
Kontroll-Register 2

WRITE @30h 00h MeRwert-Abruf nur Gber Soft-
ware
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Die folgenden Befehle initialisieren die Zahlerbausteine:

WRITE

WRITE
WRITE

WRITE
WRITE
READ
READ

WRITE
WRITE
WRITE
WRITE
WRITE
READ

READ

@0Fh

@0Dh
@0Ch

@0Ah
@0Bh
@03h
@07h

@1Fh
@1Dh
@1Ch
@1Ah
@1Bh
@13h
@17h

MefBwert-Abruf iiber Software
Nachdem die Z&hler initialisiert sind, speichern die folgenden
Befehle die Zahlerstdnde im Daten-Register 0:

30

0Ch

FFh
a3h

0Ch
05h
DUMMY
DUMMY

00h
FFh
03h
coh
0&h
DUMMY
DUMMY

WRITE @08h FFh

WRITE @18h FFh

Zahler X1

Die Abruf-Eingdnge der Zéhler
aktivieren; Abruf (iber Refe-
renzmarke wird im Daten-
Register 0 gespeichert
Status-Register I6schen
Zahler-Betriebsart festlegen:
4fach Auswertung; Zéhlrichtung
normal; Linear-Zahiweise
Referenzmarken inaktiv
Zzhler Nullen und Starten
Daten-Register 0 aktivieren
Daten-Register 1 aktivieren

Zahler X2

Speichert den Zahlerstand X1
im Daten-Register O
Speichert den Z&hlerstand X2
im Daten-Register Q

Cie MelRwerte kénnen vom Daten-Register 0 wie folgt ge-
lesen werden:

READ  @00h WertX1

READ

@10h WertX2

Liest den Zahlerstand in die
Variable <Wert X1>
Liest den Zahlerstand in die
Variable <Wert X2>
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Zahlerstand in Millimeter umrechnen

Teilungspericde [mm]

Wert [mm] = Zahlerstand =
Auswertung * Interpolation

Beispiei: Teilungsperiode = 20 pm; Auswertung = 4fach;

Interpolation = 60fach

(.020 [mm]
4 % 50

Wert [mm] = Zahlerstand #

Zahlerstand in Grad umrechnen

Zahierstand = 360 [°]

Wert ["] =
Auswertung * Interpolation = Striche / Umdr.

Befspiel: Striche/Umdr. = 36 000; Auswertung = 4fach;
Interpolation = 50fach

Zahlerstand * 360 [°]
4 % 50 * 36 000

Wert [°] =
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MeRBwerte iiber Software abrufen und anzeigen

32

Kontroll-Register 1

initialisieren
WRITE @&20h OFh Unterteilung 200fach und mit
WRITE @20h 03h Hilfe der Folge 1 -0 -1
WRITE @20h OFh Uber die Bits D2 und D3,

Die Meldung "MeRsystemn-
fehler' ricksetzen
Kontroll-Register 2
initialisieren

WRITE @30h 00h Melwert-Abruf nur (ber
Software
Zahler X1 initialisieren
WRITE @O0Fh 00h Abruf-Eingénge der Zahler

aktivieren; Abruf Uber Re-
ferenzmarke wird im Daten-
Register O gespeichert.

WRITE @O0Dh FFh Status-Register ischen

WRITE @0Ch 03h 4fach-Auswertung; Zahlrichtung
normal; Linear-Zéhlweise

WRITE @0Ah 00h Referenzmarken inaktiv

WRITE @0Bh 05h Zahler nullen und starten

READ  @03h DUMMY Daten-Register O aktivieren

READ  @07h DUMMY Daten-Register 1 aktivieren
Zahler X2 initialisieren

WRITE @1Fh 00h

WRITE @1Dh FFh

WRITE @1Ch 03h

WRITE @1Ah 00h

WRITE @1Bh 0bh

READ  @13h DUMMY

READ  @17h DUMMY

WHILE NOT KEYPRESSED DO

BEGIN

WRITE @08h FFh Ziahlerstand X1 in Daten-
Register 0 speichern

WRITE @18h FFh Zahlerstand X2 in Daten-

Register 0 speichern
READ @00h CountX1 MeRwert X1 lesen (32 Bit)
READ @10h CountX2 MeRwert X2 lesen {32 Bit)
PRINT CountX?1 * .02 /200 Melwert X1 in mm
PRINT CountX2 * 0.0Z2 /200 Melwert X2 in mm
END



Programmierung

{Beispiel 1in TURBO PASCAL: MeRwerte Uber Software abrufen und anzeigen}

PROGRAM Examplel:
USES CRT;

VAR  CountX1, CountX2: longint;

BEGIN
mem[$C800:$20].= $0F;
mem{$C800:$20]:= $03;
memi$C800:$20]:= $0OF;
mem{$C800:$30]:= $00;

mem[$C800:30F];= $C0;
mem[$C800:$0D]:= $FF;
mem|[$C800:$0C]:= $03;
memi$C800:$0A]:= $00;
mem{$CB00:$0R]: = $05;
CountX1:=
CountX1:

mem{$C800:$1F]:= $00;
mem[$C800:$1D]:= $FF;
mem([$C800:$1C)= $03;
mern[$CB00:$1Al:= $00;
mem[$C800:$1B]:= $05;
CountX2:=
CountX2:=

ClrScr;

REPEAT
mem[$C800:$08] = $FF:
mem[$C800:$18]:= $FF;

CountX1:= meml[$C800:$00];
CountX2:= meml[$C800:$10];

GoteXY(10,10);
WRITELN(

UNTIL KEYPRESSED;
END.

X1=",CountX1*0.02/200 :6:3,
* X2=",CountX2*0,02/200 :5:3):

Unterteilung 200fach}
‘Melisystemfehler” riicksetzen}
"Melsystemfehler’ rlcksetzen}
Mefiwert-Abruf Uber Software}
ZAHLER X1}

Abruf-Eingdnge der Zdhler aktivieren}
Status-Registar léschen)
4fach-Auswertung}

[Referenzmarken inaktiv}

{Zahter nullen und starten}

memI[$C800:$00];{Daten-Register O aktivieren}
meml[$C800:304];{Daten-Register 1 aktivieren)

{ZAHLER X2}

memlI[$C800:$101;
memli$C800:$14];

{Z&hlerstand X1 in Daten-Register C}
{Z&hlerstand X2 in Daten-Register 0}
{Melwert X1 lesen}
{Melwert X2 lesen}

{MefRwert X1 und}
{X2 in mm ausgeben}
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'‘Beispiel 1in GQBASIC: Meltwerte (iber Software abrufen und anzeigen
DEF SEG = &HCB00

POKE &H20, &HF

POKE &H20, &H3

POKE &H20, &HF

POKE &H30, &HO

POKE &HF, &HO
POKE &HD, &HFF
POKE &HC, &H3
POKE &HA, &HO
POKE &HB, &H5
Dummy = PEEK{&H3)
Dummy = PEEK(&H7)

POKE &H1F, &H0
POKE &H1D, &HFF
POKE &H1C, &H3
POKE &H1A, &HO
POKE &H11B, &H5
Dummy = PEEK(&H 13}
Dummy = PEEK(&H17)

CLS

PRINT "Test-Programm in QBASIC: MeRwert-Abruf Uber Software”
DIM COUNTX1 AS LONG

DIM COUNTX2 AS LONG

WHILE INKEYS$ <> CHR$(27)

34

POKE &H8, &HFF
POKE &H18, &HFF
PCG = PEEK(0)

P01 = PEEK(1)
P02 = PEEK(2)
P03 = PEEK(3)
P10 = PEEK(&H 10}
P11 = PEEK(&H11)
P12 = PEEK(&H12)
P13 = PEEK{&H13}

IF (P03 AND &H80) = &H80 THEN
COUNTX1& = (P00 - 255) + 256 * (P01 - 255) + 65536 * (P02 - 255) +
16777216 * (P03 - 256) - 1
ELSE COUNTX1& = £00 + 256 * PQ1 + 65536 * P02 + 16777216 * P03
END IF
[F (P13 AND &H80) = &H80 THEN
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COUNTX2& = (P10 - 255) + 256 * (P11 - 255} + 65536 * (P12 - 255) +
16777216 * (P13-255) - 1
ELSE COUNTX2& = P10 + 256 * P11 + 65536 * P12 + 16777216 * P13
END IF

LOCATE 9,1
PRINT USING "###4# ###", COUNTX1& * .02 / 200; COUNTX2& * .02 / 200
WEND

MefRsystemfehler priifen und racksetzen
Das Bit D3 im Register OEh ist gesetzt, falls die Amplituden
der MeRsystem-Signale zu grof sind cder die Eingangsfre-
quenz Oberschritten wurde. Dieses Fehler-Bit wird wie folgt
rickgesetzt: Schreiben der Sequenz 1 - 0~ 1 in das Kontroll-
Register 20h — Bit D2 fir Achse X1 und Bit D3 flr Achse X2.
Anschlieend das Status-Register CFh I6schen —durch
Schreiben von FFh in das Register ODh.

