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Tom simple Handwheel

Mit Mesa SmartSerial Schnittstelle
realisiert durch Talla83



Danke an Tom er hat dieses einfache Handbedienteil entwickelt / konstruiert und
gedruckt.

Ich hab mir Gedanken gemacht wie ich dieses Handrad am besten an die Maschine
bekomme.

Denn es herrscht wie so oft |0 Mangel. Daher habe ich mich fur Schnittstelle "sserial”
entschieden.

Das Beschreibung zum Protokoll findet man zum Beispiel im Manual einer 7i73 oder
anderen SmartSerial Cards von Mesa.

* Links:
* https://www.thingiverse.com/thing:3684937
* http://www.talla83.de/linuxcnc/config.htm

* http://linuxcnc.org/docs/html/man/man9/sserial.9.html
* https://github.com/LinuxCNC/linuxcnc/blob/master/src/hal/drivers/mesa-

hostmot2/sserial.c
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* Kunststoffgehause (3D Druck - )
* Standard China Handrad 60mm (Encoder 5V und A + B Signal)
* Taster BENKPAK (16mm in Viereckig oder Rund)
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Zusatzliche Schnittstellenplatine ermoglicht einfache Einbindung in Systeme mit
Mesakarten und LinuxCNC.

http://linuxcnc.org/docs/html/man/man9/sserial.9.html

Zum Beispiel bietet eine 7i76e direkt einen SmartSerial Kanal
https://youtu.be/Y1_VYIPNtuk (Video : Test an einer Maschine)

To SSerial Device L.E. 7173

Connection to SSerial device, i.e. 7i73

(Olpaamaanas

_ TB3 SSerial
S = PIn 20 : Brown and
- Brown/White

Pin 19 : Orange/White
Pin 18 : Orange

Pin 17 : Green/White
Pin 16 : Green

Pin 15 ; Blue and
- Blue/White

Colors correspond to
Standard CAT 5 or

CAT 6 network cable

It wired according TS688
Just cut one end

TB6 FIELD INPUTS 0 15 FI

g£d - 2 For details see
-9 s=a|"q". . | 9 hitpsilien.wikipedia.orgwikiTIAEIA-568

P35V PWR
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Verkabelung Teil 1
Alle Taster werden mit GND verbunden.

Dazu kann man alle Taster zusammen
verbinden und anschlieBend auf den OV des

o
Encoder fuhren. g
Vom Encoder geht es spater zur Platine.
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Verkabelung Teil 2
Alle Taster bekommen einen Pulldown Widerstand der zwischen 1 und 10 Kiloohm liegen sollte.
Diese kann man geschickt direkt am Taster zwischen den Kontakten verbauen.

k ko ok ok

Wenn der Notaus auch als normaler Eingang abgefragt wird,
braucht er somit auch einen Pulldown Widerstand.

Ab V3 sind alle Widerstande schon auf der Platine integriert !

*Am Encoder miissen nun 4 Leitungen angebracht
werden, die dann zur Platine gehen.




Verkabelung Teil 3
Alle Taster werden mit 3V verbunden.

Dazu kann man alle Taster zusammen
verbinden und anschlieBend auf den 3V Pin der
Platine legen.

Der Encoder mit seinen 4 Leitungen wird an
die Pins A, B, 0 und 5 angeschlossen.

Achtung 5V+ Leitungen nicht mit den 3V+ Leitungen verbinden !
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Verkabelung Teil 4
Auf der Platine gibt es links den Bereich ,,OUT*

1
und rechts den Bereich ,,IN. 1
OUT = LED + ﬂ
IN = Taster
Es wird immer 1 zu 1 verbunden. (o 8 o (¥
= oag =
Taster 1 NO Kontakt auf ,,IN“ 1 g g
Taster 1 LED + auf ,,OUT* 1 5 o
a a
Und so weiter...... w b e
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* Verkabelung Teil 4a
* Funktion Analogeingang ist auf Pin 12 verfiigbar

* 0 bis 255 ist dann der Wert im LinuxCNC (Datatyp U32)

255 hm2_7i92.0.TsHW.0.0.poti |

0 hm2_7i92.0.TsHW.0.0.poti '
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Verkabelung Teil 5

* Uber die SmartSerial Leitung wird das ganze auch mit 5V versorgt.

