IT EIDENHIN

9/2000

Benutzer-Handbuch

IK 121

PC-Zahlerkarte zum
Anschluss von HEIDENHAIN-

Messgeraten



Inhalt

Inhalt
INRAIT ... 2
Lieferumfang ... e 6
AUSTURIUNGEN oo 6
Hinweis zur EMV-Richtlinie 89/336/EWG ..........ccccoovviiviiiinne. 6
ZUDEBNOT . 6
Wichtige HINWEISE.......ccoiiceiiiiiiceiee et nn e e 8
Technische Beschreibung der IK 121 ... .o 9
Zugriffszeit auf MesswWerte ..o 11
L Eo T 0 VYT R 12
Spezifikation des PC-BUS ............ocoviiiiiiiiice 12
Messgerat-Eingange IK 121 A ..., 12
Messgerat-Eingange IK 121V ..o 13
MeSSGErat-AUSGANGE ...c.vvviiiiieiiie e 14
Abgleich der Messgerat-Signale ...........cooovieiiiiiiiii, 16
Externe FUNKtioNeN ..o 17
Montage des Steckers fir die externen Funktionen...... 18
Abruf der Messwerte Uber externe Eingénge............... 18
Abruf-Ausgang X3.0UT ... 19
Abruf-Eingédnge X3.L0, X3.L1 und Abruf-Ausgang
X3.0UT: Zeitablauf und Spannungspegel ...................... 19
Messwerte von mehreren IK 121 abrufen.................... 21
INTEITUDTS Lottt
AAreSSIEIUNG ...
Register.........c.cccoviiiiniiiennineenn. e ———
Register-Ubersicht
Daten-Register flr die Z&hler ..o 25
0Ch: Initialisierungs-Register 1 (Schreibzugriff)........... 26
0Ch: Initialisierungs-Register 2 (Schreibzugriff)........... 27
0Eh: Kontroll-Register 1 (Schreibzugriff) ..................... 28
OEh: Status-Register 1 (Lesezugriff).........cccoocoeiiinnn. 29
OEh: Status-Register 2 (Lesezugriff)......cc..ccoceieiiinnn. 30
10h:  Referenzmarken-Register (Schreibzugriff) .......... 31
10h:  Amplitudenwert-Register (Lesezugriff) ............... 34
12h:  Freigabe-Register flir Messwert-Abruf
(Schreibzugriff) ..o 35
12h:  Register fir Achs-Kaskadierung und zur [2C-Bus
Ansteuerung (Schreibzugriff)...........ccccoiiis 36
14h: Interrupt-Freigabe-Register (Schreibzugriff) ........ 37
14h: Interrupt-Status-Register 1 (Lesezugriff)............ 38
14h: Interrupt-Status-Register 2 (Lesezugriff)............ 39
16h: Offset-Register fir 0°-Signal (Schreibzugriff) ...... 40
16h:  Amplitude fir das 0°-Signal (Lesezugriff)............ 41
18h:  Offset-Register fur das 90°-Signal
(Schreibzugriff) ..o 42
18h:  Amplitude fliir das 90°-Signal (Lesezugriff) .......... 43
1Ah:  Timer-Register (Schreibzugriff) .........cccccccoovn. 44



Inhalt

1Ch:  Kontroll-Register 2 (Schreibzugriff) ..................... 45
1Ch: Status-Register 3 (Lesezugriff) ...........cccooeeei 46
1Ch:  Kennungs-Register (Lesezugriff).............c.c.oo..... 47
1Eh:  Kontroll-Register 3 (Schreibzugriff) ................... 48
1Eh: Status-Register 4 (Lesezugriff).........cccccooeiiiinnn 49
Die IK 121 in DOS-ANWenduNgen ..........cccevriiiiieeniine s s s s 50
Schnell zur ersten ANZEIge.......covvviiiiiiiiicecce e 50
Die Dateien IK121_0.*: Grundfunktionen zum Schreiben und
Lesen der RegiSter. ..o 54
Prozedur zum Schreiben in die Register ........................ 54
Funktion zum Lesen der Register ..........ccoocociiiiiiii, 57
Einfache Funktionen fir den Messwert-Abruf Uber Software .58
Prozeduren zum Speichern eines Messwerts................ 58
Funktion zum Prifen, ob der Messwert gespeichert
WU Lot 59
Prozedur zum wiederholten Priifen, ob der Messwert
gespeichert WUrde .......cccooiiiiiiiiie e 61
Funktion zum Lesen eines 32-Bit-Messwerts............... 62
Funktion zum Lesen eines 48-Bit-Messwerts............... 64
Einfaches Programm flir den Messwert-Abruf Uber Software 66
Zahlerstand in Millimeter umrechnen ............ccocvvvvnen 66
Zahlerstand in Grad umrechnen .............ccocccoovviieii, 66
Beispiele in ,TURBO PASCAL": ,, Messwert-Abruf lber
SOTtWAIE " L 67
Beispiele in ,,BORLAND C": ,,Messwert-Abruf lber
SOTIWAIE " L 69
Datei IK121_1.PAS: Funktionen fir ein RAM-Speicher-Modell in
ZTURBO PASCAL" oo 72
Definition der Datentstrukturen ............ccoccooviiiiiinnonn. 72
Prozeduren und Funktionen ..........ccccoiiiiiiii 76
Anwendungsprogramme mit dem RAM-Speicher-Modell in
S TURBO PASCAL" oo 81
SAMPLET.EXE ..o, 81
SAMPLEZ.EXE ..ooiiiiiii e, 81
SAMPLES.EXE ..o, 81
SAMPLEA.EXE .. oo, 82
SAMPLEB.EXE ...iiiiiiiiic e, 82
SAMPLEB.EXE ..., 82
SCOPE.EXE .., 83
POTIS.EXE ... 83
ADJUST.EXE ..o 84
IKT2T.EXE oo 84
Frei beschreibbares EEPROM ..........ccccooiiiiiiiiii 86
RDROM.EXE ... 86
WRROM.EXE ... 86
Anwendungsbeispiele mit dem RAM-Speicher-Modell in
ZBORLAND CA" e 86
POTIS.EXE ... 87



Inhalt

RDROM.EXE ... 87
WRROM.EXE ... 87
DISPLAY.EXE ..o 87
Die IK 121 in WINDOWS-ANWendungen .........ccccocccceeeriiciiennenssessnnsesssssssseessssssnsseess 88
Device-Treiber fir Windows NT (IK121DRV.SYS) .......ccc........ 89
Registry-EiNtrag.......cocoiiiiii 89
Die Windows DLL (IK12TDILDI) c.vvvvviiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeecec 90
Beispiel fir Konsolen-Anwendung..........cccocvvvieeiiiiiiieiciiic. 90
Beispiel flr VISUAL CH++ ..ooooiiiiieieeeeee 90
Beispiel flr VISUAL BASIC ..o 90
Beispiel flir BORLAND DELPHI ... 90
Installation der Treiber und der DLL unter WINDOWS NT und
WINDOWS 95 e 90
Aufruf der DLL-Funktionen aus Ihren eigenen
ANWeENderprogrammMeEN.......c..uuieeeiiiiiieee et 91
MICROSOFT VISUAL CH+ ..o 91
) MICROSOFT VISUAL BASIC ..o 92
Ubersicht der DLL-Funktionen .............ccccoiiiiiii 97
Referenz der DLL-Funktionen...................ccccccccoiiiiiiiiiiiin, 99
IKFING oo 99
TKINIE e 99
IKVEISION ... 99
IKRESEL. ... 99
IKSTAr. ... 99
1365 (o] o F TR 100
IKCIBAN ... 100
IKLAtCH ..o 100
IKRESEIREF ......ooviiiiiiieeec e 100
IKSTartREF ... 100
IKSTOPREF .. ..., 100
IKLAtCNREF ... 100
IKLatched ..., 101
IKWaitLatCh ..., 101
IKStrtCOodRES ..., 101
IKCOOARET ... 102
IKWaitCodRef ..o 102
IKStOPCOARET ..o 102
IKSTAtUS ... 102
IKREAASB2 ... 104
IKREAASB ... 104
[KReadPhase ......oovvieee e 104
IKWItEPhASE. ........ocoiiiiiiiiii 105
IKLOAAPNASE .......ovvveiieee e 105
IKREAAAMP ..o 105
IKWIHEEAMIP ... 105
IKLOAAMID ... 105
IKReadOFfSet..........cooovvviiiiiii e 106
IKWIHEEOTFSEt ..., 106



Inhalt

IKLOAAOFFSEE ... 106
IKSTOME. ... 106
IKDefault...........oiei 107
IKROMREAA .......ovvvvivieeiiii e 107

IKROMWIIEE ...
IKInputW .......

IKInputL .........

IKOULPUL ...
IKSELI2C ...
IKDefine.........

IKSetTimer
IKEnableLatCh...............cccccoiiiiiiiiii 109
IKEnableSync
IKLAtChAIl ..o

TEChNISCNE DAEN ...ttt e ne e s nn e s e mnn e e e enaan
Stichwortverzeichnis .
Prinzip-Schaltbild der Abruf-Wege in den Z&hlerbausteinen.........ccccocevvrienniinnes 114



Lieferumfang

PC-Zahlerkarte IK 121, Programmierbeispiele,
Treiber-Software und Benutzer-Handbuch

Lieferumfang
Ausfiihrungen
IK121 A
290 155-xx
K121V
291 768-xx

PC-Zahlerkarte mit Messgerat-Eingangen fur
sinusférmige Stromsignale (11 pAss).

PC-Zahlerkarte mit Messgerat-Eingangen fir
sinusférmige Spannungssignale (1 Vss).

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

Zubehor
257 818-01

309 781-xx

282 168-01
(265 775-02)

IK121 A
309 785-xx
9/9-polig

310 195-xx
9/9-polig

K121V
309 784-xx
15/12-polig

310 196-xx
15/12-polig

Zusétzlicher Sub-D-Anschluss zur Weiterfihrung
der Messgeréat-Signale des Eingangs X1 oder X2
an eine weitere Anzeige oder Steuerung
Verbindungskabel vom zusétzlichen Sub-D-An-
schluss an eine weitere Anzeige oder Steuerung
Stecker fur die externen Funktionen am An-
schluss X3 (zwei Buchsen, zwei Stifte)

Adapterkabel mit Kupplung fir HEIDENHAIN-
Messgerate;

Standardlange 0,5 m

Adapterkabel mit Stecker fiir HEIDENHAIN-
Messgerate mit Flanschdose;

Standardlange 0,5 m

Adapterkabel mit Kupplung fir HEIDENHAIN-
Messgerate;

Standardlange 0,5 m

Adapterkabel mit Stecker fir HEIDENHAIN-
Messgerate mit Flanschdose;

Standardlange 0,5 m



Lieferumfang

max. 10 m o
310 195-xx
F X1 E ’_ﬁ ROD
309 785- - —n
IK121A(_ y, E XX e - LS
X3
P 282 168-01 (265 775-02)

Abhéngig von der Eingangsschaltung der Folge-Elektronik
|ES; ~ £=D]
Adapter ND
> wrEB0 309 7815 EXE

= ==

max. 30 m1)

310 196 *Tﬁ' ROD
X1 —C

K121V - - ﬂ:ﬂ LS
X2 E 309 784-xx :
X3p
\< max. 10 m >‘
| |
310 132-xx APE
x1{][=> :E
K121V 309 132-xx //% VM 182
xefll-- ]
X3P 282 168-01 APE
APE
* 310 132-xx
i = /o
K121V * 310 132-xx KGM 181
;g [ :% L — 1, KGM 182

D Kabel bis 150 m sind moglich, falls durch eine externe
Versorgung gewahrleistet ist, dass 5 V am Messgerat
anliegen.



Wichtige Hinweise

Wichtige Hinweise

i

READ.ME

Gefahr fiir interne Bauteile!

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

Die Datei READ.ME enthalt die wichtigsten Informationen
Uber die Installation der IK 121 und die mitgelieferte
Software. Das Programm README.EXE stellt diese Datei
seitenweise am Bildschirm dar.




Technische Beschreibung der IK 121

Technische Beschreibung der IK 121

Die PC-Zahlerkarte IK 121 wird direkt in einen Erweiterungs-
Steckplatz eines AT-kompatiblen Personal Computers gesteckt.
Es konnen zwei HEIDENHAIN-Messgerédte mit sinusférmigen
Stromsignalen (IK 121 A) oder Spannungssignalen (IK 121 V)
angeschlossen werden. Die Positionen der beiden Messgerate
werden mittels Software am PC angezeigt, im PC gespeichert
und weiterverarbeitet.
Die IK 121 ist ideal fir Anwendungen, bei denen eine hohe
Auflosung der Messgerat-Signale und eine schnelle Messwert-
Erfassung erforderlich ist.

Blockschaltbild der IK 121

zaher K——D  1saBus:

Interface

nlInt0

Steck-
alInt1 | bricken

Zahler Adresszeiger-
Achse X2 <:> Register

X1 Phasenkorrektur -
Amplitudenkorrektur "1Achse X1
_ X1.0UT A > Lo
< 1 P L1
Korrekturwert- —
. X2.0UT .
- v —» LO
L1 —

X2 Phasenkorrektur >

> Amplitudenkorrektur g

_ X3.L0

- X3.L1

>
X3[ - X3.0UT

<

PC-Slot




Technische Beschreibung der IK 121

Blockschaltbild des Zahlerbausteins

nt

L—IA- Periodenzahler
+/A+ .
! (32 Bit)
Flanken-
:z;//g:_ gj>—> auswertung g
lg—/R - gj>_> Referenz-Impuls- iL
lo+ /R + Logik Reg.0 Interp.
(32 Bit) <~ (10 Bit)
Reg.l [4™> Interp.
I, /A (32 Bit) (10 Bit)
218 Offset- =N Interpolator T
Abgleich (1024fach)
PC Bus
Interface
] Interrupt-
Kontroll-Register, Status-Register, Init-Register Logik
)
L0 Ol > Timer
L1 O Einspeicherlogik (13 Bit)
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Technische Beschreibung der IK 121

Die Interpolations-Elektronik in der IK 121 unterteilt die
Signalperiode des Eingangs-Signals 1024fach.

Der Interpolationswert (10 Bit) bildet zusammen mit dem Wert
des Periodenzahlers (32 Bit) den 42 Bit breiten Messwert. Die
Messwerte werden in 48 Bit breiten Daten-Registern
gespeichert, wobei die oberen Bits entsprechend der
Zweierkomplement-Darstellung vorzeichenrichtig erweitert
werden.

Die Messwerte werden entweder Uber externe Abruf-Eingénge
oder per Software oder Timer sowie durch das Uberfahren der
Referenzmarken Uber Port-Adressierung abgerufen und
gespeichert.

Die Begriffe , Abruf" oder ,,abrufen" in diesem Handbuch
bedeuten, dass der Zahlerwert im Daten-Register 0 oder
Daten-Register 1 festgehalten wird. Dieser Zahlerwert muss
anschliefiend per Software gelesen und im PC gespeichert
oder am Bildschirm angezeigt werden.

Phase und Amplitude der sinusformigen Messgerat-Signale
konnen Uber elektronische Potentiometer per Software
abgeglichen werden; der Offset (iber Datenregister im
Zahlerbaustein.

Zugriffszeit auf Messwerte

Die Zugriffszeit auf die Messwerte betrdgt ca. 35 us.

11



Hardware

Hardware

Spezifikation des PC-Bus
Die IK 121 kann in alle IBM AT und 100% kompatiblen PCs
eingesetzt werden. HEIDENHAIN garantiert nicht fur die
einwandfreie Funktion der IK 121 mit nicht 100% kompatiblen
PCs. Die IK 121 entspricht der internationalen Norm IEEE P996,
die den AT- und ISA-Bus spezifiziert (Industrie-Standard).

Busbreite 16 Bit
Spannungsversorgung +5V 5%
+12V 5%
-12V £5%
Leistungsaufnahme ca. 1 Watt
ohne Messgerite
Slot-Ausfuhrung AT-kompatibel, kurzer 16 Bit-Slot

Messgerat-Eingange IK 121 A
An die IK 121 A werden HEIDENHAIN-L4&ngenmessgerate oder
-Winkelmessgerate mit sinusférmigen Stromsignalen 11 und I
angeschlossen. Zusétzlich steht das Referenzmarken-Signal lg
zur Verfugung.

Signalamplituden
I1, 12 (0°, 90°) 7 WAss bis 16 pAss
lo (Referenzmarke) 3,5 YA bis 8 pA

Signalpegel fir Fehlermeldung | < 2,5 pAss

Maximale Eingangsfrequenz 100 kHz
Kabellange max. 10 m

12



Hardware

Anschluss X1, X2 fur Messgerate
Sub-D-Anschluss mit Buchseneinsatz (9-polig)

Anschluss-Nr.

Belegung

I —

0V (UN)

lo —

Innenschirm

lo—

11 +

5V (Up)

o +

Oloo|N|loo|O|b~]|W[IN]| -

lo+

Gehdause

AuRRenschirm

Messgerat-Eingange IK 121 V

An die IK 121 V werden HEIDENHAIN-Langenmessgerate oder
-Winkelmessgerate mit sinusférmigen Spannungssignalen A
und B angeschlossen. Zusétzlich steht das Referenzmarken-

Signal R zur Verfiigung.

Signalamplituden
A, B (0°, 90°)

0,6 Vss bis 1,2 Vss

R (Referenzmarke) 0,2V bis 0,85V
Signalpegel fur Fehlermeldung | < 0,22 Vss
Maximale Eingangsfrequenz 400 kHz
Kabellangel) max. 30 m

1 Kabel bis 150 m sind méglich,

falls durch eine externe

Versorgung gewadbhrleistet ist, dass 5 V am Messgerat

anliegen.

Die Eingangsfrequenz reduziert sich in diesem Fall auf

max. 250 kHz.

13
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Anschluss X1, X2 fiir Messgerate
Sub-D-Anschluss mit Buchseneinsatz (15-polig)

Anschluss-Nr. Belegung

1 A+

2 0V (Un)

3 B+

4 + 5V (Up)

5 nicht belegen

6 nicht belegen

7 R-

8 nicht belegen

9 A-

10 0V (Fuhlleitung)
11 B -

12 + 5V (Fuhlleitung)
13 nicht belegen
14 R+

15 nicht belegen
Gehause Aufdenschirm

Messgerat-Ausgédnge
Die IK 121 gibt die Messgerat-Signale der Eingdnge X1 und X2
zusatzlich an zwei 10-polige AMP-Stecker als sinusférmige
Stromsignale (11 pAss) aus. Uber zusatzliche Kabel-
baugruppen mit PC-Slot-Abdeckung (Id.-Nr. 257 818-01) kénnen
diese Anschllisse nach auRen zu 9-poligen Sub-D-Anschlissen
geflhrt werden. Adapterkabel (Id.-Nr. 309 781-xx) zum
Anschluss an HEIDENHAIN-Positionsanzeigen oder
Interpolations-Elektroniken sind lieferbar (siehe , Lieferumfang’,
,Zubehor").

14
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Die maximale Kabelldnge ist abhdngig von der
Eingangsschaltung der Folge-Elektronik.

Platine
IK 121

Messgeriat-Ausginge (Ident-Nummer 257 818-01)
Sub-D-Anschluss mit Stifteinsatz (9-polig)

Anschluss-Nr.

Belegung

[q —

0V (Un)

[o —

nicht angeschlossen

lo—

Iy +

nicht angeschlossen

lo +

Ol N|ojoa|lb|lw|N| —

lo +

Gehause

AufRRenschirm

15
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Platinenstecker fiir Messgerat-Ausgange
AMP mit Stifteinsatz (10-polig)

Anschluss-Nr.1) Signal

1a nicht angeschlossen
1b nicht angeschlossen
2a nicht angeschlossen
2b 0V (Un)

3a lo -

3b lo +

43 lo —

4b [0 +

ba Iy —

bb lh +

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

b @ @ @@

all @ @@ @
1 2 3 45

Abgleich der Messgerat-Signale

16

Messgeréat-Signale konnen wie folgt abgeglichen werden:

e Phase und Amplitude Uber elektronische Potentiometer

e Symmetrie (Offset) in den Zahlerbausteinen mit Offset-
Registern

Die Ansteuerung der Potentiometer erfolgt tGber 12C-Bus. Da die
Erzeugung der Steuersequenzen aufwendig ist, soll zum
Abgleich das Programm POTIS.EXE oder ADJUST.EXE benutzt
werden.

