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Die mit einer seriellen Schnittstelle aus-
geriisteten Netzteile der Firma Elektro-
Automatik werden mit einer eigenen Soft-
ware ausgeliefert. Die Vorliegende Software-
Sammlung erlaubt das Steuern und Ausle-
sen von Geriteeinstellugen wie Ausgangsspan-
nung, Strombegrenzung, aktueller Strom usw.

1 Beschreibung

Die Software soll iiber eine serielle Schnitt-
stelle Netzteile ansteuern, konfigurieren und
auslesen konnen. Zu den Netzteilen gibt es das
optionale Adapterkabel fiir die serielle Schnitt-
stelle (RS232) sowie USB. Die Adapter haben
Optokoppler zur galvanischen Trennung.

Zum Schutz ver Zerstorung einer angeschlosse-
nen Baugruppe, kann das Netzteil auf eine ma-
ximale Ausgangsspannung begrenzt werden.
Ebenso kann der maximale Strom begrenzt
werden. Die gewlinschte Ausgangsspannung
kann eingestellt werden, sowie der Ausgang
aktiviert und deaktiviert werden.

2 Software

2.1 Die serielle Schnittstelle
unter Matlab

In einer Matlabumgebung kann eine serielle
Schnittstelle mit dem Befehl

s = serial(’com3’);

fopen(s);

s. BaudRate = 9600;
geoffnet werden. Jetzt kann
mit fwrite (s, TX _Zeichen)
geschrieben, sowie mit

[data count ]| = fread(s, s.BytesAvailable );
von der seriellen Schnittstelle gelesen werden.
Um die Schnittstelle freizugeben wird

fclose (s)

delete (s)
clear s

ausgefiihrt.



2.2 Funktionen

Die Programmsammlung umfasst 5 Unterpro-
gramme die folgende Aufgaben durchfiihren:

e ca_set_voltage.m Spannung einstellen
e ca_set_output.m Ausgang (de)aktivieren

e ca_set_max_current.m Ausgangsstrom-
begrenzung einstellen

e ca set_max_voltage.m  Ausgangsspan-
nungsbegrenzung einstellen

e ca_get_values.m Einstellungen, Messwer-
te und Status auslesen

Im Unterordner private sind weitere Unterpro-
gramme und -funktionen die zur Ansteuerung
der seriellen Schnittstelle und der Erzeugung
der notigen Zeichenketten der Befehle genutzt
werden. Umgesetzt sind die Befehle:

e Output on/off

e set the maximum volgate
e set the output voltage

e set the maximum current

e set communications adress
e read currend and voltage

Der Befehl zur Blockierung der Frontplatten-
bedienung ist in dem private Unterordner als
Hilfsfunktion verfiigbar.

3 Hardware

Wie weiter vorn beschrieben liefert der Herstel-
ler Anschlu8kabel an RS232 und USB. Wird
eine Interfaceschaltung benétigt, die iin eige-
ne Hardware eingebaut sein soll, z.B. weil die
Steuerung iiber einen Mikrocontroller durch-
gefiihrt wird, hilft die folgende Schaltung.

3.1 Schaltung

Die Schaltung ist mit Optokopplern zur galva-
nischen Trennung zwischen Steuerelektronik
oder PC und Netzteil ausgestattet. Der auftre-
tende Invertierung wird schon in der Ausle-
gung der TTL Pegel bzw. Pegel der RS232
Schnittstelle Rechnung getragen. Der Schalt-
plan ist in Abbildung|l|zu sehen.

3.2 Layout

Der Bestiickungsdruck ist in Bild [2] und das
Layout der Unterseite in Bild 3| zu sehen.
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Abbildung 2: Bestiickungsdruck

680

PCNY1 72 dNY1 7—24

1=5V 2=RX 4=DTR 3=TX 5=GND

i o O 'O
GNDA —to ) GND
DTR g o -
TX [ = XD
RX :—-oh)o ) RXD
[ /e +5V
oD o =
PC TTL

weibl

Abbildung 3: BottomLayer (von Lotseite aus
gesehen)