*k

Mesa verwendet ein RJ45 Kabel, es kann aber auch ein normales Kabel
verwendet werden und direkt geklemmt.

%k

Folgend ein Beispiel mit einer 7i76e und direkter Klemmung.

AT5 PINS SIGNAL DIR CAT5 568B COLOR
RX- TOTsHW A ORANGE/WHITE
RX+ TOTsHW B ORANGE
TX- FROMTsHW Y GREEN/WHITE
TOTSHW - BLUE
TOTsHW - BLUE/WHITE TsHW  7i76e
FROMTsHW Z GREEN (TB3)

TOTsHW + BROWN/WHITE GNED
TOTsHW + BROWN (15)

RX+
(16)

RX-
(17

TX+
(18)

TX-
(19)

+5VP
(20)

* hm2_7i76e.TsHW.0.1.key-00 / hm2_7i76e.TsHW.0.1.led-00
* hm2_7i76e.TsHW.0.1.encoder-0




* Unter folgenden Link ein Beispiel wie man dieses in der HAL verkniipfen kann.
* http://talla83.homepage.t-online.de/linuxcnc/TsHW_HAL.zip
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Datei Bearbeiten Format Ansicht Hilfe

#

TsHW Talla simple Hand Wheel LinuxCNC Version 2.9

ilowpass und and2

Wenn diese schon in einer anderen HAL geladen bzw. verwendet werden,
dann muss dies in der Struktur beachtet werden.

Denn doppeltes laden von Komponenten ist nicht miglich.

Es miissen die loadrt Befehle auskommentiert werden und

die loadrt Befehle in den anderen HAL Dateien mit diesen Namen
erganzt werden.

addf kann hier bleiben :-)

Damit der Zerc der Achsen geht missen in der INI die MDI Commands
angelegt werden

[HALUI]

MDI_COMMAND = G18 L2 P1 X@
MDI_COMMAND = G18 L2@ P1 Y@
MDI_COMMAND = G18 L2@ P1 Z@

Mit setp shw.enc-smooth.gain kann die Beschleunigung eingestellt werden.
und mit setp shw.enc-smoocth.scale die Ubersetzung

BRI I R

SEEshRLsrinLiotnesen
#H TsHW ##
SEEshRLsrinLiotnesen

loadrt ilowpass names=shw.enc-smooth
addf shw.enc-smooth servo-thread

setp shw.enc-smooth.scale 1
setp shw.enc-smooth.gain ®.825

e

setp axis.x.jog-vel-mode
setp axis.y.jog-vel-mode
setp axis.z.jog-vel-mode

e

loadrt and2 names=shw.ena-x,shw.ena-y,shw.ena-z,shw.zero-x,shw.zero-y,shw.zero-z

addf shw.ena-x servo-thread
addf shw.ena-y serve-thread
addf shw.ena-z servo-thread

addf shw.zero-x servo-thread
addf shw.zero-y servo-thread
addf shw.zero-z servo-thread

loadrt mux8 names=shw.step-choice
addf shw.step-cheice serve-thread

net key-@@81 => shw.step-choice.sel@
net key-8@1  => shw.step-choice.sell
net key-@l =» shw.step-choice.sel2

setp shw.step-choice.inl @.8a1
setn shw.sten-choice.in2 @.81

) TsHW_2_6 - Editor

Datei Bearbeiten Format Ansicht  Hilfe

!
F
# TsHW Talla simple Hand Wheel LinuxCNC Version 2.6

ilowpass und and2

wWenn diese schon in einer anderen HAL geladen bzw. verwendet werden,
dann muss dies in der Struktur beachtet werden.

Denn doppeltes laden von Kemponenten ist nicht méglich.

Es mussen die loadrt Befehle auskommentiert werden und

die loadrt Befehle in den anderen HAL Dateien mit diesen Namen
ergénzt werden.

addf kann hier bleiben :-)

Damit der Zero der Achsen geht missen in der INI die MDI Commands
angelegt werden

[HALUI]

MDI_COMMAND = G18 L2@ P1 X8
MDI_COMMAND = Gl@ L2@ Pl Y@
MDI_COMMAND = G1@ L2@ Pl Ze

Mit setp shw.enc-smooth.gain kann die Beschleunigung eingestellt werden.
und mit setp shw.enc-smooth.scale die Ubersetzung

