Beschreibung und Anleitung fur:

Powerswitch Duol

Controller + MOSFET-Endstufen far
Schaukampfroboter in der
6kg/13.6kg-Klasse

Leistungsmerkmale:

- 2 x Eingange von einem RF-Empfanger

- 1 x H-Brucken-Endstufen

- H-Briucken-Schaltausgang aufteilbar in zwei
unabhangige Schaltkanale A1 und A2

- Stufenlose Fahrtregelung durch PWM
moglich (H-Bricke)

- Parallelschaltung der Ausgange fiur héhere
Strome moglich

- H-Brucke oder Einzelausgédange durch zwei
digitale Eingange abschaltbar
(Endlagenschalter)

- Integrierter Failsafe fir alle Eingange

STAND: 20.05.2018
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Technische Daten:
(es gilt das Datenblatt des BTN8982B)

Versorgungsspannung typisch: 12v DC

Ausgelegte Betriebsspannung: 8V bis 26V DC (bis zu 6S LiPo)
Nennstrom pro Ausgangskanal: max. 55A (keine Dauerlast!)
Empfohlene Absicherung: 30A/50A (KFZ-Sicherung)

Stromtragfahigkeit Schraubklemmen: je 32A
Max. Drahtaufname Schraubkl.: 4 gmm (mit Aderendhlilse)

Stromaufnahme Leerlauf: ca. 100mA (ohne Empfanger)

Grolze [mm]: 65 x 59 x 32

Gewicht [gr]: 120 (abhangig von der verwendeten Kuhlkérper-Ausfuhrung)
Hinweis:

Aufgrund von Hinweisen der Anwender werden standig Verbesserungen oder Anderungen an der Baugruppe
durchgefihrt. Dies betrifft sowohl die Elektronik, die Hardware (z.B. Kihlkdper) oder die Software.

Die aktuell ausgelieferten Baugruppen muissen somit als ,Entwicklungsmuster” bezeichnet werden, obwohl die
Funktionalitat grundsatzlich immer gewahrleistet ist.

Bestimmungsgemafer Gebrauch: Einsatz in Schaukampfrobotern fur Turnierzwecke

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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1. Anwendung / Funktion:

Der Powerswitch_Duol dient zum Ansteuern bzw. zur Versorgung von 12V-DC-Motoren, Relais oder Ventilen
im Anwendungsbereich der Schaukampfroboter.

Enthalten sind folgende Funktionen:

2 x Eingangskanéle (Empfangerkanale)
1 x H-Enstufe zum Ansteuern von Spinnermotoren oder Schlagantrieben (=Waffenantrieb);
Schaltbetrieb; stufenlose Einstellung/Regelung mdaglich
Parallelschaltung der beiden Ausgénge maoglich, dadurch eine Erhéhung des verfugbaren Stromes
maoglich
Alternative Ansteuerung von zwei Pneumatikventilen oder Relais Uiber den Ausgang mdoglich
2 x potenzialfreie Eingéange fir Endlagenschalter (Wirken auf die H-Endstufe des Waffenantriebs oder
den beiden einzelnen Ausgaangen)
Failsafe-Funktion auf alle zwei Empfangereingange
Grundfunktion im Auslieferzustand: H-Bruicke schaltend
Es ist méglich, eine Motorkennlinie zu tbergeben, die der typische Fahrweise eines
Schaukampfroboters entspricht. Eigene Modifizierung oder Anpassung méglich
Absicherung der Endstufen mit separater KFZ-Sicherung. Bei der Standard-Ausfiihung mit einer FKS
30A, bei der XL-Ausflihrung mit einer Maxi-Fuse 50A
Absicherung der Elektronik mit SMD-Sicherung 0.5A
Zwei rote LEDs fiir Anzeige Versorgungsspannungen (5V-Elektronik / 12V Endstufen)
+5V-Versorgungsspannung an jedem Empfangerkanal fir die Versorgung des Empfangers
Anschlisse der Spannungsversorgung und der Motoren/Ventile (iber Schraubklemmen
Uber PC-Programm und USB-Konverter ist eine individuelle Parametrierung méglich, dazu z&hlen:

- Umstellung auf verschiedene Varianten der H-Briicke (zeitgesteuert, parallelgeschaltet)

- verschiedene Einstellungen fur das Schaltverhalten der beiden Ausgénge in Zusammenhang

mit der Ansteuerung durch die beiden Eingange

- verschiedene Zeitparameter fir das monostabile Verhalten oder Sequenzen
Umschaltung durch Schalter zwischen Standard-Parametrierung (Auslieferzustand) und individueller
Parametrierung.

Achtung:

Die Endstufenausgange sind zwar fir hohere Strome bis jeweils ca. 55A pro Kanal ausgelegt, aber nicht
zuverlassig kurzschlussfest und thermisch abgesichert!

(Es qilt das Datenblatt des Herstellers Infineon BTN8982B)

In dieser Anleitung sind diverse Tipps fur den Betrieb in Schaukampfrobotern enthalten. Der Autor Gbernimmt
keine Haftung fur Fehlbedienungen oder Schaden, die durch unsachgeméafles Handhaben der technischen
Einrichtungen entstehen.

Empfanger Powerswitch_Duol Akku
) — 3S-6S
Kanal 1
o)
Kanal 2 S 8
= 2 .
& O 3 Zweikanal-
IS = J g Ausgang
< u 0
& G B Y
- '%'3 —’m / X Alternativ:
. — Zwei Ventile
x =
Endlagenschalter vorwarts ............. 5 —~— oder Relais
—
Endlagenschalter rickwarts _J.
Technische Anderungen der hier beschriebenen Hard- und Software vorbehalten.
ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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2. Anschlussbelequng:

Absicherung Endstufe

Absicherung Elektronik

Kontrolle:

LED-Anzeige 12V

Kontrolle:
LED-Anzeige 5V

Eingéange vom Empféanger:

Eingang 1

\.

Eingang 2 _

Umschaltung Default oder eigene

R &H,ML@

Stromversorgung/Akku
-/GND

GND H-Briicke/Motor:

Einzeln:
Ventile/Relais:

Ausgang 1
Ausgang 2

_X
%
—

Parametrierung I/l = =
\OEN 3 E 5=
+: = - GND
Anschluss externe LED fiir | __ 8 L= e o
Unterspannungs-Signalisierung t g =
// R = ~ =
LED fur Abgleich des optimalen @ : : o
Kreuzknuippel-Mittelpunkts = = R.- o
Abfrage Endlagenschalter fur
Waffenkanal (Automatische
Abschaltung der jeweiligen
Bewegungsrichtung) Schnittstelle fur USB-
Anbindung des PCs
|
Beim Anschluss des Akkus ist unbedingt die Polung zu beachten !
ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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Anschluss des Empfangers:

| |
w Verriegelungslasche

GND/Masse  +5V-Ausgang Signal vom
fur Empfanger Empfanger

Die Versorgungsspannung fiur den Empfénger braucht im Prinzip nur einmal angelegt werden. Es genligt also
eine einmalige Verbindung mit einer dreiadrigen Leitung. Bei den anderen Kanélen gentgt die Anbindung des
Signalpins.

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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3. Einstellmdglichkeiten:

Die Wahl der Grundeinstellung erfolgt tiber den einpoligen DIP-Schalter bzw Drahtbriicken-Schalter.

Schalter = ON bzw. Drahtbriicke geschlossen: Auslieferzustand bzw. Default-Einstellung
Schalter = Off bzw. Drahtbriicke offen: Individuelle Parametrierung Giber PC-Programm wirksam

4. Auswertung Empfangersignale und Fail-Safe:

Jeder Empfangerkanal hat eine interne Failsafe-Uberwachung. Sobald das Empfangersignal einige hundert
Millisekunden ausbleibt, wird der Kanal abgeschaltet.

Ublicherweise wird bei der Fernsteuerung der linke Kreuzkniippel vor vorwarts/riickwérts zu Auslosung der
Waffe benutzt. Manche Fernsteuerungen bzw. Empfénger haben hier das Gas flir das Flugmodell vorgesehen.
Sobald der Empfanger kein Signhal bekommt, wird auf minimales Gas geschaltet. In normalen Waffenbetrieb des
Schaukampfroboters bedeuted dies aber nicht ,Neutralstellung®, sondern ,Vollgas riickwarts®. Darum wurde
eine zusatzliche Funktionaltitat integriert (parametrierbar): Sobald beide Fahrkanéle gleichzeitig in den Failsafe-
Mode gehen, wird auch der Waffenantrieb deaktiviert.

5. Endlagenschalter:

Zum automatischen Abschalten durch Endlagenschalter sind zwei zweipolige Anschliusse vorhanden, die durch
potenzialfreie Kontakte zu einem Stoppen des Waffenmotors fiihren. Sobald der Endlagenkontakt geschlossen
wird, stoppt der Waffenmotor in dieser Bewegungsrichtung. Bei Parametrierung als einzelne Schaltausgange
wirkt jeder Endlagenschalter auf diesen Ausgang.

Fur jede Bewegungsrichtung des Waffenmotors ist ein Anschluss vorhanden.