READ  @QE STATUSX1
READ @1E STATUSX2

IF STATUSXY BIT D3=1 THEN

BEGIN
WRITE "Mefsystemfehlsr in X1"
WRITE @20h 07h
WRITE @20h 03h Meldung
"Melisystemfehler”
WRITE @20h 07h  ricksetzen
WRITE @0Dh 07h
END
IF STATUSX2 BIT D3=1 THEN
BEGIN
WRITE "Melisystemfehler in X2"
WRITE @20h OFh
WRITE @20h 07h Meldung
"‘Mefisystemfehler”
WRITE @20h CFh  ricksetzen
WRITE @ODh CFh
END
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Abrufen der MeBwerte iiber externe Abruf-Eingéinge L1.X1, L1.X2
Damit die Abruf-Eingénge L1.X1 und L1.X2 aktiv sind, mul das
Kontrell-Register 30h wie folgt initialisiert werden:

WRITE @30h 06h Abruf-Eingdnge L1.X1 und L1.X2
aktivieren

Der MeRwert eines externen Abrufs ist im Daten-Register 1
gespeichert. Gleichzeitig wird im Status-Register 0Eh das Bit
D1 gesetzt. Nach dem Lesen des Meliwertes ist dieses Bit
wieder rlickgesetzt.

»% Ein externer MeRwert-Abruf wird immer im Daten-
] Regqister 1 gespeichert.

READ  @OEh STATUSX1
READ @1Eh STATUSX2

IF STATUSX1 BIT D1=1 THEN

BEGIN
READ @04h COUNTX1 Daten-Register 1 lesen
PRINT X1 =", COUNTX1 ¥ 0.02 / 200

END

IF STATUSXZ BIT D1=1 THEN

BEGIN
READ @14h COUNTXZ Daten-Register 1 lesen
PRINT "X2=", COUNTX2 * 0.02 /200

END

MefZwerte uber den Abruf-Zihler abrufen
Der Abruf-Zahler (16 Bit} ist der dritte Z&hler auf der IK 120. Er
ist parallel zum Zahler fGr Eingang X2 geschaltet. Er wird
benutzt, um in bestimmten Abstédnden Melwerte abzurufen.
Dies ist beispielsweise beim Vermessen einer Achse mit
einem Vergleichsmelisystem sinnvell.
Der Abruf-Zahler zahlt zyklisch vom programmierten Abruf-
Wert auf Null und erzeugt jedesmal beim Erreichen des
Zahlerstands Null ein intarnes Abruf-Signal {LO). Das Abruf-
Signal LO wird Uber Bits D0 bis D3 des Kontroll-Registers 2
{Register-Adresse 30h) aktiviert.
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Berechnung des Abruf-Wertes:

Intervall # Auswertung # Interpolation

Impulse per Intervall =
Signalperiode

Beispiel;
Der Abruf-Zdhter soll jeden mm ein Abruf-Signal erzeugen und
den Mefiwert des HEIDENHAIN-METRO-Tasters speichern.

1 [mm] #* 4 x 50
Impulse per Intervall = ——————

0,02 [mm]
= 10000
= 2710hex
Unteres Byte = 10h
Oberes Byte = 27h

Den Abruf-Zahler initialisieren:

WRITE @40Ch 10h Unteres Byte des Abruf-Wertes

WRITE @50h 27h Oberes Byte des Abruf-Wertes

WRITE @2Ch OFh 4fach-Auswertung

WRITE @30h 8Fh Abruf-Zdhler nullen und L0 ak-
tivieren

WRITE @30h 1Fh Abruf-Zahler starten
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Alle 10 000 Z&hlimpulse (2710h} oder jeden mm erzeugt der
Abruf-Zéhler ein Abruf-Signal, das dber den Anschlul L0 an
beide Zahler weitergeleitet wird. Bit DO des Status-Registers
(OEh) zeigt an, ob ein interner Abruf Uber LO erfolgt ist. Erst
nach dem Lesen des Melwertes im Daten-Register 0 kann
ein weiterer MeRwert-Abruf erfolgen.

READ @OE STATUSX1

IF STATUSX1 BIT DO = 1 THEN

BEGIN
READ @00h COUNTX? Daten-Register 0
READ @10h COUNTX2 Daten-Register 0
PRINT X1 =", COUNTX1 * 0.01 /200
PRINT X2 =", COUNTX2 * 0.01 / 200

END
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{Beispiel 2 in TURBO PASCAL: MeRwert-Abruf tber den Abruf-Zéhler}

PROGRAM ExampleZ;

USES CRT;

VAR  CountX1, CountX2: longint;
BEGIN

mem[$C800:$20]:= $OF;
mem([$C800:$20]:= $03;
mem($C800:$20].= $0F;
mem[$C800:$30]:= $00;

mem[$C800:$0F|:= $00;
mem[$C800:$00].= $FF;
mem|[$C800:$0C]:= $03;
mem[$C800:$0A]:= $00:
mem[$C800:$0B1:= $05;
CountX1:= memI[$C800:$00];
CountX1:= meml[$C800:$04];

mem([$C800:$1F]:= $00;
mem[$C800:$1D]:= §FF;
mem[$C800:$1Cl= $03;
mem[$C800:$1A}:= 300;
mem[$CB800:$1B}.= $05;
CountX2:= meml[$C800:$10];
CountX2:= meml[$C800:$14];

mem[$CB00;$40]:= $10;
mem[$C800:$50]:= $27;
mem[$CB00:$20]:= $OF:
mem[$C800:$30].= §8F;
mem[$C800:$30]:= $1F;

CIrScr;
REPEAT
|F (mem[$CB00:$0E] AND $01) =1 THEN
BEGIN
CountX1:= meml[$C800:$00C];

CountX2:= meml[$C800:$10];

{Unterteilung 200fach}
{'"MefRsystemfehler' riicksetzen}
{"MefRsystemfehler” ricksetzen}
{MeRwert-Abruf Uber Software}
{ZAHLER X1}

{Abruf-Eingénge der Zahler aktivieren}
{Status-Register 16schen}
{4fach-Auswertung}
{Referenzmarken inaktiv}
{Z&hler nullen und starten}
{Daten-Register O aktivieren}
{Daten-Register 1 aktivieren)

{ZAHLER X2}

{ABRUF-ZAHLER}

{Unteres Byte des Abruf-Wertes}
{Oberes Byte des Abruf-Wertes}
{4fach Auswertung}

{Abruf-Zahler nullen und LO aktivieren}
{Abruf-Zéhler starten}

{MeRwert X1 lesen}
{Mefwert X2 lesent

WRITELN{ 'MT=",CountX1%0.01/200 :6:3,
" LS=",CountX2*0.02/200 :6:3);

END;
UNTIL KEYPRESSED;

END.

