 电机的概述:
电机控制工业门的开门及关门(芯片使用TI 的TMS320F28034)

在开门时最大电流15A,开门后只有1A,

一个总开关,总开关打开后,电机才能工作,

一个开门按钮，按一下开门；

一个关门按钮，按一下关门;

一个单按钮，按下一,开,按一下,关,

一个遥控器,按一下开,按下关(功能同上)

一个防夹输入,在关门时有输入时退回关门状态

一个按钮，按下电机进入自学习状态;

开门到达输出

关门到达输出
电机的参数通过2.4GWIFI模块串口到手机APP设置电机参数

电机的参数通过2.4GWIFI模块，连接到云端,通过云端数据

电机有三个光电代霍尔开关,一个AB编码器控制电机的电流环，速度环,位置环,

电机是10对极,低速运行,250转/分,要象平衡车一样慢速控制时快时慢.要平滑运行。

要提供源代码(修改BUG)。
在开门时有一个很大的力量启门为    （）      启门力量，

启门力量有对应的                        (启门闭门距离)
启门后就是                               开门力量

关门时用                                 关门力量

关门到启门闭门距离内就用闭门力量闭门     闭门力量

闭门力量也就是说在门关上后到位后再用把力闭门力量闭一会儿约一秒

电机总共8路输入:

LOW(电锁)
CN2（外部防夹）
CN3(开门输)
CN4(关门输入)
CN5(单按钮)

KEY MCU(自学习按钮)
RM-C(433M遥控器输入)
2.4GWIFI模块串口通信外驳到手机APP（设置     电机参数）
      共2路输出:

开门到达（开限输出）

关门到达(关限输出)
在生产时有PC端上位机与WIFI模块通信设置电机参数

功能与状态
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RM-C、CN5接通时启动灯亮(启动只是触发开关停的动作),LOW接通时电锁灯亮,CN3接通开门灯亮,CN4接通关门灯亮,只要电锁灯亮时,电机立即停止运行（包括在运行中）
1、LOW电锁,当接低电平上锁,系统电机不运转,(总权限但不控制加热)
 2、CN1:WIFI模块指示输入；当WIFI连上时，长亮;没连上时,慢闪,

3、 CN2:外部防夹，当在关门时有防夹信号输入时马上开门;当门打开状态时,有防防夹信号输入时,自动关门设定到时间后不关门,按关门钮不关门,
  4、CN3:开门输入,按一下开门,一直按下时,门会定在开限状态;

  5、CN4:关门输入,按一下关门，一直按下时,门会定在关限状态;

  6、CN5:开关停功能,按一下开,按下关,当门在开或关的过程中按下停;当自动关门设定后，开关停照样可用;
  7、RM-C:遥控器接收输入,功能同CN5;遥控按钮与CN5按钮信号分开处理,当遥控按钮持续按二秒时半开门,CN5按钮就不会半开功能,(前提是半开功能打开)
  8、OUT-1:关门限到达,当门在关门限位时,输出高电平;

  9、OUT-2:开门限到达,当门在开门限位时,输出高电平;门在开限外也输出高电平.

10、自学习按钮,按下时门自学习测门宽及力量方向;
11、指示灯输出:门不锁时指示灯亮蓝灯,上锁时亮红灯,当WIFI连上时,快闪亮(象是在通信一样)，并红灯蓝灯当时状态快闪；硬件过电流时红灯慢闪（1秒闪一下）硬件电流超后一分钟MCU恢复.
12、POWER V：电压测量,电压220V时输入口为2.433V并显示;
  13、TEMP：温度测量并显示(根据NTC热敏电阻B值=3435的值拟一条曲线 );当温度到75度时系统停止工作,(当温度到0度停-5度加热),电机线圈通电加热，温度差得多,加的电流就大.当编码器有转动时手动推动时,设释放电流,不加热；停下来加热

  14、AMP2:电压过高放电输出电压到400V电阻放电;
 电压输出口:当交流电压到150V时继电器吸合130V时释放;