Wenn es fir eine Anwendung doch erforderlich ist, die
Potentiometer anzusteuern, dann kénnen die Funktionen und
Prozeduren in , TURBO PASCAL" aus der Datei IIC.PAS genutzt
werden oder als Orientierungshilfe flr eigene Funktionen
dienen.



Hardware

Externe Funktionen

Die Korrekturwerte flr Phase und Amplitude werden in den
Bausteinen der elektronischen Potentiometer netzausfall-
sicher gespeichert. Die Offset-Register in den Zahlerbau-
steinen sind nicht netzausfallsicher. Deshalb werden die
Offset-Korrekturwerte in einem EEPROM im Baustein fir die
elektronischen Potentiometer gespeichert. Nach dem Ein-
schalten missen die Offset-Korrekturwerte vom EEPROM in
die Offset-Register der Zahlerbausteine geladen werden. In
der Datei IIC. PAS sind zwei Prozeduren definiert, die diese
Aufgaben erflllen. Die Prozedur , store_offset" speichert die
Offset-Korrekturwerte in das EEPROM. Die Prozedur
.load_offset" liest die Offset-Korrekturwerte aus dem
EEPROM in die Offset-Register der Zahlerbausteine.

, Load_offset" wird auch von der Prozedur ,,init_IK121"
genutzt.

Fur externe Funktionen ist eine 4-polige Flanschdose
vorhanden. Der daflir bendtigte Stecker (Id.-Nr. 282 168-01)
kann bei HEIDENHAIN bestellt werden.

17
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Montage des Steckers fiir die externen Funktionen

m Rickansicht
w o = Buchse, » = Stift

Halbschale 1

—

Spannzange

>

Q) >
/\/
2 @/%
\’ Halbschale 2

18

Anschluss X3 fiir externe Funktionen
Flanschdose mit Stift/Buchseneinsatz (4-polig)

Anschluss-Nr. | Belegung

1 Eingang: Messwert-Abruf X1 (X3.L0)
2 Eingang: Messwert-Abruf X2 (X3.L1)
3 Ausgang: Messwert-Abruf (X3.0UT)
4 oV

Abruf der Messwerte liber externe Eingange
Die IK 121 hat zwei externe Eingange an der Flanschdose X3
zum Abrufen und Speichern der Messwerte.



Hardware

Uber diese Eingange kdnnen auch Interrupts ausgeldst
werden.

Die Eingange X3.L0 und X3.L1 sind low-aktiv; ein interner Pull-
up-Widerstand (10 kQ) halt sie auf High-Pegel. Sie kénnen an
TTL-, LS- oder CMOS-Bausteine angeschlossen werden.

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

Abruf-Ausgang X3.0UT

Das Ausgangs-Signal X3.0UT kann Uber die Flanschdose X3 zu
weiteren IK 121 geleitet werden (Eingdnge X3.L0, X3.L1), um
beispielsweise die Messwerte von verschiedenen IKs
abzurufen.

X3.0UT ist ein Open-Collector-Ausgang, der auf , Null" schaltet.

Abruf-Eingange X3.L0, X3.L1 und Abruf-Ausgang X3.0UT:
Zeitablauf und Spannungspegel

X3.L0
X3.L1

X3.0UT

Uiy < twy
Y /
t
< d1 ;k
< t42 tsync

Uon
Yoo _

19
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Bezeichnung MIN MAX

UiL (V) -3,0 0,9

Uin (V) 3,15 30

td1 (us) - 24

taz2 (ns) - 500

tw (ns) 250 -

tsync (us) 1 -

UoL (V) 0 0,8(UoH=4V-12V)
1,0 (Uon=12V-32V)

UoH (V) 4 32

loL (MA) - 40
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Messwerte von mehreren IK 121 abrufen

Uber den Abruf-Ausgang X3.0UT ist es méglich, die Mess-
werte von mehreren IK 121 abzurufen. Dazu ist der Abruf-
Ausgang X3.0UT einer IK 121 mit den Abruf-Eingdngen
weiterer IK 121 zu verbinden.

K121 X3
Pin 1 X3.LO

Pin 2 X3.L1
Pin 3 X3.0UT
Pin 4 OV

Bk

K121 X3
Pin 1 X3.LO

Pin 2 X3.L1
Pin 3 X3.0UT
Pin 4 OV

AA

ik

K121 X3
Pin 1 X3.LO ¢

Pin 2 X3.L1 <
Pin 3 X3.0UT
Pin 4 OV

Interrupts
Die IK 121 kann einen der folgenden PC-Interrupts nutzen:
IRQ5, IRQY, IRQ10, IRQ11, IRQ12 oder IRQ15.

Der gewlnschte Interrupt wird Uber Steckbrlicken auf der
Platine festgelegt.

Achse 1 erzeugt das interne Signal Int0 und Achse 2 Int1.

Durch die Anordnung der Stiftleisten kénnen Int0 und Int1
nicht auf die gleiche IRQ-Leitung gelegt werden.

21



Hardware

Adressierung

22

Achsel

Achse2

aNHOo
Z
0o0ooo }

—

Bei der oben gezeigten Einstellung liegt Achse 1 auf IRQ15 und
Achse 2 auf IRQ12.

Belegung der PC-Interrupts

Interrupt Interrupt-Nummer| Interrupt-Adresse
IRQ5 0D 034 bis 037
IRQ9 71 1C4 bis 1C7
IRQ10 72 1C8 bis 1CB
IRQ11 73 1CC bis 1CF
IRQ12 74 1D0 bis 1D3
IRQ15 77 1D7 bis 1DF

IK 121 und Rechner kommunizieren Uber Port-Adressen (I/O-
Bereich) mit 16-Bit-Datenbreite. Da im Port-Adressbereich der
freie Adressraum eng begrenzt ist, wurden die Adressen der
Zahlerbausteine Ubereinander gelegt. Zur Unterscheidung wird
ein Adresszeiger-Register benutzt.

Jeder Zahlerbaustein hat fiinf Adressleitungen B0 bis B4. BO
und B1 sind direkt mit dem Systembus verbunden. B2, B3 und
B4 werden im Adresszeiger-Register erzeugt. A2 und A3 des
System-Bus dekodieren die Zahlerbausteine fir Achse 1,
Achse 2 oder flir das Adresszeiger-Register.
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A4 bis A9 des Systembus (Grundadresse) werden Uber den
DIP-Schalter auf der Platine eingestellt. Die Einstellung ,,on"
entspricht einer logischen ,, Null".

Beispiele fiir Schaltereinstellungen

Adresse | Schalterstellung
(Hex) A9 A8 A7 A6 Ab A4
0110 on off on on on off
0250 off on on off on off
0300 off off on on on on
0330 off off on on off off
System-Bus
A9 | AB | A7 | A6 | A5 | AAd||A3 | A2 | A1 | AO
00 : Achse 1
Vergleich der 01: Achse 2
Grundadresse 10 : Adresszeiger
Register
ﬁ Zahlerbausteine
Adresszeiger-Register ¢—» B0 Achse 1
(0000 > 51
DIP-Schalter ~ DO » RO . > B2
D1 p R1 ® > B3
D2 —p| R2 o » B4
—» B0 Achse 2
—— > B1
—— » B2
———— »{ B3
» B4
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Fir die folgende Beschreibung ist das Prinzip-Schaltbild der
Zahlerbausteine auf der letzten Umschlagseite hilfreich.

Wichtiger Hinweis zur Programmierung:

Der Zugriff auf die IK 121 erfolgt durch Lesen von
Datenworten, die in Registern abgelegt sind, und durch
Schreiben von Datenworten in die Register. Deshalb dirfen nur
gerade Port-Adressen mit Wort-Schreib- und Wort-
Lesebefehlen adressiert werden.

Register-Ubersicht

Adresse (Hex)

Schreibzugriff

Lesezugriff

BO bis B4
00 Daten-Register 0, LS-Word
02 ohne Funktion Daten-Register 0
04 Daten-Register 0, MS-Word
06 Daten-Register 1, LS-Word
08 ohne Funktion Daten-Register 1
0A Daten-Register 1, MS-Word
0C Low Byte Initialisierungs-Register 1 Initialisierungs-Register 1
High Byte Initialisierungs-Register 2 Initialisierungs-Register 2
OE Low Byte Kontroll-Register 1 Status-Register 1
High Byte ohne Funktion Status-Register 2
10 Low Byte Referenzmarken-Register ohne Funktion
High Byte ohne Funktion Amplitudenwert-Register
12 Low Byte Freigabe-Register fir Messwert- | ohne Funktion
Abruf
High Byte Achs-Kaskadierung ohne Funktion
14 Low Byte Interrupt-Freigabe-Register Interrupt-Status-Register 1
High Byte ohne Funktion Interrupt-Status-Register 2
16 Low Byte Offset-Register fur 0°-Signal Amplitude flr 0°-Signal
High Byte ohne Funktion Amplitude flr 0°-Signal
18 Low Byte Offset-Register fr 90°-Signal Amplitude fir 90°-Signal
High Byte ohne Funktion Amplitude fur 90°-Signal
1A Low Byte Timer-Register, LS-Byte ohne Funktion
High Byte Timer-Register, MS-Byte ohne Funktion
1C Low Byte Kontroll-Register 2 Status-Register 3
High Byte ohne Funktion Kennungs-Register
1E Low Byte Kontroll-Register 3 Status-Register 4
High Byte ohne Funktion ohne Funktion
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Daten-Register fiir die Zahler
Die Messwerte werden in 48 Bit breiten Registern gespeichert.
Pro Achse stehen zwei Daten-Register zur Verfligung: Daten-
Register 0 (00h bis 04h) und Daten-Register 1 (06h bis 0Ah).
Die Messwerte werden aus dem 10-Bit-Interpolationswert und
dem 32 Bit breiten Wert des Periodenzahlers zusammenge-
setzt. Von den 48 Bit breiten Registern werden also nur 42 Bit
fir den Messwert genutzt. Die oberen 6 Bits werden
entsprechend der Zweier-Komplement-Darstellung
vorzeichenrichtig erweitert.

Die Datenbreite von 48 Bit kann Uber das Initialisierungs-
Register 1 (0Ch), Bit D6 auf 32 Bit verklrzt werden.

Uber das Initialisierungs-Register 1 (OCh), Bit D7 kann
auBerdem festgelegt werden, ob der Messwert nur aus dem
Wert des Periodenzéhlers (Datenbits DO bis D9 sind nicht
definiert) oder aus dem Wert des Periodenzahlers und aus dem
Interpolationswert gebildet wird.

Das Speichern der Zéhlerwerte in die Daten-Register kann
erfolgen Uber:

¢ Software-Abruf

* externe Eingdnge

* Timer

* Referenzmarken

Die Wirkungsweise der verschiedenen Abruf-Signale zeigt das
Prinzip-Schaltbild der Zahlerbausteine auf der hinteren
Umschlagseite.

Uber das Status-Register 1 (OEh), Bit DO oder D1, kann
abgefragt werden, ob der Messwert in den Daten-Registern
gespeichert wurde. Solange Bit DO oder D1 gesetzt sind, kann
kein weiterer Messwert gespeichert werden, bis das oberste
Wort des Messwerts gelesen wurde. (Ausnahme: Uber
Kontroll-Register 2, Bit D6 oder D7, wird das Abrufen ohne
vorheriges Auslesen des Messwerts freigegeben.) Im 48-Bit-
Modus sind dies die Daten-Register 04h oder OAh, im 32-Bit-
Modus die Daten-Register 02h oder 08h. Nach dem Lesen des
Messwerts wird in Status-Register 1 (OEh), Bit DO oder D1,
wieder rlickgesetzt.

@5 Wird der Zahler gestoppt oder durch Uberfahren der
Referenzmarke gespeichert, dann steht in DO bis D9 der
feste Wert 256.
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O0Ch: Initialisierungs-Register 1 (Schreibzugriff)
Bit Funktion
DO Betrieb mit/ohne Interpolation
0 = Betrieb als Periodenzéhler (ohne Interpolation —
Datenbits DO bis D9 sind nicht definiert)
1 = Messwert wird aus dem Wert des Perioden-
zdhlers und aus dem Interpolationswert gebildet.
D1 ohne Funktion
D2 Timer
0 = Timer nullen und stoppen
1 = Timer starten
D3
D4 ohne Funktion
D5
D6 Einspeicher-Freigabe
0 = Betriebsart: 32-Bit-Register
Lesen der Bits D24 bis D31 setzt das Status-Bit
DO bzw. D1 im Status-Register 1 (OEh) zurlck.
1 = Betriebsart: 48-Bit-Register
Lesen der Bits D40 bis D47 setzt das Status-Bit
DO bzw. D1 im Status—-Register 1 (OEh) zurdick.
D7 Zahlrichtung

Die Zahlrichtung legt fest, ob die Z&éhler bei positiver
Verfahrrichtung positiv (normal) oder negativ (invers)
zahlen.

0 = Z&hlrichtung normal

1 = Zahlrichtung invers

Die Zahlrichtung darf nur im Periodenzahler-Betrieb
invers sein! Im Betrieb mit Interpolation ergibt die
invertierte Zahlrichtung eine fehlerhafte Verknipfung
von Interpolationswert und Periodenzahlerwert.
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0Ch:

Initialisierungs-Register 2 (Schreibzugriff)

Bit

Funktion

D8
D9

Nur im Betrieb als Periodenzéhler:
Flankenauswertung

Durch die beiden inkrementalen Messgerat-Signale
(0°el. und 90° el.) stehen pro Signalperiode maximal
vier Flanken zur Auswertung zur Verfligung. Die Zéhler
kénnen so programmiert werden, dass sie entweder
eine, zwei oder vier Flanken pro Signalperiode zahlen.
D9 D8

0 0 =1fach

1 0 =2fach

1 1 =4fach

Im Betrieb mit Interpolationswert ist automatisch die
1fache Auswertung eingestellt.

D10

Nur im Betrieb als Periodenzahler:

Zahlweise

0 = Linear-Zahlweise 241 bis +241 -1

1 = Winkel-Zéhlweise wie in D11 festgelegt
Fur Winkelmessgerdte mit 36 000 oder
360 000 Strichen pro Umdrehung.

D11

Nur bei Winkel-Anzeige:
Zihlweise

0 = 17999 bis =18 000
1= 179999 bis -180 000

D12
D13

ohne Funktion

D14

D15

Messwert-Abruf mit Referenzimpuls

0 = 1. Referenzmarke speichert in Daten-Register 0
1 = 1. Referenzmarke speichert in Daten-Register 1
0 = 2. Referenzmarke speichert in Daten-Register 0
1 = 2. Referenzmarke speichert in Daten-Register 1

0Ch:

Lesezugriff: Bits DO bis D15: Rucklesen der
Initialisierungs-Register 1 und 2
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OEh: Kontroll-Register 1 (Schreibzugriff)

Bit Funktion

DO 1 = Software-Abruf: Messwert in Daten-Register 0

D1 1 = Software-Abruf: Messwert in Daten-Register 1

D2 1 = Software-Abruf in alle Daten-Register (muss im
Abruf-Freigabe-Register freigegeben werden)

D3 1 = Zahler starten

D4 1 = Zahler stoppen

D5 1 = Zahler Idschen

D6 1 = Messgeratfehler I6schen
(Frequenziberschreitung)

D7 Amplitudenwert-Register 16schen

D8

D9

D10

D11

D12 ohne Funktion

D13

D14

D15
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OEh: Status-Register 1 (Lesezugriff)
Bit Funktion
DO Status fur Software-Abruf in Register 0
1 = Messwert ist bereit
D1 Status fur Software-Abruf in Register 1
1 = Messwert ist bereit
D2 ohne Funktion
D3 ohne Funktion
D4 1 = Zahler ist gestoppt
D5 Zahlerbaustein 1: ohne Funktion
Zahlerbaustein 2: 12C-Bus-Leitung SDA (Eingang)
D6 1 = Messgeréatfehler (Frequenziberschreitung)
D7 ohne Funktion
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OEh: Status-Register 2 (Lesezugriff)

Bit Funktion

D8 1 = Anfahren der Referenzmarke ist aktiv
D9

D10

D11 ohne Funktion

D12

D13 Logik-Pegel flir das 0°-Signal

D14 Logik-Pegel flr das 90°-Signal

D15 Logik-Pegel der Referenzmarke




Register

10h: Referenzmarken-Register (Schreibzugriff)
HEIDENHAIN-Langen- und Winkelmessgerate kénnen eine
oder mehrere Referenzmarken haben. HEIDENHAIN empfiehlt
insbesondere Messgerate mit abstandscodierten Referenz-
marken.

Bei einer Stromunterbrechung geht die Zuordnung zwischen
der Position des Messgerédtes und dem angezeigten Positions-
wert verloren. Mit den Referenzmarken der Messgerate kann
man die Zuordnung nach dem Einschalten wieder herstellen.

Beim Uberfahren der Referenzmarken wird ein Signal erzeugt,
das diese MaRstabs-Position als Referenzpunkt kennzeichnet.
Mit diesem Referenzpunkt lassen sich die Zuordnungen
zwischen den Achspositionen und Anzeigewerten, die zuletzt
festgelegt wurden, wieder herstellen. Bei Langenmessgeraten
mit abstandscodierten Referenzmarken braucht man dazu nur
maximal um 20 mm zu verfahren.

Bit Funktion beim Uberfahren der Referenzmarke

DO 1 = Zahler starten

D1 1 = Zahler stoppen

D2 1 = Zahler |6schen

D3 1 = Messwert abrufen

D4 1 = Messwert mit dem Uberfahren der
2. Referenzmarke abrufen

D5 1 = Zahler mit dem Uberfahren jeder
Referenzmarke l6schen

D6

D7

D8

D9

D10

D11 ohne Funktion

D12

D13

D14

D15
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Auswerten abstandscodierter Referenzmarken

Bei Messgeraten mit abstandscodierten Referenzmarken
befinden sich Uber den ganzen Messweg Referenzmarken in
einem festen Abstand. Zwischen zwei dieser Referenzmarken
befindet sich eine dritte, deren Abstand zu den anderen beiden
so variiert, dass jeder Abstand ein Vielfaches der Teilungs-
periode betrdgt und nur einmal Gber den ganzen Messweg
vorkommt. So kénnen nach einer Stromunterbrechung nur
durch Uberfahren von zwei Referenzmarken die Zuordnungen
zwischen Achspositionen und Anzeigewerten wieder her-
gestellt werden.

Die Auswertung dieser abstandscodierten Referenzmarken
erlautert das folgende Beispiel:

Bei einem Grundabstand von 1 000 Signalperioden ergibt sich
die folgende Verteilung in Inkrementen fir die Referenz-
marken:

501 499 502 498 503 497
O 0 0 O O O O
0 501 1000 1502 2000 2503 3000

Zunachst muss das Referenzmarken-Register 10h wie folgt

initialisiert werden:

o Zahler mit dem Uberfahren der 1. Referenzmarke 16schen
und starten (Bit DO = 1 und D2 =1).

o Zahler mit dem Uberfahren der 2. Referenzmarke abrufen
(Bit D4 = 1).

Zum Berechnen der absoluten Position wird nur der Abstand
zwischen den Referenzmarken in Signalperioden bendtigt.
Dieser Abstand in Inkrementen, in der folgenden Beschreibung
mit DIFF bezeichnet, muss durch 1 024 geteilt werden.

DIFF = DISTANCE_IN_INCR : 1 024

Zum Berechnen der absoluten Position muss man den Abstand
(OFFSET) zwischen der 1. Referenzmarke auf dem Malstab
(Position ,,0" auf der Zeichnung) und der 1. Uberfahrenen
Referenzmarke ermitteln.
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Es gibt vier mdgliche Falle:

1. Positive Verfahrrichtung und DIFF > 500
OFFSET = (DIFF - 501) « 1 000

2. Positive Verfahrrichtung und DIFF < 500
OFFSET = (500 - DIFF) « 1 000 - DIFF

3. Negative Verfahrrichtung und ODIFFO > 500
OFFSET = (DIFF —501) » 1 000 + DIFF

4. Negative Verfahrrichtung und ODIFFO < 500
OFFSET = (500 - DIFF) « 1 000

Die absolute Position in Inkrementen berechnet sich wie folgt:
ABS_POS_INCR = ACT_POS + PRESET + DISTANCE

ACT_POS: Abstand zwischen der aktuellen Position und der
1. Uberfahrenen Referenzmarke (in Inkrementen).