Hinweis: Bei Betatigung des Endlagenschalters wird der Waffenmotor zunachst stromlos geschaltet und dann
Uber die interne Bremsfunktion der MOSFET-Endstufen gepulst kurzgeschlossen. Damit soll ein mdglichst
kurzer und dennoch motorschonender Bremsvorgang erfolgen. Dennoch wird der Waffenantrieb, bedingt durch
die Massentragheit, die Bewegung kurzfristig weiterflihren. Es ist also im Roboter unbedingt ein mechanischer
Endanschlag vorzusehen, der auch gleichzeitig das ,Uberfahren” und Beschadigen des Endlagenschalters
verhindert.

Inbetriebnahme der Endlagenschalter:

- Anlage und Fahrtregler stromlos

- Beide Endlagenschalter mechanisch betétigen (z.B. durch Tape oder Wascheklammern auslésen)

- Waffenmotor bzw. —mechanik in Mittelstellung bringen

- Sender einschalten. Fahrtregler einschalten

- Auslosen der Waffe in beiden Richtungen tber den Sender. Es darf keine Reaktion erfolgen

- Fahrtregler abschalten.

- Einen Endlagenschalter in Betrieb nehmen (Tape/Wé&scheklammer abnehmen)

- Fabhrtregler einschalten.

- Uber den Sender die betreffende freigegebene Richtung auslésen. Stimmt die Richtung? Wenn keine
Fahrreaktion erfolgt, dann sind die beiden Endlagenschalter in vertauschter Reihenfolge angesteckt.
(Fahrtregler abschalten; Anschliisse am Fahrtregler tauschen; Erneut testen)

- Fahrtregler abschalten

- Zweiten Endlagenschalter freigeben (Tape/Wascheklammer entfernen)

- Fahrtregler einschalten.

- Uber den Sender die betreffende freigegebene Richtung auslésen. Stimmt die Richtung?

- Finalen Test: Waffenmotor in beiden Richtungen auslosen, die Endschalter missen dafur sorgen, dass der
Motor in der Endlage abgeschaltet wird.

Die Verwendung der Endlagenschalter ist den normalen Betrieb nicht notwendig. Bei offenen Anschlissen wird
der Waffenmotor ohne mechanische Begrenzung betrieben.

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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6. Parametrierungen:

Der Powerswitch bietet neben der Standard-Parametrierung auch die Mdglichkeit, Uber ein separates PC-
Programm eine individuelle Parametrierung zu beriicksichtigen. Fiir die Ubertragung ist ein Konverter zwischen
dem USB-Anschluss des PC und der Parametrierungsschnittstelle des Powerswitch notwendig. Bezeichnung:
,USB-Konverter®. Das zugehorige PC-Programm kann iber die Homepage www.robots.IB-Fink.de kostenlos
heruntergeladen werden.

Die Installation des daflir vorgesehenen PC-Programms “IBF-GRA-Tools“ und die Anbindung des PC an den
Powerswitch st in einer separaten Beschreibung des PC-Programms erlautert.

Wie bereits in der allgemeinen Beschreibung hingewiesen, muss erstmalig der USB-Konverter installiert
werden, bevor dieses PC-Programm aufgerufen und benutzt werden kann. Nach dem Anstecken des USB-
Konverters an den PC (ohne angesteckten Fahrtregler) kann die neue COM-Verbindung durch den Button
.Neue Ports suchen” aktiviert werden. Im benachbarten Feld wird dann die jetzt gefundene USB-Verbindung mit
einem zusatzlichen neuen Comport angezeigt.

Hinweis:
Besitzt ein PC mehrere USB-Anschliisse, so ist nach der Installation des Treibers flir den USB-Konverter
grundsatzlich immer dieser USB-Anschluss zu verwenden. Ein beliebiger Tausch der Anschliisse ist nicht
maglich.

Fir den Betrieb des USB-Konverters am PC-Progamm ist im Feld ,Com-Verbindung“ diese USB-Verbindung (in
der Regel COM3) auszuwahlen. Uber den Button ,Port Offnen” wird die Verbindung zum USB-Konverter
hergestellt.

Nach dem Einschalten des Powerswitch kann mit dem Button ,Daten abfragen“ der aktuelle Parametersatz fiir
die individuelle Einstellung abgefragt werden. Diese werden dann hier dann je nach Wunsch modifiziert und
anschlieend wieder mit dem Button ,Daten Gbertragen” auf den Fahrtregler gesendet. Mit dem Button ,Port
schlielen” wird die Verbindung zum USB-Konverter getrennt. Anschlie3end kann das Programm abgebrochen
werden.

Die neuen Parameter sind am Powerswitch sofort nach dem Download aktiv. Allerdings ist hier dann der
Powerswitch immer noch in dem Modus, dass er auf die seriellen Kommandos des PC reagieren muss. Dies
fuhrt u.U. zu internen Verzégerungen, so dass das Ansprechverhalten der Leistungsteile nicht korrekt erfolgen
kann.

Vorgehensweise (PC-Programm ist bereits installiert):
- Powerswitch abschalten
- USB-Konverter an Fahrtregler anstecken
- USB-Konverter mit dem USB-Anschluss des PC verbinden. Die beiden Leuchtdioden am USB-Konverter
miissen mehreremals kurz aufblitzen
- Powerswitch einschalten
- Am PC-Programm den Port 6ffnen und die Daten auslesen
- Einstellungen am PC-Programm andern
Daten zum Powerswitch herunterladen
Einstellungen testen ist moglich. Es kdnnen Verzdgerungen oder Fehlreaktionen bei den Motoren auftreten
! Darum unbedingt Sicherheitsabstand zu den Teilen einhalten!
- Port schlieRen
- Powerswitch ausschalten
- USB-Konverter vom PC-Anschluss und an dem Powerswitch abstecken
- Powerswitch einschalten
- Bei gedffnetem Drahtbriickenschalter ist die neue Parametrierung nun aktiv

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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Achtung !
Wahrend der Datentbertragung zwischen PC und Powerswitch ist die Software u.U. fiir den Leistungsteil
(MOSFETS) und der Interpretation der Empféangersignale nicht korrekt funktionsfahig. Ein sporadisches kurzes

Anlaufen des Motors ware moglich. Es empfiehlt sich daher, den Empfanger vom Powerswitch abzutrennen, um
eine Fehlinterpretation der Empfangerpulse zu vermeiden.

Grundsatzlich ist bei einer aktiven Parametrierung die Waffe (Motor, Schlagwerke,
Pneumatikantriebe,...) mechanisch zu verriegeln, um Personenschaden zu vermeiden!

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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Parametrierungen fiir Antriebsmotoren:

g N
[ Fahrtreglerd_4 [E=REE

IMil diesem Programmteil wird der Fahrtregler in der Yersion 4_4 mit diversen maglichen Einstellungen parametriert. Der Fahrtregler darf erst dann unter Spannung gesetzt
werden, wenn die PC-Schnittstelle iber den Zwischenadapter (USB-Konverter] bereits mit dem Fahrtregler verbunden ist. Dann Spannung an den Fahrtregler geben und die
Schnittstellenverbindung offnen (Port offnen).

Com-erbindung - - === alm Vernwendete Femsteuerung o - ; |
— & wie Spectrum " wie Futaba
[EoMs =] SucheFous | el LS L
[ +
ConolersDeolal s ‘ 8 TJ T n Pk mn Daten lesen (Upload) |
IBF-PICDATS3 - Controller in Auslieferzustand L \
08.03.2017 versetzen ‘
[bzw Controller ist im Defaultzustand | syl L 4L Daten iibertragen (Download) |
: : Anzeige/Edit W affenkanal Femate - Motorenbetrieb
Anzeige/E dit Motorparameter ‘ I | Port schliefen [Disconnect] |
Anzeige/Edit Spannungsiiberwachung | Zusatz-Empfangerkanal 4 |
Funktion Motorsteuerung e 5
. i - atusanzeige -
" PanzerSteuerung T B 100100) o Gxa2 ouso
& Kreuzkniippel-Steuerung linear OxFF 0x01 0x00 0x00 0x03
5 v Default 0x1S 0x00 OxFF OxFF 0x03
[~ Links und Rechts vertauscht v -Delau - Statusanzeige -

= o e Waffenkanal: 0x02 0x57
™ Vomwarts/Riickwarts vertauscht W W . s
[” Failsafe eines Motors wirkt auf beide Motoren f 0x00 OxFF OxFF OxFF 0x03

- Statusanzeige -

e Waffen-Zeiten: 0x02
Motorkennlinien - Motorparameter | 0xS4 0x03 OxO0A Ox14 Ox14
|MKennI|nle_Slandard.lxl _v_| & Motorhrequenz 1KHz 0x0B 0x05 0x04 Oxo? OxFF
Solk Ist: " Motorfrequenz 4KHz R CraCLARUTER IR

) ‘ q Spannungsiiberwachung:
Stotterbremse : Anzahl Pulse:  [10 0x02.0x53 Qx01.0x03 OxAB
- . | Stotterbremse: Pulsdauer [21 | 3,’:233 gigg 0’_‘4F Bt
= 2 Statusanzeige -
Empfanger- / Motorstati B e b i 0x02
Empféing.: ] /0 /0 /0 0x47 OxAC Ox7F Oxl? 0xB2
0x03 - Statusanzeige -

e e darstelion: [&ktuell aktivierte Kennlinie) Motar : 0 /0 /0 Kennlinie: 0x00 0x00

: : 00 v Aktualisieren | Abbruch

Nach dem Einlesen der Daten vom Fahrtregler wird die aktuelle Parametrierung dargestellt. Die 0.g. Ansicht
kann variieren, wenn es sich um eine altere Firmware handelt.