{Falls MeRwert gespeichert:}
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'Beispiel 2 in QBASIC: MeRwert-Abruf Uber den Abruf-Zahler
DEF SEG = &HC800

POKE &Hz20, &HF

POKE &H20, &H3

POKE &HZ20, &HF

POKE &H30, &HD

POKE &HF, &H0
POKE &HD, &HFF
POKE &HC, &H3
POKE &HA, &H0
POKE &HB, &H5
Dummy = PEEK{&H3)
Durmmy = PEEK{&H7}

POKE &H1F, &HO
POKE &H1D, &HFF
POKE &H1C, &H3
POKE &H1A, &HO
POKE &H11B, &H5
Dummy = PEEK(&H13)
Dummy = PEEK(&H17)

POKE &H40, &H10
POKE &H50, &H27
POKE &H20, &HF

POKE &H30, &H8F
POKE &H30, &H1F

CLS

PRINT "Testprogramm in QBASIC flr den MelRwert-Abruf Uber Abruf-Zahler"
DIM COUNTX1 AS LONG

DIM COUNTXZ AS LONG

WHILE INKEY$ <> CHR$(27)
IF (PEEK(&HE} AND 1) = 1 THEN
PCC = PEEK(0}
PC1 = PEEK(1}
P02 = PEEK(2)
PG3 = PEEK(3)
P10 = PEEK(&H10)
P11 = PEEK({&H11)
P12 = PEEK({&H12)
P13 = PEEK(&H13)
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IF (PO3 AND &H80) = &H80 THEN

COUNTXT& = (P00 - 255} + 256 * (P01 - 255} + 65536 * (P02 - 255) +

16777216 * (PO3 - 255} -

1

ELSE COUNTX1& = POO + 256 * P01 + 65536 * P02 + 16777216 * P03

END IF

IF (P13 AND &H80) = &HB80 THEN

COUNTX2& = (P10 - 255) + 2566 * (P11 - 255} + 65536 * (P12 - 255) +
16777216 * (P13 - 255) - 1
ELSE COUNTX2& = P10 + 256 * P11 + 65536 * P12 + 16777216 * P13

END IF
PRINT USING "#### ###", COUNTX1& *

.02 /200,

COUNTX2& * .02 /200

END IF
WEND

MeRwerte von zwei Zahlern auf einer IK 120 simultan abrufen

Ein Schreibbefehl an das Strobe-Register 60h ruft die
MaRwerte beider Zahler der IK 120 gleichzeitig ab. Dazu mul
der Abruf-Z&hler iber das Kontroll-Register 2 (Register-

Adresse 30h) programmiert werden.

Lo

Lo

I\ Interner Abruf

/]

N

Abruf-Zahier

% Strobe ]%

Q[AbmfuLogk ]
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Der Meftwert-Abruf (ber Strobe wird wie folgt programmiert:

WRITE @30h EFh MeRwert abrufen mit Strobe;
Abruf-Signale aktivieren

WRITE @80h FFh Strebe
READ @00h COUNTX1 MelRwert X1 lesen
READ  @10h COUNTX2 MeBwert X2 lesen

MeBwerte von mehreren IK 120 abrufen

42

Uber den Abruf-Ausgang LOut ist es maglich, die Melwerte
von mehreren |K 120 abzurufen. Dazu ist der Abruf-Ausgang

LOut giner (K 120 mit den Abruf-Eingdngen weiterer IK 120 zu
verbinden.

IK 120 X3
Pin 1 L1.X1

Pin 2 L2.X2
Pin 3 LOut
Pin 4 OV

N
1K 120 X3 ]
Pin 1 L1.X1
Pin 2 L2.X2
Pin 3 LOut
Pin 4 OV

|

IK 120 X3
Pin 1 L1.X1

Pin 2 L2.X2
Pin 3 LOut i
Pin 4 0V
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MeRwert-Abruf von zwei K 120:

WRITE  @30h EFh MeRwert abrufen mit
Strobe; Abruf-Signale
aktivieren

WRITE  @430h 08h Externe Abruf-Signale L1.X1

und L1.X2 fir die zweite
IK 120 aktivieren

WRITE @860 FFh Strobe
Erste IK 120
READ @0 COUNTX1  Daten-Register 0
READ @00 COUNTX2  Daten-Register 0
Zweite IK 120
READ @404 COUNTX3  Daten-Register 1
READ @404 COUNTX4  Daten-Register 1

Interrupt-Programmierung
Die IK 120 kann auch einen Hardware-Interrupt mit dem in-
ternen Abruf-Signal LO oder mit den externen Abruf-Signalen
L1.X1 sowie L1.X2 auf dem PC-Bus erzeugen,

Folgende Interrupts kdrnnen genutzt werden: IRQ3,IRQ4,IRQ5
und IRQ7. Eine Briicke auf der IK 120 legt den gewlinschien
Interrupt fest (siehe "Hardware").

Mit Hilfe des Interrupts kann eine Software-Routine gerufen
werden, die die Meldwerte abruft.

@ Nur erfahrene Programmierer sollten sich an die Interrupt-

Programmierung wagen, da

¢ die Interrupt-Programmierung sehr problematisch
sein kann {Computer-Abstirze),
nur sehr wenige Anwendungen dies erfordern und
die zyklische Abfrage des Status-Bytes ebenfalls
eine schnelle Methcode zum Erkennen eines
MeRwert-Abrufes ist.
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Die Hardware-Interrupts gibt das Kontroll-Register 1 (Register-
Adresse 20h} frei:

Bit D6 gibt Int0 frei, der vom Abruf-Zahler erzeugt wird.

Bit D7 gibt Int1 frei, der von den externen Abruf-Signalen
erzeugt wird.

?ély Ein externer Abruf-Impuls muf kiirzer als die Interrupt-
Routine sein!

Die Anwendung der Interrupt-Programmierung zeigt das Pro-
gramm-Beispial "INTERUPT.PAS" auf der mitgelieferten
Diskette.

Referenzmarken nutzen
Die HEIDENHAIN-LangenmeRsysteme und -Winkel-
melhsysteme besitzen eine oder mehrere — insbesondere
‘abstandscodierte” — Referenzmarken. Das Uberfahren siner
Referenzmarke erzeugt ein Signal, das diese Positicn als
Referenzpunkt kennzeichnet. Nach dem Wiedereinschalten
nach einer Stromunterbrechung kann durch das Uberfahren
des Referenzpunktes die festgelegte Zuordnung zwischen
Positionen und Anzeigewerten wieder hergestellt werden. Bei
abstandscodierten Referenzrarken genligt dazu ein
Varfahrweg von maximal 20 mm.

Das Referenzmarken-Register legt die Wirkung cer Referenz-
marke auf die Zahlerbausteine fest. So kdnnen mit dem Re-
ferenzmarken-Signal die Zahler gestartet, gestoppt, genullt
cder der Zahlerwert abgerufen werden.

Ublicherweise soll das Uberfahren der Referenzmarken die
Zahler nullen und starten. Dadurch erhélt man einen einfach
reproduzierbaren Bezugspunkt. Dieser Bezugspunkt kann dann
- falls gewlnscht — per Software durch Addieren gines
Wertes verschoben werden.

Das Arbeiten mit Referenzmarken zeigt das Programm-
Beispiel "CREFMARK.PAS" auf der mitgelieferten Diskette.
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Software

Im Lieferumfang: Treiber-Scftware und Beispiete in TURBO
PASCAL im Verzeichnis , TP” und MICROSQOFT C im
Verzeichnis ,,C800". Im Verzeaichnis ,, MORE_TP" befinden
sich weitere Beispiele in TURBO PASCAL.

Funktionsbeschreibung der Treiber-Software

Das folgende Kapitel beschreibt die Treiber-Software im
Verzeichnis , TP in TURBQ PASCAL. Da beide Softwares die
gleichen Funktions- und Variablen-Bezeichnungen verwenden,
sollte das Verstehen der Treiber-Software im Verzeichnis
.C600" in MICROSOFT C keine Probleme bereiten.

Variablen-Definitionen, Daten-Typen und Funktionen

Globale Variablen, Daten-Typen und Funktionen sind in

folgenden Dateien definiert:

e fir TURBO PASCAL in der Datei IK120.PAS"

¢ fir MICROSOFT C in den Dateien "IK120.H" sowie
"IK120.C"

Diese Dateien missen in die Anwendungsprogramme, die die
Funktionen der Treiber-Software nutzen, eingebunden wer-
den.

Variable: boardadr
Spezifiziert die Segment-Adresse der ersten
IK 120. Diese Adresse wird in der Datei
"K 120.PAS" auf C800 gesetzt. Sie mul}
gedndert werden, falls auf der Platine eine
andere Adresse Uber die DIP-Schalter
eingestellt wird.