4 Dateien im Anhang

folgende Dateien sind der PDF Datei an-
gehdngt (sie werden nicht als separate Datei
verteilt, sondern sind z.B: im Acrobat Reader
mit dem Symbol ,,Biiroklammer*auswéhlbar.
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Abbildung 1: Schaltplan Opto Adapter
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ea_get_values.m

function [Values,error, Statustext] = ea_get_values( com_port, EA_Addr)
%[error, Statustext, Values] = ea_get_values( com_port, EA_Addr)
%  Übergabeparameter: com_port = z.B. 'COM3' (= default)
%                     EA_Addr  = z.B. 0 (= default)
% Rückgabewerte     : error    = 0, kein Fehler, >=1: Fehler
%                     Statustext: Text mit Status
%                     Values = Array [current, voltage, status,
%                     max_current, max_voltage, set_voltage]
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

try
error = 0;

if nargin < 2, EA_Addr = 0; end
if nargin < 1, com_port = 'com3' ; end


    s = ea_psi6032_open_comport(com_port);
        

% in Remote-Zustand schalten
ea_psi6032_set_remote(1,s,EA_Addr);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,EA_Addr);
error = error + Fehler;
if Fehler ; disp(Beschreibung); end

% Werte anfordern
ea_psi6032_get_values(s,EA_Addr)
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,EA_Addr);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

current = (data(4)+data(5)*256)/1000;
voltage = (data(6)+data(7)*256+data(8)*65536+data(9)*16777216)/1000;
status = data(10);
max_current = (data(11)+data(12)*256)/1000;
max_voltage = (data(13)+data(14)*256+data(15)*65536+data(16)*16777216)/1000;
set_voltage = (data(17)+data(18)*256+data(19)*65536+data(20)*16777216)/1000;
Values = [current, voltage, status, max_current, max_voltage, set_voltage];

% in Remote-Zustand verlassen
ea_psi6032_set_remote(0,s,EA_Addr);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,EA_Addr);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

if nargout == 0
   disp 'ans = [current, voltage, status, max_current, max_voltage, set_voltage];'
end

ea_psi6032_close_comport(s)



if error
    Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Es sind Fehler aufgetreten ');
else
    Statustext = strcat(mfilename,' OK: Werte ausgelesen');
end
catch
error_message = lasterr;
error = 1;
Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Programm unerwartet beendet! Meldung', error_message);
disp(Statustext)
ea_psi6032_close_comport( s )

end






ea_set_max_current.m

function [error, Statustext] = ea_set_max_current( current, com_port, EA_Addr)
%ea_set_voltage setzt im Netzteil die Ausgangsspannung
%  Übergabeparameter: voltage  = Spannung in Volt
%                     com_port = z.B. 'COM3' (= default)
%                     EA_Addr  = z.B. 0 (= default)
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$


error = 0;

if nargin < 3, EA_Addr = 0; end
if nargin < 2, com_port = 'com3' ; end

try
BAUD = 9600;
s = serial(com_port);
%if strcmp(get(s, 'status'), 'closed') == 1 % Wenn Port geschlossen ist
fopen(s)
s.ReadAsyncMode = 'continuous';
s.BaudRate = BAUD;
% Schnittstelle, Eingangspuffer leer räumen
if (s.BytesAvailable > 0)
    [data  count ] = fread(s, s.BytesAvailable); 
end


% in Remote-Zustand schalten
ea_psi6032_set_remote(1,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler ; disp(Beschreibung); end

% Spannung einstellen
ea_psi6032_set_max_current(current,s,EA_Addr)
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

% in Remote-Zustand verlassen
ea_psi6032_set_remote(0,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end


% Serial Port schließen und Zugriff löschen
ea_psi6032_close_comport( s );

if error
    Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Es sind Fehler aufgetreten ');
else
    Statustext = strcat(mfilename,' OK: Spannung eingestellt');
end
catch
error_message = lasterr;
error = 1;
Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Programm unerwartet beendet! Meldung: ', error_message);
disp(Statustext)
ea_psi6032_close_comport( s );
end






ea_set_max_voltage.m

function [error, Statustext] = ea_set_max_voltage( voltage, com_port, EA_Addr)
%ea_set_voltage setzt im Netzteil die Ausgangsspannung
%  Übergabeparameter: voltage  = Spannung in Volt
%                     com_port = z.B. 'COM3' (= default)
%                     EA_Addr  = z.B. 0 (= default)
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

error = 0;

if nargin < 3, EA_Addr = 0; end
if nargin < 2, com_port = 'com3' ; end

try
BAUD = 9600;
s = serial(com_port);
%if strcmp(get(s, 'status'), 'closed') == 1 % Wenn Port geschlossen ist
fopen(s)
s.ReadAsyncMode = 'continuous';
s.BaudRate = BAUD;
% Schnittstelle, Eingangspuffer leer räumen
if (s.BytesAvailable > 0)
    [data  count ] = fread(s, s.BytesAvailable); 
end