In in der individuellen Parametrierung gibt es einen Standard-Zustand (Default). Im Frame ,Controller — Default*
ist hier der Checkbutton gesetzt. Um persdnliche Einstellungen vornehmen zu kénnen, muss dieser
Checkbutton deaktiviert werden.

Die Bezeichnungen bzw. Funktionen sind eigentlich selbsterklarend. Die Grundfunktionalitat deshalb in
Stichworten:

Funktion Motorsteuerung:

e Panzersteuerung:
Empfangerkanal 1 wirkt auf den rechten Motor; Empfangerkanal 2 wirkt auf den linken Motor

e Kreuzknlppel-Steuerung:
Empfangerkanal 1 ist fur die Lenkung der beiden Motoren zustandig, Empfangerkanal 2 bewirkt die
Geschwindigkeitsanderung bei beiden Motoren.
Je nach hier gewahlter %-Stufe wirkt die Lenkbewegung anteilmé&Rig an das Ubermittelte Lenksignal.
(siehe u.g. Beispiel).
Kreuzknippelsteuerung in .... %:
Wird eine Lenkbewegung ohne gleichzeitige Vorwarts/Ruckwartsfahrt ausgel6st, so werden beide
Motoren gegensinnig angesteuert. Ist gleichzeitig eine Fahrbewegung wéhrend einer Lenkung aktiv, so
wird nur das kurveninnere Rad verzogert. Das kurvendulRRere Rad behdlt die Geschwindigkeit bei.
Kreuzknupppelsteuerung linear:
Hier werden Uber eine mathematische Funktion die beiden Motoren unterschiedlich angesteuert. Zum
Einstellen dienen die Parameter, die in der rechten Grafik zur Verfliigung stehen.Zum Einstellen dienen
die Parameter, die in der rechten Grafik zur Verfligung stehen.

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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In dieser Betriebsart ist es moglich, dass bei Vollgas die beiden Motoren auf 100% laufen, aber z.B. bei
einer Linkskurve das kurveninnere Rad auf 0% abgebremst wird, das kurvendussere Rad aber nicht
weiterhin mit 100%, sondern nur mit 75% lauft. Damit ist die Kurve ,weicher* zu fahren, der Bot wird
beherrschbarer und schléagt u.U. keine Haken mehr bei leichten Lenkbewegungen.

Beim Lenken das kurvenauf3ere Rad mit beschleunigen:

Um bei den Lenkbewegungen wahrend der Fahrt schlagartige Richtungswechsel zu vermeiden, wird
normalerweise nur das kurveninnere Rad verzdgert. Bei langsam fahrenden Bots kann es nitzlich sein,
hier das kurvenauRere Rad zuséatzlich mit zu beschleunigen. Die Lenkbewegung werden dadurch
schneller durchgefihrt. Die Funktion, wenn der Bot im Stand gelenkt wird, hat dadurch keinen Einfluss.
Links und Rechts vertauschen:

Sollte ein Sender/Empfanger verwendet worden sein, der die Lenkbewegungen invers bertragt, so
kann durch setzen von dieser Funktion der Fehler behoben werden. Im Fahrtregler werden die
Richtungen getauscht. Dies wirkt auch bei einer eingestellten Panzersteuerung. Hier werden dann
effektiv die beiden Motoren getauscht.

Vorwarts-/Ruckwarts vertauscht:

Sollte ein Sender/Empfanger verwendet worden sein, der die Fahrbewegungen invers Ubertragt, so
kann durch setzen von dieser Funktion der Fehler behoben werden. Im Fahrtregler werden die
Fahrtrichtungen getauscht. Dies wirkt auch bei einer eingestellten Panzersteuerung.

Failsafe eines Motors wirkt auf beide Motoren:

Manche Empféanger setzen bei Funkausfall ein eigenes Failsafe-Signal. Die ist vorwiegend auf dem
Empfangerkanal der Fall, der bei Modellflugzeugen fur das Gas zustandig ist. Dabei entspricht die
.Kleineste Gasstellung® einem nach unten gezogenem Kreuzknippel. Bei Schaukampfrobotern fatal.
Darum mussen bei diesem aktivierten Feature alle beide Fahrkanale vom Empféanger ein Signal haben.
Fehlt eines dieser Empfangersignale werden beide Motoren gleichzeitig in den Fail-Safe aktiviert.
Empfangskanal 3 ist Lenkung bei Rickwartsfahrt:

Dieser Punkt wird dann aktiviert, wenn der Schaukampfroboter keine eigene Waffe verfugt, aber durch
ein Gyroskop in der Fahrtrichtung stabilisiert werden soll.

Der Empfangerausgang fir die Lenkung wird dabei gleichzeitig an den Eingang des Gyroskops und
diesen Fahrtreglereingang 3 gelegt. Der Ausgang des Gyroskops liegt am Fahrtreglereingang 1, also
dem normalen Lenk-Eingang. In Vorwarts-Fahrtrichtung wird der Lenkeinschlag Uber das Gyroskop
eingelesen. Nachdem bei Rickwartsfahrt das Gyroskop unbrauchbare Lenkeinschlage liefert, wird bei
Ruckwartsfahrt das Lenksignal Uber den Eingangskanal 3 eingelesen.

Mit Aktivierung von diesem Punkt ist ein Gebrauch des Waffenausgangs nicht mehr maglich.

Verwendete Fernsteuerung:

Wie Spectrum / Wie Futaba:

Diese beiden bei Rototeers eingesetzten Fernsteuerungstypen unterscheiden sich dadurch, dass die
Anderung der Pulsweite genau invers verlauft. Im normalen Betrieb mit Panzersteuerung fallt das nicht
auf, denn hier werden einfach die Motoranschlisse vertauscht, so dass die Fahrtrichtung des Motors
wieder stimmt.

Anders, wenn eine Kreuzmischersteuerung eingestellt wird. Hier wiirde das Vertauschen der
Motoranschlisse nur einen positiven Effekt bei den Geradeausfahrten und beim Drehen auf der Stelle
bewirken. Sobald aber eine kombinierte Steuerung erfolgt (Kreuzmischerfunktion) stimmt die
Lenkrichtung nicht.

Anhand von Ausmessen mit dem Oszilloskop am Empfangerausgang oder einfachen Fahrversuchen
muss bei anderen Sender-/Empféangertypen die richtige Einstellung herausgefunden werden.

Motorparameter:

Motorfrequenz 1kHz/4kHz:

Damit wird die Periodendauer des Pulsweitenmodulators eingestellt. Je nach gewdahlter Frequenz wird
der Motor mit 1kHz oder 4kHz beaufschlagt. In der Praxis hat sich die Ansteuerung mit 1kHz bewahrt.
Stotterbremse Anzahl Pulse:

Beim Stoppen des Motors wird die Motorwicklung zunachst stromlos gesetzt und dann gepulst
kurzgeschlossen. => Stotterbremse. Mit diesem Parameter wird eingestellt, wie oft ein Kurzschlusspuls
ausgeldst wird, bevor der Motor endgiltig kurzgeschlossen wird. Bei einem Richtungswechsel muss der
Motor erst zum Stillstand gekommen sein, bevor die inverse Fahrtrichtung aktiviert werden darf.
Stotterbremse Pulsdauer:

Je nach Motortyp und bewegter Radmasse kénnen die Bremspulse kirzer oder langer variiert werden.

ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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Hier wird eingestellt, wie lange ein Puls der 0.g. Anzahl von Bremspulsen ist. Ein zu langer Bremspuls
bzw. zu viele Bremspulse bewirken ein verzégertes Ansprechen des Motors bei Richtungswechsel. Ein
zu kurzer Bremspuls oder zu wenig Bremspulse bewirken beim Richtungswechsel einen zu hohen
Strom, der zum vorzeitigen Verschlei3 des Motors (Motorkohlen) fiihren kann.

Empfénger-/Motorstati:
In diesem Fenster kann eine Kontrolle erfolgen, ob ein Empfangerkanal korrekt angeschlossen wurde und wie
die Umsetzung der Empfangersignale auf die Motoren erfolgt. Bei jedem Anklicken des Buttons ,Aktualisieren®
werden vom Fahrtregler die aktuellen Daten angefordert und dargestellt.
e Empféanger:
Hier werden die empfangenen Pulsdauer-Daten der drei Empfangerkanéle dargestellt.
e Motor links/rechts:
Hier erfolgt die Anzeige von der Drehrichtung und der Fahrgeschwindigkeit der beiden Antriebsmotoren.
Die Anzeigewerte entsprechen Prozent
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Verandern der Motorkennlinie:

g B
[ Fahrireglerd 4 [E=REE

IMil diesem Programmteil wird der Fahrtregler in der Yersion 4_4 mit diversen maglichen Einstellungen parametriert. Der Fahrtregler darf erst dann unter Spannung gesetzt
werden, wenn die PC-Schnittstelle Uber den Zwischenadapter (USB-Konverter) bereits mit dem Fahrtregler verbunden ist. Dann Spannung an den Fahrtregler geben und die
Schnittstellenverbindung offnen (Port cffnen).