Anwendung: In allen Funktionen der Treiber-Software

Werte: C800h, C840h, C880h,... FFCOh

Typ: control
Programmierbare Funkticnen der Zahler-
bausteine, z.B. Start, Stop, Nullen.
Anwendung: Init_Counter, Init_Latch
Werte: siehe nachfolgende Tabelle
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Wert Bedeutung

c_reset Zahler nullen

c_start Zahler starten

c_stop Zahler stoppen

reset_start Zahler nuilen und starten

reset_stop Z&hler nullen und stoppen

Rl_stop Zahler stoppen beim Uberfahren
der Referenzrmarke

RI_start Zahler starten beim Uberfahren der

Referenzmarke

Rl_reset_stop

Zzhler nullen und stoppen beim
Uberfahren der Referenzmarke

Rl_reset_start

;'éhler nullen und starten beim
Uberfahren der Referenzmarke

Rl_reset Zahler nullen beim Uberfahren der
Referenzmarke
RI_latch_stop Zahlerwert beim Uberfahren der

Referenzmarke abrufen und in dem
Daten-Register, das im [nitia-
lisierungs-Register OFh festgelegt
wurde, speichern und Zahler stop-
pen

RI_latch_start

Zéhlerwert beim Uberfahren der
Referenzmarke abrufen und in dem
Daten-Register, das im Initia-
lisierungs-Register OFh festgelegt
wurde, speichern und Zahler
starten

RI_latch_reset_stop

Zahlerwert beim Uberfahren der
Referenzmarke abrufen und in dem
Daten-Register, das im Initia-
lisierungs-Register OFh festgelegt
wurde, speichern; Zahler stoppen
und nuilen

RI_latch_reset_start

Zahierwert beim Uberfahren der
Referenzmarke abrufen und in dem
Daten-Register, das im Initia-
lisierungs-Register OFh festgelegt
wurde, speichern; Zahler starten
und nullen

Ri_latch_reset

Zéhlerwert beim Uberfahren der
Referenzmarke abrufen und in dem
Daten-Register, das im Initia-
lisierungs-Register OFh festgelegt
wurde, speichern und Zahler nullen
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Die folgenden Werte werden nur in der Funktion "Init_Latch”
verwendet:

Wert Bedeutung

c_latch Der Abruf-Zahler erzeugt sofort ein
Abruf-Signal

¢_load Den Abruf-Zahler auf einen Wert
setzen

Ri_lcad Den Abruf-Zahler beim Uberfahren

der Referenzmarken auf einen
Wert setzen

Strobe_Latch Erzeugt einen MelRwert-Abruf, falls
ein Schreibzugriff auf das Strobe-
Reqister erfolgt

Typ: eval
Legt die Signal-Auswertung der Zahler fest
Anwendung: Init_Counter, Init_Latch,

DistanceCodedREFMarks
Wert Bedeutung
onefold Auswertung: 1fach
twaofold Auswertung: 2fach
fourfold Auswertung: 4fach
Typ: direction

Legt die Z&hlrichtung der Zahler fest
Anwendung: Init_Counter, Init_Latch,

DistanceCodedREFMarks
Wert Bedeutung
normal Zahler zahlt positiv bet positiver
Verfahrrichtung
inverse Zahler zahlt negativ bei positiver
Verfahrrichtung
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Typ: method
Legt die Zahlweise des Zahlers fest (Linear-
oder Winkel-Zahlweise)
Anwendung: Init_Counter, Init_Latch,
DistanceCodedREFMarks
Wert Bedeutung
linear Linear-Zahlweise
Bereich: 229 bis +22% 1
arc Winkel-Z&hlweise
Bereich: —180000 bis +17999%
Typ: interpoi
Legt die Interpolation der Mel3system-Signale
fest
Anwendung: Interpolation
Wert Bedeutung
{_25 25fach-Interpolation
I_560 50fach-Interpolation
Typ: Lcontrol
Aktiviert die Abruf-Signale
Anwendung: latch_Enable, Latch_Disable
Wert Bedeutung
internal Abruf-Signal vom Abruf-Zahler (LO)
ExternalX1 Externes Abruf-Signal fir ersten
Zahler (L1.X1)
ExternalX2 Externes Abruf-Signal fir zweiten
Zahler {L1.X2)
ExternalX1X2 Externes Abruf-Signal fir beide
Zahler (L1.X1 und L1.X2)
Latchout Abruf-Ausgang {LOut)
Typ: interr
Legt den Ausldser eines Interrupts fest
Anwendung: Interrupt_Enable
Wert Bedeutung
Int_0 Abruf-Zéhler erzeugt Interrupt
Int_1 Externe Abruf-Eingdnge erzeugen

Interrupt
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Funktion: Init_Interface

Diese Funktion initialisiert die Zahler am Anfang eines Pro-
gramms.

Parameter:

axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2

Funktion: Interpolation
Diese Funktion legt die Interpolation der gewahlten Achse
fest.

Parameter:
axis: 0 = Z&hler X1, 1 = Zahler X2
m_interpal: I_25 = 25fach-Interpolation

I_50 = B0fach-Interpelation

Funktion: Init_Counter
Diese Funkticn legt die wichtigsten Eigenschaften der Zahler-
bausteine fest.

Parameter:

axis: 0 = Zihler X1, 1 = Zahler X2

m_control: Variable des Typs "contral” zur Fest-
legung der Funktionen des Abruf-Zéhlers

m_eval: Auswertung = onefold, twofold, fourfold

direction: Zahlrichtung = normal oder inverse

m_method: Zihlweise = linear oder arc

Funktion: Soft_Count

Diese Funktion speichert den Z&hlerstand der gewlinschten
Achse im spezifizierten Daten-Register und gibt den Wert in
der Variablen "COUNT" als 32-Bit-Integer in Zweierkomple-
ment-Darstellung zurlick.

"Soft_Count” ist eine Kombination aus "Latch_Count” und

‘Read_Count".
Parameter:
axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2
Register: 0 = Daten-Register O,
1 = Daten-Register 1
Ergebnis:
COUNT MeRwert aus dem spezifizierten Daten-

Register als 32-Bit-Variable COUNT.

49



Software

50

Funktion: Latch_Count
Diese Funkiicn speichert den Zahlerstand der gewlinschten
Achse im spezifizierten Daten-Register.

Der Mefllwert kann anschlieftend mit der Funktion
"Read_Count' gelesen werden.

Parameter:
axis: 0 = Zihler X1, 1 = Zahler X2
Register: 0 = Daten-Register 0

1 = Daten-Register 1

Funktion: Read_Count

Diese Funktion liest den zuletzt gespeicherten Wert der
gewilinschten Achse aus dem spezifizierten Daten-Register
und gibt den Wert in der Variablen "COUNT" als 32-Bit-Integer
in Zweierkomplement-Darstellung zuriick.

Parameter:
axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2
Register: 0 = Daten-Register 0
1 = Daten-Register 1
Ergebnis:
COUNT Melwert aus dem spezifizierten Daten-

Register als 32-Bit-Variable COUNT

Funktion: Reset_

Diese Funktion setzt das Status-Byte des gewdhlten Zéhlers
rick.

Parameter:

axis: 0 = Z3hler X1, 1 = Zahler X2

Funktion: Reset_uas

Diese Funktion setzt das MeRsystemfehier-Bit (D2 fur X1oder
D3 fir X2) in Kontoll-Register 1 (Register-Adresse 20h} riick.
Parameter:

axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2
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Funktion: Signal_Error
Diese Funktion gibt "true” zurlick, falls in der ausgewshlten
Achse ein MeRsystemfehler anliegt.

Parameter:
axis: 0 = Zéhler X1, 1 = Zahler X2
Ergebnis: true =  MeRsystemfehler

false = Kein MeRsystemfehler

Funktion: Read_Status

Diese Funktion gibt den Inhalt des Status-Registers zurlick.
Parameter:

axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2
Ergebnis: Status-Register des gewdhlten Zahlers

Funktion: Read_ScanReg

Diese Funktion gibt den Pege! verschiedener Pins der Zahler-
bausteine iiber das Zustands-Register (Register-Adresse GFh}
zurilick.

Parameter:
axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zéhler X2
Ergebnis: Zustands-Register des gewahlten

Zahlers

Funktion: Latch_Enable
Diese Funkticn gibt das Abruf-Signal fir den gewahlten Zahler
frei.

