
[image: image4.png]CON_ALIM2

3
T VDD g
P$1 IN  oUT >
GND
. IC3 - \
P$4 > 7805 X
(0] g <«
VSS 8
‘ 10uF 2
- VDD
2
(] (©] 1 1
oV g 8 2 __SINANG 2] __ SINAN7T 2]
0 > > 1l Ke) - ¢ - ¢
S T __SINANS 3], —_SINAN9 3],
o ___ SIN_AN10 4] _ SIN_AN11 4]
— no i ¢
(%)) SIN_AN12 5_( SIN_AN13 5 ¢
m) 6 SIN_AN15 6
a — SIN_AN14 61, _ ¢
cND > i b b
SV1 SV2
oY <%,
Q @ VDD
>
SIN_ANJ0..15]
/
/ / PWMI0..2]
U$1
U1
MCLR#\/PP NTReo 21 1
PIC_MPLX0 2l RAO/ANO Eg; 25 oA
PIC_MPLX1 3l RAT/AN1 PGM/RB3 |24 4 | RXD CANL
PIC_MPLX2 4 RA2IAN2 RB4 |22
PIC_MPLX3 S RA3AN3 rB5 |25 PWM2 8 | Rrs
6 27 PWM1 5
= 8 Rragrocki PGC/RB6 VREF
= PIC_MPLX4 I RAS/AN4 pcDRB7 (28 PWMO
% MCP2551SN
. L9l oscircLKin T10SO/RCO ];—SELEQIOBQ
= 1Q2 . o T10SI/RC1 13_S.ELE_CDBJ_
! I 0SC2/CLKOUT ccpi/Rc2 [ 3—SELECTOR2Z
&) SCK/RC3 15_S.ELE_CDB_3_
SD/RC4 {2
SDO/RC5 18
/ C1 C2 TxRo6 7 COM_SERIEQ
RYRG7 18 COM_SERIE1
27p 27p 2
>
" PIC18C2528P
Q IC2 @ @
15 [ > >
PIC_MPLX1 10 | ,
PICCMPLX2 11 | ¢ SELECTORIN 2] ”
BB 5] ©
—PIC MPLX4 13 | p PORTA_RES1
PONTENO o1 4o ¥ | SW2
PONTENT1 8| % S — ]
PONTEN? 71 % S| ——
MED_CORRENTEQ 6| %5 i JPE— VDD
MED_CORRENTE1 5 % C4 2] B ~
_ >
MED_CORRENTE2 4| % @
SIN_AN6 I e 1uF
SIN_AN7 2 | % g\
SIN_AN8 23 | %5 Y ncu ncu ncu
SIN"ANO 2| %
SIN_AN10 21 | %10 2 .
SIN_AN11 20 | %44 >
SIN"AN1?2 19 %o
SIN_AN13 18 | %13 2
SIN_AN14 7 S >
SIN"AN15 16 Sis F1
q —_— ALIMEN_SERVOQ
4067D Vi
< 2 ALIMEN_SERVO1
\V+
\ < 0B AUMEN_SERVO?
\V+
¢ Sz 2z
rI3IeTITTI
o, Yo, Yo
y¥ug¥nyyu
[
(2
>

COM_CANJ0..1]

COM_SERIEJ0..1]

\

PONTENOQ SERVO.0
22-27-2051-05
N—?, ¥ PWMO0 SERVO-0-2
- J22 — AIIMEN SERVOQ o serv0-0-3
——- 23 GNDOQ SERVO-0-4
—— 24
——-J25
PONTEN1 SERVO1A
_ J1-1 PWM1 SERVO-1-2
_ J1-2
J1-3 — ALIMEN SERVO1 o spRVO-1-3
GND1 SERVO-1-4
(2]
wn
>
PONTEN? SERVO.2A
/ PWM?2 SERVO-2-2
— AIIMEN SERVQ?  sprvo-2-3
GND2 SERVO-2-4
ALIMEN_SERVOI[0..5]
LV
wn
>
TITLE: placa_slave_geral
Document Number: REU:

Date: 15-0/-2005 14:0/:38

Sheet: 1/1






[image: image2]
[image: image1][image: image3.jpg]



O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.





velocidade1





pwm1





O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 








Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.


Comunicação Série Rs232 
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4º byte





3º byte





2º byte





Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�
�
1ºByte�
2ºByte�
3ºByte�
4ºByte�
5ºByte�
6ºByte�
7ºByte�
8ºByte�
�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
--�
--�
�





















ANEXO III - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves





2º Slave (por exemplo)





CAN BUS





Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.


 Nome: NovVelServ[8][3]�
�
�
Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�
2ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�
8ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�






Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.


 Nome: NovPosServ[8][3]�
�
�
Posição referencia dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�
2ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�
8ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�






Sempre que um Slave recebe uma mensagem pelo CAN que seja destinada para ele, este responde com duas mensagens diferentes. A primeira mensagem que ele envia está relacionada com valores sensoriais dos motores. Após ter sido enviada a primeira mensagem com sucesso é enviada a segunda que contém os valores sensoriais dos sensores adicionais de cada placa.





ANEXO IV - Esquema Representativo do registo de valores Sensoriais no Master





Master





2º Slave (por exemplo)





CAN BUS





Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.


 Nome: ValSensForca[8][3]�
�
�
Posição dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Valor do Servomotor  1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
2ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
8ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�






Array principal de registo dos valores sensoriais.adicionais de  todos os slaves no master. Nome: ValSens[8][3]�
�
�
Posição dos Sensores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�
2ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�
…�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�
8ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�






Array principal de registo dos valores sensoriais de posição de todos os slaves no master.


 Nome: ValSens[8][3]�
�
�
Posição dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
2ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
8ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�






Array local de registo de valores sensoriais .dos slaves Nome: ValSens[0..9]�
�
ValSens[0]�
Valor do Potenciómetro 1.�
�
ValSens[1]�
Valor do Potenciómetro 2.�
�
ValSens[2]�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
ValSens[3]�
Tensão na resistência de potência 1�
�
ValSens[4]�
Tensão na resistência de potência 2�
�
ValSens[5]�
Tensão na resistência de potência 3�
�
ValSens[6]�
Valor do sensore adicional 1�
�
ValSens[7]�
Valor do sensore adicional 2�
�
ValSens[8]�
Valor do sensore adicional 3�
�
ValSens[9]�
Valor do sensore adicional 4�
�






1.ª Mensagem enviada pelo CAN do Slave para o Mestre�
�
1ºByte�
2ºByte�
3ºByte�
4ºByte�
5ºByte�
6ºByte�
7ºByte�
8ºByte�
�
HostMcu�
Identificador de Mensagem�
ValSens[0]�
ValSens[1]�
ValSens[2]�
ValSens[3]�
ValSens[4]�
ValSens[5]�
�















2.ª Mensagem enviada pelo CAN do Slave para o Mestre�
�
1ºByte�
2ºByte�
3ºByte�
4ºByte�
5ºByte�
6ºByte�
7ºByte�
8ºByte�
�
HostMcu�
Identificador de Mensagem�
ValSens[6]�
ValSens[7]�
ValSens[8]�
ValSens[9]�
--�
--�
�






ANEXO IV – Circuito Electrónico Placa Principal