Com¥erbindung - N N = Yerwendete Femsteuerung Port & - o |
! —— & wie Spectum " wie Futaba
__Suche Ports | RS ;
Controller - Default ] 5 Tﬂv L Daten lesen (Upload) |
IBF-FICDATS3 Controller in Auslieferzustand [1 Il L[ I
08.03.2017 versetzen
[bzw Controller ist im Defaultzustand | sif/ L L Daten iibertragen (Download) |
: : Anzeige/Edit W affenkanal FRemate - Matorenbetrieb
Anzeige/Edit Motorparameter I | | Port schlieBen [Disconnect) |
Anzeige/Edit Spannungsiiberwachung | Zusatz-Empfangerkanal 4 |
Funktion Motorsteuerung Sean :
. AN - atusanzeige -
" Panzer-Steuerung 0 £175 100/100 Motoren: Ong 0x50
& Kreuzknippel-Steuerung linear OxFF 0x01 0x00 0x00 OxO0A
. W Default 0x1S5S 0x00 OxFF OxFF 0x03
[ Links und Rechts vertauscht v Detau - Statusanzeige -

= e 5 Waffenkanal: 0x02 0x57
7 Vorwarts/Riickwarts vertauscht ,_--EEI [_EIZI gl 0300 0403 000 0300 0%D0
[~ Failsafe eines Motors wirkt auf beide Motoren h 0x00 OxFF OxFF OxFF 0x03

- Statusanzeige -

e Waffen-Zeiten: 0x02
Motorkennlinien - Motorparameter | OxS54 0x03 Ox0A Ox14 Oxld
[MKenniinie_Standard.tst | & Motorfrequenz TKHz 0x0B 0x05 0x04 0x07 OxFF
Soll: Ist: " Motorfrequenz 4KHz 000 CpedtarusEREEIu S

) ) q Spannungsiiberwachung:
Stotterbremse : Anzahl Pulse:  [10 Dx12.0x53 Qx01:/0x03 0xAD
- o Stotterbremse: Pulsdauer 121 3)’:33 g:gg 0’_“” AT
= X Statusanzeige -
Empfanger- / Motorstati R T e 0x02
Empféng: 0 /0 /0 /0 0x47 OxAC Ox7F Oxl? 0xB2
0x03 - Statusanzeige -

i T arsteliom: [aktuell aktivierte Kennlinie) Motor : 0 /0 /0 Kennlinie: 0x00 0x00

: : 0.0 v Aktualisieren | Abbruch

Im unteren Teil des Bedienmendis sind zwei Grafikflachen dargestellt. In der linken Grafikflache kann eine neue
Kennlinie ausgewahlt und dargestellt werden. Im rechten Grafikfenster ist die aktuell im Bot aktivierte Kennlinie
gezeichnet.

Ist ein Schaukampfroboter zu schnell, so kann z.B. Uber eine andere Kennlinie auf eine kleinere
Maximalgeschwindigkeit verandert werden, ohne dass die Auflésung am Kreuzknlppel des Senders darunter
leidet.

Mehrere Kennlinien sind im Installationsfile des PC-Programms ,IBF-GRA-Tools* enthalten. Im installierten
Programmverzeichnis fir das PC-Programm muss sich das Unterverzeichnis ,Motorkennlinien“ angelegt
werden. Hier sind alle Kennlinien einzukopieren, damit sie anschlieBend vom PC-Programm gefunden und in
der Auswahlliste bei den Motorkennlinien dargestellt werden.

Nach der Auswabhl in der Menlzeile wird durch den Button ,Kennlinie lesen/darstellen“ diese gewahlte Kennlinie
im Grafikfenster dargestellt. Damit ist ein Vergleich mit der aktuellen Motorcharakteristik moglich.

Zum Ubertragen einer Kennlinie in den Fahrtregler muss nach der Auswahl der Checkbutton zwischen den
beiden Grafikfenstern gesetzt werden. Bei der nachsten Dateniibertragung (,Daten Gibertragen (Download)®)
wird dann neben allen Parametern zusétzlich diese Kennlinie Gbertragen.

Manuelle Erstellung einer eigenen Kennlinie:
Eine Motorkennlinie wird in einem Textfile hinterlegt. Jede Zeile enthalt einen Dezimalwert, der zwischen 0 und
255 liegen muss.
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Zeilenweise (gestartet wird mit Zeile 1 nach der Kommentarzeile) stellt jeder Wert den einzustellenden Wert des
Pulsweitenmodulators in aufsteigender Reihenfolge dar.

Der zeitliche Abstand zwischen jedem Punkt bzw. jeder Zeile betragt 0.0157 Millisekunden.

Mit der im File enthaltenen Kennlinie muss ein Quadrant der vom Sender empfangenen Werte erfasst werden.
Die empfangenen Werte von entweder 1.5ms bis 2ms in aufsteigender Richtung oder von 1.5ms bis 1.0ms in
absteigender Richtung mussen also im Raster von 0.0157ms zeilenweise aneinandergereiht werden.

Manche Sender Uberstreichen nicht den Bereich von 1.0ms bis 2.0ms, sondern nur von 1.2ms bis 1.8ms. Es ist
daher empfehlenswert, den Vollgas-Bereich des Fahrtreglers (Wert = 255) bereits bei der fuinfundzwanzigsten
Zeile erreicht zu haben. In Summe miissen 41 Zeilen mit Werten vorhanden sein. Die restlichen Werte von Zeile
25 bis 41 werden sinnvollerweise mit ,Vollgas® aufgefilllt, also 255.
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Parametrierung fiir Waffenmotor:

B4 Fahrireglerd 4 E=NREN X

IMit diezem Programmteil wird der Fahtregler in der Yersion 4_4 mit diversen moglichen Einstellungen parametriert, Der Fahrtregler darf erst dann unter Spannung gesetzt
werden, wenn die PC-Schnittstelle liber den Zwizchenadapter (USB-K onverter) bereitz mit dem Fahrtregler verbunden ist. Dann Spannung an den Fahrregler geben und die
Schnittstellerverbindung offnen [Port Sffnen).

Com-*Yerbindung =
— S

= r ‘

COM3 . e
4

Cantroller - Default— . r'—L'I Ot Daten lesen [Upload] ‘

IBF-FICDATSS — Contraller in Auslieferzustand ! | | i

0122017 verselzen l . |
[bzw Contraller ist i Defaultzustand ] Eir ] | _-+| L Daten iibertragen (D ownload) ‘
Anzeige/Edit Matarparameter | Arnzeige/Edit \waffenkanal H-Bricke | Remate - Matorenbetrieb
Part zchliefen [Dizconnect) ‘
Anzeige Edit Spannungsuibenywachung | AnzeigeEdit W affenkanal Schalter | Zuzatz-Empfangerkanal 4 |
Funktion Eingang 3 / Konfiguration W affenk anal H-Briicke - Statusanzeige -

.. . . .. e .. Download Motoren: 0x02
Empfangereingang 3 wirkt auf Out1 [Schaltbare H-Briicke oder Endstufen parallelgeschaltet fur hohere Strame] 0x50 OxFF 0x00 0x00 0x00
? ¥ Standardbetrieh [geschaltete H-Briicke mit Softstart, Statterbremse und Leistungslimit} LIRS, (NS (el DxFI:.“ iy

0x03 - Statusanzeige -

? " Zeitbearenzt [geschaltete H-Briicke mit Softstart und Stotterbremse] : Zeitlirit [je 125ms] (1-120 moglichl 120

Download Waffenkanal:
0x02 0x57 0x05 Ox1F 0Oxls

? " Stufenlozer Motorantieb der H-Briicke [Fahrtreglerirkung] Ox00 0x00 Ox0Z OxFF Ox05
. .. A .. Ox0R O0x03 -
? " lfach-Schalter [keine H-Briicke; Endstufen parallelgeschaltet fur hihere Shiome) Statussnzeige -
7 Zeitbegrenzter 1fach-Schalter (keine H-Briicke; Endstufen parallelgeschaltet fiir hohere Stridme) Zeitimit [ie 125ms]: [120 Download Waffenzeiten:
Ox02 0Ox54 0x78 0x00 0Oxcd
[~ Verzogerungszeit 2wischen Abschalten und Bremse/Blockade [je 125ms] [1 - 25 maglich]: 10 0x05 Ox&4 Oxld4 Ox&4 0x32
[ Riickwarts-Fahrtrichtung unterbinden g:g:uzzizei;e B
Download Spannungsueberwa
- . chung: 0x0Z 0x53 0x00
Softstart : Anlaufzeit [in 100ms; 0 = keine Softstart] | Stotterbremse: Anzahl Pulse |39 T G (oD (oD (e
Leiztungsfimit: 100 % Stotterbremse: Pulsdauer: 2 O0xFF OxFF OxFF 0x02

Erfolgreicher Versand der
Daten !

&bbruch
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"By Fahrireglerd 4 ol 0

IMit diegem Programmteil wird der Fahrtregler in der Yerzion 4_4 mit diverzen moglichen Einstellungen parametriert, Der Fahrtregler darf erst dann unter Spannung gesetzt
werden, wenn die PC-Schnittstells Uber den Zwischenadapter [|JSB-Konwerter] bersitz mit dem Fahitregler werbunden ist. Dann Spannung an den Fahrtregler geben und die
Schnittstellenwverbindung cffnen [Port offnen).