Parameter:
axis: 0 = Zéhler X1, 1 = Z&hler X2
Leommand: Internal, ExternalX1, ExternalX2,

ExternalX1X2, LatchQut

Funktion: Latch_Disable
Digse Funktion sperrt das Abruf-Signal fur den gewahlten
Zahler.

Parameter:
axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2
Leommand: internal, ExternalX1, ExiernalXz,

ExternalX1X2, LatchQut
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Funktion: Latched
Diese Funktion fragt ab, ob ein MeRwert-Abruf stattgefunden
hat.

Parameter:
axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2
latch: 0 = Abruf vom Abruf-Zahler (LO)

1 = Externer Abruf (L1.X1, L1.X2)
Ergebnis: true = Abruf ist erfolgt

false = Kein Abruf

Funktion: Init_Latch
Diese Funktion initialisiert den Abruf-Zahler und setzt den
Abruf-Wert.

Parameter:

axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2

m_centrol: Variable des Typs CONTROL zum
Nullen, Starten und Stoppen des Abruf-
Zahlers.

m_eval: Auswertung = onefold, twofold, fourfold

value: Abruf-Wert {18 Bit)

Funktion: Write_Strobe

Diese Funktion erzeugt einen Strobe auf der gewahlten Karte.
Parameter:

axis: 0 = Zénler X1, 1 = Zahler X2

Funktion: Interrupt_Enable

Diese Funktion gibt den gewahlten Interrupt frei.

Parameter:

axis: 0 = Zahler X1, 1 = Zahler X2

m_interr; Int_0 = Interrupt vom Abruf-Zhler (L0}
Int_1 = Interrupt vom externen Abruf-
Signal {L1.X1,L1.X2)
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Funktion: Clear_Int

Diese Funktion setzt das Interrupt-Flip-Flop auf der IK 120
rick; sie mulb nach jedem Interrupt gerufen werden.
Parameter:

axis: 0 = Zéhler X1, 1 = Zahler X2

Funktion: DistanceCodedREFMarks
("DistanceCodedREFMarks" steht nur in TURBO PASCAL zur
Verflgung und nicht in MICROSOFT C))

Diese Funkticn wird bei Mefisystemen mit abstandscodierten
Referenzmarken eingesetzt. Sie nullt den gewdhlten Zahler
peirm Uberfahren der ersten Referenzmarke. Mit dem
Uberfahren der zweiten Referenzmarke wird die absolute
Position der ersten Referenzmarke in Signalperioden
berechnet und als Funktions-Ergebnis (32-Bit-Integer)
rickgeliefert. Die absolute Position kann im Anwenderpro-
gramm durch Multiplizieren mit der Teiiungsperiode berechnet
werden.

Parameter:

axis: 0 = Z&hler X1, 1 = Zahler X2
BasicSpacing: 1000 GP, 2000 GP, 500 GP

SubDiv: |_25 oder |_50

Edges: cnefold, twofold, fourfold

CountDir: normal, inverse

Meth: linear, arc

Ergebnis: Position der ersten Uberfahrenen Refe-

renzrnarke — bezogen suf den Malstabs-
Nullpunkt — in Signalperioden

Der Parameter "BasicSpacing” (=Grundabstand) ist der kon-
stante Abstand zwischen den Referenzmarken 0 und 2, 2 und
4, etc. Dieser Grundabstand wird in Signalperioden angegeben
und betrégt bei HEIDENHAIN-Lingenmefisystemen
normalerweisel 000. Andere Grundabstande wie 500 bei
HEIDENHAIN-LID-LangenmeRsystemen oder 2 000 bei
bestimmten HEIDENHAIN-WinkelmeRsystemen sind ebenfalls
(blich. Der Grundabstand kann der Betriebs-anleitung des
MeRsystems entnommen werden.

Wird diese Funktion durch Driicken einer Taste unterbrochen,
dann wird der Wert 0 zur(ickgeliefert.
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"Unit" fiir groBe Anzeige — BIGDISP.PAS

54

Die Datei "BIGDISP.PAS" ist eine TURBO PASCAL-"Unit" zur
Anzeige einer Position mit groRen, gut lesharen Ziffern.

Das Programm "BIGDEMO.PAS" zeigt die Anwendung dieser
‘Unit" und die verschiedenen Anzeigeméglichkeiten.

BIGDEMO DEMD PROGRAM FOR IK 120

I E u E u MEDIUN DISPLAY
=
I I [ ] q 5 ] u a MEDIUM, MIN:SEC
n n

-0.0001 ==
-0.0001 =

Daten-Typen und Funktionen

Typ: DisplayMode
Legt die Gréfe der Anzeige fest
Anwendung: LDisplay

Wert Bedeutung

Medium Mittel

Large Grolk

Rounded Grofll mit abgerundeten Ziffern
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Funktion:
Parameter:
Value:
DMode:
pOSX:

posy:

NoQfChars:

LDisplay

Der Wert, der angezeigt werden soll
Art der Anzeige: Medium, Large,
Rounded (siehe oben)

Horizontale Position des Zeichens links
oben

Vertikale Position des Zeichens links
oben

Anzahl der Zeichen, die angezeigt wer-
den sollen, einschliefilich Vorzeichen,
Dezimalpunkt und Leerzeichen

CigitsAfterDecimalPoint:

MinutesSeconds;

Flash:

LastValStr:

Anzahl der Zeichen hinter dem Dezi-
malpunkt

True = Anzeige in Grad:Minuten:Sek.
False = normale dezimale Anzeige
True = Anzeige blinkt

False = Anzeige blinkt nicht

Die blinkende Anzeige erscheint
Ublicherweise bei einem Mellsystem-
fehler

Diese Variable speichert den String, der
auf dem Bildschirm angezeigt wird. Im
Anwendungsprogramm muf fiir jede
Achse ein eigener String mit den be-
nétigten Zeichen initialisiert werden

"Unit" fiir feste Zeitintervalle - TIMER.PAS
Die Datei "TIMER.PAS" ist eine "Unit" in TURBO PASCAL, die
MeRwerte in konstanten Zeit-Intervallen abruft. Diese "Unit’
enthilt spezielle Funktionen, mit denen Meliwerte in klrzeren
Zeitabstanden als 55 ms {(in TURBO PASCAL (blich} abgerufen

werden kdénnen.

Wahrend der Laufzeit dieser "Unit" kann die DOS-Uhr lang-
samer oder auch schneller laufen.

Das Programm "MEASURE" zeigt die Anwendung dieser "Unit*
{siche Beschreibung weiter hinten):
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Daten-Typen und Funktionen

Constant: LocalMPMax
Legt die maximale Anzaht von MeBpunkten fest,
die abgerufen werden kdnnen

Gesetzt auf: 5000 Punkte

Variable:  Buffer
Zweidimensionales Array, in dem die Zéhler-
sténde fir jede Achse gespeichert werden
Definition:  Buffer: array [0..LoccalMpmax+1,0..1] of Iengint

Funktion: SetTimerinterval

Diese Funktion setzt den DOS-Timer-Interrupt so, daf’ er nicht

mehr alle 55 ms erzeugt wird, sondern wie in dem Parameter

‘Intervall’ festgelegt. DOS z&hlt jedoch weiterhin die Zeit in

55 ms-Schritten hoch. Deshalb lauft die interne DOS-Uhr bei

Verwendung dieser Funktion nicht mehr richtig.

Parameter:

Interval: Das Zeit-Intervall zwischen zwei
Melwert-Abrufen in Millisekunden
(real).

Funktion: StartDataAquisition

Diese Funkticn speichert die im Parameter "No_of_points'
festgelegte Anzahl von Mefwerten in dem Array "Buffer”. Die
Funktion "SetTimerInterval' muf vor dieser Funktion gerufen
werden.

Parameter:

No_of_points: Anzahi der MeRwerte pro Achse

Funktion: RemoveTimer

Diese Funktion setzt den DOS-Timer-Interrupt wieder auf den
DOS-Standard rick. Die DOS-Uhr 1auft nach Aufruf dieser
Funktion wieder richtig, muR jedoch gegebenenialls auf die
richtige Zeit gesetzt werden.