电机上锁功能:当设定此功能后,在不发出开门信号时门关上的状态时,门固定在关门状态,只要打开一点门就自动闭上
要能修改开门次数

开门关门有一个优先等级开门优先

在CN5:开关停按钮常通超过一分钟时,红灯与蓝灯交替闪,并在APP上显示警告按钮常通
CN3:开门输入常通超过5分钟时,并在APP上显示警告开门按钮常通

CN4:关门输入常通超过5分钟时,并在APP上显示警告关门按钮常通

 CN2:外部防夹常通超过5分钟时,并在APP上显示警告防夹常通

内部防夹关门时触发超过3次时,红灯与蓝灯交替闪,并在APP上显示警告防夹错误

APP上警告显示:电压过低,电压过高,放电,马达过热,编码器错误,光电错误,按钮常通,开门按钮常通,关门按钮常通,防夹常通,防夹错误,
2 参数设定说明
	
	代码
	功能名称
	功能说明
	參數值
	出厂值

	用户设定参

数
	01
	运转方向
	正转1；反转0
	自检时一定要关门
	1

	
	02
	开门距离
	门扇移动距离
	0---20000 mm
	900mm

	
	03
	开门高速
	开门最高速度
	60—220 rpm
	200 rpm

	
	04
	关门高速
	关门最高速度
	50-220 rpm
	150 rpm

	
	05
	启门力量
	大力撬开门用的力
	50--100 %
	70%

	
	06
	闭门力量
	最后关门时锁紧时用力
	35--100%
	50%

	
	07
	开门力量
	开门时用的力
	20--100%
	45%

	
	08
	关门力量
	关门时用的力
	20--100%
	45%

	
	09
	防夹灵敏度
	门夹到人或物体时的灵敏度(1-9，1最灵敏，9不灵敏0关闭
	0—9
	5

	
	10
	关门时间
	自动关门等待时间0关闭
	0.0---3600.0sec
	3.0sec

	
	11
	轮距
	马达转一圈门移动距离) 
	80---600 mm
	139mm

	工程师设定参数
	12
	自检速度
	第一次通电自检时马达速度
	20---80rpm
	50rpm

	
	13
	开门低速
	开门低速
	10-50rpm
	25 rpm

	
	14
	关门低速
	关门低速
	10-50rpm
	20 rpm

	
	15
	开门加速时间
	开门慢速到最高速用的时间
	0.1---2.0 sec
	0.2sec

	
	16
	开门减速时间
	开门最高速到慢速用的时间
	0.1---3.0 sec
	1.8sec

	
	17
	关门加速时间
	关门慢速到最高速用的时间
	0.1---2.0 sec
	1.5sec

	
	18
	关门减速时间
	关门最高速到慢速用时间
	0.1---3.0 sec
	2.0sec

	
	19
	启门/闭门距離
	大力撬开门或锁紧门的距离
	0---250 mm
	60mm

	
	20
	电机上锁
	上锁1，解锁0
	
	0

	
	21
	半开
	半开1，全开0
	
	0

	开发者参数
	22
	P运算
	
	0--100
	100

	
	23
	I运算
	
	0--100
	50

	
	24
	开门次数
	
	
	

	
	25
	初始角度
	
	
	

	
	26
	角度使能
	1学习  0不学习
	
	0


启门闭门距离对应启门力量与闭门力量

在启门距离内没有防夹功能

防夹灵敏度是速度的感度，就是相对时间段速度的对比，应注意加速与减速时段的对比困难及门体碰到东西后自动补上速度的问题.
另外还有一个防夹是关门的电流,关门防夹触发后会开门

开门时触发开门电流后会停止在那.

启门时在启门距离内电流超过值一秒后停

当在自测碰到开到头可关到头时,电机后慢慢释放电流(慢转速回放)

在自检闭门到头时或关门到头时也一样.
3、门体速度、电流及相对应位置图
[image: image2.jpg]—>

Fo

—

M | Al i % FlezE
] \ 1 2
il 1 £
%H&ﬂ? mwﬂ i i i T

—,

<=





[image: image3.png]== =]
= =
o= )
= =
== Ex=0
ey
e TG
T o]
|
—t
1
—
SHe -
=) FH
= | (=
= =
o= i)
= =
H=| =H
T hem
3]
e s
P P (= e F
S GE M=y
o

/]