% in Remote-Zustand schalten
ea_psi6032_set_remote(1,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler ; disp(Beschreibung); end

% Spannung einstellen
ea_psi6032_set_max_voltage(voltage,s,EA_Addr)
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

% in Remote-Zustand verlassen
ea_psi6032_set_remote(0,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end


% Serial Port schließen und Zugriff löschen
ea_psi6032_close_comport( s );

if error
    Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Es sind Fehler aufgetreten ');
else
    Statustext = strcat(mfilename,' OK: Spannung eingestellt');
end
catch
error_message = lasterr;
error = 1;
Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Programm unerwartet beendet! Meldung: ', error_message);
disp(Statustext)
ea_psi6032_close_comport( s );
end






ea_set_output.m

function [error, Statustext] = ea_set_output( output_state, com_port, EA_Addr)
%ea_set_output schaltet Ausgang ein und aus
%  Übergabeparameter: output_state  = 0 - deaktiviert
%                                     1 - aktiviert
%                     com_port = z.B. 'COM3' (= default)
%                     EA_Addr  = z.B. 0 (= default)
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

error = 0;

if nargin < 3, EA_Addr = 0; end
if nargin < 2, com_port = 'com3' ; end

try
BAUD = 9600;
s = serial(com_port);
%if strcmp(get(s, 'status'), 'closed') == 1 % Wenn Port geschlossen ist
fopen(s)
s.ReadAsyncMode = 'continuous';
s.BaudRate = BAUD;
% Schnittstelle, Eingangspuffer leer räumen
if (s.BytesAvailable > 0)
    [data  count ] = fread(s, s.BytesAvailable); 
end

% in Remote-Zustand schalten
ea_psi6032_set_remote(1,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler ; disp(Beschreibung); end

% Ausgang setzen
ea_psi6032_set_output(output_state,s,EA_Addr);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

% in Remote-Zustand verlassen
ea_psi6032_set_remote(0,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end


% Serial Port schließen und Zugriff löschen
ea_psi6032_close_comport( s );

if error
    Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Es sind Fehler aufgetreten ');
else
    Statustext = strcat(mfilename,' OK: Spannung eingestellt');
end
catch
error_message = lasterr;
error = 1;
Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Programm unerwartet beendet! Meldung: ', error_message);
disp(Statustext)
ea_psi6032_close_comport( s );
end






ea_set_voltage.m

function [error, Statustext] = ea_set_voltage( voltage, com_port, EA_Addr)
%ea_set_voltage setzt im Netzteil die Ausgangsspannung
%  Übergabeparameter: voltage  = Spannung in Volt
%                     com_port = z.B. 'COM3' (= default)
%                     EA_Addr  = z.B. 0 (= default)
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

error = 0;

if nargin < 3, EA_Addr = 0; end
if nargin < 2, com_port = 'com3' ; end

try


    s = ea_psi6032_open_comport( com_port );

% in Remote-Zustand schalten
ea_psi6032_set_remote(1,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler ; disp(Beschreibung); end

% Spannung einstellen
ea_psi6032_set_voltage(voltage,s,EA_Addr)
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

% in Remote-Zustand verlassen
ea_psi6032_set_remote(0,s,0);
[Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(s,0);
error = error + Fehler;
if Fehler;  disp(Beschreibung); end

% Serial Port schließen und Zugriff löschen
ea_psi6032_close_comport( s );

if error
    Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Es sind Fehler aufgetreten ');
else
    Statustext = strcat(mfilename,' OK: Spannung eingestellt');
end
catch
error_message = lasterr;
error = 1;
Statustext = strcat(mfilename,' Fehler: Programm unerwartet beendet! Meldung: ', error_message);
disp(Statustext)
ea_psi6032_close_comport( s );
end






private/ea_psi6032_close_comport.m

function ea_psi6032_close_comport( s )
%ea_psi6032_close_comport schliesst den COM port und löscht die Variablen
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

fclose(s)
delete(s)
clear s






private/ea_psi6032_get_answer.m

function [Fehler Beschreibung data] = ea_psi6032_get_answer(serial_port, EA_Addr)

% Ersteller: ESchreiter@hszg.de

% Datum:     $date$

% Version:   $id$



%disp 'get_answer'

Fehler = 0;

Beschreibung = '';

data = '';

count = 0;



pause(0.075)



if (serial_port.BytesAvailable > 0)

    % out = fscanf(s)

    [data  count ] = fread(serial_port, serial_port.BytesAvailable);

end



if (count == 26)