Parameter: none
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Beispiel-Programme in TURBO PASCAL im Verzeichnis , TP*
Auf der mitgelieferten Diskette sind fir die Beispiele sowohl
der Cuell-Code ,,.PAS” als auch ausflhrbare Dateien ,,.EXE"

unter dem Verzeichnis , TP” gespeichert.

DEMO2

Ein einfaches Programm zur Anzeige von Positionen der
MeRsysteme, die an die Eingdnge X1 und X2 angeschlossen

sind.

(******************************************************************)

{

{* Demaonstration program to iflustrate the programming of the interface

{
{
{
(

* Dr JOHANNES HEIDENHAIN, Traunreut, Germany.

* card 1K120 using the IK120.PAS unit supplied.
* lllustrates the use of Soft_Count
* Signal checking is included in this program

*)
*)
)
)
*)

****************************************************i*************)

program DEMOZ;

uses K120, crt,BigDisp;

var

Period: real;

SubDivision : integer;

S,SZ: string;

lastval :  array [0..1] of string;

procedure Display_count( axis,x,y: integer),
var Count:longint;

Status: byte;

Vai:real;
begin

Count =0,

Status 1= 0;

Soft_Count(axis,Status, Count);
Val;= Period* Count/Subdivision;
Ldisplay{Val, Rounded,x,y,8,4,false,Signal_error{axis), lastvallaxis]);

and;

EEE R E R X EX EXE H EEEEZ TR R X R EEESEREE X EXE XSS
(FrEwHEEES main program )

BEGIN

clrscr;

Writeln(' DEMQ2 - Demo Program for IK 120');
Writeln(' ;
Period := 0.010; { Grating period in mm }
Subdivision := 200;

m_interpol:=1_50;
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Init_Interface{Q);

Init_Interface{1);

Interpolation(0,m_interpol);
interpolation{1.m_interpol);

Init_Counter (0,reset_start,fourfold,normal linear),
Init_Counter (1,reset_start,fourfold,normal,linear);
Reset_uas(0);

Reset_uas(1);

Reset_Status{0);

Reset_Status(1);

lastval[0]: =" XK
lastvall1]: ="YX

repeat
Dispiay_count(0,10,10);
Display_count{1,10,18};
until keypressed,
END.

EEHBZ — Demo Program for IK 120

23 .128%53
-0 .0001
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BIGDEMO

Dieses Programm zeigt die Anwendung des "Units”
BIGDISP.PAS zur Anzeige von MelRwerten in grolen Ziffern
(siehe Beschreibung weiter oben).

BIGDEMD DEMO PROGRAM FOR IK 120

1 . 60O ™™
-
I I - I'I 5 - u a MEDIUH, HIN:SEC
- -

—-O.ogogy e
e

COUNTER

Dieses Programm bietet die Standard-Funktionen einer Posi-
tions-Anzeige mit bis zu acht Eingangen auf vier IK 120. Funk-
ticnen:

Nullen

Setzen

Grolke Anzeige

Auswertung von einzelnen oder abstandscodierten
Referenzmarken

Anzeige der MeRwert-Differenz van zwei Eingangen
Ausdrucken von Mefiwertien

MeRwert-Abruf Uber Abruf-Z&hler
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Anzeige-Beispiel

HE IDENHAIN

IK 120 - COUNTER PROGRAM

|0.3401
|0 .0000
-0 . 4407

1.02

E Inde Nlullen Rief XY Slet Plrint nterval Mifference

Das Programm "COUNTER" liest die Set-Up-Daten aus der
Datei"'COUNTPAR.DAT"

Number of Axes

2

Address of Interface card IK 120 in decimal format not HEX { C800= 51200 )
51200

Places after the decimal point

4

Name for the axes 2.g. XYZ

XYZ45678

Signal pericd in mm for each axes, Reference marks 0=Standard, 500, 1000, 2000
0.0100

0.0100

0.0100

0.0100

0.0100

0.0100

0.0100

0.0100

Diese Datel kann zur Festlegung der Grundeinstellungen
geandert werden. Erklarung der Eingabewerte:
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Number of axes: 1bis 8
Legt die Anzahl der Achsen fest.

Address of the IK 120:

Spezifiziert die Segment-Adresse der ersten 1K 120. Alle fol-
genden IK 120 haben eine um 40h héhere Segment-Adresse
(mul? Uber DIP-Schalter eingestellt werden).

Segment-Adresse Dezimaler Eingabewert
000 49152
C7C0 51136
€800 51200
840 51264
€880 51328
D000 53248
ECOO 57344
FOOO 61440

Places after the decimal point:
Legt fir die Anzeige die Anzahl der Stellen hinter dem Dezi-
malzeichen fest.

Name for the axes:
Legt die Achsbhezeichnungen fiir die Anzeige fest,
beispielsweise "XYZ45678", "ABCDEFGH" oder "12345678".

Signal period and reference mark:
In jeder Zeile wird die Signalperiode in mm und die Art der
Referenzmarke festgelegt.

Durch Eingeben einer negativen Signalperiode wird die
Zahlrichtung umgedreht.

Referenzmarken:
o] =  Einzelne Referenzmarke
1000 =  Abstandscodierte Referenzmarken mit

Grundabstand 1000 Teilungsperioden {z.B.
Grundabstand = 20mm, Teilungsperiode = 20 ym}

200C =  Abstandscodierte Referenzmarken mit
Grundabstand 2000 Teilungsperioden
500 =  Abstandsccdierte Referenzmarken mit

Grundabstand 500 Teilungsperioden
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Die Datei "COUNTPRE.DAT” enthélt die absolute Position der
Referenzmarke flr jede Achse und wird von dem Pragramm
"COUNTER" gslesen, falis mit Referenzmarken gearbsitet
wird.

EXTLATCH

Dieses Programm erkennt externe Abruf-Signale (L1.X1,
L1.X2) und zeigt den abgerufenen Wert am Bildschirm an. Ein
externes Abruf-Signal kann Uber die 4polige Flanschdose
(Anschlul? X3) durch Briicken von Pin 1 und Pin 4 { Eingang X1)
sowie von Pin 2 und Pin 4 (Eingang X2} erzeugt werden,

XILATCH - External latching of IK 120 using input X3

3/1 X3-2 %33 X34
lue Green Red White
atchlnXl LatchIn¥XZ Latchbut 0 Uolt
xis ¥1 =  -0.0001

xis K1 = 0.0000

wis ¥Z2 = -0.0005

xis X2 = -0.0065

wis X2 = -0.0005

FREEZE2

Dieses Pregramm zeigt die Anwendung des Abruf-Zahlers in
Verbindung mit der Strobe-Funktion zum simultanen Abruf des
MeRkwertes von zwei Achsen.

Diese Methode sollte verwendet werden, falls keine
Verzdgerungszeit zwischen dem Melwert-Abruf fir X1 und
X2 zuldssig ist.

INTERVAL
Dieses Pregramm zeigt die Anwendung des Abruf-Zahlers in
Verbindung mit der Treiber-Software fir die IK 120 .

Der Abruf-Zahler wird so programmiert, daf} jeden Millimeter
ein MeBwaert-Abruf erfolgt.
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{* Programming the interval counter using the driver software [K 120.PAS*)
Program INTERVAL;
uses {K120, crt,BigDisp;

var
Period: real;
SubDivision ; integer;
S,8Z: string;

lastval :  array [0..1] of string;

procedure Display_count( axis, x,y: integer);
var Count:longint;
Status: byte;

Val:real;
begin

Count :=0;

Status := 0;

Read_Count{axis,Status,Count);

Val:= Periog*Count/Subdivision;

Ldisplay{Val, Rounded,x,y,8.4,false,Signal_error(axis), lastvallaxis]);
(e*n*da;****************** main program ***********************)
BEGIN

clrscer;

Writeln{'INTERVAL - Demo Program for IK 120');

Writeln(' )

Period := 0.010; { Grating period in mm }

Subdivision := 200;

m_interpol:=1_50;

Init_Interface(0);

Init_Interface(1);

Interpolation{Q,m_interpol};

Interpolation{1,m_interpol);

Init_Counter {0,R|_reset_start, fourfold,normal, linear);

Init_Counter (1,R|_reset_start,fourfold,normal, linear);

Reset_uas(0);

Reset_uas(1);

Reset_Status(0);

Reset_Status(1);

Latch_Enabiel0, Internal};
Init_Latchi{0,C_load,fourfold, 20000},
Init_Latch{0,C_Reset, fourfold,20000);
Init_LatchiQ, RI_Start, fourfold, 20000);

lastval[0]: =" XXOOOCKKXX
lastval[1]:="XXXXOKXXK":
repeat
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if latched(0,0} then

begin

Display_count{0,10,10);
Display_count{1,10,18);

end;
until keypressed,
END.
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CREFMARK

Digses Pregramm zeigt, wie die Funktion
"DistanceCodedREFMarks" zur Auswertung von abstands-
codierten Referenzmarken verwendet wird.