R I T

LEEsELLELL oty
H#H TsHUW #H
LEEsELLELL oty

loadrt ilowpass names=shw.enc-smooth
addf shw.enc-smooth servo-thread

setp shw.enc-smooth.scale 1
setp shw.enc-smooth.gain 8.@825

setp axis.@.jog-vel-mode 1
setp axis.l.jog-vel-mode 1
setp axis.2.jog-vel-mode 1

loadrt and2 names=shw.ena-x,shw.ena-y,shw.ena-z,shw.zero-x,shw.zero-y,shw.zero-z

addf shw.ena-x servo-thread
addf shw.ena-y servo-thread
addf shw.ena-z servo-thread

addf shw.zero-x servo-thread
addf shw.zero-y servo-thread
addf shw.zero-z serve-thread

loadrt mux8 names=shw.step-choice
addf shw.step-choice serve-thread

net key-8@8@l => shw.step-choice.sel®
net key-881  => shw.step-choice.sell
net key-@1 =» shw.step-choice.sel2

setp shw.step-choice.inl @.e@l
setn shw.sten-choice.in? @.a1



* Bestiickung:

654321

Part Value

BRO1 0 Ohm

BRO2 nicht bestiickt
BRRX 0 Ohm

BRTX 0 Ohm

C1 100n

Cc2 47uF

C3 22uF

C4 100n

Cc5 100n

DSPIC DSPIC33FJ64GS606
IC1 TXS0108

IC2 AMS1117 3,3V
IC102 MAX3491

ICSP nicht bestiickt
JP1 nicht bestiickt
JP2 nicht bestiickt
JP3 nicht bestiickt
JP4 nicht bestiickt
JP5 nicht bestiickt
JP6 nicht bestiickt
OE+ nicht bestiickt
OE- 0 Ohm

0SC1 10 Mhz

R1 1K

R4 1K

U1 TXS0102
V=0K SMLO0805

Package 7 8 9101112

JPE  JP5  JP4

J

ABO0OS5037
M1206 B
M1206

M1206

M1206

C1206

CT7343

CT6032

C1206

C1206
TQFP64-10X10
PW_R-PDSO-G20
SOT223

S014

1X05

1X06

1X08

1X02

1X06

1X06

1X06

M1206

M1206
CSTCC10M
R1206

M1206

JJ)ONONO)

543 2 1

(0)(
()O)E)ONO)O)
(o)

8 91801112

0)O)E)OIE)

PU5®BJ

SOP50P310X90-8N
SML0805




o ' ol ORI
2 A S A ;....,.

. .4. N

EC00S éggﬁ

amAwNH

(o) (e) () (&) (8) (&)

7 8 9101112

> ( JH_ JHJH(,,,.HM.HM_V
) § o ARD 59 3
oo%m:.mmw e 2019

OwAw %O__O O
(T i

(—JP6 JP5 Jp‘ﬂ :

?Z:C,

/




%k

Nur zur Info ! Aktuell gibt es kein offizielles HEX File !

* Der Microcontroller wird mit einem Programmiergerit verbunden.
* Danach kann das HEX File iibertragen werden.
*

https://youtu.be/l_EpoNiAgbA (Video vom Bestlicken und der Programmubertragung)

) MPLAE X IPEv5.15

View Tools Window Hep

Optio.. | @[ Operate | PowerSettngs x| OI®E
oo } Device and Tool Selection Resuits
0o
‘ —
CP=OFF Checksum:  |4F
Opersle || romay All Famiies - ez |
| ==
| Checksum  [4F12 ] e
@& || oo SPICIIF JGAGSE06 ) . z
‘ PassCount  [7 3 @
| Toot PICKI3 S.No : BUR132284452 - Disconnect Fail Count 6 ] MPLAB IDE

3 Program > erase B Reas & verty ¥, Biank Check
Environment
1 HexFie: | C\Usersioet_OMPLABXProjects\SmantSerial_606_1 X\distidetaultioroduchon\SmantSersal_606_1 Browse  Clear selection
TR
o) ‘ SQTP File: | Cick on browse o select a SOTP e RS
sarp
. |
|
= —
pOutpnk STRE 2l 2

Fregrassing...

program memory: start address = Ox0, end address = Ox1Sff
configuration memory

Prograzming/Verify coeplete

2015-10-13 21:12:14 $0200 - Pregrasming cespleze

Sattngs The following memory area(s) will be progremmed:
=
Logout

< >
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