实际运行要你象红线一样平滑, 开门低速和开门加速时间要融在一起,关门低速和关门减速时间要融在一起.
门在任何地方启动都是慢启慢停,就像汽车一样,在爬45度的坡一样要慢慢的加速,不能失速,在下坡时,由于车很重,在每分30转下坡到停止,不能失速(要有速度控制)
在启门时用脚堵住门在一秒内放开,电机堵转后再慢慢加速,不能失速.
当第一次通电时会自检找零点,零点在关门关限状态,关门关不动了(持继1秒),这时就是零点,所以每次通电会接开关会找零点,这就是自检.
4、门控器自测学习功能（自动测量学习）：

开始：(①

 = 2 \* GB3 \* MERGEFORMAT ②二种方法启动自测功能)
①、马达通电后,如果PN02(开门距离)值设为0时,
按开门钮或关门钮或单按钮或遥控,系统就会启动自测学习功能,

马达会按PN01(运转方向)的值做正转或反转(开门或关门),速度       以PN12(自检速度),力量以(PN06闭门力量)移动到第一位置,
 然后以相反方向以启门力量100%力量移动,移动(PN19启门闭门距离)的长度后以(PN06闭门力量)的力量移动到第二位置;
再以相反方向以启门力量100%力量移动,移动(PN19启门闭门距离)的长度后以(PN06闭门力量)的力量移动到第一位置.(这时自测学习结束)
 其中有一种情况电机会做另外不一样的动作,

 当电机正好在关门位置，而电机正好要开始自学习开门,电机以(PN06闭门力量)做启门没有启出来,这时电机以相反方向以启门力量100%力量关门,门动一小点后停,-----下面的动作跟上面2，3项的动一样了
然后以相反方向以启门力量100%力量移动,移动(PN19启门闭门距离)的长度后以(PN06闭门力量)的力量移动到第二位置;
然后现往下再以相反方向以启门力量100%力量移动,移动(PN19启门闭门距离)的长度后以(PN06闭门力量)的力量移动到第一位置.
注意：启门力量是其它力量的2倍比例
   自测过程只限有3分钟,另外力量以启门力量100%力量不够就停止自测功能.

   PN06闭门力量设定值低于50%按50%计算,高于50%按设定值计算.

  自测过程中所有开关都不起作用.
一、把门宽值存入PN02(开门距离)，注意实际测量值要减10MM
二、把正转反转过程中电流小的那个方向存入PN01(动转方向)
三、把启门距离内最大电流的值加30%存入PN05(启门力量)
四、把启门距离内最大电流的值加5%存入PN06(闭门力量)
五、把启门距离后面的电流值加30%存入PN07(开门力量)
六、把闭门距离前面的电流值加30%存入PN08(关门力量)
②、或自学习按钮直接启动自学习功能（直接运转）
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自测图解
一、开始往右
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二、然后往左
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再往右

上面如果运转方向=0，每个动作相反,

如果上面的情况电机正好在关门极限,而运转方向=0时
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然后现做上面的动作三,后再动作二

如果左开门动作相反
5、自检：马达每次通电时会做自我检(关门找零点)
电机的自检过程：

通电后， 按开门钮或关门钮或单按钮或遥控,

电机关门,以自检速度(PN12)及闭门力量(PN06)关门,

关到位后,维持1秒到慢慢释放(慢转速回放),这时,找到零点,

这时

如果前面按了开门钮门开启,

如果前面按了关门钮门关闭.

如果前面按了单按钮或遥控门不再动.
自检后正常关门用的闭门力量的时间只有0.6秒
6、遥控器的使用：

遥控器对码设置;接遥控器对码按健1后3秒内按遥控器按钮,遥控器码送入电机控制器存储位,共2个遥控器位置，每个位置只能对码一个遥控按钮，再次对码同一位置时，原先的遥控器无效

马达的参数通过WIFI模组连接到手机APP，通过手机APP调节参数,

马达的WIFI模组通过路由器连接到云端,通过电脑连接到云端，可设置马达参数及查看马达温度及开门记录等参数,马达应在断网时保存数据,等连网时定时上传.
联系人：陈工 QQ：3085867220  微信：tzdesign888