   % '0xAA' - Startbyte        

   % Adresse des Geräts

   % '0x12' - Antworttelegram

    if ( data(1) == 170 & ...

       data(2) == EA_Addr & ...

       data(3) == 18)  

           

       if(data(4) == hex2dec('90'))

           Beschreibung = strcat(Beschreibung, 'Fehler: Prüfsumme nicht korrekt\n');

           Fehler = Fehler + 1;

           % disp 

       end

       

       if(data(4) == hex2dec('a0'))

           % disp 'Fehler: Fehler bei der Parametereingabe'

           Beschreibung = strcat(Beschreibung, 'Fehler: Fehler bei der Parametereingabe\n');

           Fehler = Fehler + 1;

       end

       

       if(data(4) == hex2dec('b0'))

           % disp 'Fehler: Befehle wurde nicht ausgeführt'

           Beschreibung = strcat(Beschreibung, 'Fehler: Befehle wurde nicht ausgeführt\n');

           Fehler = Fehler + 1;

       end

       

       if(data(4) == hex2dec('c0'))

           % disp 'Fehler: Befehle ist nicht wirksam'

           Beschreibung = strcat(Beschreibung, 'Fehler: Befehle ist nicht wirksam\n');

           Fehler = Fehler + 1;

       end



       if(data(4) == hex2dec('80'))

           % disp 'Befehl erfolgreich!'

           Beschreibung = strcat(Beschreibung, 'Befehl erfolgreich!\n');

           Fehler = 0;

       end       

   end % if (out(1) ...

else % if (count == 26) ...

    Fehler = Fehler + 1;

end % if (count == 26) ...






private/ea_psi6032_get_values.m

function ea_psi6032_get_values( serial_port, EA_Addr )
%UNTITLED1 Summary of this function goes here
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$




TX_Befehl(1:26) = 0;


Kommando = hex2dec('26');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            % 23 Setting the output voltage (0x23)
                            % 24 Setting the output current (0x24)
                            % 25 Setting the communication adress (0x25)
                            % 26 Read the current and voltage
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % alte (aktuelle) Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum

disp 'get_values'
%TX_Befehl
%Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'

fwrite(serial_port,TX_Befehl)








private/ea_psi6032_open_comport.m

function s = ea_psi6032_open_comport( com_port )
%ea_psi6032_open_comport öffnet den COM port, stellt 9600 Baud ein und
%löscht den RX-Buffer
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

BAUD = 9600;
s = serial(com_port);
%if strcmp(get(s, 'status'), 'closed') == 1 % Wenn Port geschlossen ist
fopen(s)
s.ReadAsyncMode = 'continuous';
s.BaudRate = BAUD;
% Schnittstelle, Eingangspuffer leer räumen
if (s.BytesAvailable > 0)
    [data  count ] = fread(s, s.BytesAvailable); 
end






private/ea_psi6032_set_comm_addr.m

function ea_psi6032_set_comm_addr( neue_EA_Addr ,serial_port, EA_Addr )
%UNTITLED1 Summary of this function goes here
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$



TX_Befehl(1:26) = 0;


Kommando = hex2dec('25');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            % 23 Setting the output voltage (0x23)
                            % 24 Setting the output current (0x24)
                            % 25 Setting the communication adress (0x25)
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % alte (aktuelle) Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4) = neue_EA_Addr;       % neue Adresse des Geräts
TX_Befehl(5:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum
disp 'set_comm_addr'

TX_Befehl
Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'

fwrite(serial_port,TX_Befehl)








private/ea_psi6032_set_max_current.m

function ea_psi6032_set_max_current( current ,serial_port, EA_Addr )
%ea_psi6032_set_max_current( current ,serial_port, EA_Addr )
%interne Funktion, stellt die Strombegrenzung ein
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$

TX_Befehl(1:26) = 0;
current = fix(current * 1000);
                            % Übertragen werden die Milliampere
                            % nur ganzahlige Miliampere können übertragen
                            % werden


Kommando = hex2dec('24');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            % 23 Setting the output voltage (0x23)
                            % 24 Setting the output current (0x24)
                            % 25 Setting the communication adress (0x25)
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4) = mod(current,256);   % voltage low byte
  current = (current - TX_Befehl(4))/256;
TX_Befehl(5) = mod(current,256);
TX_Befehl(6:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum

%disp 'set_max_current'
%TX_Befehl
% Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'