PRESET: Position, die beim Bezugspunkt-Setzen auf die
1. Referenzmarke des Mal3stabs (Position ,,0” auf der
Zeichnung) gesetzt wird (in Inkrementen).

DISTANCE: Abstand zwischen der 1. Referenzmarke auf dem
Mafdstab und der 1. Uberfahrenen Referenzmarke (in Inkre-
menten).

DISTANCE = OFFSET « 1 024

Die absolute Position wird — z.B. bei einem Mal3stab mit
Signalperiode von 0,02 mm — wie folgt berechnet:

ABS_POS_MM = Fehler!

Bei Winkelmessgeraten:

ABS_POS_DEGREE = Fehler!

Ein Anwendungsbeispiel in ,TURBO PASCAL" zum Auswerten

von Referenzmarken finden Sie im Quellcode von TNC.EXE in
der Datei CNT_2.PAS unter (* Distance-coded ref. marks *).
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10h: Amplitudenwert-Register (Lesezugriff)
Bit Funktion
DO
D1
D2
D3
D4 ohne Funktion
D5
D6
D7
D8 Aktuelle Amplitude
D9 Mit jedem Messwert-Abruf wird ein neuer
Amplitudenwert ermittelt.
DI9D8IK 121 A IK121V
0 0 normale Amplitude
S5pA<le< 15 puA 0,47 Vss < Ue < 1,41 Vss
0 1 kleine Amplitude
25puA <lg<bpA 0,23Vss < Ue < 0,47 Vss
1 0 hohe Amplitude
le > 15 pA Ue > 1,41 Vss
1 1 fehlerhaft kleine Amplitude
le < 2,5 A Ue < 0,23 Vss
Der Amplitudenwert sollte vor dem Lesen durch
Bit D4 im Kontroll-Register 2 eingefroren werden.
Das Amplitudenwert-Register wird durch Bit D7 im
Kontroll-Register 1 rlickgesetzt.
D10 Minimalwert der Amplitude
D11 Kodierung und Lesezugriff siehe Bits D8 und D9.
Wenn der aktuelle Amplitudenwert mehr als viermal
hintereinander den gespeicherten Minimalwert
unterschreitet, ersetzt die IK den alten Minimalwert
durch den aktuellen Amplitudenwert.
D12
D13
D14 ohne Funktion
D15
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12h:

Freigabe-Register fiir Messwert-Abruf

(Schreibzugriff)

Bit Funktion
DO Freigabe LO fur Daten-Register 0
Achse 1: 0
Achse 2: 1 = Freigabe der Kaskadierung mit
Achse 1
D1 Freigabe L0 Uber Verzogerungsglied (125 ns) flr Daten-
Register 0
Achsel: 1 = Freigabe des externen Abrufsignals
m X3.LO fir Daten-Register 0
Achse 2: 0
D2 1 = Freigabe des , Software-Abrufs in alle Daten-
Register” fur Daten-Register 0
D3 1 = Freigabe des , Software-Abrufs Uber Timer” flr
Daten-Register 0
D4 Freigabe L1 fir Daten-Register 1
Achse 1: 1 = Freigabe des externen Abrufsignals
X3.LO fir Daten-Register 1
Achse 2: 1 = Freigabe des externen Abrufsignals
X3.L1 fur Daten-Register 1
D5 Freigabe L1 Uber Verzogerungsglied (125 ns) fir Daten-
Register 1
0
D6 1 = Freigabe des , Software-Abrufs in alle Daten-
Register” flr Daten-Register 1
D7 1 = Freigabe des , Software-Abrufs Uber Timer” flr

Daten-Register 1

Das Prinzip-Schaltbild der Zahlerbausteine auf der hinteren
Umschlagseite verdeutlicht die Funktion der einzelnen Bits.
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12h: Register fiir Achs-Kaskadierung und zur I2C-Bus
Ansteuerung (Schreibzugriff)

Bit Funktion
D8 Achse 1: 1 = Freigabe des externen Abrufsignals
zur 2. Achse (L0, X3.0UT)
Achse 2: 0O
D9 Achsel: 1 =Freigabe des , Software-Abrufs in alle
Daten-Register" zur 2. Achse (L0, X3.0UT)
Achse 2: 0O
D10 Achse 1: 1 =Freigabe des Timerstrobes zur
2. Achse (L0, X3.0UT)
Achse 2: 0
D11 Achse 1: 0
Achse 2: [2C-Bus-Leitung SDA: Daten (Signale
muUssen invertiert programmiert werden)
D12
D13 ohne Funktion
D14
D15 Achse 1: 0
Achse 2: 12C-Bus-Leitung SCL: Takt (Signale missen
invertiert programmiert werden)

Das Prinzip-Schaltbild der Zéhlerbausteine auf der hinteren
Umschlagseite verdeutlicht die Funktion der einzelnen Bits.

12h:

Lesezugriff ohne Funktion
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14h: Interrupt-Freigabe-Register (Schreibzugriff)

Die Interrupt-Logik wird Uber das Interrupt-Freigabe-Register
programmiert. Die Interrupt-Ursache kann der Messwert-Abruf
in Register 0, Register 1 oder der Timer-Strobe sein. Alle drei
Interrupt-Quellen kénnen unabhdngig voneinander
programmiert werden. Bei gleichzeitigem Eintreffen mehrerer
Interrupts besteht folgende Prioritat:

* hochste Prioritat: Messwert-Abruf Uber Register 0

e zweithdchste Prioritdt: Messwert-Abruf Uber Register 1

* niedrigste Prioritdt: Messwert-Abruf Uber Timer-Strobe
Nach einem Interrupt kann kein weiterer Interrupt erfolgen, bis
das Interrupt-Status-Register 2 gelesen worden ist.

Bit Funktion

DO 1 = Freigabe des Interrupts 0 beim Messwert-Abruf
Uber Register 0

D1 1 = Freigabe des Interrupts 1 beim Messwert-Abruf
Uber Register 1

D2 1 = Freigabe des Interrupts 2 fir Timer-Strobe

D3 1 = Interrupt wird erzeugt (D0 = D1 = D2 = 0)

D4

D5

D6

D7

D8

D9

D10 ohne Funktion

D11

D12

D13

D14

D15

Das Prinzip-Schaltbild der Zéhlerbausteine auf der hinteren
Umschlagseite verdeutlicht die Funktion der einzelnen Bits.
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14h: Interrupt-Status-Register 1 (Lesezugriff)

In diesem Register wird der gerade aktive Interrupt angezeigt
(es kann immer nur 1 Bit gesetzt sein). Durch Lesen dieses
Registers wird der gerade aktive Interrupt rlickgesetzt und das
zugehorige Status-Bit geldscht, so dass der nachste Interrupt
durch eine negative Flanke ausgeldst werden kann.

Bit Funktion

DO 1 = Interrupt O ist aktiv, es erfolgte ein Messwert-
Abruf Gber Daten-Register 0

D1 1 = Interrupt 1 ist aktiv, es erfolgte ein Messwert-
Abruf Gber Daten-Register 1

D2 1 = Interrupt 2 ist aktiv, es erfolgte ein Messwert-
Abruf Gber den Timer-Strobe

D3

D4

D5 ohne Funktion

D6

D7
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14h: Interrupt-Status-Register 2 (Lesezugriff)

In diesem Register werden alle Interrupts angezeigt, die
anstehen, d.h. der aktive Interrupt und die Interrupts, die noch
ausgefihrt werden missen. Es kénnen also mehrere Bits
gleichzeitig gesetzt sein.

Bit Funktion

D8 1 = Interrupt 0 steht an, wird aber noch nicht
ausgefihrt

D9 1 = Interrupt 1 steht an, wird aber noch nicht
ausgefihrt

D10 1 = Interrupt 2 steht an, wird aber noch nicht
ausgefihrt

D11

D12

D13 ohne Funktion

D14

D15
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16h: Offset-Register fiir 0°-Signal (Schreibzugriff)

Dieses Register enthalt den 7-Bit-Offset-Korrekturwert flr das
0°-Signal in Zweier-Komplement-Darstellung. Daraus folgt eine
maximale Korrektur von + 63.

Die Korrekturwerte kénnen nur geschrieben werden, falls eines
der Status-Bits D5 oder D6 im Status-Register 3 den Wert 0
hat.

Funktionsweise:

Zu den digitalen Werten des 0°-Signals (0 bis 1023) und 90°-
Signals werden Offset-Korrekturwerte addiert. Bei einem
Uberlauf wird auf 1023 oder 0 begrenzt.

Bit Funktion

DO
D1
D2 Offset-Korrekturwert fir das 0°-Signal
D3 in Zweier-Komplement-Darstellung

D4
Db
D6

D7
D8
D9
D10
D11 ohne Funktion
D12
D13
D14
D15

@5 Das Offset-Register in den Zahlerbausteinen ist nicht

netzausfallsicher. Deshalb werden die Offset-Korrekturwerte
in einem EEPROM im Baustein fur die elektronischen
Potentiometer gespeichert. Nach dem Einschalten missen
die Offset-Korrekturwerte vom EEPROM in die Offset-
Register der Zahlerbausteine geladen werden (siehe
Prozeduren ,store_offset” und ,load_offset"”).
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16h: Amplitude fiir das 0°-Signal (Lesezugriff)

Bei jedem Analog-Digital-Wandelvorgang wird das Ergebnis der
Wandlung gespeichert. Vor dem Auslesen sollten durch Bit D4
im Kontroll-Register 2 die Werte eingefroren werden.

Bit Funktion

DO
D1
D2
D3
D4
Db Amplitude fir das 0°-Signal
D6
D7
D8
D9

D10
D11
D12
D13 ohne Funktion
D14
D15
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18h:

Offset-Register fiir das 90°-Signal (Schreibzugriff)

Dieses Register enthalt den 7-Bit-Offset-Korrekturwert flr das
90°-Signal.

Die Beschreibung der Funktionsweise siehe ,, 16h: Offset-
Register fur 0°-Signal”

Bit

Funktion

DO
D1
D2
D3
D4
D5
D6

Offset-Korrekturwert flir das 90°-Signal
in Zweier-Komplement-Darstellung

D7
D8
D9
D10
D11
D12
D13
D14
D15

ohne Funktion
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18h: Amplitude fiir das 90°-Signal (Lesezugriff)

Bei jedem Analog-Digital-Wandelvorgang wird das Ergebnis der
Wandlung gespeichert. Vor dem Auslesen sollten durch

Bit D4 im Kontroll-Register 2 die Werte eingefroren werden.

Bit Funktion

DO
D1
D2
D3
D4
Db Amplitude fir das 90°-Signal
D6
D7
D8
D9

D10
D11
D12
D13 ohne Funktion
D14
D15
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1Ah: Timer-Register (Schreibzugriff)

In den Registern 1Ah und 1Bh wird der 13 Bit breite Timerwert
abgelegt. Im Timer-Register kdnnen also Werte von 0 bis 8191
abgelegt werden. Die Zykluszeit wird in us angegeben, wobei von
der gewlinschten Zykluszeit 1 pys abgezogen werden muss.

Beispiel:

Gewlnschte Zykluszeit = 1 ms = 1 000 s

Zu programmierender Wert = 1 000 - 1 = 999

Mit dem Beschreiben dieses Registers ist der Timer noch nicht
gestartet. Dies erfolgt durch Setzen von Bit D2 im
Initialisierungs-Register 1 (0Ch). Auferdem missen die
entsprechenden Bits in den Freigabe-Registern 12h, 13h oder
14h gesetzt werden.

Bit Funktion

DO
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7 Timerwert
D8

D9

D10
D11
D12

D13
D14 ohne Funktion
D15

1Ah: Lesezugriff ohne Funktion
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1Ch: Kontroll-Register 2 (Schreibzugriff)

Bit Funktion

DO

D1 Festen Wert = 8 programmieren

D2

D3

D4 1 = Amplitude fir 0°-Signal (16h) und 90°-Signal
(18h) sowie Amplitudenwert-Register (10h High
Byte) einfrieren.
Um eine Anderung der Registerwerte wahrend
des Auslesens zu vermeiden, muss dieses Bit
gesetzt werden. Ob die Registerwerte eingefroren
sind, kann Uber Bit D4 im Status-Register 3
abgefragt werden.

D5 0

D6 1 = Erneuter Abruf Gber Daten-Register 0 moglich,
ohne den Messwert vorher abzuholen. In dieser
Betriebsart ist eine Anderung des Messwerts
wahrend des Lesens maglich.

D7 1 = Erneuter Abruf Gber Daten-Register 1 moglich,
ohne den Messwert vorher abzuholen. In dieser
Betriebsart ist eine Anderung des Messwerts
wéhrend des Lesens maglich.

D8

D9

D10

D11

D12 ohne Funktion

D13

D14

D15
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1Ch: Status-Register 3 (Lesezugriff)

Bit Funktion

DO

D1 nicht lesbar

D2

D3

D4 1 = Amplitude fir 0°-Signal (16h) und 90°-Signal
(18h) sowie Amplitudenwert-Register (10h High
Byte) sind eingefroren und kénnen gelesen
werden.

D5 0 = Das Offset-Register flr das 0°-Signal ist
geschrieben.

D6 0 = Das Offset-Registers flir das 90°-Signal ist
geschrieben.

D7 ohne Funktion
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1Ch: Kennungs-Register (Lesezugriff)

Bit Funktion

D8

D9

D10

D11 Bausteinkennung: 8 (Zahlerbaustein G26")

D12 Id.-Nr. 282 150-01

D13 9 (Zahlerbaustein G38")

D14 Id.-Nr. 315 860-01

D15 13 (Zahlerbaustein G49")
Id.-Nr. 333 033-01

n Bausteinbezeichnung von HEIDENHAIN
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1Eh: Kontroll-Register 3 (Schreibzugriff)

Bit Funktion

DO fester Wert 0
D1

D2
D3
D4
D5
D6
D7
D8
D9 ohne Funktion
D10
D11
D12
D13
D14
D15
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1Eh: Status-Register 4 (Lesezugriff)

Bit Funktion
DO ohne Funktion

D1 logischer Pegel am Pin LO

D2 logischer Pegel am Pin L1

D3
D4
D5
D6
D7
D8
D9 ohne Funktion
D10
D11
D12
D13
D14
D15
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Die IK 121 in DOS-Anwendungen

Schnell zur ersten Anzeige

50

g

Die IK 121 noch nicht einbauen.

>

>

Legen Sie die Diskette mit der mitgelieferten Treiber-
Software in das Laufwerk A lhres PCs ein.

Geben Sie folgende DOS-Befehle ein:

>A:

>INSTALL

Nach dem Einstiegsbild zeigt der PC folgenden Hinweis
an:

I NSTALL I K 121

The K 121-Interface-card should not be in
your PCl

Conti nue (y/n)?

Geben Sie ,y" ein.

Das Programm INSTALL zeigt nun eine Ubersicht tiber
die Port-Adressen.

Freie Port-Adressen sind mit ,free” gekennzeichnet,
belegte Port-Adressen mit , not free”.

Wahlen Sie eine freie Port-Adresse und geben Sie die
zugehorige Nummer ein: z.B. ,4".

INSTALL zeigt Ihnen nun, wie Sie die DIP-Schalter auf der
IK 121 einstellen mussen.
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Chosen address:

Hr:4 fAdr.:0330 free

The DIP switch position on your interface card is:

Ad——of f
AS—off
AG——on
A7——om
AS—of f
A9—of f
on

A4 A9

Press Return

» Stellen Sie die DIP-Schalter auf der IK 121 ein.

» Dricken Sie ,Return” am PC. Der PC speichert die
gewadhlte Port-Adresse in der Datei IK 121.INI. Die
Adresse steht fir alle mitgelieferten Beispielprogramme —
aulRer fur die einfachen Beispiele SAMPLE32.PAS,
SAMPLE48.PAS, SAMPLE32.C und SAMPLE48.C - zur
Verfligung.

» Dricken Sie ,Return”.

Das Programm INSTALL wird beendet.
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@5 Wenn INSTALL auf Ihren PC nicht lauft, dann gehen Sie wie
folgt vor:

« Verwenden Sie die Standard-Einstellung (Adresse 0330h).

Dies ist sowohl der Auslieferungszustand der Platine

IK 121 als auch die Voreinstellung fir die Software. Falls

diese Adresse bei lhrem PC belegt ist, dann

schreiben Sie mit einem Text-Editor die von lhnen

gewadhlte Adresse (dezimall!) in die Datei IK121.INI oder

starten Sie das Programm 1K121.EXE und wahlen Sie

.File", ,Setup IK121", ,, Setup board”, , Base address" und

geben sie die gewtlinschte Adresse (dezimal!) ein.

Speichern Sie die Adresse mit ,Save setup”.

» Nehmen Sie die Diskette aus dem Laufwerk A
heraus, stecken Sie den Netzstecker lhres Computers
aus und 6ffnen Sie das PC-Geh&duse. Wenn Sie nicht
wissen, wie zusatzliche Karten in Ihren PC eingebaut
werden, lesen Sie die Betriebsanleitung lhres PCs.

» Stecken Sie die IK 121 in Ihren PC ein (kurzer Slot ist
ausreichend), befestigen Sie die Karte und montieren
Sie das PC-Gehause wieder.

» Ein oder zwei Ldngenmessgerate mit sinusférmigen

Ausgangs-Signalen Uber HEIDENHAIN-Adapterkabel

(Id.-Nr. 309 785-xx) an den Eingang ,, X1" oder , X2"

anschlief3en.

Netzkabel am PC anstecken und PC einschalten.

Die Diskette mit der mitgelieferten Treiber-Software

nochmals in das Laufwerk A |hres PCs einstecken.

Geben Sie folgende DOS-Befehle ein:

>A:

>1K121

vy

52



Die IK 121 in DOS-Anwendungen

» Der PC zeigt nach dem Einstiegsbild folgende Anzeige:

B 1 121 DR. JOHAMHMEE HEIDENHAIN GrnbH

| File Adiust Counters Zorting Datun MinsMax Print |

B 20,74 97—
- 16515 1) s

ESC=Close window

Das Programm IK 121.EXE zeigt die Positions-Istwerte der
angeschlossenen Messgerdate am Bildschirm an.

Die Bedienung des Beispielprogramms erfolgt entweder Uber
Maus oder Tastatur und ist dialoggefihrt. Uber Taste F1
kénnen zusatzliche Erlauterungen fir die einzelnen
Menulpunkte angezeigt werden.

Die Programmierung der IK 121 in DOS-Anwendungen wird in
dieser Beschreibung mit ,, TURBO PASCAL"- und

,BORLAND C"-Beispielen gezeigt.

Die IK 121 verwendet Port-Adressen und kann mit jeder
Programmiersprache programmiert werden, die Port-Adressen
ansprechen kann.
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Die Dateien IK121_0.*: Grundfunktionen zum Schreiben und Lesen der Register

54

Die im folgenden beschriebenen Funktionen finden Sie auf der
mitgelieferten Diskette 1. Fir , TURBO PASCAL" unter dem
Verzeichnis \TP in der Datei IK121_0.PAS. Fiir ,BORLAND C"
unter dem Verzeichnis \BC in der Datei IK121_0.C und der
dazugehdrenden Header-Datei IK121_0.H.

Die Zéhlerbausteine der IK 121 werden Uber Adress-Register
adressiert (siehe ,Adressierung”). Bevor ein Zahlerbaustein
angesprochen werden kann, muss das Adress-Register gesetzt
werden. Die beiden Funktionen write_g26 und read_g26
schreiben und lesen die Daten-Register; sie sind die
Grundfunktionen fur das Arbeiten mit der IK 121.

Unterschied zwischen ,TURBO PASCAL" und

~BORLAND C”

. TURBO PASCAL" kennt Prozeduren (Funktionen ohne
Ruckgabewert) und Funktionen (mit Riickgabewert) wahrend
,BORLAND C" nur Funktionen (mit oder ohne Rickgabewert)
kennt. In dieser Beschreibung werden die ,TURBO PASCAL"-
Bezeichnungen , Prozedur” und , Funktion” verwendet.

Prozedur zum Schreiben in die Register
Die folgende Prozedur schreibt einen Wert in ein 16 Bit breites
Register eines Zéhlerbausteins.