Com-Verbindung - el alﬁ ‘
[zttt ol ~
COM3 I AN .
Contraller - Default L N Daten lesen [Upload] ‘
IBF-PICDATS3 Cortroller in Auslisferzustand r[ 1 L | 1
wersetzen aie
.20 [bzw Cortraller ist im Defaultzustand | Fie l| | _-||r| L Daten iibertragen [Download] ‘
Anzeige/Edit Motorparameter | Anzeige/Edit W aftenkanal H-Bricke | Remate - Matorenbetrieh |
Part zchliefen [Disconnect) ‘
Anzeige/Edit Spannungzlibenvachung | Anzeige/Edit W altenkanal Schalter | Zuzatz-Empfangerkanal 4 |
Funktion Eingang 3 / Konfiguration W alfenkanal / Einzelne Auslasung [Single-Funktion) - Statusanzeige -
Enpfangereingang 3 wirkt auf die beiden Einzeikanale A1 + A2 [ z.B.fur Hammer, Spinner, YWentile, Kompressarmatoren, ... Download Motoren: 0x02

0x50 OxFF 0x00 0x00 0x00

[ Woreinstellung: Statt der wareingestelten Zeiteinbeit von je 50ms: je 10ms Taktzeit anwenden
0x0& 0x15 OxFF OxFF OxFF

7 (v Zfach-Schalter [Auzgang 1 und 2 einzeln jewsils zeitbegrenzt]; [ie S0ms; O=keine Begrenzung]: 0 ¢ o 0x03 - Statusanzeige -
Download Waffenkanal:
7 2fach-Schalter [Uber Togglefunktion von Eingang 3 => beide Auzgange gleichzeitig Uber Toagle kantinuierlich aktivierbar) 0x02 0x57 0x05 0xlF 0xlS
T 2fach-Schalter (A1 direkt ausldzbar; nur 42 Liber Togglefunktion von Eingang 3) 0x00 0x00 0Ox0A OxFF 0x05
7?7 Atach-Schalter, nur Ausgang 1 mit zweifacher Ausldsemoglichkeit; jeweils zeitbearenzt [je S0ms: 0 = keine Begrenzungl 0x0R 0x03 -
Zeitdauer Ausgang 1 bei fuslisung 11 [5 Zeitdauer Ausgang 1 bei Ausldsung 22 [1pp Statusanzeige -
7 ~ Z2fach-Folgeschalter; zweiter Ausgang zeitbegrenzt [nach Ausschalten van Auzgang 1 st Ausgang 2 ,f Download Waffenzeiten:

zeithegrenzt ausl: 0x02 0x54 0x78 0x00 Ox64

2fach-Folgeschalter [nach zeitbegrenztem Ausschalten von Ausgang 1 erfolgt eine Pause, dann lost Auzgang 2 Celeid) (B (mid) () (e

(- = 1 = -
zeitbegrenzt aus| [je B0ms]: 223: pacd )
Zeitdauer Ausgang 1: Pause zwischen A1 und A2: Zeitdauer Ausgang 2: SEASEEIREE =
100 50 5 Download Spannungsueberwa
T Unterzcheidung korze und lange Auzlazung fur zeitbegrenztes Einschalten oder D auerauslozung wan chung: 0x02 0x53 0x00
Ausgang Al [Zeitdauer bei kurzer Ausldsung [je S0ms]: 0xFF 0xFF 0xFF 0xFF 0xFF
Zeitdaver fiir Unterscheidung kurze / lange Auslosung: |5 Zeitdauer Ausgang 1 fur kurze Ausldsung: 10 OxFF OxFF OxFF 0x03

Erfolgreicher Versand der
Daten !

T 2fach-Schalter A1 und 42, Togalefunktion flir Dauerbetrieb A2 [mit Stopp durch Endlagenschalter). Uberbriickung von
auzgelostem Endlagenschalter und gleichzeitige Auslosung von AT

™ 1-fach-Schalter &1 mit zweifacher Auzlozemoglichkeit. [Zeitbegrenzt mit Einstellung uber Eingang 4 oder dauerhaft.) | s

Uber den Button ,Anzeige/Edit Waffenkanal“ werden die verfiigbaren Parameter fir die schaltbare H-Briicke
des Waffenmotors angezeigt.

Der Waffenmotor besitzt einen Softstart. Das heil3t, beim Auslésen durch eine Schaltfunktion des Senders wird
der Motor nicht sofort mit vollem Stromfluss beaufschlagt, sondern es erfolgen erst ein paar ,Strompulse®, bevor
eine dauerhafte Stromversorgung stattfindet.

Ebenso wird beim Abschalten des Waffenmotors nicht ein sofortiger Kurzschluss an den Motorwicklungen
ausgelost (ware schneller Stillstand des Motors), sondern er wird durch eine Stotterbremse motorschonend zum
schnellstmoglichen Stillstand gebracht.

e Betriebsmode ,Standardbetrieb® oder ,Zeitbegrenzt®:
Bei ,Zeitbegrenzt® wird der Waffenmotor selbststandig abgeschaltet, auch wenn am Sender immer noch
eine aktivierung Ubertragen wird.
Anwendung: Sicherung bei einem Schlagantrieb. Wenn z.B. der Endlagenschalter ausfallen sollte oder
das Getriebe blockiert, dann wird der Motor abgeschaltet und vor Schaden bewahrt. Gerade bei
blockierenden Getrieben wird damit ein unzuléassiger hoher Stromfluss tUber langere Zeit verhindert.

e Rickwarts-Fahrtrichtung unterbinden:
Bei den meisten Fernsteuerungen bewirkt das Ein-Ausschalten eines Kanals tiber eine Schalter nicht
den Wechsel zwischen der Neutralstellung (1.5ms) und einer aktiven Position (1.0ms bzw. 2.0ms)
sondern nur den Wechsel zwischen 1.0ms und 2.0ms. Ein Spinnermotor, der an dem Waffenkanal
betrieben wiirde, kénnte also nie abgeschaltet werden. In diesem Fall ist dieser Checkbutton fiir
~Ruckwarts-Fahrtrichtung unterbinden® zu aktivieren. Ein eintreffender Empfangerimpuls von 1.0ms wird
automatisch zu 1.5ms korrigiert. Damit wird der Waffenmotor abgeschaltet.

e Stotterbremse Anzahl Pulse:
Beim Stoppen des Motors wird die Motorwicklung zunéchst stromlos gesetzt und dann gepulst
kurzgeschlossen. => Stotterbremse. Mit diesem Parameter wird eingestellt, wie oft ein Kurzschlusspuls
ausgeldst wird, bevor der Motor endgiiltig kurzgeschlossen wird. Bei einem Richtungswechsel muss der
Motor erst zum Stillstand gekommen sein, bevor die inverse Fahrtrichtung aktiviert werden darf.
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e Stotterbremse Pulsdauer:

Je nach Motortyp und bewegter Masse (z.B. Spinner-Schwungmasse) kénnen die Bremspulse kirzer
oder langer variiert werden. Hier wird eingestellt, wie lange ein Puls der 0.g. Anzahl von Bremspulsen
ist. Ein zu langer Bremspuls bzw. zu viele Bremspulse bewirken ein verzégertes Ansprechen des
Motors bei Richtungswechsel. Ein zu kurzer Bremspuls oder zu wenig Bremspulse bewirken beim
Richtungswechsel einen zu hohen Strom, der zum vorzeitigen Verschleil3 des Motors (Motorkohlen)

fihren kann.
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Einstellmoglichkeiten der zwei Ausgangskanéle

Auf drei verschiedenen Parameterfenstern kdnnen die zwei Ausgangskanale entsprechend konfiguriert werden.

Die Hauptunterscheidung ist dabei der Anwendungszweck. Entweder als

- H-Briicke, so dass ein Motor in zwei verschiedenen Bewegungsrichtung angesteuert werden kann

- Parallelgeschaltete H-Briicke, wobei hier nur noch eine Bewegungsrichtung maglich ist, dabei aber doppelter
Strom maoglich ist.

- Als zwei einzeln schaltbare Ausgénge , z.B. fur Relais, Ventile, etc.

v Standardbetmed [oeschatete H-Briicke mit Softstart, Stottertbremse und Leistungslimit] Wo)

Je nach Betatigungsrichtung des Kreizknlppels oder des Schalters eines Waffenkanals am Sender wird der
Motor wechselweise in den zwei Richtungen drehen.

Mit den Anschlissen fir zwei Endlagenschalter kann dabei jeweils eine Drehrichtung durch das Betétigen eines
Endlagenschalters sofort gestoppt werden. Damit ist eine Wegbegrenzung maglich.

Der Motor wird dabei geschaltet, also unabhangig vom Kreuzknippelausschlag, angesteuert.
Anwendung: Schlagwaffen (Hammer, Axte,,...) oder elektrische Lifter . Mit Auslésung der Endlagenschalter.

Parametrierbare Funktionen:

e Softstart: Beim Einschalten einer Motordrehrichtung wird fir eine bestimmte Zeit der Motor nur gepulst
angesteuert.

e Leistungslimit: Obwohl der Motor ,geschaltet* angesteuert wird, kann Leistung bzw. Héchstdrehzahl
durch Pulsansteuerung begrenzt werden.

e Stotterbremse: Beim Anhalten oder Richtungswechsel wird der Motor gepulst kurzgeschlossen, damit
er bremst. Die Anzahl der Bremspulse und die Lange eines Pulses kann eingestellt werden. Gréere
Motoren sollten kiirzere Pulse, dafir mehr davon, bekommen.