%fprintf(s,char(TX_Befehl))

fwrite(serial_port,TX_Befehl)







private/ea_psi6032_set_max_voltage.m

function ea_psi6032_set_max_voltage( voltage ,serial_port, EA_Addr )
%UNTITLED1 Summary of this function goes here
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$



TX_Befehl(1:26) = 0;
voltage = fix(voltage * 1000);
                            % Übertragen werden die Millivolt,
                            % nur Ganzahlige Millivolt können übertragen
                            % werden


Kommando = hex2dec('22');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            % 23 Setting the output voltage (0x23)
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4) = mod(voltage,256);   % voltage low byte
  voltage = (voltage - TX_Befehl(4))/256;
TX_Befehl(5) = mod(voltage,256);
  voltage = (voltage - TX_Befehl(5))/256;
TX_Befehl(6) = mod(voltage,256);
  voltage = (voltage - TX_Befehl(6))/256;
TX_Befehl(7) = mod(voltage,256);
TX_Befehl(8:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum

% disp 'set_max_voltage'
% TX_Befehl
% Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'



fwrite(serial_port,TX_Befehl)








private/ea_psi6032_set_output.m

function ea_psi6032_set_output( output_status,s, EA_Addr )
%UNTITLED1 Summary of this function goes here
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$



TX_Befehl(1:26) = 0;


Kommando = hex2dec('21');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            % 23 Setting the output voltage (0x23)
                            % 24 Setting the output current (0x24)
                            % 25 Setting the communication adress (0x25)
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4) = output_status;      % Parameter
TX_Befehl(5:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum

% disp 'set_output'
% Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'

%fprintf(s,char(TX_Befehl))

fwrite(s,TX_Befehl)











private/ea_psi6032_set_remote.m

function ea_psi6032_set_remote( remote_status,serial_port, EA_Addr )
%UNTITLED1 Summary of this function goes here
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$



TX_Befehl(1:26) = 0;


Kommando = hex2dec('20');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4) = remote_status;       % Parameter
TX_Befehl(5:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum
% disp 'set_remote'
% Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'

%fprintf(s,char(TX_Befehl))

fwrite(serial_port,TX_Befehl)







private/ea_psi6032_set_voltage.m

function ea_psi6032_set_voltage( voltage ,serial_port, EA_Addr )
%UNTITLED1 Summary of this function goes here
%  Detailed explanation goes here
% Ersteller: ESchreiter@hszg.de
% Datum:     $date$
% Version:   $id$



TX_Befehl(1:26) = 0;
voltage = fix(voltage * 1000);
                            % Übertragen werden die Millivolt,
                            % nur Ganzahlige Millivolt können übertragen
                            % werden


Kommando = hex2dec('23');   % 20 Remote control on/off
                            % 21 output stat on/off
                            % 22 Setting the maximum output voltage (0x22)
                            % 23 Setting the output voltage (0x23)
                            

TX_Befehl(1) = hex2dec('aa');      % Startbyte
TX_Befehl(2) = EA_Addr;            % Adresse des Geräts
TX_Befehl(3) = Kommando;           % Kommando
TX_Befehl(4) = mod(voltage,256);   % voltage low byte
  voltage = (voltage - TX_Befehl(4))/256;
TX_Befehl(5) = mod(voltage,256);
  voltage = (voltage - TX_Befehl(5))/256;
TX_Befehl(6) = mod(voltage,256);
  voltage = (voltage - TX_Befehl(6))/256;
TX_Befehl(7) = mod(voltage,256);
TX_Befehl(8:25) = 0;               % Füllbytes / Systemreserve
TX_Befehl(26) = mod(sum(TX_Befehl(1:25)),256); % Checksum

% disp 'set_voltage'
% TX_Befehl
% Befehl = dec2hex(TX_Befehl)'



fwrite(serial_port,TX_Befehl)
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\begin{abstract}

Die mit einer seriellen Schnittstelle ausgerüsteten Netzteile der Firma Elektro-Automatik werden mit einer eigenen Software ausgeliefert. Die Vorliegende Software-Sammlung erlaubt das Steuern und Auslesen von Geräteeinstellugen wie Ausgangsspannung, Strombegrenzung, aktueller Strom usw.

\end{abstract}
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\section{Beschreibung}

Die Software soll über eine serielle Schnittstelle Netzteile ansteuern, konfigurieren und auslesen können. Zu den Netzteilen gibt es das optionale Adapterkabel für die serielle Schnittstelle (RS232) sowie USB. Die Adapter haben Optokoppler zur galvanischen Trennung.