Prozedur: write_g26

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1, 2 = Achse 2

address: Adresse B0 bis B4 des Registers des
Zahlerbausteins

datum: Wert, der auf die Adresse geschrieben werden
soll

" g26 ist die HEIDENHAIN-Bezeichnung des Zahlerbausteins
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Die Prozedur in ,, TURBO PASCAL"

PROCEDURE
write_g26(baseadr: word; axes, addr ess: byt e; dat um wor d) ;
VAR adr _reg, adr _point, adr_gate : word;

BEG N
(*Die letzten vier Bits der Karten-Adresse
ausbl endent*)
baseadr: =baseadr and $0FFO;
(*Adresse des Zahl er-Bausteins BO bis B4 bil den*)
addr ess: =addr ess and $001F;

(*Adress-Zeiger in Adress-Register |aden*)
(*Adresse des Adress-Registers bil den*)
adr _reg: =baseadr or $0008;
(*Inhalt des Adress-Registers RO bis R2 bilden =
Adr esse des Zahl er-Baustei ns ohne BO und B1*)
adr _poi nt: =address shr 2;
(*Adr ess- Regi ster | aden*)
portw adr_reg]: =adr_point;

(*Port-Adresse berechnen*)
if axes=1 then
adr _gat e: =baseadr or (address and $03)
el se
adr _gat e: =(baseadr or $0004) or (address and $03);

(* Daten in den Z&hl er-Baustein schreiben*)

portw adr _gate]: =dat um
END;
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Die Prozedur in ,,BORLAND C"

void wite_g26 (unsigned int baseadr, unsigned char axis,
unsi gned int address, unsigned int datum
{

unsi gned i nt adr _reg, adr_point, adr_gate;

/*Die letzten vier Bit der Karten-Adresse aushbl enden*/
baseadr = baseadr & OxOFFO;

/*Adresse des Zahl er-Bausteins BO bis B4 bil den*/
address = address & Ox1F;

/ * Adr ess- Zei ger in Adress-Register |aden*/
/*Adresse des Adress-Regi sters bil den*/
adr _reg = baseadr | 0x0008;
/*Inhalt des Adress-Registers RO bis R2 bilden =
Adresse des Zahl er - Baust ei ns ohne BO und B1*/
adr _poi nt = address >> 2;
/*Adr ess- Regi ster | aden*/
out pw (adr_reg, adr_point);

/*Port - Adresse berechnen*/
switch (axis)
{
case 1:
adr _gate
br eak;
case 2:
adr _gate
br eak;

}

/* Daten in den Zahl er-Baustein schreiben*/
out pw (adr_gate, datum;
}

baseadr | (address & 0x03);

(baseadr | 0x0004) | (address & 0x03);
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Funktion zum Lesen der Register
Die folgende Funktion liest einen Wert von einem 16 Bit breiten
Register eines Zéhlerbausteins.

Funktion: read_g26"

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1,2 = Achse 2

address: Adresse B0 bis B4 des Registers des
Zahlerbausteins

Ergebnis: Wert aus dem unter ,,axis” und , address”
angegebenen Daten-Register als 16-Bit-
Variable

Die Funktion in ,TURBO PASCAL"

FUNCTI ON r ead_g26( baseadr : wor d; axes, addr ess: byt e) : wor d;
VAR adr _reg, adr _point, adr_gate : word;

BEG N
(*Die letzten vier Bits der Karten-Adresse
ausbl enden*)
baseadr: =baseadr and $0FFO;
(*Adresse des Zahl er-Bausteins BO bis B4 bil den*)
addr ess: =address and $001F;

(*Adress-Zeiger in Adress-Register |aden*)
(*Adresse des Adress-Registers bil den*)
adr _reg: =baseadr or $0008;
(*Inhalt des Adress-Registers RO bis R2 bilden =
Adresse des Zahl er - Baust ei ns ohne BO und B1*)
adr _poi nt: =addr ess shr 2;
(*Adress- Regi ster | aden*)
portw{ adr _reg] : =adr _poi nt;

(*Port-Adresse berechnen*)
i f axes=1 then
adr _gat e: =baseadr or (address and $03)
el se
adr _gat e: =(baseadr or $0004) or (address and $03);

(*Dat en vom Zahl er - Baust ei n | esen*)
read_g26: =portw| adr_gate];
END;

n 926 ist die HEIDENHAIN-Bezeichnung des Zahlerbausteins
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Die Funktion in ,BORLAND C”

unsigned int read_g26 (unsigned int baseadr,
unsi gned char axis, unsigned int address)
{

unsi gned int adr_reg, adr_point, adr_gate;

/*Die letzten vier Bit der Karten-Adresse aushbl enden*/
baseadr = baseadr & OxOFFO;

/*Adresse des Zahl er-Bausteins BO bis B4 bil den*/
address = address & Ox1F;

/ * Adr ess- Zei ger in Adress-Register |aden*/
/*Adresse des Adress-Regi sters bil den*/
adr _reg = baseadr | 0x0008;
/*Inhalt des Adress-Registers RO bis R2 bilden =
Adresse des Zahl er - Baust ei ns ohne BO und B1*/
adr _poi nt = address >> 2;
/*Adr ess- Regi ster | aden*/
out pw (adr_reg, adr_point);

/*Port - Adresse berechnen*/
switch (axis)
{
case 1:
adr _gate
br eak;
case 2:
adr _gate
br eak;

baseadr | (address & 0x03);

(baseadr | 0x0004) | (address & 0x03);

[/ *Dat en vom Zahl er - Baust ei n | esen*/
return(i npw(adr_gate));

Einfache Funktionen fiir den Messwert-Abruf liber Software

Prozeduren zum Speichern eines Messwerts

Die folgenden Prozeduren speichern den Zéhlerstand der
gewlnschten Achse im Daten-Register 0 (soft_|0) oder Daten-
Register 1 (soft_I1).

Prozedur: soft_I0
soft_I1

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1,2 = Achse 2
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Die Prozeduren in , TURBO PASCAL"
PROCEDURE soft _| O( baseadr: word; axi s: byte);
BEG N
write_g26(baseadr, axi s, 14, $0001) ;
END;
PROCEDURE soft _| 1( baseadr: word; axi s: byte);
BEG N
write g26(baseadr, axi s, 14, $0002) ;
END;
Die Prozedur in ,,BORLAND C"
void soft |0 (unsigned int baseadr, unsigned char axis)
{
wite_g26 (baseadr, axis, 0xOe, 0x0001);

void soft_I1 (unsigned int baseadr, unsigned char axis)

{
wite_g26 (baseadr, axis, 0xOe, 0x0002);

Funktion zum Priifen, ob der Messwert gespeichert wurde

Funktion: latched

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1,2 = Achse 2

reg: 0 = Daten-Register 0, 1 = Daten-Register 1

Ergebnis: false = Es wurde kein Messwert gespeichert

true = Es wurde ein Messwert gespeichert
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Die Funktion in ,TURBO PASCAL"

FUNCTI ON | at ched( baseadr: wor d; axi s, reg: byt e): bool ean
BEG N
case reg of

0: latched: =

(Read_g26( baseadr, axi s, 14) and $0001 ) = $0001

1: latched: =

(Read_g26( baseadr, axi s, 14) and $0002 ) = $0002
end;

END;

Die Funktion in ,,BORLAND C”

unsi gned char | atched (unsigned int baseadr,
unsi gned char axis, unsigned char reg)
{

unsi gned char result;
switch (reg)

case O:
result = (unsigned char)
(read_g26 (baseadr, axis, 14) & 0x0001);

br eak;
case 1:
result = (unsigned char)
(read_g26 (baseadr, axis, 14) & 0x0002);

br eak;

}

return (result);

}
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Prozedur zum wiederholten Priifen, ob der Messwert
gespeichert wurde

Die folgende Prozedur wiederholt solange die Abfrage nach
einem Messwert, bis ein Messwert gespeichert wurde.

Prozedur: poll_latch

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1,2 = Achse 2

reg: 0 = Daten-Register 0, 1 = Daten-Register 1

Die Funktion in ,TURBO PASCAL"

PROCEDURE pol | _I at ch(baseadr: word; axi s, reg: byte);

BEG N
case reg of
0: begin
repeat
until | atched(baseadr, axi s, 0);
end;
1: begin
r epeat
until | atched(baseadr, axi s, 1);
end;
end;
END;
Die Funktion in ,,BORLAND C"
void poll _latch (unsigned int baseadr, unsigned char axis,
unsi gned char reg)
{
switch (reg)
{
case O:
while (latched (baseadr, axis, 0) == 0)
br eak;
case 1:
while (latched (baseadr, axis, 1) == 0)
br eak;
}
}
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Funktion zum Lesen eines 32-Bit-Messwerts
Die folgende Funktion liest einen 32 Bit breiten Messwert von
einem Zahlerbaustein.

Funktion: read_count_value32

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1,2 = Achse 2

reg: 0 = Daten-Register 0, 1 = Daten-Register 1

Ergebnis: . TURBO PASCAL": Wert aus dem unter axis

und reg angegebenen Daten-Registers als
Integer-Variable des Typs comp
.BORLAND C": als Integer-Variable des
Typs long

Die Funktion in ,TURBO PASCAL"

FUNCTI ON
read_count _val ue32( baseadr: word; axi s, reg: byt e) : conp;
TYPE
vartype = (li,by);
mapper = record
case wert:vartype of
li : (fieldO:longint);
by : (fieldl:array[O0..1] of word);

end;
VAR
buffer : mapper;
BEG N
case reg of
0 : begin
buffer.fieldl[0]:=read_g26(baseadr, axi s, 0);
buffer.fieldl[ 1]:=read_g26(baseadr, axi s, 2);
end;
1: begin
buffer.fieldl[0]:=read_g26(baseadr, axi s, 6);
buffer.fieldl[ 1]:=read_g26(baseadr, axi s, 8);
end;
end;
read_count val ue32: =buffer.fiel dO;
END;
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Die Funktion in ,BORLAND C”

| ong read_count _val ue32 (unsi gned int baseadr,

{

uni on rmapper

unsi gned char axi s,

I ong fieldo;
unsigned int fieldl[2];
}Ybuffer;

switch (reg)

case O:

buf f er
buf f er
br eak;

field1[0]
fieldi[1]

case 1:

buf f er
buffer
br eak;

fieldi[0]
fieldi[1]

}
return (buffer.field0);

}

read_g26 (baseadr,
read_g26 (baseadr,

read_g26 (baseadr,
read_g26 (baseadr,

unsi gned char

axi s,
axi s,

axi s,
axi s,

reg)

0);
2);

6);
8);

63



Die IK 121 in DOS-Anwendungen

Funktion zum Lesen eines 48-Bit-Messwerts
Die folgende Funktion liest einen 48 Bit breiten Messwert von
einem Zahlerbaustein.

Funktion: read_count_value48

Parameter

baseadr: Grundadresse der IK 121, die Uber DIP-Schalter
eingestellt wurde

axis: 1 =Achse 1,2 = Achse 2

reg: 0 = Daten-Register 0, 1 = Daten-Register 1

Ergebnis: . TURBO PASCAL": Wert aus dem unter axis

und reg angegebenen Daten-Registers als
Integer-Variable des Typs comp
.BORLAND C": als Floating-Point-Variable des

Typs double

Die Funktion in , TURBO PASCAL"
FUNCTI ON
read_count _val ue48(baseadr: word; axi s, reg: byte): conp;
TYPE
vartype = (li,by);
mapper = record
case wert:vartype of

li : (fieldO:conp);
by : (fieldl:array[0..3] of word);
end;
VAR
buffer : mapper;
BEG N
case reg of

0 : begin
buffer.fieldl[0]:=read_g26(baseadr, axi s, 0);
buffer.fieldl[ 1]: =read_g26(baseadr, axi s, 2);
buffer.fieldl[2]:=read_g26(baseadr, axi s, 4);
if (buffer.fieldl[2] and $8000)=$8000 then
buffer.field1[3]: =

$FFFF el se buffer.fieldl[3]: =0;
end;

1 : begin
buffer.fieldl[0]:=read_g26(baseadr, axi s, 6);
buffer.fieldl[ 1]: =read_g26(baseadr, axi s, 8);
buffer.fieldl[2]:=read_g26(baseadr, axi s, 10);
if (buffer.fieldl[2] and $8000)=$8000 t hen
buffer.field1[3]: =

$FFFF el se buffer.fieldl[3]: =0;
end;

end;

read_count _val ue48: =buffer.fiel dO;

END,

64



Die IK 121 in DOS-Anwendungen

doubl e read_count _val ue48 (unsigned int
unsi gned char axi s,

{

Die Funktion in ,BORLAND C”

unsigned int field[3];
doubl e count _val ue4s;

switch (reg)

{

case O:
field[0]
field[1]
field[2]
br eak;
case 1:
field[0]
field[1]
field[2]
br eak;

}

read_g26 (baseadr,
read_g26 (baseadr,
read_g26 (baseadr,

read_g26 (baseadr,
read_g26 (baseadr,
read_g26 (baseadr,

if (field[2] &% 0x8000)

count _val ue48 = (doubl e)((field[0]-65535) +

65536. 0* (fi el d[ 1] - 65535) +
4294967296. 0* (i el d[ 2] - 65535) - 1) ;

el se

count _val ue48 = (doubl e) (fiel d[ 0]

65536. 0*fiel d[1] +
4294967296. 0*fiel d[2]);

return (count_val ue48);

}

axi s,
axi s,
axi s,

axi s,
axi s,
axi s,

+

baseadr,
unsi gned char

0);

4);

6);
8);

10);
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Einfaches Programm fiir den Messwert-Abruf liber Software

66

In den folgenden Programm-Beispielen werden die vorher
definierten Funktionen eingesetzt. Die Beispiele finden Sie auf
der mitgelieferten Diskette 1.

Far , TURBO PASCAL" unter dem Verzeichnis \TP in der Datei
SAMPLE32.PAS und SAMPLE48.PAS.

Fur ,BORLAND C" unter dem Verzeichnis \BC in der Datei
SAMPLE32.C und SAMPLE48.C.

Der Zahlerstand wird in diesem Beispiel in Millimetern am
Bildschirm angezeigt. Selbstverstandlich kann die IK 121 auch
Winkelgrade anzeigen. Die Umrechnung zeigen die beiden
folgenden Formeln.

Zahlerstand in Millimeter umrechnen
Teilungsperiode [mm]

Wert [mm] = Zahlerstand «
1024

Beispiel: Teilungsperiode = 20 um

0,020 [mm]

Wert [mnm] = Zahlerstand
1024

Zahlerstand in Grad umrechnen

Zahlerstande 360 [°]
1024 « Striche /Umdr.

Wert [°] =

Beispiel: Striche/Umdr. = 36 000

Zahlerstand e 360[°]

Wert [°] =
1024 « 36000
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Beispiele in ,TURBO PASCAL": ,,Messwert-Abruf iber
Software”

Die folgenden Beispiele SAMPLE32.PAS und SAMPLE48.PAS
zeigen die Anwendung der vorher beschriebenen Prozeduren und
Funktionen. Diese sind in der Datei IK121_0.TPU deklariert und
definiert (alle Dateien befinden sich auf der mitgelieferten
Diskette 1).

Die Datei IK121_0.PAS muss vor dem Kompilieren von
SAMPLEOQ.PAS zur ,,unit” IK121_0.TPU kompiliert werden.

Da dieses einfache Beispiel die Adresse der IK 121 nicht aus der
Datei IK 121.INI liest, wird die Adresse als Konstante

,base_address” definiert.
program sanpl e32;
DR JOHANNES HEI DENHAI N GhbH, Traunreut, Gernmany
Ei nfaches Programm fur die I K 121 zur Anzeige
von zwei Achsen. Breite des abgerufenen
Messwertes: 32 Bit.
VvV 1.01
April 1995

USES crt,ik121_0;
CONST
base_address = $330;
VAR
c_value_0, c_value_1 : conp;
BEG N
clrscr;
(*Karte initialisieren imBetrieb nit Interpolation, Achse 1*)
wite_g26 (base_address, 1, $0c, $0001);
(*Karte initialisieren imBetrieb mt Interpolation, Achse 2%)
wite g26 (base_address, 2, $0c, $0001);
(*Fehl er | 6schen, Z&ahler starten, Achse 1*)
wite_g26 (base_address, 1, $0e, $0048);
(*Fehl er | 6schen, Z&hler starten, Achse 2*)
wite_g26 (base_address, 2, $0e, $0048);
(*Kontrol |l -Register 2 | aden, Achse 1*)
wite _g26 (base_address, 1, $1lc, $0008);
(*Kontrol | -Regi ster 2 | aden, Achse 2*)
wite g26 (base_address, 2, $1c, $0008);
REPEAT
(*Sof tware- Abruf in Register 0, Achse 1*)
soft _| 0 (base_address, 1);
(*Sof tware- Abruf in Register 0, Achse 2*)
soft _| 0 (base_address, 2);
(*Messwert von Achse 1 gespei chert ?*)
pol | _latch (base_address, 1, 0);
(*Messwert | esen, Achse 1%*)
c_value_0: = read_count _val ue32 (base_address, 1, 0);
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(*Messwert von Achse 2 gespei chert ?*)
pol | _l atch (base_address, 2, 0);
(*Messwert | esen, Achse 2*)
c_val ue_1: = read_count _val ue32 (base_address, 2, 0);
(*Messwert am Bi | dschi rm anzei gen*)
got oxy(1, 10);
wite(c_val ue_0*0.02/1024: 16: 4,
c_val ue_1*0. 02/ 1024: 16: 4);
UNTI L KEYPRESSED;
END.

progr am sanpl e48;

DR JOHANNES HEI DENHAI N GhbH, Traunreut, Germany
Ei nfaches Programm fur die I K 121 zur Anzeige
von zwei Achsen. Breite des abgerufenen
Messwertes: 48 Bit.

V 1.01

April 1995

USES crt,i k121 _0;
CONST
base_address = $330;
VAR
c_value_0, c_value_1 : conp;
BEG N
clrscr;
(*Karte initialisieren imBetrieb mt Interpolation, Achse 1%)
wite_g26 (base_address, 1, $0c, $0041);
(*Karte initialisieren imBetrieb mt Interpolation, Achse 2%)
wite g26 (base_address, 2, $0c, $0041);
(*Fehl er | 6schen, Z&hler starten, Achse 1*)
wite_g26 (base_address, 1, $0e, $0048);
(*Fehl er | 6schen, Zahler starten, Achse 2%)
wite g26 (base_address, 2, $0e, $0048);
(*Kontroll -Regi ster 2 | aden, Achse 1*)
wite_g26 (base_address, 1, $lc, $0008);
(*Kontrol | -Regi ster 2 | aden, Achse 2*)
wite g26 (base_address, 2, $1c, $0008);
REPEAT
(*Sof tware- Abruf in Register 0, Achse 1*)
soft _| 0O (base_address, 1);
(*Software-Abruf in Register 0, Achse 2*)
soft _| 0 (base_address, 2);
(*Messwert von Achse 1 gespeichert ?*)
pol | _latch (base_address, 1, 0);
(*Messwert | esen, Achse 1%*)
c_val ue_0: = read_count val ue48 (base_address, 1, 0);
(*Messwert von Achse 2 gespei chert ?*)
pol | _latch (base_address, 2, 0);
(*Messwert | esen, Achse 2*)
c_value_1: = read_count val ue48 (base_address, 2, 0);
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(*Messwert am Bi |l dschi rm anzei gen*)

got oxy(1, 10);

wite(c_val ue_0*0.02/1024: 16: 4,
c_val ue_1*0. 02/ 1024: 16: 4) ;

UNTI L KEYPRESSED,

END.

Beispiele in ,BORLAND C“: ,Messwert-Abruf iiber
Software”

Die folgenden Beispiele SAMPLE32.C und SAMPLE48.C
zeigen die Anwendung der vorher beschriebenen Funktionen.
Diese sind in den Dateien IK121_0.H und IK121_0.C deklariert
und definiert (alle Dateien befinden sich auf der mitgelieferten
Diskette 1). Zur Kompilierung muss mit IK121_0.C und
SAMPLES32.C oder SAMPLE48.C ein Projekt gebildet werden.
Da dieses einfache Beispiel die Adresse der IK 121 nicht aus
der Datei IK121.INI liest, wird die Adresse als Konstante
.base_address” definiert.

A TR SAMPLE32. G- --------mmmmmm oo -
DR JOHANNES HElI DENHAI N GhbH, Traunreut, Gernmany

Ei nfaches Programm fiur die IK 121 zur Anzeige

von zwei Achsen. Breite des abgerufenen

Messwertes: 32 Bit.