Anschluss:

Funktion:

Knippelbewegung nach oben: Knippelbewegung nach unten:
Motor startet mit Softstart und Motor stoppt vorherige Drehbewegung durch
schaltet auf maximal festgelegte Stotterbremse und startet die Gegenrichtung
Leistung durch Softtstart.
ING.-BURO R.FINK / Entwicklung von Hard- und Software93170
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(" Zetbeqrenzt (geschaltete H-Bricke mit Softstart und Stotterbremse] ; £etlimit {12 125ms] (1-120 moglch); ]5_ W)

Je nach Betéatigungsrichtung des Kreizknlppels oder des Schalters eines Waffenkanals wird der Motor
wechselweise in den zwei Richtungen drehen. Dabei wirkt die Zeitbegrenzung ab dem Auslésen der
Drehrichtung des Motors.

Ein erneutes Auslosen des Motors ist nur moglich, wenn zuvor die Neutralstellung oder Gegenrichtung aktiviert
wurde.

Der Motor wird dabei geschaltet, also unabhangig vom Kreuzkniippelausschlag, angesteuert.

Anwendung:

Schlagwaffen (Hammer, Axte,,...) oder elektrische Lifter . Ohne/mit Endlagenschalter.

Bei Schlagwaffen mit Endlagenschalter kann die Zeitbegrenzung auch zur Absicherung dienen, falls der
Waffenarm blockiert und eine Uberlastung durch einen zu langen Betrieb des Motors verhindert werden soll.

Parametrierbare Funktionen:
e Softstart: Beim Einschalten wird fur eine bestimmte Zeit der Motor nur gepulst angesteuert.
e Leistungslimit: Obwohl der Motor ,geschaltet* angesteuert wird, kann Leistung bzw. Héchstdrehzahl
durch Pulsansteuerung begrenzt werden.
e Stotterbremse: Beim Anhalten oder Richtungswechsel wird der Motor gepulst kurzgeschlossen,

Anschluss:

Funktion:

Auslésung durch Betéatigung des
Kreuznkippels. Nach Ablauf der
festgelegten Zeit stoppt der
Motor.

Fir erneute Auslésung muss der
Kreuzknuppel zuvor in

Fur erneute
Auslésung muss der
Kreuzknuppel zuvor
in Neutralstellung
bewegt werden.

Auslésung durch
Betatigung des
Kreuznkuppels.
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(" Shufenloser Motorantneb der H-Bricke (FahrreglerWirkung] W2)

Je nach Betéatigungsrichtung und Auslenkung des Kreizknuippels wird der Motor wechselweise in den zwei
Richtungen geschwindigkeitsabh&ngig drehen.

Der Motor wird dabei stufenlos anhand des Kreuzknippelausschlags angesteuert.

Anwendung:
Rotierende Waffen, z.B. Spinner . Dabei sind zwei Bewegungsrichtungen (vorwarts/riickwarts)maéglich

Parametrierbare Funktionen:
e Leistungslimit; Damit wird indirekt die Auslenkung des Kreuzkniippels begrenzt.
e Stotterbremse: Beim Anhalten oder Richtungswechsel wird der Motor gepulst kurzgeschlossen,

Anschluss:

Funktion:

Stufenlose Btatigung des
Kreuznkuppels fuhrt zu
unterschiedichen
Geschwindigkeiten in beiden
Drehrichtungen
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(" Stuferloser Motorantneb 1fach-Ausoang (keine H-Bricke; Endstufen parallelogschaltet fur hohere Shome) W3)

Je nach Betéatigungsrichtung und Auslenkung des Kreizkntppels wird der Motor in nur einer Richtungen
geschwindigkeitsabhangig drehen.

Der Motor wird dabei stufenlos anhand des Kreuzknippelausschlags angesteuert.

Anwendung:
Rotierende Waffen, z.B. Spinner . Dabei ist nur eine Drehrichtung méglich, aber dafir der theroretisch doppelte
Strom verflgbar.

Parametrierbare Funktionen:
e Leistungslimit: Damit wird indirekt die Auslenkung des Kreuzknippels begrenzt.
e Stotterbremse: Beim Anhalten oder Richtungswechsel wird der Motor gepulst kurzgeschlossen,

Anschluss: Die beiden inneren Klemmenanschliisse

(Ausgange der MOSFET-Halbbriicken)
werden jeweils zu einem Anschluss des
Motors gelegt und dort parallelgeschaltet.

Auch die beiden Masseanschliisse werden
mit zwei getrennten Leitungen zum
Motoranschluss geledgt und dort
parallellegeschaltet.

Funktion:

unterschiedichen
Geschwindigkeiten in einer
Drehrichtungen

—]
Stufenlose Btatigung des
> m Kreuznkuppels fihrt zu

—

Kniippelbewegung nach oben: Knlppelbewegung in
Motor startet mit Softstart und Neutralstellung oder nach unten:
schaltet auf maximale Leistung. Motor lauft langsam aus.
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(" VachSchalter [keine H-Briicke; Endstufen paralelgeschabet fur hiohere Shome) Wa)

Es gibt nur eine wirksame Betatigungsrichtung des Kreizknlippels und nur eine Drehrichtung eines Motors.

Der Motor wird dabei geschaltet, also unabhéangig vom Kreuzknippelausschlag, angesteuert. Es gibt keine
Bremsfunktion. In Neutralstellung des Kreuzknippels lauft der Motor leer aus.
Ein eingestelltes Leistungslimit ist wirklungslos, der Motor wird immer auf volle Leistung geschaltet

Anwendung: Rotierende Waffen (Spinner) oder Kompressoren mit hohem Strombedarf, bei denen nur eine
Drehrichtung oder Polung notwendig ist.

Parametrierbare Funktionen:
e Softstart: Beim Einschalten einer Motordrehrichtung wird fir eine bestimmte Zeit der Motor nur gepulst
angesteuert.

Anschluss: Die beiden inneren Klemmenanschliisse

(Ausgange der MOSFET-Halbbricken)
werden jeweils zu einem Anschluss des
Motors gelegt und dort parallelgeschaltet.

Auch die beiden Masseanschliisse werden
mit zwei getrennten Leitungen zum
Motoranschluss geledgt und dort
parallellegeschaltet.

Funktion:

KnlUppelbewegung in
Neutralstellung oder nach unten:
Motor lauft langsam aus.

Kniippelbewegung nach oben:
Motor startet mit Softstart und
schaltet auf maximale Leistung.
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(" Zeitbegrenzter ﬁan::h-Sc:halter [keing H-Elr'u'c;ke; Enéstufen parallelgeschaliet f'u'r.hi:ihera Strame) Zeitimit [j2 125ms]; |E]_ W)

Es gibt nur eine wirksame Betatigungsrichtung des Kreizknlppels und nur eine Drehrichtung eines Motors.

Der Motor wird dabei geschaltet, also unabhéngig vom Kreuzkniippelausschlag, angesteuert. Es gibt keine
Bremsfunktion. In Neutralstellung des Kreuzkniuppels lauft der Motor leer aus.

Ein eingestelltes Leistungslimit ist wirklungslos, der Motor wird immer auf volle Leistung geschaltet.

Nach Ablauf der eingestellten Zeit wird der Motor abgeschaltet und lauft langsam aus.

Anwendung: Kompressoren mit hohem Strombedarf, bei denen eine Laufrichtung geniigt
Parametrierbare Funktionen:

e Softstart: Beim Einschalten einer Motordrehrichtung wird fir eine bestimmte Zeit der Motor nur gepulst
angesteuert.

Anschluss: Die beiden inneren Klemmenanschliisse

(Ausgange der MOSFET-Halbbriicken)
werden jeweils zu einem Anschluss des
Motors gelegt und dort parallelgeschaltet.

Auch die beiden Masseanschliisse werden
mit zwei getrennten Leitungen zum
Motoranschluss geledgt und dort
parallellegeschaltet.

Funktion:

_x
Zeitbegrenzung —»
L,

Knippelbewegung nach oben: Nach Ablauf der Fir eine erneute Auslésung

Motor startet mit Softstart und parametrierten Zeit lauft muss der Kreuzknippel

schaltet auf maximale Leistung. der Motor langsam aus. zunéchst in Neutralstellung
geleat werden.
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(" fach-Schalter [Ausgang 1 und 2 einzeln jeweils zeitbegrenzt): [i2 B0ms; O=keine Begrenzung; We)

Mit dem KreuzkniUppel bzw. einem Empfangerkanal (Eingang 3) wird wahlweise einer der beiden Ausgange

eingeschaltet.
Dabei ist zusatzlich pro Ausgang eine individuelle Zeitdauer einstellbar, bis der Ausgang automatisch

abschaltet.
Um keine automatische Zeitabschaltung zu haben, muss bei der vorgegebenen Zeit fur den jeweiligen Ausgang

,0 eingetragen werden.

Anwendung: Schalten von zwei verschiedenen Ventilen , z.B. fiir Flip-Up-Systeme. => Hauptventil an Ausgang
1 fiir einen kurzen Druckluftpuls. Rickstellventil an Ausgang 2 mit einem etwas langerem Puls, um den Zylinder
wieder sicher in die Startstellung zu bewegen.

Parametrierbare Funktionen:
e Zwei getrennte Zeitabschaltungen im Bereich von 1 bis 120 mit je ca. 100ms Auflésung.