MEASURE

Dieses Programm zeigt die Anwendung der "Unit"
‘TIMER.PAS" zum Abrufen ven Mef3werten in bestimmten
Zeitabstanden. Das Zeit-Intervall wird in Millisekunden

eingegeben,

Parameter:

Data file: Die Datei, in der die Daten gespeichert
werden

Number of Points:  Anzahl der Mef3punkte pro Achse,
max. 5000

Interval: Zeit-Intervall in Millisekunden

Period: Signalperiode in mm

Das Programm kann wie folgt aufgerufen werden:
> MEASURE DATA.DAT 1000 2 0.010 0.020

Der MefRvorgang kann mit einem externen Abruf-Signal oder
durch Dricken einer Taste aut dem PC gestartet werden.

EEﬂSUHE - Data aguisition for IK1Z0 at constant time interval

To start measurement :

- press any key or

- use external latch input
Measurenent started.

Storing point : 1000

Measurnent complete.

Saving data point 1000 to data.dat
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Die Me[ergebnisse schreibt das Programm wie folgt in eine

ASCH-Datei:
X1 X2 X2-X1
0.1115  0.0007 -0.1108
0.1122  0.0007 -0.1115
0.1127  0.0008 -0.1119
0.1133  0.0007 -0.1126
0.1140 D.0007 -0.1133
0.1146 0.0007 -0.1139
0.1150 0.0007 -0.1143
0.1156  0.0007 -0.1149
0.1163 0.0007 -0.1156

INTERRUPT

Dieses Programm dermonstriert den Abruf von MelRwerten mit

Hilfe einer Interrupt-Routine. Uber ein externes Abruf-Signal
wird ein Interrupt ausgeltst, der das gerade laufende Pro-
gramm unterbricht und zur Interrupt-Routine springt. Die
interrupt-Routine liest den MelRwert und zeigt ihn am Bild-

schirm an.

DEMO

Mit diesem Programm kdnnen verschiedene Funktionan der

IK 120 ausgewahlt und angezeigt werden.

IK 120 Demo Programm HEIDENHAIN
[ ]
- + 8.5367
n
Y . + 5. 5412
Duit StartssStopp Reset Latch Status Hilfe
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Weitere Beispiel-Programme in TURBO PASCAL im Verzeichnis ,MORE_TP”
Auf der mitgelieferten Diskette sind fir die Beispiele der
Quell-Code ,,.PAS" als auch ausfiihrbare Dateien ,,.EXE" unter
dem Verzeichnis ,MORE_TP" gespeichert,

INSTALL.EXE hilft Ihnen bei der Inbetriebnahme, zeigt einen
Uberblick der freien Adressen und wie man die DIP-Schalter
einstellt.

IK120.EXE zeigt die Positionswerte beider Achsen und bietet
viele weitere Funktionan, Da das Programm dialoggefOhrt ist,
kdnnen Sie mit Maus oder Tastatur arbeiten. Weitere Infos
finden Sie unter F1.

SAMPLE1.EXE, SAMPLEZ EXE und SAMPLE3.EXE sind
einfache Programme, die die verschiedenen Einspeicher-
funktionen zeigen.

SAMPLE4.EXE zeigt die Basisfunktionen eines Zahler-
programms.

Beispiel-Programme in MICROSOFT C im Verzeichnis ,C600”
Auf der mitgelieferten Diskette sind fir alle Beispiele sowohl
der Quell-Code ,,.C" als auch ausflhrbare Dateien ,, .EXE"
unter dem Verzeichnis , C600" gespeichert.
Beispiel-Programme zeigen, wie die Treiber-Softwares
LAK120.H" und L IK 120.C" genutzt werden kénnen.

DEMOQ2.C

Dieses Prograrm zeigt die Mefwerte der Eingdnge X1 und
X2 am Bildschirm an.

Das folgende Beispiel zeigt, wie die Treiber-Software genutzt
werden kann,
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[X HHH R AR R R R RS R
demo2.c Date: 19.03.92
Function parameter and variables defined in header ik120.h
Functions are defined in module ik120.¢c
Link and compile: cl /Al. fOaxz /G2 /Fc demo2.c k120.0bj
HHHHH A R R RS R R
#include <stdic.h>
#include <float.h>
#include <ik120.h>
unsigned int boardseg = 0xc800; /* Basesadress K120 ¥/
unsigned int  boardoff = 0; /¥ Offset boardadress */
unsigned int interval = 0; /*  Latchvalue *f

extern void Init_Interfacel{ccunter);

extern void fnit_Counter{counter,control,eval,direction,method);

extern unsigned long Soft_Count({counter,latch);

/* B R R e g S i

void main

{

float c_value0,c_valuel;

Init_Interface(C_0):

Init_Interface(C_1);

printf {"\m\n\t Counter 1\t Counter2\n");
Init_Counter{C_0,C_start, fourfeld,normal,linearn;
Init_Counter{C_1,C_start,fourfold,normal,linear);

while (Ikbhit()}
{
c_value0 = {float) {signed long} Soft_Count(C_Q,L_0) * 0.01 / 200;
c_valuel = {float} {signed long) Scfi_Count(C_1,L_0) * 0.01 / 200;
printf ("r\t%12.47%12.41",¢_value0, c_valuel);
}
}

DEMOHEX.C
Diese Programm zeigt die MeRwerte der Eingdnge X1 und X2
in hexadezimaler Schreibweise am Bildschirm an.

DEMO.C

Dieses Programm zeigt die MeBRwerte der Eingénge X1 und
X2 am Bildschirm an und Uberpriift gleichzeitig die Mef-
systeme auf Fehler.
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Was ist zu tun, wenn's nicht funktioniert?

Was ist zu tun, wenn's nicht funktioniert?

Wenn die 1K 120 nicht funktioniert, helfen lhnen viellgicht die
folgenden Hinweise:

QEMM.SYS, EMM386.SYS

WINDOWS

Falls Ihre Datei "CONFIG.SYS" den Aufruf fiir ein Speicher-
verwaltungs-Programm, beispielsweise "QFEMM.SYS" oder
"EMM386.5Y5" enthdlt, dann darf dieses Speicher-
verwaltungs-Programm nicht den Adrebereich der 1K 120
belegen. Sperren Sie deshalo den AdreRbereich durch
Hinzuflgen des folgenden Befehls aus:

DEVICE = C\NDOS\EMM386.5YS X=C800-C840
cder
DEVICE = CANOQEMMYVOEMM386.5YS  X=C800-C840

Der einzugebende AdreRbereich héngt von der Einstellung der
DIP-Schalter auf der 1K 120 ab.

Wenn Sie Programme fUr die IK 120 unter WINDOWS laufen
lassen wollen, dann ergénzen Sie folgenden Befehl in der
Datei "CWINDOWS\SYSTEM.INI":

[boot.description]
emmexclude=C800-C840

Der einzugebende Adrelibereich hangt von der Einstellung des
DIP-Schalters auf der 1K 120 ab.

Ist die Segment-Adresse der IK 120 richtig eingestellt?
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Falls lhre 1K 120 nicht richtig funktioniert, dann versuchen Sie
es mit einer anderen Segment-Adresse. Die Segment-Adresse
wird Uber DIP-Schalter auf der IK 120 eingestellt {siehe
"Hardware'}. Achten Sie bitte darauf, dal Sie in lhrem
Programm ebenfalls die neue Segment-Adresse benutzen.

Falls Sie mit dem Programm "COUNTER" arbeiten, missen Sie
die gednderte Segment-Adresse in die Datei "COUNTER.DAT"
eingeben.