VvV 1.01

April 1995

Pr oj ekt - Dat ei en: I K121 _0.C, SAWMPLE32.C
I ncl ude-Datei : I K121 0. H

#i ncl ude <stdio. h>

#i ncl ude <coni o. h>

#i ncl ude “ik121_0. h"

#def i ne base_address 0x0330
int main()

doubl e c_value_0, c_value_1;
cls;

/*Karte initialisieren imBetrieb mt Interpolation, Achse 1*/
wite_g26 (base_address, 1, 0xOc, 0x0001);

/*Karte initialisieren imBetrieb nit Interpolation, Achse 2*/
wite_g26 (base_address, 2, 0xOc, 0x0001);

/*Fehl er | 6schen, Zahler starten, Achse 1*/
wite_g26 (base_address, 1, 0x0Oe, 0x0048);

/*Fehl er | 6schen, Zahler starten, Achse 2*/
wite_g26 (base_address, 2, 0x0Oe, 0x0048);

/*Kontrol |l -Regi ster 2 | aden, Achse 1*/
wite_g26 (base_address, 1, Oxlc, 0x0008);

/*Kontroll-Register 2 |aden, Achse 2*/
wite_g26 (base_address, 2, Oxlc, 0x0008);

/*Cursor ausschal ten*/
_setcursortype (_NOCURSOR);
whi | e(!kbhit())

{
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/ *Sof t war e- Abruf in Register 0, Achse 1*/
soft _|1 0 (base_address, 1);
/ *Sof t war e- Abruf in Register 0, Achse 2*/
soft _| 0 (base_address, 2);
/*Messwert von Achse 1 gespeichert ?*/
pol | _latch (base_address, 1, 0);
/*Messwert | esen, Achse 1*/
c_val ue_0 = (doubl e)read_count _val ue32
(base_address, 1, 0);
/*Messwert von Achse 2 gespei chert ?*/
poll _latch (base_address, 2, 0);
/*Messwert | esen, Achse 2*/
c_value_1 = (doubl e)read_count val ue32
(base_address, 2, 0);
/*Messwert am Bi | dschi rm anzei gen*/
printf(“\r\tod6. 4f\to%6. 4f", c_val ue_0*0. 02/ 1024,
c_val ue_1*0. 02/ 1024) ;

/*Cursor wi eder einschalten*/
_setcursortype (_NORVALCURSOR);
return (0);

R SAMPLEAB. G- - - - - memmm oo
DR JOHANNES HEI DENHAI N GnbH, Traunreut, Ger many

Ei nfaches Programm fiur die I K 121 zur Anzeige

von zwei Achsen. Breite des abgerufenen

Messwertes: 48 Bit.

VvV 1.01

April 1995

Pr oj ekt - Dat ei en: I K121_0.C, SAMPLE48.C
I ncl ude- Dat ei : I K121_0.H

#i ncl ude <stdio. h>

#i ncl ude <coni o. h>

#i ncl ude “i k121_0.h"

#defi ne base_address 0x0330
int main()

doubl e c_value_0, c_val ue_1;
cls;

/*Karte initialisieren imBetrieb nit Interpolation, Achse 1*/
wite_g26 (base_address, 1, 0xOc, 0x0041);

/*Karte initialisieren imBetrieb nmit Interpolation, Achse 2*/

wite_g26 (base_address, 2, 0xOc, 0x0041);

/*Fehl er | 6schen, Zahler starten, Achse 1*/
wite_g26 (base_address, 1, 0xOe, 0x0048);

/*Fehl er | 6schen, Zahler starten, Achse 2*/
write_g26 (base_address, 2, 0xOe, 0x0048);

/*Kontroll-Register 2 |aden, Achse 1*/
wite_g26 (base_address, 1, Oxlc, 0x0008);

/*Kontroll-Register 2 |aden, Achse 2*/
wite_g26 (base_address, 2, Oxlc, 0x0008);

/*Cursor ausschal ten*/
_setcursortype (_NOCURSOR);
whi | e(!kbhit())

{
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/ *Sof t war e- Abruf in Register 0, Achse 1%/
soft _|1 0 (base_address, 1);
[ *Sof t war e- Abruf in Register 0, Achse 2*/
soft _| 0 (base_address, 2);
/*Messwert von Achse 1 gespeichert?*/
poll _Iatch (base_address, 1, 0);
/*Messwert |esen, Achse 1*/
c_value_0 = read_count _val ue48 (base_address, 1, 0);
/*Messwert von Achse 2 gespeichert?*/
pol | _Iatch (base_address, 2, 0);
/*Messwert | esen, Achse 2*/
c_value_1 = read_count _val ue48 (base_address, 2, 0);
/*Messwert am Bil dschirm anzei gen*/
printf(“\r\t%d6.4f\t%6.4f", c_val ue_0*0.02/ 1024,
c_val ue_1*0.02/1024);

/*Cursor w eder einschalten*/

_setcursortype (_NORMALCURSOR);
return (0);
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Datei IK121_1.PAS: Funktionen fiir ein RAM-Speicher-Modell in , TURBO

PASCAL"

72

Die im folgenden beschriebenen Datenstrukturen und
Funktionen fir , TURBO PASCAL" finden Sie auf der
mitgelieferten Diskette 1 unter dem Verzeichnis \TP in der
Datei IK121_1.PAS und IIC.PAS (diese Datei wird beim
Kompilieren in IK121_1.PAS eingebunden). Diese Dateien
werden als unit mit Hilfe des Befehls uses in weitere
Anwendungsprogramme eingebunden. In der Datei
IK121_1.PAS wird mit Hilfe von Datenstrukturen (in , TURBO
PASCAL": record) ein RAM-Speicher-Modell der Register der
IK 121 aufgebaut.

Die Daten des RAM-Speicher-Modells werden mit Hilfe der
Prozeduren init_handler und comm_handler in die Port-
Adressen der IK 121 geschrieben.

AuRerdem sind nitzliche Funktionen zum Initialisieren der
Karte, zum Lesen der Messwerte, zur Interrupt-
Programmierung und zum Abgleich der Messgeréat-Signale
enthalten.

Definition der Datentstrukturen

Record: softcommand

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild von Kontroll-
Register 1 (Schreibzugriff auf OEh).

Datenfelder

start: Zahler starten

stop: Zahler stoppen

clear: Zahler l6schen

latchO: Software-Abruf: Messwert in Daten-
Register 0

latch1: Software-Abruf: Messwert in Daten-Register 1

latch2: Software-Abruf mit Sonderfunktion

clrfrg: Messgeratfehler [6schen
(Frequenziberschreitung)

clrstat: Amplitudenwert-Register I6schen
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Record: refcommand

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild des
Referenzmarken-Registers (Schreibzugriff auf 10h). Beim
Uberfahren der Referenzmarke kénnen folgende Funktionen
ausgeflhrt werden.

Datenfelder

ristart: Zahler starten

ristop: Zahler stoppen

riclear: Zahler l6schen

riclear2: Zahler mit dem Uberfahren jeder
Referenzmarke l6schen

rilatch: Messwert abrufen

rilatch2: Messwert mit dem Uberfahren der

2. Referenzmarke abrufen

Record: initlatch

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild des Freigabe-

Registers flr den Messwert-Abruf (Schreibzugriff auf 12h).

Datenfelder

en_LO0_regO: Freigabe LO fir Daten-Register 0

en_latch2_reg0: Freigabe des , Software-Abrufs in alle
Daten-Register” fiir Daten-Register 0

en_timer_reg0: Freigabe des Software-Abrufs Uber Timer
fir Daten-Register 0

en_L1_reg1: Freigabe L1 fur Daten-Register 1

en_latch2_reg1: Freigabe des ,Software-Abrufs in alle
Daten-Register” fir -Daten-Register 1

en_timer_reg1: Freigabe des Software-Abrufs Uber Timer
fir Daten-Register 1

Record: initsync

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild des Freigabe-

Registers fir Achs-Kaskadierung (Schreibzugriff auf 13h). Die

folgenden Datenfelder sind nur flr die Achse 1 sinnvoll.

Datenfelder

en_L0_axis2: Freigabe des externen Abrufsignals X3.L0
zur 2. Achse

en_latch2_axis2: Freigabe des Software-Abrufs mit
Sonderfunktionen zur 2. Achse

en_timer_axis2: Freigabe des Timerstrobes zur 2. Achse
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Record: initmain

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild der Initialisierungs-

Register 1 und 2 (Schreibzugriff auf 0Ch und 0Dh).

Datenfelder

mode1024: 0 = Betrieb als Periodenzéahler (ohne Inter-
polation, Datenbits DO bis D9 sind nicht
definiert).

1 = Messwert wird aus dem Wert des

Periodenzahlers und aus dem
Interpolationswert gebildet.

en_timer: 0 = Timer nullen und stoppen
1 = Timer starten
en_48Bit: 0 = Betriebsart: 32-Bit-Zahler
1 = Betriebsart: 48-Bit-Zahler
onefold: Zahler zéhlen 1 Flanke pro Signalperiode
twofold: Zahler zéhlen 2 Flanken pro Signalperiode
fourfold: Zahler zéhlen 4 Flanken pro Signalperiode
arcmode: 0 = Linear-Zahlweise
1 = Winkel-Zahlweise
arc180000: 0 = Winkel-Zahlweise 17 999 bis —18 000
1 = Winkel-Zéhlweise 179 999 bis —180 000
sel_ri_1st: 0 = 1. Referenzmarke speichert in Daten-
Register 0
1 = 1. Referenzmarke speichert in Daten-
Register 1
sel_ri_2nd: 0 = 2. Referenzmarke speichert in Daten-
Register 0
1 = 2. Referenzmarke speichert in Daten-
Register 1
Record: initintrpt

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild des Interrupt-
Freigabe-Registers (Schreibzugriff auf 14h).
Datenfelder

reg0: Freigabe des Interrupts 0 beim Messwert-
Abruf Gber Daten-Register 0

reg1: Freigabe des Interrupts 1 beim Messwert-
Abruf Gber Daten-Register 1

timer: Freigabe des Interrupts 2 flr Timerstrobe

port: Interrupt wird erzeugt
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Record: intstate

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild der Interrupt-
Status-Register 1 und 2 (Lesezugriff auf 14h und 15h).
Datenfelder

LO: Interrupt O ist aktiv, es erfolgte ein
Messwert-Abruf Gber Daten-Register 0

L1: Interrupt 1 ist aktiv, es erfolgte ein
Messwert-Abruf Gber Daten-Register 1

timer: Interrupt 2 ist aktiv, es erfolgte ein
Messwert-Abruf Gber den Timerstrobe

pendIO: Interrupt O steht an, wird aber noch nicht
ausgefihrt

pendi1: Interrupt 1 steht an, wird aber noch nicht
ausgefihrt

pendtimer: Interrupt 2 steht an, wird aber noch nicht
ausgefihrt

Record: countstate

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild der Statusregister
1 und 2 (Lesezugriff auf OEh und OFh).
Datenfelder

latchO: Messwert in Daten-Register 0 ist bereit
latch1: Messwert in Daten-Register 1 ist bereit
stop: Zahler ist gestoppt

sda: PC-Bus-Leitung SDA (Eingang)

error_frq: Messgeratfehler (Frequenziberschreitung)
ref_activ: Anfahren der Referenzmarke ist aktiv
Record: signalstate

Diese Struktur ist das RAM-Speicher-Abbild des
Amplitudenwert-Registers (Lesezugriff auf 11h), des
Amplituden-Registers fur das 0°-Signal (Lesezugriff auf 16h und
17 h) sowie des Amplituden-Registers fir das 90°-Signal
(Lesezugriff auf 18h und 19h).

Datenfelder

ad00: Amplitude fur das 0°-Signal
ad9o0: Amplitude flr das 90°-Signal
amp_act: Aktuelle Amplitude
amp_min: Minimalwert der Amplitude
Zeiger: g26_pointr

Zeiger auf eine Struktur g26_record
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Record: g26_record
Diese Struktur enthalt den kompletten Datensatz des RAM-
Speicher-Abbilds der Register einer Achse.

Zeiger: ik121_pointr
Zeiger auf eine Struktur ik121_record

Record: ik121_record
Array von Zeigern g26_pointr

Record: storage
Array von Strukturen g26_record fir die
Datei IK121.INI zum Speichern der
Initialisierungswerte

Prozeduren und Funktionen

Funktion: look_for_IK121
Diese Funktion testet, ob die Hardware der IK 121 vorhanden
ist.
Ergebnis: true, falls IK121 vorhanden ist

false, falls IK 121 nicht vorhanden ist
Prototyp:
FUNCTION look_for_IK121 (board:IK121_pointr):boolean;
Prozedur: init_IK121
Diese Prozedur initialisiert die IK 121.
Prototyp:

PROCEDURE init_ik121 (board:IK121_pointr);

Prozedur: init_handler

Diese Prozedur schreibt die Initialisierungs-Daten vom RAM-
Speicher-Modell in die Port-Adressen der IK 121 mit Hilfe
folgender Funktionen: g26_main, g26_latch, g26_sync und

g26_int.
Prototyp: PROCEDURE init_handler (pointr:g26_pointr);
Prozedur: comm_handler

Diese Prozedur schreibt Befehle vom RAM-Speicher-Modell in

die Port-Adressen der IK 121 mit Hilfe folgender Funktionen:

g26_soft, g26_ref.

Prototyp: PROCEDURE comm_handler
(pointr:g26_pointr);
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Prozedur: read_adr

Diese Prozedur liest die Adresse der IK121 aus der Datei
[K121.INI

Prototyp: PROCEDURE read_adr (board:ik121_pointr);

Prozedur: write_adr

Diese Prozedur schreibt die Adresse der IK 121 in die Datei
[K121.INI

Prototyp: PROCEDURE write_adr (board:ik121_pointr);

Prozedur: read_signal_status

Diese Prozedur liest die Daten fir die Struktur signalstate aus

den Registern 11h, 16h, 17h, 18h und 19h.

Prototyp: PROCEDURE read_signal_status
(pointr:g26_pointr);

Prozedur: read_count_status

Diese Prozedur liest die Daten fiir die Struktur countstate aus

den Registern OEh und OFh.

Prototyp: PROCEDURE read_count_status
(pointr:g26_pointr);

Prozedur: read_int_status

Diese Prozedur liest die Daten fiir die Struktur intstate aus den
Registern 14h und 15h.

Prototyp: PROCEDURE read_int_status
(pointr:g26_pointr);

Prozedur: soft_latch0

Diese Prozedur speichert einen Messwert in Daten-Register 0.
Prototyp: PROCEDURE soft_latchO (pointr:g26_pointr);
Prozedur: soft_latch1

Diese Prozedur speichert einen Messwert in Daten-Register 1.
Prototyp: PROCEDURE soft_latch1 (pointr:g26_pointr);
Prozedur: read_reg0

Diese Prozedur liest einen Messwert vom Daten-Register 0.
Prototyp: PROCEDURE read_reg0 (pointr:g26_pointr);
Prozedur: read_reg1

Diese Prozedur liest einen Messwert vom Daten-Register 1.
Prototyp: PROCEDURE read_reg1 (pointr:g26_pointr);
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Prozedur: poll_reg0

Diese Prozedur fragt solange das Statusbit DO in Register OEh
ab, bis ein Messwert in Daten-Register 0 gespeichert ist.
Prototyp: PROCEDURE poll_reg0 (pointr:g26_pointr);

Prozedur: poll_reg1
Diese Prozedur fragt solange das Statusbit D1 in Register OEh
ab, bis ein Messwert in Daten-Register 1 gespeichert ist.

Prototyp: PROCEDURE poll_reg1 (pointr:g26_pointr);
Prozedur: en_int

Diese Prozedur gibt einen Interrupt frei.

Prototyp: PROCEDURE en_int (Intrpt:byte);
Prozedur: dis_int

Diese Prozedur sperrt einen Interrupt.

Prototyp: PROCEDURE dis_int (Intrpt:byte);
Prozedur: clear_int

Diese Prozedur setzt einen Interrupt zurdck.
Prototyp: PROCEDURE clear_int;
Prozedur: write_offset

Diese Prozedur schreibt Offset-Korrekturwerte in die Offset-

Register der Zdhlerbausteine (nicht netzausfallsicher!). Zum

netzausfallsicheren Speichern der Offset-Korrekturwerte und

zum Zurlckspeichern in die Offset-Register eignen sich die

Prozeduren , store_offset” und ,load_offset”.

Prototyp: PROCEDURE write_offset
(baseadr:word;axis:byte;offx,offy:integer);

Die folgenden Funktionen sind in der Datei IIC.PAS
definiert. Nach Kompilieren zu einer ,unit” wird diese
Datei in IK121_1.PAS eingebunden.

Prozedur: load_offset
Diese Prozedur liest den Offset aus den Offset-Registern.
Prototyp: PROCEDURE load_offset

(board:IK121_pointr;var error:boolean);

Prozedur: store_offset

Diese Prozedur speichert einen Korrekturwert in den Offset-

Registern.

Prototyp: PROCEDURE store_offset
(board:IK121_pointr;var error:boolean)
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Prozedur: poti_default
Diese Prozedur stellt die Potentiometer in die Null-Stellung
Prototyp: PROCEDURE poti_default

(pointr:ik121_pointr;var error:boolean);

Funktion: read_phasepoti

Diese Funktion liest die Stellung des Potentiometers flr die
Phasenlage.

Prototyp: FUNCTION read_phasepoti
(pointr:ik121_pointr;axis:byte;var error:boolean):byte;

Funktion: read_sympoti

Diese Funktion liest die Stellung des Potentiometers flr die
Symmetrie.

Prototyp: FUNCTION read_sympoti
(pointr:ik121_pointr;axis:byte;var error:boolean):byte;

Prozedur: write_phasepoti

Diese Prozedur stellt das Potentiometer fiir die Phasenlage auf
einen vorgegebenen Wert.

Prototyp: PROCEDURE write_phasepoti
(pointr:ik121_pointr;axis,wert:byte;var error:boolean);

Prozedur: write_sympoti

Diese Prozedur stellt das Potentiometer fir die Symmetrie auf
einen vorgegebenen Wert.

Prototyp: PROCEDURE write_sympoti
(pointr:ik121_pointr;axis,wert:byte;var error:boolean);

Prozedur: write_offset00

Diese Prozedur schreibt einen Korrekturwert in das Offset-

Register fir das 0°-Signal.

Prototyp: PROCEDURE write_offset00
(pointr:ik121_pointr;axis,value:integer);

Prozedur: write_offset90

Diese Prozedur schreibt einen Korrekturwert in das Offset-

Register fur das 90°-Signal.

Prototyp: PROCEDURE write_offset90
(pointr:ik121_pointr;axis,value:integer);

Prozedur: turn_phasepoti
Diese Prozedur verstellt das Potentiometer fir die Phasenlage.
Prototyp: PROCEDURE turn_phasepoti

(pointr:ik121_pointr;axis,turns:byte;updown:boolean;var
error:boolean);
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Prozedur: turn_sympoti
Diese Prozedur verstellt das Potentiometer fir die Symmetrie.
Prototyp: PROCEDURE turn_sympoti

(pointr:ik121_pointr;axis,turns:byte;updown:boolean;var
error:boolean);

Prozedur: turn_offsetdg00

Diese Prozedur veréndert den Korrekturwert fir das Offset-
Register flr das 0°-Signal.

Prototyp: PROCEDURE turn_offsetdg00
(pointr:ik121_pointr;axis,turns:byte;updown:boolean)

Prozedur: turn_offsetdg90

Diese Prozedur verdndert den Korrekturwert fir das Offset-
Register fur das 90°-Signal.

Prototyp: PROCEDURE turn_offsetdg90
(pointr:ik121_pointr;axis,turns:byte;updown:boolean)

Prozedur: store_potis
Diese Prozedur speichert die Potentiometerstellungen.
Prototyp: PROCEDURE store_potis

(pointr:ik121_pointr;var error:boolean);

Prozedur: rom_write

Diese Prozedur schreibt in den frei verfigbaren EEPROM-
Speicher.

Prototyp: PROCEDURE rom_write
(pointr:ik121_pointr;adr;data :byte;var error : boolean);

Funktion: rom_read
Diese Funktion liest den frei verfligbaren EEPROM-Speicher.
Prototyp: FUNCTION rom_read

(pointr:ik121_pointr;adr:byte;var error:boolean) :byte;
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Anwendungsprogramme mit dem RAM-Speicher-Modell in ,TURBO PASCAL"
Die ausfihrbaren EXE-Dateien der folgenden Beispiele sind im
Hauptverzeichnis der mitgelieferten Diskette 1 gespeichert. Die
Quelldateien befinden sich im Unterverzeichnis \TP. Die
Programme bendtigen einen BORLAND-Grafik-Treiber
(BORLAND Gaphics Interface = *.BGl). Im Lieferumfang der IK
121 ist der Grafik-Treiber EGAVGA.BGI enthalten. Dieser muss
in dem gleichen Verzeichnis wie die Beispielprogramme
gespeichert sein.