Anschluss: $X X

Funktion:

A2

ek

Knuppelbewegung nach oben: Nach Ablauf der Loslassen des Kniippels Lo§lassen des
Ausgang Al schaltet ein. parametrierten und Kniuppelbewegung Knippels
Zeitbegrenzung lauft. Zeit schaltet Al nach unten: Ausgang A2 Ausgang A2
aus. schaltet ein. schaltetaus.
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(" 2ach-Schaker [uber Tagglefunktion von Engang T =» beide Ausgange gleichzetin uber Togale konfinuierich aktvierbar) W)

Mit dem Kreuzknuppel bzw. einem Empfangerkanal (Eingang 3) konnen beide Ausgange Al und A2
kontinuierlich eingeschaltet werden. Dabei bewirkt jede Bewegung des Kreunknippels ein wechselweises ein-

oder ausschalten des Kanals.

Anwendung: Schalten von unterschiedlichen Effektsystemen, die zwar getrennt schaltbar, aber auch gleichzeitig
dauerhaft ohne weitere Knuippelbetatigung eingeschaltet sein mussen.

@ ®

Parametrierbare Funktionen: Keine

Anschluss:

Funktion:

A1 Al Al Al

X X

A2 A A A A .-V

2 ¥e|T¥|

Kntippelbewegung nach oben: Loslassen Kniippelbewegung Kreuzkniippel loslassen
Ausgang A1 schaltet ein. Kreuzknppel: nach unten: und erneut nach unten:
Ausgang A2 bleibt aus. Al bleibt A2 schaltet ein. A2 schaltet aus.
eingeschaltet A1l bleibt ein. A1 bleibt weiterhin ein.
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(" ZachSehaker [A1 diekt aushosbar; nur 82 uber Togalefunktion van Eingang 1| ws)

Mit dem Kreuzknuppel bzw. einem Empfangerkanal (Eingang 3) kann Ausgang A2 uber Togglefunktion
dauerhaft ein- oder ausgeschaltet werden. Ausgang Al kann dabei durch Betatigen des Kreuzknlppels
bedarfsweise ausgeldst werden.

Anwendung:
- Pneumatik-Flip-Up mit elektrischem Kompressor und einem Ventil zur Auslésung des Flip-Up-Systems.
- Lichteffekt mit bedarfsweiser Zuschaltung eines akustisches Signals

Parametrierbare Funktionen: Keine

Anschluss:

Funktion:

Al Al Al Al Al

r ¥ t 11
AR A gt
O

Knuppelbewegung nach unten: Loslassen Kurze Knuppelbewegung Knuppelbewegung nach
Ausgang A2 schaltet ein. Kreuzknippel: || nach oben und unten: unten:
Ausgang A1l bleibt aus. A2 bleibt A1l schaltet ein und wieder || A2 schaltet ab.
eingeschaltet aus. A2 bleibt ein.
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(" 1fach-Schaler, nurdusgang T mit 2weifacher Adusiozemaglichkelt; jewels zetbegrenzt [j@ S0me; 0 = keine Begrenzung]: Wo)

Mit dem Kreuzknuppel bzw. einem Empfangerkanal (Eingang 1) kann Ausgang Al mit zwei unterschiedlichen
Zeitbegrenzungen oder dauerhaft fir die Lange der Auslésung aktiviert werden.

Anwendung:

- Pneumatik-/Hochdruck-Flip-Up mit einem Ventil zur Auslésung des Flip-Up-Systems mit zwei verschiedenen
Ausldsezeiten.

Alternativ: Eine Kreuzknuppelauslésung ist fiir eine kurze Auslésung, um gegeniber der dauerhaften Auslésung
CO2 zu sparen. Die zweite Kreuzkniippelausldsung ist fir die Dauer der Betétigun eingestellt. Damit ist eine
indviduelle bzw. langer Auslésung mdglich.

Parametrierbare Funktionen:
- Zeitdauer fur Auslésung bei oberer Kreuzknippelbetatigung (bzw. fur die Lange der Betatigung)
- Zeitdauer fur Auslosung bei unterer Kreuzknippelbetatigung (bzw. fur die Lange der Betatigung)

Anschluss:

Funktion:
(Parametriert: Obere Betatigung zeitbegrenzt, untere Betatigung dauerhaft)

Al Al Al

\Atl XT

Knippelbewegung nach oben: Nach Ablauf der parametrierten Fir die Dauer der
Ausgang A1l schaltet ein. Zeit: Ausgang Al wird Kniippelbewegung nach unten:
Zeitzahler fiir Zeitbegrenzung abgeschaltet. Der Knuippel kann Al wird eingeschaltet.
[auft an. in Neutralstellung gelegt werden.
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2tach-Folgeschalter; zweiter dusgang zetbeqenzt (nach Ausschalten von dusgang 1 lost dusgang 2
zeitbegrenzt aus| (W10)

Mit dem Kreuzknuppel bzw. einem Empfangerkanal (Eingang 1) kann Ausgang Al ein-/ausgeschaltet werden.
Nach dem Ausschalten von Ausgang 1 wird automatisch Ausgang A2 fur eine parametrierbare Zeit
eingeschaltet.

Anwendung:

- Pneumatik-/Hochdruck-Flip-Up mit zwei Ventile zur Auslésung des Flip-Up-Systems und dem automatischen
Entliften nach Wegfall/Ausschalten der Druckversorgung.

Alternativ kann mit dem zweiten Ventil auch ein sofortiger Gegendruck im Zylinder erzeugt werden, um ihn
wieder in Ausgangslage zuriickzusetzen .

Parametrierbare Funktionen:
- Zeitdauer fur Auslésung von Ausgang A2 nach Ausschalten von Al

Anschluss:
’ $$ X
44

, ALl HREA?
Funktion: -

Al Al A2 A2

ﬁT \Al\A X’F - XT t_L\A XT

Kniipoelb - Loslassen des Kniippels und Nach Ablauf der
tr;up.pe ewegung nac Kniippelbewegung nach unten: parametrierten
z en: A1 schaltet i Ausgang Al schaltet aus, Zeit schaltet A2
usgang Al schaltet ein. aleichzeitiig wird A2 eingeschaltet aus.
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Zfach-Folgezchalter [nach zeitbegrenztem Auzschalten von Auzgang 1 erfolgt eine Pause, dann ozt
Ausgang 2 zeitbegrenzt aus] [jg S0ms]: (W11)
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Unterscheidung kurze und lange Auzlosung fur zeitbegrenztes Einschalten oder D ausrauslosung von Ausgang &1
[Zeitdauer bei kurzer Auslosung [je S0msz): (W12)
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Hach-5chalter 41 und A2 Togglefurkbion fur Dauerbetieb A2 [mit Stopp durch Endlagenschalter). Uberbriickung von
auselostem Endagenschalter und gleichzeiige Auslosung von A7, (W13)
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1-fach-Schalter 41 mit zweifacher Auslozemoglichkeit. [£eitbegrenzt mit wariabler Einstellung tiber Eingang 2 oder
dauerhaft. ] (W14)
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(" 2w 1fach-Schalter, Eingang 1 steuert &7, Eingang 2 steuert A2; jeweils zeitbegrenzt [je 50ms; 0 = keine Begrenzung]: (W15)
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7. Inbetriebnahme / Stérungssuche:

Die Einstellung fur den Betrieb des Fahrtreglers muss sich im Auslieferzustand befinden. D.h., der Kodier-
Schalter ist On bzw. geschlossen.

Der in Fahrtrichtung gesehen ,rechte Motor muss sich am Anschluss fiir den Motor 1 befinden.

Der in Fahrtrichtung gesehen ,linke Motor muss sich am Anschluss fir den Motor 2 befinden.

Der Roboter muss aufgebockt sein (Antriebsrader freigéngig), um ein Verfahren bei ausgeldsten Motoren zu
verhindern.

Optische Kontrolle:
e Alle Drahte von Motoren und Anschliissen ohne blanke Stellen?
o Der Empfanger ist mit der richtigen Polaritat angesteckt? (Plus-Versorgung in der Mitte des dreipoligen
Versorgungssteckers?)
¢ Keine Metallspane an der Unterseite des Fahrtreglers oder auf der Baugruppe erkennbar?

Zunéchst die grof3e Sicherung fur die Endstufen entfernen bzw. ausstecken. Fahrtregler kurz unter Spannung
setzen. Die rote LED unterhalb der Elektronik-Sicherung muss aufleuchten. Nach dem Abklemmen des Akku
muss sie ein paar Sekunden nachleuchten. Wenn nicht, ist entweder die Spannungsversorgung nicht korrekt
oder die Polaritat bei den Akku-Anschliissen vertauscht

Die KFZ-Sicherung wieder einsetzen. Fahrtregler kurz fur ca. 1. Sekunden unter Spannung setzen. Nach dem
Abklemmen des Akku missen die beiden roten LEDs an den Sicherungen kurz nachleuchten. Wenn nicht, ist
ein Kurzschluss an der Baugruppe. In diesem Fall die Anschlisse oder eventuelle Beriihrungen der Baugruppe
mit dem Gehause kontrollieren.

Wenn alles in Ordnung, dann Motorentests durchfihren:

Am Sender missen alle Inverter-Schalter deaktiviert sein. Der Sender soll ohne zuséatzliche Veranderungen des
Sendesignals bzw. der Sendedaten die Stellungen der Kreuzkniippel tUbertragen.

Anstecken der Empfangerkanéle fur Panzersteuerung: Rechter Kreuzknlppel vorwarts/rickwarts auf Eingangl
des Fahrtreglers, Linker Kreuzknlppel vorwarts/rickwarts auf Eingang 2 des Fahrtreglers.

Sender einschalten, Fahrtregler aktivieren, Kreuzkntppel betatigen.