Address of Interface card IK 120 in decimal format not HEX
(C800= 51200 ) 57344



Was ist zu tun, wenn's nicht funktioniert?

Einige Beispiele fur die dezimale Schreibweise von Segment-
Adressen und die dazugehdérigen DIP-Schalter-Einstellungen:

Segment- | Segment- DIP-Schalter

Adresse Adresse

{Hex} (Dezimal)

S 52 S3 54 55 S6 S7 58

C8000 51200 ON |ON |OFF [ON [ON |ON |ON |ON
C8400 51264 ON |ON |OFF [ON [ON |ON |ON | OFF
C8800 51328 ON |ON |OFF |[ON [ON |ON |OFF |ON
CFO0C 52992 ON |ON |OFF |OFF [QFF |OFF |ON | ON
00000 53248 ON |OFF [ON [ON |ON |ON |ON |ON
E00Q00 57344 OFF |ON |ON |ON |ON |JON |ON |ON

Grofie Hard-Disc oder andere zusatzliche Speichergerite (SCSl-Interface)

PCs, die mit groen Hard-Discs oder anderen zuséatzlichen
Speichergerdten ausgeristet sind, beispielsweise mit
optischen Speichern, benutzen oft das SCSl-Interface. Dieses
Interface arbeitet haufig mit dem Adrefibereich C8000, der

IK 120 Standard-Einstellung. Versuchen Sie in diesem Fall eine
andere AdreRReinstellung fir die IK 120.

CONFIG.SYS, AUTOEXEC.BAT, RAMDRIVE.SYS, VDISK.SYS

Entfernen Sie alle unnétigen Befehle aus den Dateien
"AUTQEXEC.BAT" und "CONFIG.SYS", insbesondere die Be-
fehle, die irm Zusammenhang mit "RAMDRIVE" oder "VDISK"
stehen.

Fir diese Anderungen benutzen Sie bitte einen ASCII-Editor,
beispielsweise EDIT oder EDLIN. Fiigen Sie bei jeder Zeile, die
Sie nicht bendtigen, das Wort "REM™ hinzu. Dadurch wird
dieser Befehl nicht ausgeflhrt. Spéter, wann Sie wissen
welcher Befehl Probleme verursacht hat, kénnen Sie einfach
durch Entfernen von "REM" die Befehle wieder aktivieren.

Ihr Computer mufé nach Anderungen in den Dateien

"AUTOEXEC.BAT" oder "CONFIG.SYS" wieder neu gestartet
{gebootet) werden. Erst danach sind die Anderungen wirksam.
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Was ist zu tun, wenn's nicht funktioniert?

Beispiel fir eine Anderung in der Datei "CONFIG.SYS";
REM DEVICE= CADOSWDISK.SYS

Welcher andere Interface-Adapter benutzt den gieichen AdrefRbereich?
Entfernen Sie nacheinander alle nicht benétigten Adapter-
karten, wie beispielsweise Netzwerk-Adapter, Scanner-Inter-
face-Karten usw. So kénnen Sie auf einfache Art feststelien,
welcher Adapter stort.

Besonders Netzwerk-Adapter benutzen oft den Adrefiraum
CCO0O0C bis CCFFF und D800 bis DBFF.
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Technische Daten

Abmessungen 340 mm x 107 mm {volle Léngs)

Betriebstemperatur  0°C bis 45°C
Lagertemperatur -30°C bis 70°C

-
Eingange/Ausginge
Mefsystem-Eingang: X1: Achse 1, Sub-B-Anschlufd 9pclig;

X2: Achse 2, Sub-D-Anschlu® 9polig;

Sinus-Signale: 7 pAss bis 16 pAss

Eingangs-Frequenz: max.50 kHz bei 2bfach-Interpolation

max. 30 kHz bei 50fach-Interpclation

Kabellange: max, 10 m )
Externe Abruf-Signale: X3: Flanschdose, 4polig; zwei Eingangs, ein Ausgang
Melsystem-Ausgang: Option: Zusatzlicher Sub-0-Anschlufd zur WeiterfGhrung der

MeRsystem-Signzale des Eingangs X2

Kabelidnge: abhangig von der Eingangsschaltung der Folge-

Elektronik

Signal-interpolation  25fach oder 50fach, Uber Software wahlbar

Signal-Auswertung  1-, Z-, 4fach

Achs-Zéhler 26 Bit, 2-25 bis 2+25 -1 oder
—180 000 Grad bis +179 299 Grad

Abruf-Zahler 16 Bit

Adrefthereich CO000N bis FFFFFh, 1 Kbyte (400h) wird belegt
Interrupts IRQ3, IRQ4, IRQS, IRQ7

Leistung ca. 1 W, max. 1,5 W {ohne MeRsysteme)

in TURBO PASCAL und MICROSOFT C auf Diskette.
Programmier-Beispiele fir QBASIC in der Benutzer-Anleitung

Traiber-Software
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Stichwaoriverzeichnis

Stichwortverzeichnis

Abruf der MeRwerte...................... 13
Ausgang Lout... ... 14
extern L1.X7, L1.X2....13; 15: 21;
36: 62
in Zeitintervallen....................... 64
intern LO... ... 15; 36
dber Abruf-Zahler.. ... ... 14, 36; 62
Uber Seftware., ... 30
(ber Strobe... ... 62
Uber Strobe-Signal.................... 41
ven mehreren IK 1200, 42
von zwei oder mehr Zéhlern.... .41

Abruf-Register ... 21

Abruf-Register 0

fur Software-Abruf... ... 21

Abruf-Register 1

flr Software-Abruf... . 21

Abruf-Wert... . 28
Berechnung .................... 37

Abruf-Zahler.. .......... 14; 15; 21; 28; 36

Abruf-Zahler initialisieren ............... 37

Adrellbereich... ... 29: 70

Adrefieinstellungen..................... 18
Beispiele.. ... 18

Adrefifestlegung.. ..o.cooooiiiii 17 .

AnschluR X1,X2 '

fur MeRsysteme... ........................ 10

Anschlufd X3

far Externe Funktionen.... ............... 12

AUTOEXEC.BAT.. ... 69

Befehls-Register fur die

Zahlerhausteine................. 22

Beispiel-Prograrmme
MICROSOFT C oo 66
TURBO PASCAL................ . 57

Betriebsarten-Register flir die

Zahlerbausteine............................. 23

BIGDEMO. .. ... hg

BIGDEMO.PAS... ... b4

BIGDISP.PAS . ... . 54

Doardadr. o 45

Buffer... ..o 56

BUs. 9

Clear_Int. .o 53
CONFIG.SYS .. ... 4; 68; 69
COMIOL. e 45
COUNTER.. ... 59; 68
COUNTER.DAT.... oo 68
COUNTPAR.DAT ..., 60
COUNTPREDAT.. ..o 62
CREFMARK ... 64
Daten-Register.. .oo...oooeveereii 21
Daten-Register 0. .......................... 21
Daten-Register 1.............cccooei 21
DEMO ... e 65
DEMO.C..oie 67
DEMO2, e 57
DEMOC2.C.. i 66
DEMOHEX.Cooooiiie 67
DIP-Schalter

Einstellen der Adressen... ......... 18
direction. ..o 47
DisplayMode... c...oooooeviiiiiiii b4
DistanceCodedREFMarks. .............. 53
EMMB3BB.SYS.. ..o 4; 68
BVEL e 47
Externe Funktionen...................... 12
EXTLATCH... ..o 62
Flankenauswertung......................... 23
FREEZEZ. ... .o 62
IEEE POSB.. ..o 9
Init_Counter., ... 49
Init_Interface.. ...........ccovvvn 49
Init_Latch... .., 52
Initialisierungs-Register.................. 25
N0 e 44
INtO-Flip-Flop... oo 15
I 44
Int1-Fip-Flop.... ..o 15
INTEIPOLL oo 48
Interpolation... ..o 49
IR i 48
INTEITUPT. s oo 52; 65
Interrupt zurlcksetzen.. ............28; 53
Interrupt_Enable. .o 52
Interrupt-Programmierung.. ........... 43
INTErruptS... o 15
INTERUPT ... oo 65



Stichwortverzeichnis

INTERVAL. ... 62
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