SAMPLE1.EXE

Das Beispiel SAMPLE1.EXE ist ein einfaches

Anwendungsprogramm zur Anzeige der Inhalte der Daten-

Register 0 von Achse 1 und Achse 2.

Quellcode: SAMPLE1.PAS

Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen
IK121_1.TPU  Funktionen fir ein

RAM-Speicher-Modell

SAMPLE2.EXE
Das Beispiel SAMPLE2.EXE zeigt die Anwendung der Interrupt-
Programmierung. Dabei wird IRQ14 fir Int1 und IRQ15 fr Int0
verwendet. Ein Interrupt wird durch eine fallende Flanke an
X3.L0 oder X3.L1 ausgeldst.
Quelicode: SAMPLE2.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen

IK121_1.TPU  Funktionen fir ein

RAM-Speicher-Modell

SAMPLE3.EXE

Das Beispiel SAMPLES.EXE zeigt die Anwendung der IK 121
zur Geschwindigkeitsmessung. Geschwindigkeit und
Beschleunigung von Achse 1 werden angezeigt. Die
Beschleunigung wird aus den Geschwindigkeiten ds(1) und

ds(2) gebildet.
Quellcode: SAMPLES3.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen

IK121_1.TPU  Funktionen fir ein
RAM-Speicher-Modell
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SAMPLE4.EXE
Das Beispiel SAMPLE4.EXE zeigt, wie die elektronischen
Potentiometer fir Phasenlage und Amplitude sowie die Offset-
Register gelesen werden kénnen.
Quellcode: SAMPLE4.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen

IK121_1.TPU  Funktionen flr ein

RAM-Speicher-Modell

SAMPLES.EXE

Das Beispiel SAMPLEB.EXE zeigt flir Achse 1 die Inhalte von

Register 0 und Register 1. AuRerdem wird vom Register O der

Inhalt des Periodenzahlers und der Interpolationswert separat

angezeigt. Uber die Tastatur kdnnen verschiedene

Kommandos, die am Bildschirm erklart sind, eingegeben

werden.

Quelicode: SAMPLES.PAS

Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen
IK121_1.TPU  Funktionen fur ein

RAM-Speicher-Modell

SAMPLEG6.EXE
Das Beispiel SAMPLEB.EXE zeigt die Anwendung der IK121 als
Periodenzahler fir Achse 1 und Achse 2, d.h. der
Interpolationswert wird nicht ausgewertet. Uber die Tastatur
konnen verschiedene Kommandos, die am Bildschirm erklart
sind, eingegeben werden.
Quelicode: SAMPLEB.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen

IK121_1.TPU  Funktionen fir ein

RAM-Speicher-Modell
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SCOPE.EXE
Das Beispiel SCOPE.EXE zeigt die sinusférmigen Signale der
angeschlossenen Messgeréte entweder als Amplituden-Zeit-
Diagramm oder in XY-Darstellung. Uber Tastenbefehle, die am
Bildschirm erklart sind, kénnen die Potentiometer eingestellt
werden.
Quellcode: SCOPE.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen
IK121_1.TPU  Funktionen fir ein
RAM-Speicher-Modell
IK121_2.TPU  Funktionen fir ADJUST.EXE,
POTIS.EXE und SCOPE.EXE
SCOPE_0.TPU Funktionen fir SCOPE.EXE
CNT_0.TPU Fenster-Funktionen
LOGO.TPU Einstiegsbild nach Programm-
Start

POTIS.EXE
Das Beispiel POTIS.EXE zeigt die Stellung der elektronischen
Potentiometer flr Phasenlage und Amplitude sowie die Werte
der Offset-Register an. Uber Tastenbefehle, die am Bildschirm
erklart sind, kdnnen die Potentiometer eingestellt werden.
Quellcode: POTIS.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen
IK121_1.TPU  Funktionen fir ein
RAM-Speicher-Modell
IK121_2.TPU  Funktionen fir ADJUST.EXE
POTI_0.TPU Funktionen fir POTIS.EXE
CNT_0.TPU Fenster-Funktionen
LOGO.TPU Einstiegsbild nach Programm-
Start
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ADJUST.EXE
Das Beispiel ADJUST.EXE flhrt einen automatischen Abgleich
der Achse 1 (Anwahl:1) oder Achse 2 (Anwahl:2) fur
Phasenlage (Anwahl:p), Amplitude (Anwahl:a) und Offset
(Anwahl:o) der sinusférmigen Messgerat-Signale durch. Die
Kompensationswerte werden durch langsames Bewegen des
Messgeréates gebildet. Nach 30 Signalperioden wird durch
einen Ton angezeigt, dass ein Kompensationswert gebildet
wurde und durch Drlicken der Taste S gespeichert werden
kann.
Quelicode: ADJUST.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen
IK121_1.TPU  Funktionen fur ein
RAM-Speicher-Modell
IK121_2.TPU  Funktionen fir ADJUST.EXE,
POTIS.EXE und SCOPE.EXE
ADJ_0.TPU Funktionen fir ADJUST.EXE
CNT_0.TPU Fenster-Funktionen

LOGO.TPU Einstiegsbild nach Programm-
Start

1IK121.EXE
Das Programm IK121.EXE ist ein Anwendungsbeispiel fir ein
Positionsanzeigen-Programm in ,, TURBO PASCAL".
Quellcode: I1K121.PAS
Units: IK121_0.TPU  Grundfunktionen
IK121_1.TPU  Funktionen fir ein
RAM-Speicher-Modell
IK121_2.TPU  Funktionen fir ADJUST.EXE,
POTIS.EXE und SCOPE.EXE
CNT_0.TPU Fenster-Funktionen
CNT_1.TPU Positionsanzeige
CNT_2.TPU Zahler-Programm
SCOPE_0.TPU Funktionen fir SCOPE.EXE
ADJ_0.TPU Funktionen fir ADJUST.EXE
LOGO.TPU Einstiegsbild nach Programm-

Start
Include- IK121.WIN Fensterdefinitionen
Dateien: IK121.CNT Initialisierungs-Datei
Hilfetexte: IK121.HLP Datei mit Texten zur
Hilfestellung
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Uber Maus-Klick oder mit den horizontalen Pfeiltasten und
Dricken der Eingabetaste kann in der Mendileiste ein Pull-
Down-Meni gedffnet werden. Folgende Funktionen stehen zur

Verflgung:
File
Adjust
Counters
Sorting

Datum

MIN/MAX

Print

Einstellungen fur die Karte, die Achsen und
den Drucker dndern und speichern
Sinusformige Messgerat-Signale

anzeigen und abgleichen

Achsen setzen, nullen oder Uberfahren der
Referenzmarken starten

Betriebsart ,Klassieren”: oberen und unteren
Grenzwert eingeben

Bezugsebene wahlen. Fir beide Achsen
stehen vier Bezugsebenen (L0 bis L3) zur
Verfligung

Anzeige von minimalen oder maximalen
Messwerten einer Messreihe aktivieren
Messwert an den unter
.File/setuplK121/printer” eingestellten
Drucker ausgeben. Wird als Drucker ,File:on”
eingestellt, erfolgt die Ausgabe in die Datei
IK121.DAT

Die Anzeigefelder neben den Positionsanzeigen haben die
folgende Bedeutung:

signal
Ref

ein Messgeréatfehler ist aufgetreten

das Anfahren der Referenzmarke ist
angewahlt

Messwert ist kleiner als der unter ,Sorting”
eingegebene untere Grenzwert

Messwert ist groRer als der unter ,, Sorting”
eingegebene obere Grenzwert

Wenn Sie bei der Bedienung des Programms IK 121 nicht
mehr weiter wissen, dann driicken Sie einfach die Taste F1:
am Bildschirm erscheinen Erklarungen zur angewahlten
Funktion.
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Frei beschreibbares EEPROM

Auf der Platine der IK 121 steht ein EEPROM mit 512 Byte
Speicher zur Verfligung, das Uber den 12C-Bus adressiert wird.
Zum Schreiben und Lesen des EEPROMSs sind die folgenden
Programme auf der mitgelieferten Diskette 1:

RDROM.EXE

Das Programm RDROM.EXE liest den Inhalt des EEPROM-

Speichers.

Quellcode: RDROM.PAS

Units: IK121_1.TPU Funktionen fir ein RAM-
Speicher-Modell

WRROM.EXE

Das Programm WRROM.EXE schreibt die Datei IK121.TXT in

den EEPROM-Speicher.

Quelicode: RDROM.PAS

Units: IK121_1.TPU Funktionen flr ein RAM-
Speicher-Modell

Anwendungsbeispiele mit dem RAM-Speicher-Modell in ,BORLAND C++“
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Beispiele mit dem RAM-Speicher-Modell in ,,BORLAND C++"
befinden sich auf der mitgelieferten Diskette 1 im Verzeichnis
\BCPP. Die verwendeten Datenstrukturen und Funktionen sind
in folgenden Dateien deklariert und definiert:

[K121.H: In dieser Header-Datei kdnnen Sie die Adresse
von bis zu 16 IK 121 festlegen.

[K121_1.H: Datenstrukturen fir ein RAM-Speicher-Modell
der Register der IK 121 und Funktions-
deklarationen fir die Funktionen in den Dateien
IK121_1.CPP, lIC.CPP und POTI_1.CPP

IK121_1.CPP: Basis-Funktionen fir die 1K 121

[IC.CPP: Funktionen zum Datentransfer Uber den [2C-
Bus.

POTI_1.CPP: Funktionen zum Einstellen der elektronischen
Potentiometer.

In der Datei IK121_1.H wird mit Hilfe von Datenstrukturen ein
RAM-Speicher-Modell der Register der IK 121 aufgebaut. Die
Daten des RAM-Speicher-Modells werden mit Hilfe der
Prozeduren InitHandler und CommHandler in die Register der
IK 121 geschrieben.
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POTIS.EXE
Das Programm POTIS.EXE zeigt, wie Sie per Software die
elektronischen Potentiometer der IK 121 Uber den 12C-Bus
einstellen konnen.
Quellcode: POTIS.CPP, IK121_1.CPP

[IC.CPP, POTI_1.CPP
Header-Dateien: |K 121.H, IK121_1.H

RDROM.EXE

Das Programm RDROM.EXE liest den Inhalt des EEPROM-
Speichers.

Quelicode: RDROM.CPP, IK121_1.CPP, IIC.CPP

Header-Dateien: |K121.H, IK121_1.H

WRROM.EXE

Das Programm WRROM.EXE schreibt die Datei IK121.TXT in
den EEPROM-Speicher.

Quellcode: WRROM.CPP, IK121_1.CPP, IIC.CPP
Header-Dateien: [K121.H, IK121_1.H

DISPLAY.EXE

Das Programm DISPLAY.EXE zeigt die Inhalte aller Register der
IK121.

Quelicode: DISPLAY.CPP, IK121_1.CPP, IIC.CPP
Header-Dateien: [K121.H, IK121_1.H
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Auf den mitgelieferten Disketten 2 und 3 finden Sie die
Treibersoftware, Dynamic Link Libraries (DLL) und
Anwendungsbeispiele in VISUAL C++, VISUAL BASIC und
BORLAND DELPHI fiur WINDOWS NT und WINDOWS 95.

Diskette 2
Auf der Diskette 2 finden Sie folgende Verzeichnisstruktur:

Install Installations-Dateien
IK121Drv  Device-Treiber-Source fiir WINDOWS NT
Release Release-Version
IK121DII Windows-DLL-Source
Release Release-Version fur Windows NT
Release9b Release-Version fir Windows 95
IK121Con  Beispiel-Source fiir Konsolen-Anwendung
Release Release-Version fir Konsolen-Beispiel
IK121App Beispiel-Source fiir VISUAL C++
Res Resourcen fir Windows-Beispiel
Release Release-Version Windows-Beispiel
IK121VB5 Beispiel-Source fiir VISUAL BASIC
Include Include Dateien
Install Installations Dateien
Diskette 3

Auf der Diskette 3 finden Sie Beispiele fir BORLAND DELPHI.
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Device-Treiber fir Windows NT (IK121DRV.SYS)

Registry-Eintrag

Auf Diskette 2 im Verzeichnis IK121Drv finden Sie den Kernel-
Mode-Device-Treiber fir WINDOWS NT (Version 3.51 und 4.0).
Er ermdglicht den Zugriff auf die IK 121.

Damit Windows NT den Treiber laden kann, muss er ins
Windows-NT-Systemverzeichnis unter \System32\Drivers
kopiert werden (z.B.: CAWINNT\SYSTEM32\DRIVERS). Dies
erledigt die Batch-Datei Install.Bat.

Die Information, auf welcher Portadresse die IK 121 installiert
ist, erhalt der Treiber aus der Registry. Folgender Registry
Eintrag ist notwendig:

HKEY_LOCAL_MACHINE

System
CurrentControlSet
Services

IK121DRV
ErrorControl 0x00000001
Start 0x00000003
Type 0x00000001

Parameters

IK_Base_10x00000330

IK_Base_2  0x00000000
IK_Base_3  0x00000000
IK_Base_4  0x00000000
IK_Base_5  0x00000000
IK_Base_6  0x00000000
IK_Base_7  0x00000000
IK_Base_8  0x00000000

Auf Diskette 2 im Verzeichnis \Install finden Sie die Dateien
IK121Drv.Reg und SetReg.Bat. Die Datei IK121Drv.Reg
enthélt die oben spezifizierten Daten, die Sie mit Install.Bat in
die Registry schreiben.

In der Datei IK121Drv.Reg konnen Sie die Grundadresse der
IK 121 &ndern und/oder weitere Grundadressen hinzufligen.
Der Treiber unterstitzt bis zu acht IK 121. Der Eintrag in der
Registry muss mit SetReg.Bat aktualisiert werden.
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Die Windows DLL (IK121DIL.DII)

Diese DLL ermdglicht es Anwendungsprogrammen, die IK 121
anzusprechen. Es gibt jeweils eine DLL flir Windows NT und fur
Windows 95. Unter Windows NT wird die IK 121 Gber den
Device Treiber fir Windows NT angesprochen. Die DLL far
Windows 95 greift direkt auf die Register der IK 121 zu. Oft
bendtigte Funktionen stehen direkt zur Verfligung (Start, Stopp,
Zahlerwert auslesen, REF-Funktionen usw.). Eine weitergehende
Programmierung der IK 121 wird durch den Zugriff auf die
Register der IK 121 ermdglicht (IKInputW, IKInputL, IKOutput
usw.). Damit Awendungsprogramme die DLL laden koénnen,
muss sich unter Windows NT die Datei auf Diskette 2
\IK121DIN\Release\IK121DILDIl im Windows NT Systemver-
zeichnis unter System32 befinden (z.B.: C:\Winnt\System32).
Bei Windows 95 muss die Datei auf Diskette 2
\IK121DI\Release95\IK121DIIL.DIl im Systemverzeichnis unter
System gespeichert sein (z.B.: C:\Windows\System). Die
Batch-Datei Install.Bat kopiert die Dateien in das jeweilige
Verzeichnis.

Beispiel fiir Konsolen-Anwendung

Auf Diskette 2 im Verzeichnis \IK121Con\Release finden Sie
eine einfache Konsolen-Anwendung.

Beispiel fiir VISUAL C++

Auf Diskette 2 im Verzeichnis \IK121App\Release finden Sie
eine Anwendung in VISUAL C++.

Beispiel fiir VISUAL BASIC

Auf Diskette 2 im Verzeichnis \IK121VB5\Release finden Sie
eine Anwendung in VISUAL BASIC.

Beispiel fiir BORLAND DELPHI

Auf Diskette 3 finden Sie eine Anwendung in BORLAND
DELPHI.

Installation der Treiber und der DLL unter WINDOWS NT und WINDOWS 95
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» \Wahlen Sie auf der mitgelieferten Diskette 2 das
Verzeichnis \Install.

» Tragen Sie in die Datei IK121Drv.Reg die Portadressen der
installierten IK 121 ein.

» Rufen Sie Install.Bat auf.
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Install.bat erzeugt den Eintrag in die Registry, kopiert den
Treiber fir WINDOWS NT aus dem Verzeichnis
\IK121Drv\Release in das Systemverzeichnis ( z. B.
C:\Winnt\System32\Drivers) und die DLL fir WINDOWS NT
(oder WINDOWS 95) aus dem Verzeichnis \IK121DI\Release
(oder \IK121DINRelease95) in das Systemverzeichnis (z. B.
C:\Winnt\System32).

Aufruf der DLL-Funktionen aus lhren eigenen Anwenderprogrammen
Um die Funktionen der DLL nutzen zu kdnnen, missen sie dem
Anwenderprogramm bekannt gemacht werden.

MICROSOFT VISUAL C++

Wenn Sie das Anwenderprogramm mit VISUAL C++ erstellen,
dann muss sich die Datei \IK121DI\Release\IK121DIl.Lib von
Diskette 2 in dem Library-Verzeichnis von VISUAL C++
befinden (z.B. C:\Msdev\lib) und im Projekt eingebunden sein.
Dazu erstellen Sie einen Eintrag in VISUAL C++ unter Build,
Settings, Link, Object/Library modules.

In einem Header-File missen Sie auRerdem folgende
Prototypen definieren:

#ifdef __cplusplus
extern "C"
{

#endif

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKFind (ULONG* pBuffer8);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKInit (USHORT Axis, USHORT Mode);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKVersion (USHORT Axis, char* pVersCard, char* pVersDrv,
char* pVersDll);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKReset (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStart (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStop (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKClear (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLatch (USHORT Axis, USHORT Latch);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKResetREF (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStartREF (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStopREF (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLatchREF (USHORT Axis, USHORT Latch);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLatched (USHORT Axis, USHORT Latch, BOOL* pStatus);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKWaitLatch (USHORT Axis, USHORT Latch);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStrtCodRef (USHORT Axis, USHORT Latch, ULONG RefDist);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKCodRef (USHORT Axis, BOOL* pStatus, double* pData);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKWaitCodRef (USHORT Axis, double* pData);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStopCodRef (USHORT Axis);
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WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStatus (USHORT Axis, ULONG* pStatus);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKRead32 (USHORT Axis, USHORT Latch, LONG* pData);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKRead48 (USHORT Axis, USHORT Latch, double* pData);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKReadPhase (USHORT Axis, BYTE* pData);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKWritePhase (USHORT Axis, BYTE  Data);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLoadPhase (USHORT Axis, BYTE* pData);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKReadAmp (USHORT Axis, BYTE* pData);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKWriteAmp (USHORT Axis, BYTE Data);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLoadAmp (USHORT Axis, BYTE* pData);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKReadOffset (USHORT Axis, SHORT* Ofs0, SHORT* Ofs90);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKWriteOffset (USHORT Axis, SHORT Ofs0O, SHORT Ofs90);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLoadOffset (USHORT Axis, SHORT* Ofs0, SHORT* Ofs90);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKStore (USHORT Axis);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKDefault (USHORT Axis);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKRomRead (USHORT Card, BYTE Adr, BYTE* Data);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKRomWrite (USHORT Card, BYTE Adr, BYTE Data);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKInputW (USHORT Axis, USHORT Adr, USHORT* pData);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKInputL (USHORT Axis, USHORT Adr, ULONG* pData);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKOutput (USHORT Axis, USHORT Adr, USHORT Data);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKSetl2C (USHORT Card, BOOL SCL, BOOL SDA)
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKDefine (ULONG* pBuffer8);

WINUSERAPI BOOL WINAPI IKSetTimer (USHORT Axis, USHORT SetVal);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKSetEnablelLatch (USHORT Axis, USHORT Latch, USHORT Source);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKSetEnableSync (USHORT Card, USHORT Source);
WINUSERAPI BOOL WINAPI IKLatchAll (USHORT Axis);
#ifdef __cplusplus
}
endif

AnschlieRend kdnnen Sie die Funktionen wie ,normale” C-
Funktionen nutzen.