Kontrolle:

Der rechte Kreuzknuppel muss auf den rechten Motor wirken, der linke Kreuzknippel auf den linken Motor.
Wenn nicht: Sind die Motoren korrekt an die Anschlussklemmen belegt, keine Vertauschung der Motoren ?

Sind die Empfangerkanéle korrekt angesteckt? Wenn nicht, dann die Kandle am Empfanger tauschen.
Kontrolle:

Die Fahrtrichtung muss so sein, dass bei den Vorwartsbewegungen des Kreuzknippels der jeweilige Motor in
Vorwartsrichtung dreht. Falls eine Motorrichtung nicht stimmt, dann die beiden Drahte an den Motoranschliissen
vertauschen.

Wenn die Panzersteuerung korrekt funktioniert, dann kann die integrierte Kreuzmischersteuerung getestet
werden.

Der Empfangerkanal fir den rechten Kreuzkniippel am Sender in der Bewegungsrichtung fur links/rechts muss
auf den Eingang 1 (=Lenkung) gelegt werden.

Der Empfangerkanal fir den rechten Kreuzkntippel am Sender in der Bewegungsrichtung fur
vorwarts/rickwarts muss auf den Eingang 2 (=Geschwindigkeit) gelegt werden.

Der Kodierschalter am Fahrtregler wird getffnet (=Off).

Mit dem USB-Konverter und dem PC-Programm nun auf Kreuzmischerbetrieb umparametrieren (siehe
vorheriges Kapitel). Fahrtregler ausschalten, Konverterkabel abziehen, Fahrtregler wieder aktivieren. Die
parametrierte Einstellung ist nun aktiv.

Falls kurzfristig wieder die Werkseinstellung mit der Panzersteuerung aktiviert werden soll: Fahrtregler
ausschalten, Kodierschalter schliel3en, Fahrtregler einschalten.

e Im Kreuzmischerbetrieb muss nun bei Vorwartsbewegung des Kreuzkntippels alle beide Motoren
gleichzeitig anlaufen.
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e Wird der Kreuzknippel links und rechts bewegt, so dreht der Roboter auf der Stelle.
e Wenn bei Fahrbetrieb der Kreuzkniippel zusatzlich links oder rechts bewegt wird, so wird das
kurveninnere Rad abgebremst.

Anschluss und Testen des Waffenkanals:

Der Waffenkanal wird normalerweise durch den linken Kreuzknippel ausgeldst. Alternativ kann aber auch ein
Schaltkanal am Sender benutzt werden. Hier ist zu beachten, dass der Schaltkanal keine Neutralstellung bzw.
Mittelstellung kennt.Ein Spinnermotor wiirde also entweder standig vorwarts oder riickwarts drehen.

In diesem Fall ist Uber die PC-Programmierung die Funktion ,Rickwarts-Fahrtrichtung unterbinden® zu
aktivieren. Dadurch wird das Sendersignal fir die Ruckwartsfahrt automatisch in eine Neutralstellung

umgewandelt.

Testen des Fail-Safe-Betriebs:

o Bei aktiviertem Sender und Fahrtregler die jeweilige Funktion einzeln testen:

e Fahrbetrieb vorwarts ausldsen, dann den Sender abschalten. Der Motor muss innerhalb einer halben
Sekunden stehen bleiben

e Fahrbetrieb fir Lenkung auslésen. Also den Roboter auf der Stelle drehen lassen. Nach dem
Abschalten des Senders (bei weiterhin betatigtem Kreuzknippel) missen die Motoren stehen bleiben.

e Waffenmotor in Vorwartsrichtung auslosen, dann Sender abschalten. Der Waffenmotor muss deaktiviert
werden. Er darf keinesfalls seine Richtung &ndern.

o Waffenmotor in Neutralstellung bringen, Sender ausschalten. Der Waffenmotor darf nicht anlaufen.

¢ Waffenmotor in Rickwartsrichtung auslésen, dann Sender abschalten. Der Waffenmotor muss
deaktiviert werden. Er darf keinesfalls seine Richtung andern.
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8. Download/Upgrade Firmware:

Ein Upgrade der Firmware ist derzeit nur Uber den reguléaren Download mittels eines Programmiergerates
moglich. In der Regel wird dazu ein Gerat der Firma Microchip (z.B. ICD3) verwendet.

Der Anschluss erfolgt tber die 5polige Stiftleiste am Prozessor. Dabei ist auf die Polung zu achten.
Der Masseanschluss (beim Adapterkabel die schwarze Ader) befindet sich bei der Stiftleiste an der
innenliegenden Seite. (also in Richtung zu den MOSFET-Halbleiterbriicken und Elkos.)

Adapterkabel:
1 8
RJ45 Stecker:
Lage: Pins nach oben
(sichtbar); Rastnase ist
hinten;
Schwarze Ader:
GND
5polige Buchsenleiste;
RM2.54
5 1
RJ45: Buchsenleiste:
1 -
2 5 MCLR
3 4 Rot / +5V
4 1 Schwarz / GND
5 3 RB7 / PGD
6 2 RB6 / PGC
7 -
8 -
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9. Kuihlkorper:

Grundmaterial: Kuhlkdrper SK182 => Abschnitt mit zwei Kuhlkérperfahnen

Alternative mit hoheren Kihlfahnen: Kihlkérper SK119 => Abschnitt mit zwei Kuhlkérperfahnen

53

A
A 4

2,5
4_
49

>
l

v

Alle Bohrungen: 3.5mm
(Bohrungen leicht ansenken)

Das Anbringen eines eigenen Kihlkorpers nach o.g. Bemalf3ung ist moglich. Zwischen Kuhlkérper und

MOSFETs muss eine warmeleitende Isolationsfolie eingeklebt werden.

Bei Verwendung des SK119 missen die Kuhlfahnen im Bereich der Verschraubung um jeweils 6,5mm
abgesenkt (abgefrast) werden.
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1C NC C2N10

Fahrtreg ér 4.4 (3-Kanal)

(Speed-Controller) mit Waffencontroller rar
Schaukampfroboter inder 6kg und 13.6kg-Klasse

DAy vewsitAalh MuiA1 AAAsy

CAitA 27

Sicherung (0.5A)
fur Elektronik

Kontroll-LED: 5V

Empfangereingange:
- Motor rechts oder Lenkung
bei Kreuzmischer
- Motor links oder Speed bei
Kreuzmischer
- Auslésung Waffe(n)
- Zusatzeingang (Gyrosk.;
Richtungswechsel

Externe LED: Unterspannungs-
erkennung/-signalisierung

Umschaltung zwischen Default-
Parametrierung
(Panzersteuerung) oder
individueller Einstellung (z.B.
Kreuzmischer; Motorkennlinie;
Zeitlimitierte Waffenauslosung;...)

Anschluss Endlagenschalter

N

\
y

Sicherung
Kontroll- (30A/40A) fur
LED: 12V Endstufen
T~ ¥ / Anschluss fir Akku (typ.
—F : 12V ; Bereich: 8V — 26V)
Q== @
€4 1000 Flg\L/ESR ] :
+ -{]I— ui E i
n10 3219 &) Z‘ le .. .
© © P6SMB 33A = . _
= ! Motor rechts: H-Briicke mit
(e N\omrveeres 2 || |«——| variabler Geschwindigkeit;
—> D | 'EJ]RE E —9| Panzersteuerung oder
: SRt 2 g|| PesvesA | Kreuzmischer;
| 1K R2spmpe 8 g
+ N O0OUF/3SV/ESR 3 81
b e =
—> EONCTT— ] | I = 2 | §
s e = =" | £ Waffenmotor: schaltbare H-
g CAEJevig0 2 /7 6\ sonmrrasviesrime ' |«——| Brucke fur Schlagwaffen
I \NET0 00 — —
2 p_ FEOe1 :Owgfg p 2 —1D (Hammer, Axt,...) oder
§ = | ="]| Liftermotoren; _
33 ra " g 2! 2_Vent|[e/ReIa|s: Pneumatik-
So b= § Lifter/Flipup-Up-Systeme
11&2‘:%’5; 2 1 MB”" Aﬁ}
cs8 | e
+ {1 000uF/35V/ESR = H . . .
R - —9|| [~ | Motor links: H-Briicke mit
oo 3| Feemean g variabler Geschwindigkeit;
R — 4 Panzersteuerung oder
o ©) @ Kreuzmischer;

des Waffenmotors. (Schaltet den
Waffenmotor bei Erreichen der
maximalen Auslenkung der
Schlagwaffe ab)

Schnittstelle zur Anbindung an PC:
Parametrierung der Motoren und Eigenschaften
des Fahrtreglers

Technische Daten:

Empfohlene Absicherung:

Stromaufnahme Leerlauf:
Grolie [mm]:
Gewicht [gr]:

(es gilt das Datenblatt des BTN8982B)

Versorgungsspannung typisch:
Ausgelegte Betriebsspannung:
Nennstrom pro Ausgangskanal:

Getestete maximale Absicherung:
Stromtragfahigkeit Schraubklemmen:
Max. Drahtaufname Schraubkl.: 4 gmm (mit Aderendhiilse)

12v DC

8V bis 26V DC

max. 40A

30A (KFZz-Sicherung)
80A (Mini-LAN)

je 32A

ca. 100mA (ohne Empfanger)
99 x 59 x 32
120 (abhangig von der verwendeten Kuhlkérper-Ausfuhrung)
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