Zum Schutz ver Zerstörung einer angeschlossenen Baugruppe, kann das Netzteil auf eine maximale Ausgangsspannung begrenzt werden. Ebenso kann der maximale Strom begrenzt werden. Die gewünschte Ausgangsspannung kann eingestellt werden, sowie der Ausgang aktiviert und deaktiviert werden.



\section{Software}

\subsection{Die serielle Schnittstelle unter Matlab}

In einer Matlabumgebung kann eine serielle Schnittstelle mit dem Befehl 

\begin{lstlisting} 

   s = serial('com3');

   fopen(s);

   s.BaudRate = 9600;

\end{lstlisting}



geöffnet werden. Jetzt kann mit \lstinline$ fwrite(s,TX_Zeichen)$ geschrieben, sowie mit  \lstinline$ [data  count ] = fread(s, s.BytesAvailable);$ von der seriellen Schnittstelle gelesen werden. Um die Schnittstelle freizugeben wird 



\begin{lstlisting} 

   fclose(s)

   delete(s)

   clear s

\end{lstlisting}



ausgeführt.



\subsection{Funktionen}

Die Programmsammlung umfasst 5 Unterprogramme die folgende Aufgaben durchführen:

\begin{itemize}

\item ea\_set\_voltage.m Spannung einstellen

\item ea\_set\_output.m Ausgang (de)aktivieren

\item ea\_set\_max\_current.m Ausgangsstrombegrenzung einstellen

\item ea\_set\_max\_voltage.m Ausgangsspannungsbegrenzung einstellen

\item ea\_get\_values.m Einstellungen, Messwerte und Status auslesen



\end{itemize}



Im Unterordner {\bf private} sind weitere Unterprogramme und -funktionen die zur Ansteuerung der seriellen Schnittstelle und der Erzeugung der nötigen Zeichenketten der Befehle genutzt werden. Umgesetzt sind die Befehle:

\begin{itemize}

\item Output on/off

\item set the maximum volgate

\item set the output voltage

\item set the maximum current

\item set communications adress

\item read currend and voltage

\end{itemize}

Der Befehl zur Blockierung der Frontplattenbedienung ist in dem {\bf private} Unterordner als Hilfsfunktion verfügbar.



\section{ Hardware}

Wie weiter vorn beschrieben liefert der Hersteller Anschlußkabel an RS232 und USB. Wird eine Interfaceschaltung benötigt, die iin eigene Hardware eingebaut sein soll, z.B. weil die Steuerung über einen Mikrocontroller durchgeführt wird, hilft die folgende Schaltung.  



\subsection{Schaltung}

Die Schaltung ist mit Optokopplern zur galvanischen Trennung zwischen Steuerelektronik oder PC und Netzteil ausgestattet. Der auftretende Invertierung wird schon in der Auslegung der TTL Pegel bzw. Pegel der RS232 Schnittstelle Rechnung getragen. Der Schaltplan ist in Abbildung \ref{fig:schaltplan} zu sehen.





\begin{figure*}[tb]

\centering

\includegraphics[width=0.95\textwidth]{opto_ser_ttl.jpg}

\caption{Schaltplan Opto Adapter}

\label{fig:schaltplan}

\end{figure*}



\subsection{Layout}



Der Bestückungsdruck ist in Bild \ref{fig:bestueckung} und das Layout der Unterseite in Bild \ref{fig:bottom} zu sehen.



\begin{figure}[hp]

\centering

\includegraphics[width=0.4\textwidth]{03_top_va}

\caption{Bestückungsdruck}

\label{fig:bestueckung}

\end{figure}



\begin{figure}[hp]

\centering

\includegraphics[width=0.4\textwidth]{10_bot_sw}

\caption{BottomLayer (von Lötseite aus gesehen)}

\label{fig:bottom}

\end{figure}



\section{Dateien im Anhang}

folgende Dateien sind der PDF Datei angehängt (sie werden nicht als separate Datei verteilt, sondern sind z.B: im Acrobat Reader mit dem Symbol \glqq Büroklammer\grqq auswählbar.



\begin{itemize}

\item Zip Datei mit Matlab Quellcode \attachfile{../EA_PSI Netzteil.zip}

\item Quellcode dieses Dokuments \attachfile{source.tex}

\item Layout Datei für Platine \attachfile{../../../../Eagle/Sonstiges/USB/opto_ser_ttl/opto_ser.brd}

\item Schaltplan für Platine \attachfile{../../../../Eagle/Sonstiges/USB/opto_ser_ttl/opto_ser.sch}

\end{itemize}
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