MICROSOFT VISUAL BASIC
In VISUAL BASIC koénnen Sie die Funktionen in einem Modul
auf folgende Weise definieren:

Public Declare Function IKFind Lib "IK121DLL.DLL"
(ByRef pBuffer8 As Long) As Boolean
Public Declare Function IKInit Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Axis As Integer, ByVal Mode As Integer) As Boolean
Public Declare Function IKVersion Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Axis As Integer, ByRef pVersCard As Byte, ByRef
pVersDrv As Byte, ByRef pVersDIl As Byte) As Boolean
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Public Declare Function IKReset
Public Declare Function IKStart
Public Declare Function IKStop
Public Declare Function IKClear

Public Declare Function IKLatch

Public Declare Function IKResetREF

Public Declare Function IKStartREF

Public Declare Function IKStopREF

Public Declare Function IKLatchREF

Public Declare Function IKLatched

Public Declare Function IKWaitLatch

Public Declare Function IKStrtCodRef

Public Declare Function IKCodRef

Public Declare Function IKWaitCodRef

Public Declare Function IKStopCodRef

Public Declare Function IKStatus

Public Declare Function IKRead32

Public Declare Function IKRead48

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer)
As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer)
As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer, ByRef pS
tatus As Boolean) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer)

As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer, ByVal
RefDist As Long) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef pStatus As Boolean,
ByRef pData As Double) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef pData As Double)
As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Axis As Integer, ByRef pStatus As Long) As
Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer, ByRef
pData As Long) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer, ByRef
pData As Double) As Boolean
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Public Declare Function IKReadPhase
Public Declare Function IKWritePhase

Public Declare Function IKLoadPhase

Public Declare Function IKReadAmp
Public Declare Function IKWriteAmp

Public Declare Function IKLoadAmp

Public Declare Function IKReadOffset

Public Declare Function IKWriteOffset

Public Declare Function IKLoadOffset

Public Declare Function IKStore
Public Declare Function IKDefault

Public Declare Function IKRomRead

Public Declare Function IKRomWrite

Public Declare Function IKInputW

Public Declare Function IKInputL

Public Declare Function IKOutput

Public Declare Function IKSetl2C

Public Declare Function IKDefine
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Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef pData As Byte) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Data As Byte) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef pData As Byte) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef pData As Byte) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Data As Byte) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef pData As Byte) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef Ofs0 As Integer, ByRef
0Ofs90 As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Ofs0 As Integer, ByVal Ofs90
As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByRef Ofs0 As Integer, ByRef
0Ofs90 As Integer) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL" (ByVal Axis) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL" (ByVal Axis) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Card As Integer, ByVal Adr As Byte, ByRef Data
As Byte) As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Card As Integer, ByVal Adr As Byte, ByVal Data
As Byte) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Adr As Integer, ByRef pData
As Long) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Adr As Integer, ByRef pData
As Long) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"

(ByVal Axis As Integer, ByVal Adr As Integer, ByVal Data
As Long) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Card As Integer, ByVal SCL As Boolean, ByVal SDA
As Boolean) As Boolean

Lib "IK121DLL.DLL"
(ByRef pBuffer8 As Long) As Boolean



Die IK 121 in WINDOWS-Anwendungen

Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Axis As Integer, ByVal SetVal As Integer)
As Boolean
Public Declare Function IKEnableLatch Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Axis As Integer, ByVal Latch As Integer, ByVal
Source As Integer) As Boolean
Public Declare Function IKEnableSync Lib "IK121DLL.DLL"
ByVal Card As Integer, ByVal Source As Integer)
As Boolean
Lib "IK121DLL.DLL"
(ByVal Card As Integer) As Boolean

Public Declare Function IKSetTimer

Public Declare Function IKLatchAll

BORLAND DELPHI
In BORLAND DELPHI binden Sie die Funktionen auf folgende
Weise in lhr Programm ein:

Function IKFind
Function IKInit

Function IKVersion
Function IKReset
Function IKStart
Function IKStop

Function IKClear
Function IKLatch

Function IKResetREF
Function IKStartREF
Function IKStopREF
Function IKLatchREF
Function IKLatched

Function IKWaitLatch

Function IKStrtCodRef
Function IKCodRef

Function IKWaitCodRef
Function IKStopCodRef

Function IKStatus

(pBuffer8: Long8Ptr) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word; Mode: Word) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL,

(Axis: Word; pVersCard: CharPtr; pVersDrv: CharPtr;

pVersDIl: CharPtr) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL",
(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word; Latch: Word) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word; Latch: Word) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Latch: Word; pStatus: BoolPtr) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Latch: Word) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL

(Axis: Word; Latch: Word; RefDist: LongInt) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL",

(Axis: Word; pStatus: BoolPtr; pData: DoublePtr) : Boolean;
StdCall; External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; pData: DoublePtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL,

(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; pStatus: LongPtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";
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Function IKRead32

Function IKRead48

Function IKReadPhase
Function IKWritePhase

Function IKLoadPhase

Function IKReadAmp
Function IKWriteAmp

Function IKLoadAmp

Function IKReadOffset
Function IKWriteOffset
Function IKLoadOffset
Function IKStore
Function IKDefault
Function IKRomRead

Function IKRomWrite

Function IKInputW
Function IKInputL

Function IKOutput

Function IKSetl2C

Function IKDefine
Function IKSetTimer
Function IKEnableLatch
Function IKEnableSync

Function IKLatchAll
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(Axis: Word; Latch: Word; pData: LongPtr) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Latch: Word; pData: DoublePtr) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL"

(Axis: Word; pData: BytePtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Data: Byte) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; pData: BytePtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; pData: BytePtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Data: Byte) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; pData: BytePtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Ofs0: IntPtr; Ofs90: IntPtr) : Boolean; StdCall,
External 'IK121DLL.DLL",

(Axis: Word; Ofs0: Integer; Ofs90: Integer) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Ofs0: IntPtr; Ofs90: IntPtr) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External '1K121DLL.DLL";

(Card: Word; Adr: Byte; Data: BytePtr) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Card: Word; Adr: Byte; Data: Byte) : Boolean; StdCall; External
'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Adr: Word; pData: WordPtr) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL";
(Axis: Word; Adr: Word; pData: LongPtr) : Boolean; StdCall,
External 'IK121DLL.DLL"
(Axis: Word; Adr: Word; Data: Longlnt) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL",

(Card: Word; SCL: Boolean; SDA: Boolean) : Boolean; StdCall;
External 'IK121DLL.DLL";

(pBuffer8: Long8Ptr) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; SetVal: Word) :

Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word; Latch: Word; Source: Word) :

Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";

(Card: Word; Source: Word) : Boolean; StdCall;

External 'IK121DLL.DLL";

(Axis: Word) : Boolean; StdCall; External 'IK121DLL.DLL";
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Ubersicht der DLL-Funktionen

Funktion

Kurzreferenz

Installierte IK 121 feststellen

BOOL IKFind (ULONG* pBuffer8);

IK 121 initialisieren

BOOL IKInit (USHORT Axis, USHORT Mode);

Programmversionen lesen

BOOL IKVersion (USHORT Axis, char* pVersCard, char*
pVersDrv, char* pVersDIl);

Zahler l6schen

BOOL IKReset (USHORT Axis);

Zahler starten

BOOL IKStart (USHORT Axis);

Zahler stoppen

BOOL IKStop (USHORT Axis);

Frequenz- und Amplituden-
Fehler 16schen

BOOL IKClear (USHORT Axis);

Zahlerwert speichern

BOOL IKLatch (USHORT Axis, USHORT Latch);

Zahler I16schen mit nachster
Referenzmarke

BOOL IKResetREF (USHORT Axis);

Zahler starten mit nachster
Referenzmarke

Zahler stoppen mit ndchster
Referenzmarke

BOOL IKStartREF (USHORT Axis);

BOOL IKStopREF (USHORT Axis);

Zahlerwert speichern mit
nachster Referenzmarke

BOOL IKLatchREF (USHORT Axis, USHORT Latch);

Abfrage, ob Zahlerwert
gespeichert

BOOL IKLatched (USHORT Axis, USHORT Latch, BOOL*
pStatus);

Warten, bis Zahlerwert
gespeichert

BOOL IKWaitLatch (USHORT Axis, USHORT Latch);

Startet Referenzpunkt-Fahren
mit abstandscodierten
Referenzmarken

BOOL IKStrtCodRef (USHORT Axis, USHORT Latch, ULONG

RefDist);

Abfrage, ob Referenzpunkt-
Fahren mit abstandscodierten
Referenzmarken beendet

BOOL IKCodRef (USHORT Axis, BOOL* pStatus, double*
pData);

Wartet, bis Referenzpunkt-
Fahren mit abstandscodierten
Referenzmarken beendet

BOOL IKWaitCodRef (USHORT Axis, double* pData);

Stoppt Referenzpunkt-Fahren
mit abstandscodierten
Referenzmarken

BOOL IKStopCodRef (USHORT Axis);

Statusabfrage

BOOL IKStatus (USHORT Axis, ULONG* pStatus);

Gespeicherten Zahlerwert
lesen (32 Bit)

BOOL IKRead32 (USHORT Axis, USHORT Latch, LONG*
pData);
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Funktion

Kurzreferenz

Gespeicherten Zahlerwert
lesen (48 Bit)

BOOL IKRead48 (USHORT Axis, USHORT Latch, double*
pData);

Phasenkorrekturwert lesen

BOOL IKReadPhase (USHORT Axis, BYTE* pData);

Phasenkorrekturwert andern

BOOL IKWritePhase (USHORT Axis, BYTE Data);

Gespeicherten
Phasenkorrekturwert lesen

BOOL IKLoadPhase (USHORT Axis, BYTE* pData);

Amplitudenkorrekturwert
lesen

BOOL IKReadAmp (USHORT Axis, BYTE* pData);

Amplitudenkorrekturwert
andern

BOOL IKWriteAmp (USHORT Axis, BYTE Data);

Gespeicherten
Amplitudenkorrekturwert
lesen

BOOL IKLoadAmp (USHORT Axis, BYTE* pData);

Offsetkorrekturwert lesen

BOOL IKReadOffset (USHORT Axis, SHORT* Ofs0, SHORT*
Ofs90);

Offsetkorrekturwert dndern

BOOL IKWriteOffset (USHORT Axis, SHORT Ofs0, SHORT
0Ofs90);

Gespeicherten
Offsetkorrekturwert lesen

BOOL IKLoadOffset (USHORT Axis, SHORT* Ofs0, SHORT*
Ofs90);

Korrekturwerte abspeichern

BOOL IKStore (USHORT Axis);

Neutrale Werte laden und
abspeichern

BOOL IKDefault (USHORT Axis);

Wert aus EEPROM lesen

BOOL IKRomRead (USHORT Card, BYTE Adr, BYTE* Data);

Wert in EEPROM schreiben

BOOL IKRomWrite (USHORT Card, BYTE Adr, BYTE Data);

IK121-Register lesen (16 Bit)

BOOL IKInputW (USHORT Axis, USHORT Adr, USHORT*
pData);

IK121-Register lesen (32 Bit)

BOOL IKInputL (USHORT Axis, USHORT Adr, ULONG* pData);

IK121-Register schreiben
(16 Bit)

BOOL IKOutput (USHORT Axis, USHORT Adr, USHORT Data);

I2C-Leitungen setzen

BOOL IKSetl2C (USHORT Card, BOOL SCL, BOOL SDA);

Portadressen der IK 121 fest-
legen

BOOL IKDefine (ULONG* pBuffer8);

Wert fur Timer festlegen

BOOL IKSetTimer (USHORT Axis, USHORT SetVal);

Einspeicher-Signal freigeben

BOOL IKEnableLatch (USHORT Axis, USHORT Latch,
USHORT Source);

Kaskadierung festlegen

BOOL IKEnableSync (USHORT Card, USHORT Source);

Positionswert speichern alle
Achsen

BOOL IKLatchAll (USHORT Axis);
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Referenz der DLL-Funktionen
Alle DLL-Funktionen liefern eine Boolsche Variable zurtick:
true (<> 0), falls die Funktion erfolgreich ausgefiihrt wurde,
und
false (= 0), falls ein Fehler auftrat.

IKFind

Diese Funktion liefert die Portadressen der installierten 1K 121.
Unbenutzte Eintrdge werden auf O gesetzt.

Prototyp: BOOL IKFind (ULONG* pBuffer[8]);

pBuffer: Zeiger auf 8 Langworte (4 Byte)

IKInit
Diese Funktion initialisiert die 1K 121.
Prototyp: BOOL IKInit (USHORT Axis, USHORT Mode);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Mode: 0=32-Bit-Zahlerwert
1=48-Bit-Zahlerwert

IKVersion

Diese Funktion liest die Programmversionen des NT Device

Treibers und der DLL. Die Programmversionen werden als

ASCII-Zeichen abgelegt. Es muss jeweils Platz fir mindestens

20 Zeichen reserviert werden. Die Zeichenketten werden mit

jeweils einem Null-Byte abgeschlossen.

Prototyp: BOOL IKVersion (USHORT Axis, char*
pVersCard, char* pVersDrv, char* pVersDII)

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

pVersCard: Zeiger auf die Version der IK 121

pVersDrv:  Zeiger auf die Programmversion des Windows NT
Device Treibers (nur unter Windows NT)

pVersDIl: Zeiger auf die Programmversion der DLL

IKReset

Diese Funktion setzt den Zahler auf Null.
Prototyp: BOOL IKReset (USHORT Axis);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKStart

Diese Funktion startet den Zahler.

Prototyp: BOOL IKStart (USHORT AxXis);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
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IKStop

Diese Funktion stoppt den Z&hler.

Prototyp: BOOL IKStop (USHORT Axis);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKClear

Diese Funktion l6scht den Fehlerstatus.
Prototyp: BOOL IKClear (USHORT Axis);
AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKLatch

Diese Funktion speichert den Zahlerwert.

Prototyp: BOOL IKLatch (USHORT Axis, USHORT Latch);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

Latch: 0=z&hlerwert wird in Register 0 gespeichert
1=Zahlerwert wird in Register 1 gespeichert

IKResetREF

Diese Funktion setzt den Zahler mit der nachsten
Referenzmarke auf Null.

Prototyp: BOOL IKResetREF (USHORT AXis);
AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKStartREF

Diese Funktion startet den Zahler mit der nachsten
Referenzmarke.

Prototyp: BOOL IKStartREF (USHORT AXxis);
AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKStopREF

Diese Funktion stoppt den Z&hler mit der néchsten
Referenzmarke.

Prototyp: BOOL IKStopREF (USHORT Axis);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKLatchREF
Diese Funktion speichert beim Uberfahren der Referenzmarke
den Zahlerwert.
Prototyp: BOOL IKLatchREF (USHORT Axis,
USHORT Latch);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
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IKLatched
Diese Funktion stellt fest, ob der Zahlerwert gespeichert
wurde. Anwendung: Bevor ein Zghlerwert ausgelesen wird,
muss abgefragt werden, ob der Zéhlerwert gespeichert ist.
Prototyp: BOOL IKLatched (USHORT Axis, USHORT
Latch, BOOL* pStatus);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Latch: 0 = Abfrage fiir Register 0
1 = Abfrage fir Register 1
pStatus: Zeiger auf eine Boolsche Variable (16 Bit)
false (= 0) = Wert nicht gespeichert
true (<> 0) = Wert gespeichert

IKWaitLatch

Diese Funktion wartet, bis der Zahlerwert gespeichert wurde.
Anwendung: Bevor ein Zahlerwert ausgelesen wird, muss
abgefragt werden, ob der Z&hlerwert gespeichert ist.
Prototyp: BOOL IKWaitLatch (USHORT Axis, USHORT

Latch);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Latch: 0 = Abfrage fiir Register 0

1 = Abfrage fiir Register 1

IKStrtCodRef

Diese Funktion initialisiert das Referenzpunkt-Fahren mit

abstandscodierten Referenzmarken. Danach muss man zyklisch

abfragen (Funktion: IKCodRef) oder warten (Funktion:

IKWaitCodRef)., bis das Uberfahren der abstandscodierten

Referenzmarken beendet ist

Prototyp: BOOL IKStrtCodRef (USHORT Axis, USHORT
Latch, ULONG RefDist);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Latch: 0 = mit Register 0

1 = mit Register 1
RefDist: fester Abstand der Referenzmarken

(z.B. 500, 1 000, 2 000, 5000)
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IKCodRef
Diese Funktion stellt fest, ob beim Referenzpunkt-Fahren mit
abstandscodierten Referenzmarken die zweite Referenzmarke
Uberfahren wurde und liefert den Offsetwert zurtick. Der
Offsetwert muss zum Zahlerwert addiert werden, um die
absolute Position zu erhalten. Diese Funktion muss man nach
dem Starten des Referenzpunkt-Fahrens zyklisch aufrufen.
(Man kann aber auch auf das Ende warten — Funktion:
IKWaitCodRef).
Prototyp: BOOL IKCodRef (USHORT Axis, BOOL*
pStatus, double* pData);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
pStatus: Zeiger auf eine Boolsche Variable (16 Bit).
False (= 0) = Referenzpunkt-Fahren nicht beendet.
True (<> 0) = Referenzpunkt-Fahren beendet.
pData: Zeiger auf eine ,,double-Variable* (64 Bit), in
welcher der Offsetwert abgelegt wird (hnur wenn
pStatus=TRUE ist).

IKWaitCodRef

Diese Funktion wartet, bis das Referenzpunkt-Fahren mit
abstandscodierten Referenzmarken beendet ist. Nachdem die
zweite Referenzmarke tberfahren wurde, wird der Offsetwert

zurlickgegeben.

Prototyp: BOOL IKWaitCodRef (USHORT Axis, double*
pData);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

pData: Zeiger auf eine ,,double-Variable* (64 Bit), in

welcher der Offsetwert abgelegt wird.

IKStopCodRef

Diese Funktion bricht das Uberfahren von abstandscodierten
Referenzmarken ab.

Prototyp: BOOL IKStopCodRef (USHORT Axis);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKStatus

Diese Funktion liefert den Status der IK 121 zuriick.

Prototyp: BOOL IKStatus (USHORT Axis, ULONG*
pStatus);

AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

pStatus: Zeiger auf ein Langwort (32 Bit)
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Bit Funktion

DO 1 = Zahlerwert in Register 0 gespeichert

D1 1 = Zahlerwert in Register 1 gespeichert

D2 ]

D3 ohne Funktion

D4 1 = Z&hler gestoppt

D5 ohne Funktion

D6 1 = Frequenziiberschreitung

D7 ohne Funktion

D8 1 = REF-Funktion aktiv

D9 1 = Z&hler wird mit nachster Referenzmarke gestartet”

D10 1 = zahler wird mit nachster Referenzmarke gestoppt”

D11 1 = Z&hler wird mit ndchster Referenzmarke auf
Nullgesetzt”

D12 1 = Z&hler wird mit nachster Referenzmarke
gespeichert”

D13 1 = Z&hler wird mit Ubernachster Referenzmarke
gespeichert”

D14 | 1 = Z&hler wird mit jeder Referenzmarke auf Null
gesetzt”

D15 ohne Funktion

D16

D17 | Aktuelle Amplitude

D18 00 = normale Amplitude (4,5pA < Ue < 15pA)
01 = kleine Amplitude (Ue < 4,5pA)
10 = hohe Amplitude (Ue > 15pA)
11 = fehlerhaft kleine Amplitude (Ue < 2,5uA)

D19 Minimale Amplitude

D20 | 00 = normale Amplitude (4,5pA < Ue < 15pA)
01 = kleine Amplitude (Ue < 4,54A)
10 = hohe Amplitude (Ue> 15uA)
11 = fehlerhaft kleine Amplitude (Ue < 2,5pA)

D21 | Maximale Amplitude ¥

D22 00 = normale Amplitude (4,5pA < Ue < 15uA)
01 = kleine Amplitude (Ue < 4,54A)
10 = hohe Amplitude (Ue > 15uA)
11 = fehlerhaft kleine Amplitude (Ue < 2,5pA

D23 ohne Funktion

D24 IC-Code des Zahlerbausteins (08 oder 09)

bis

D31

1) nur bei IC-Code = 09
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IKRead32

Diese Funktion liefert den 32-Bit-Z&hlerwert. Bevor der

Z&ahlerwert ausgelesen werden kann, muss er in Register 0

oder Register 1 gespeichert (IKLatch, IKLatchREF) und

abgefragt werden, ob die Speicherung erfolgte (IKLatched,

IKWaitLatch).

Prototyp: BOOL IKRead32 (USHORT Axis, USHORT
Latch, LONG* pData);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Latch: 0 = Auslesen aus Register 0
1 = Auslesen aus Register 1
pData: Zeiger auf ein Langwort (32 Bit), in dem der

Zahlerwert abgelegt wird.

IKRead48

Diese Funktion liefert den 48-Bit-Z&hlerwert. Bevor der

Z&hlerwert ausgelesen werden kann, muss er in Register O

oder Register 1 gespeichert (IKLatch, IKLatchREF) und

abgefragt werden, ob die Speicherung erfolgte (IKLatched,

IKWaitLatch).

Prototyp: BOOL IKRead48 (USHORT Axis, USHORT
Latch, double* pData);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Latch: 0 = Auslesen aus Register 0
1 = Auslesen aus Register 1
pData: Zeiger auf ein ,,double-Variable* (64 Bit), in

welcher der Zahlerwert abgelegt wird.

IKReadPhase

Diese Funktion liest die aktuelle Einstellung des

Phasenkorrektur-Potentiometers.

Prototyp: BOOL IKReadPhase (USHORT Axis, BYTE*
pData);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

pData: Zeiger auf eine ,,Byte-Variable* (8 Bit), in der die

Phasenkorrektur abgelegt wird.
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IKWritePhase

Diese Funktion andert die momentane Einstellung der
Phasenkorrektur.

Prototyp: BOOL IKWritePhase (USHORT Axis, BYTE

Data);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Data: Neuer Wert der Phasenkorrektur (0 bis 63)
IKLoadPhase

Diese Funktion liefert den nichtfliichtig gespeicherten Wert der
Phasenkorrektur zuriick.
Prototyp: BOOL IKLoadPhase (USHORT Axis, BYTE*
pData);
AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)
pData: Zeiger auf eine ,,Byte-Variable* (8 Bit), in welcher
die Phasenkorrektur abgelegt wird.

IKReadAmp

Diese Funktion liefert die momentane Einstellung der

Amplitudenkorrektur zurtck.

Prototyp: BOOL IKReadAmp (USHORT Axis, BYTE*
pData);

AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

pData: Zeiger auf eine ,,Byte-Variable* (8 Bit), in welcher

die Amplitudenkorrektur abgelegt wird.

IKWriteAmp

Diese Funktion andert die momentane Einstellung des
Amplitudenkorrektur.

Prototyp: BOOL IKWriteAmp (USHORT Axis, BYTE Data);

AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Data: Neuer Wert der Amplitudenkorrektur (O bis 63)
IKLoadAmp

Diese Funktion liefert den nichtfliichtig gespeicherten Wert der
Amplitudenkorrektur zurtck.
Prototyp: BOOL IKLoadAmp (USHORT Axis, BYTE*
pData);
Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
pData: Zeiger auf eine ,,Byte-Variable* (8 Bit), in welcher
die Amplitudenkorrektur abgelegt wird.
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IKReadOffset

Diese Funktion liefert die momentane Einstellung der

Offsetkorrektur zurtick.

Prototyp: BOOL IKReadOffset (USHORT Axis, SHORT*
Ofs0, SHORT* Ofs90);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

Ofs0: Zeiger auf eine ,,Short-Variable* (16 Bit), in
welcher die Offsetkorrektur des 0-Grad-Signals
abgelegt wird.

0Ofs90: Zeiger auf eine ,,Short-Variable* (16 Bit), in
welcher die Offsetkorrektur des 90-Grad-Signals
abgelegt wird.

IKWriteOffset

Diese Funktion andert die momentane Einstellung der

Offsetkorrektur.

Prototyp: BOOL IKWriteOffset (USHORT Axis, SHORT
Ofs0, SHORT Ofs90);

AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

Ofs0: Neuer Wert der Offsetkorrektur des 0-Grad-
Signals (-63 bis +63)

0Ofs90: Neuer Wert der Offsetkorrektur des 90-Grad-

Signals (-63 bis +63)

IKLoadOffset

Diese Funktion liefert den nichtfliichtig gespeicherten Wert der

Offsetkorrektur zurtick.

Prototyp: BOOL IKLoadOffset (USHORT Axis, SHORT*
Ofs0, SHORT* Ofs90);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

Ofs0: Zeiger auf eine ,,Short-Variable* (16 Bit), in
welcher die Offsetkorrektur des 0-Grad-Signals
abgelegt wird.

Ofs90: Zeiger auf eine ,,Short-Variable* (16 Bit), in
welcher die Offsetkorrektur des 90-Grad-Signals
abgelegt wird.

IKStore

Diese Funktion ubertrégt alle momentan eingestelliten
Korrekturwerte in einen nichtfliichtigen Speicher.

Die Phasen- und Amplituden-Korrekturwerte aktiviert die IK 121
automatisch beim Einschalten des PCs. Die Offset-
Korrekturwerte werden beim Initialisieren der IK 121 (Funktion:
IKInit) aktiviert.

Prototyp: BOOL IKStore (USHORT AXis);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
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IKDefault

Diese Funktion setzt alle Korrekturwerte auf neutrale Werte
(Phase=31, Amplitude=31 und Offset=0). Dieser Zustand wird
in den nichtfliichtigen Speicher Gibernommen.

Prototyp: BOOL IKDefault (USHORT Axis);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

IKRomRead
Diese Funktion liest aus dem EEPROM einen 8 Bit-Wert.
Prototyp: BOOL IKRomRead (USHORT Card, BYTE Adr,

BYTE*pData);

Card: Nummer der IK 121 (0 bis 7)

Adr: Adresse im EEPROM (0 bis 255)

pData: Zeiger auf eine ,,Byte-Variable* (8 Bit), in welcher
der Wert abgelegt wird.

IKRomWrite

Diese Funktion schreibt einen 8 Bit-Wert in das EEPROM.
Prototyp: BOOL IKRomWrite (USHORT Card, BYTE Adr,

BYTE Data);

Card: Nummer der IK 121 (0 bis 7)

Adr: Adresse im EEPROM (0 bis 255)

Data: Wert (8 Bit) welcher im EEPROM abgespeichert
wird.

IKInputwW

Diese Funktion liest ein Wort eines Registers.

Prototyp: BOOL IKInputW (USHORT Axis, USHORT Adr,
USHORT* pBuffer);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Adr: Adresse des Registers (0 bis 30 bzw. 0 bis 0x1E)
pBuffer: Zeiger auf ein Wort (16 Bit) in welchem der

gelesene Wert abgelegt wird.

IKInputL

Diese Funktion liest ein Langwort eines Registers.

Prototyp: BOOL IKInputL (USHORT Axis, USHORT Adr,
ULONG™* pBuffer);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

Adr: Adresse des Registers (0 bis 28 bzw. 0 bis 0x1C)

pBuffer: Zeiger auf ein Langwort (32 Bit), in dem der
gelesene Wert abgelegt wird.
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IKOutput

Diese Funktion schreibt ein Wort in ein Register.

Prototyp: BOOL IKOutput (USHORT Axis, USHORT Adr,
USHORT Data);

AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)

Adr: Adresse des Registers (0 bis 30 bzw. 0 bis OX1E)

Data: Wert (16 Bit), der in das Register geschrieben
wird.

IKSetl2C

Diese Funktion setzt die Leitungen des I°C-Bus, d.h. man kann
die Daten- und Clockleitung setzen oder zuriicksetzen. Damit
lassen sich die Potentiometer und das EEPROM direkt

ansprechen.

Prototyp: BOOL IKSetl2C (USHORT Card, BOOL SCL,
BOOL SDA);

Card: Nummer der IK 121 (0 bis 7)

SCL: Zustand der Clockleitung

FALSE(=0)= Low
TRUE(<>0)=High

SDA: Zustand der Datenleitung
FALSE(=0)= Low
TRUE(<>0)=High

IKDefine

Diese Funktion legt die Portadressen der installierten IK 121
fest. Fur jede IK 121 muss die Portadresse an der
entsprechenden Position in pBuffer8 abgelegt werden
Unbenutzte Eintrdge mussen auf 0 gesetzt werden. Nur fur
Win32s unter Windows 3.1/3.11, da dort keine Registry
existiert!!!

Prototyp: BOOL IKDefine (ULONG* pBuffer8);
pBuffer8:  Zeiger auf 8 Langworte (8*4 Byte)

IKSetTimer
Diese Funktion legt das Zeitintervall fur den Timer fest.
Prototyp: BOOL IKSetTimer (USHORT Axis, USHORT

SetVal);
AXis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Setval 0 = Timer gestoppt

1 bis 8192 = Timerwert in Mikrosekunden
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IKEnableLatch

Diese Funktion legt fest, welches Einspeicher-Signal den

Positionswert speichert.

Prototyp: BOOL IKEnableLatch (USHORT Axis, USHORT
Latch, USHORT Source);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)
Latch: 0 = Einspeicher-Signal freigeben firr Register 0
1 = Einspeicher-Signal freigeben fir Register 1
Source: 0 = Alle Einspeicher-Signale gesperrt
1 = Freigabe externes Signal, ohne Verzégerung
(Slave)
2 = Freigabe externes Signal, mit Verzégerung
(Master)

3 = Freigabe Software-Abruf
4 = Freigabe Timer

IKEnableSync

Diese Funktion legt fest, welches Einspeicher-Signal zur 2.
Achse weitergeleitet wird.

Prototyp: BOOL IKEnableSync (USHORT Card, USHORT

Source);
Card: Nummer der IK 121 (0 bis 7)
Source: 0 = Keine Kaskadierung

1 = Kaskadierung externes Signal
2 = Kaskadierung Software-Abruf
3 = Kaskadierung Timer

IKLatchAll

Diese Funktion erzeugt einen Software-Abruf mit dem die
Positionswerte mehrerer Achsen gespeichert werden kénnen.
Prototyp: BOOL IKLatchAll (USHORT Axis);

Axis: Nummer der Achse (0 bis 15)

109



Technische Daten

Technische Daten

Mechanische Kennwerte

Abmessungen
Arbeitstemperatur
Lagertemperatur

158 mm e+ 107 mm
0 °C bis 45 °C
-30 °C bis 70 °C

Elektrische Kennwerte

Eingdnge/Ausgange
externe Abruf-Signale:
2 Eingénge:
1 Ausgang:

Messgerat-Ausgéange:

IK121 A
Messgeréat-Eingénge:

Eingangs-Frequenz:

Kabellange:

K121V
Messgeréat-Eingange:

Eingangs-Frequenz:
Kabellédnge:

X3: Flanschdose, 4-polig

Un: 3,15V bis 30 V
UL:-3,0Vbis0,9V

Un: 4,0V bis 32V

U:0Vbhis1,0V

sinusférmige Stromsignale (11 pAss)
Uber zuséatzliche Baugruppe fir jede
Achse

X1: Achse 1, Sub-D-Anschluss 9-polig;
Sinus-Signale: 7 pAss bis 16 pAss

X2: Achse 2, Sub-D-Anschluss 9-polig;
Sinus-Signale: 7 pAss bis 16 pAss
max. 100 kHz

max. 10 m

X1: Achse 1, Sub-D-Anschluss
15-polig;

Sinus-Signale: 0,6 Vss bis 1,2 Vss
X2: Achse 2, Sub-D-Anschluss
15-polig;

Sinus-Signale: 0,6 uVss bis 1,2 uVss
max. 400 kHz

max. 30 m

Kabel bis 150 m sind méglich, falls durch eine externe
Versorgung gewabhrleistet ist, dass 5 V am Messgerat
anliegen. Die Eingangsfrequenz reduziert sich in diesem Fall

auf 250 kHz.

Signal-Interpolation

1024fach




Technische Daten

Abgleich der
Messgeréat-Signale

Phase und Amplitude Uber
elektronische Potentiometer
Offset Uber Register in den
Zahlerbausteinen

Datenregister
fur Messwerte

48 Bit

Port-Adressen

Uber DIP-Schalter einstellbar;
die IK 121 belegt 16 Adressen

Interrupts

IRQ5, IRQY, IRQ10, IRQ11, IRQ12
oder IRQ15

Leistungsaufnahme

ca. 1 W, ohne Messgerate

Software

Treiber-Software und

zur Unterstitzung der

Demonstrationsprogramme  Programmierung fir:

DOS-Anwendungen

in ,,TURBO PASCAL* und
,»,BORLAND C++*
WINDOWS NT / 95

in VISUAL C++, VISUAL
BASIC und BORLAND DELPHI
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Stichwortverzeichnis

Abruf .., 11
Abruf der MeRwerte

Ausgang X3.0Ut.......cooevviieiiinn, 19

extern X3,L0, X3.LT ..ooooiiiiii, 18

von mehreren IK 121 ... 21
ADJUST.EXE.....cooiiiiiii, 84
Adressierung......ccooccvvvvviiiieeeiiieiieieeeeen, 22
Amplitude fur das 0°-Signal .................. 41
Amplitude fir das 90°-Signal ................ 43
Amplitudenwert-Register...................... 34
BUS....ooiiiiiii 12
Busbreite ..o, 12
clear_int ... 78
comm_handler..............................l 76
countstate ... 75
Daten-Register.......ccccoovviviiiiiiiiiins 25
dis_int ... 78
DISPLAY.EXE......oooo 87
DLL-Funktionen ..........cccccoeeeeveiiiiil 97
DOS-Anwendungen............cccoeevieeeen, 50
EGAVGABGI ..o 81
en_int............cccooi 78
Externe Funktionen..............ccccoeeeeeee. 17
Freigabe-Register fir Mefwert-Abruf ..35
g26_pointr .....................oooiiii 75
g26_record..................coooiii 76
IEEEP996 ... 12
IKTI2T.EXE oo 53, 84
IK121_0.C ..., 54
IKI121.0.H................ 54
IK121_0.PAS ... 54
IKT12T_1.PAS .o 72
ik121_pointr.....................coocc 76
ik121_record.........................., 76
IKClEar .......ccovveeiiiiii 100
IKCOdRET ... 102
IKDefault.............cooo 107
IKDefine ... 108
IKEnableLatch...................ccoooeeeei 109
IKEnableSync............ccccoviiiiniiiinnn. 109
IKFIN.....ooooii 99
IKINTE. . 99
IKInputL ..., 107
IKINPUEW ... 107
IKLatCh ... 100
IKLatchAll............oooo 109
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IKLatched ..........cooooiiiiiii, 101
IKLatchREF..........cccoooiiiiiiie 100
IKLoadAMP...ovvieiiiiicccccce 105
IKLoadOffset.........cocovvvvvviiii, 106
IKLoadPhase ............ccccoovviiiiiiii. 105
IKOULPUL.......ooooiiiee e, 108
IKREAd32.......covveiiiiiiieeeee 104
IKRead48...........oooveiieiiiieieee 104
IKReadAMP ......oooviiiiiiiiicie 105
IKReadOffset...........cccooovviiiiii. 106
IKReadPhase.......cccccceevviiiiiiiiiin, 104
IKRESEL.......cooiiiiiii 99
IKRESEtREF .........c..oooiiiiiiiiieiiee 100
IKRomRead ...........c.ccoooveeviiiiicie, 107
IKROmMWrite.........covvvviiii, 107
IKSEtI2C ..o 108
IKSetTimer ..o, 108
IKStart ..., 99
IKStartREF...........cccooooiiiiiiieee 100
IKStatus...........ooooooiiiiiiieee, 102
IKSTOP ... 100
IKStopCodRef.........coooovviiiiii, 102
IKStOPREF .........oooiiiiiiiiiie 100
IKSTOre .....oooooiiiiiiiee, 106
IKStrtCodRef .........cccoooiiiiiii, 101
IKVErSION ........ooiiiiiiiiiiii e 99
IKWaitCodRef.............oooviiiiiii 102
IKWaitLatch............ccoocvvvvvii, 101
IKWHTEAMP. ... 105
IKWriteOffset ..., 106
IKWritePhase ............cccooveiiiiii. 105
init_handler........................................ 76
init_IK121 ... 76
Initialisierungs-Register 1..................... 26
Initialisierungs-Register 2..................... 27
initintrpt ... 74
initlatch ............................................ 73
initmain............................ 74
iNItSyNC.................ocoooo, 73
INSTALL ..o 50
Interrupt-Freigabe-Register................ 37
INTEITUPTS .o 21
Interrupt-Status-Register 1................... 38
Interrupt-Status-Register 2.................. 39
intstate.............................. 75
Kennungs-Register.........cc.ccccoeviiiiiins 47



Stichwortverzeichnis

Kontroll-Register 1 ......ccccooovvviiiiiinns 28
Kontroll-Register 2 .......ccccccooovviviiiiin, 45
Kontroll-Register 3 ..o 48
latched .................c.ooociii 59
Leistungsaufnahme ............................. 12
Lieferumfang .......ccoociviiiii 6
load_offset...................cccooviiiii 78
look for IK121....................ccccoiiii, 76
Mefsystem-Ausgange ...........ccceeeeee. 14
MefRsystem-Eingange.................... 12,13
Mef3system-Signale

Abgleich .o 16

Unterteilung ..........oooeeeiiiiiiii 11
Offset-Register fur 0°-Signal................ 40
Offset-Register flir das 90°-Signal........ 42
poll_latch ................................. 61
poll_reg0. ... 78
poll_regT.........c..ccccooviiiiii, 78
poti_default................................... 79
POTIS.EXE .oooiiii 83
RDROM.EXE....ocoiiiiiiiiiiiiiee, 86, 87
read_adr......................... 77
read_count_status ......................... 77
read_count_value32.......................... 62
read_count_value48......................... 64
read_int_status .................................. 77
read_phasepoti ........................... 79
read_reg0................ccoccoiiiiiiiii 77
read_regl..................ccccci, 77
read_signal_status.......................... 77
read_sympoti ..........................ee 79
refcommand..................................... 73
Referenzmarken ............................ 12,13
Referenzmarken-Register................... 31
Register

Ubersicht......ccoooiiiiii 24
Register flr Achs-Kaskadierung und zur
[2C-BUS . oo 36
rom_read ... 80
rom_write........................., 80
SAMPLET.EXE ..o 81
SAMPLE2.EXE...cooiiiiiii 81
SAMPLES.EXE ..o, 81
SAMPLEB2.PAS.......cccooooiiiiee, 67
SAMPLE4.EXE....oooviiiiiiii, 82
SAMPLE48.PAS.......ccooiiiiiiiee 67
SAMPLES.EXE ..o 82
SAMPLEB.EXE......coooviiiiiiiiiice, 82

SCOPEEXE. ..o, 83
signalstate ..............................oo 75
Slot-Ausfihrung ..........cccocooiiiiii 12
SOft_10 ... 58
SOft 11 .. 58
soft_latchO ......................................... 77
soft_latch1 ... 77
softcommand ... 72
SpannuNgsversorgung ............c.cc...o..... 12
Status-Register 1........cooooiiiiiiiiinnn, 29
Status-Register 2.......ccccoooevvvviiieii, 30
Status-Register 3., 46
Status-Register4.........cc.cccoovviienin 49
storage ..............ooo i 76
store_offset....................cooi 78
store_potis..................coooool 80
turn_phasepoti ... 79
turn_sympoti........................o 80
Umrechnen des Zahlerstands .............. 66

Grad ..o 66

MM e 66
WINDOWS

Installation .......cccooiieiiiiiiiice 90

Registry .o 89
Windows DLL .....cooovviiiiiiiiieeeee, 90
WINDOWS NT

Device-Treiber .......ccooeciiiiiiii 89
WINDOWS-Anwendungen ................. 88
write_adr.................. 77
write_offset...................................... 78
write_phasepoti ................................ 79
write_sympoti ... 79
WRROM.EXE ..o, 86, 87
ZUBENOT .o 7
Zugriffszeit ..o 11
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Das folgende Prinzip-Schaltbild zeigt:

die Wirkungsweise der Abruf-Signale auf die Daten-Register
die Funktion der einzelnen Bits des Freigabe-Registers fur
den Messwert-Abruf

die Achs-Kaskadierung mit den zugehdrigen Bits des
gleichnamigen Registers

die Bildung der Interrupts

das Register zur 12C-Bus-Ansteuerung

Die Verzdgerungsglieder mit 125 ns Verzdgerungszeit werden
beim synchronen Einspeichern von beiden Achsen zum
Ausgleich der Signallaufzeit zwischen Achse 1 und Achse 2
genutzt. Deshalb sollte beim synchronen Einspeichern fir
Achse 1 ein Signalweg Uber ein Verzdgerungsglied und fir
Achse 2 ohne Verzdgerungsglied gewahlt werden. Da fir Achse
1 und Achse 2 der gleiche Zahlerbaustein verwendet wird, sind
in beiden Achsen Verzdgerungsglieder vorhanden, d.h. nicht alle
Signalweg-Kombinationen ergeben einen sinnvollen Abruf!
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