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1. Présentation du produit / MIBL presentation

1.1. Introduction / Introduction

La carte MIBL05-- est une carte de pilotage de moteur Brushless avec codeur BLDC120°.
The MIBL05-- is a Brushless motor driver with BLDC 120° encoder.

1.2. Fonctionnalité / Features

La carte MIBL05-- permet le pilotage d’un moteur Brushless MIBL control of a Brushless motor by :

· Commande analogique directe (mode par défaut)     - Analog command (default mode)

· Commande numérique digitale     - Digital command

Le moteur peut être piloté : Motor can be drive by :

· en tension = commande simplifiée (par défaut)    - voltage motor control - simplified (default)
universelle, proche d’une commande en vitesse       universal and close to a speed control

· en courant pour une commande en couple    - current motor control for a torque control

· en vitesse pour une commande synchrone    - Speed motor control for synchronous

Caractéristiques générales de la carte MIBL05--  General Features of the MIBL :
Tension d’alimentation : 20Vdc – 48Vdc   20Vdc .. 48Vdc

Supply voltage courant à vide »30mA/24vdc    no load current ~30mA /24Vdc

Fusible / Fuse 15A temporisé     15A timed

Température de fonctionnement 0°c – 40°c
Operating temperature Pour des fonctionnements avec des températures ambiantes négatives jusqu’à 

-20°c, l’humidité relative ne doit pas permettre la condensation ou le dépôt 
d’eau à l’état liquide.
Negative ambient temperatures down to -20°c, the relative humidity must not 

allow condensation or deposition of liquid water.

Taux d’humidité 40% .. 85% - Conformément aux normes CEM, l'humidité relative ne doit pas 
être cause de condensation sur et dans le matériel.

Moisture content 40%.. 85% - According to EMC standards, relative humidity must not cause 

condensation on and in the material.

Tension Moteur / Motor voltage 0v…Valim

Gamme de courant moteur MIBL0510 : 2A..10A
Motor current range MIBL0520 : 4A..20A

Dimension 115 x 90 x 30 mm
Montage mécanique : La MIBL05-- doit être fixée sur une platine permettant un drainage thermique

adapté à la puissance moteur demandée.
The MIBL05-- must be mounted on a plate allowing thermal drainage appropriate to the requested engine power.
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1.3. Précaution d’emploi / Usefull

Nos produits sont conçus pour fonctionner de manière fiable si ceux-ci sont installés et utilisés conformément au manuel 
utilisateur.
La maintenance du produit doit être exclusivement effectuée par Midi Ingénierie. Il ne peut être démonté que par du 
personnel qualifié par Midi-Ingénierie.

1.3.1. Règles générales / General Usefull :

· Le module est qualifié IP20, respecter les limites relatives à cet indice de protection. En particulier, le module 
n'est pas étanche, il doit être protégé contre les projections de liquide et les ruissellements.

· Eviter les projections de solvants, acides, bases.
· Eviter l'exposition aux radiations.

· Ne jamais ouvrir un module. Les tensions internes peuvent atteindre un niveau dangereux.

· Ne pas toucher un module ou un moteur sous tension : risque de brûlure ou d'électrocution.

· Se référer à la spécification du moteur utilisé pour dimensionner le pilotage et vérifier les contraintes 
thermiques et mécaniques

· Ne pas toucher l'arbre moteur : risque de blessure.

· The module is qualified IP20, respect the limits related to this protection index. In particular, the module is not 

waterproof, it must be protected against liquid splashes and runoff.

· Avoid projections of solvents, acids, bases.

· Avoid exposure to radiation.

· Never open a module. Internal tensions can reach dangerous levels.

· Do not touch MIBL or motor with Power On : risk of burns or electrocution.

· Refer to the motor specification to setup MIBL and check the thermal and mechanical stresses

· Do not touch the engine shaft: risk of injury.

1.3.2. Conditions de stockage / Storage :

· Le module doit être stocké ou transporté dans son emballage d'origine ou dans un conditionnement adapté.
· Protéger le module contre les rayons solaires et l'humidité.

· La température de stockage doit être comprise entre 0°C et +50°C.

· The module must be stored or transported in its original packaging or in suitable packaging.

· Protect the MIBL from sunlight and moisture.

· The storage temperature must be between 0°C and +50°C.
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1.3.3. Conditions d’utilisation / Usage :

· Attention ! Le moteur et le module peuvent atteindre une température élevée lors du fonctionnement.
Ne toucher qu’après un temps permettant un refroidissement naturel suffisant.

· Attention ! Ne jamais intervenir sur les connexions d'un module sous tension.
Couper l'alimentation et attendre 20s au minimum avant toute intervention.

· Ne pas manipuler les connecteurs avec l'alimentation sont sous tension (risque de flash)
· Respecter l'affectation des broches sous peine d’endommager le système.

· Le module doit se trouver à l'air libre avec une température ambiante comprise entre 0°C et +40°C.

· Respecter les consignes d'aération et de refroidissement précisées dans le manuel utilisateur.

· Ne pas poser le produit sur un emplacement qui ne soit pas stable : le produit pourrait tomber, entraîner des 
blessures ou être endommagé.

· Relier la masse mécanique du module à la masse générale de la machine ainsi qu’à la terre.

· Ne jamais introduire un corps étranger dans les orifices du produit.

· Ne pas utiliser ou stocker le produit dans un endroit humide.

· Réaliser un câblage soigneux de la carte avec des câbles blindés à la terre pour des liaisons d'alimentation et moteur 
supérieures à 0,3 m.

· Warning! Motor and MIBL may reach a high temperature during operation. Do not touch until it has cooled down 

enough. 

· Warning! Never touch connections with power ON. Cut off the power and wait at least 20 seconds before any 

intervention. 

· Do not handle connectors while the power is on (risk of flash). 

· Respect the pin assignments or you may damage the system. 

· MIBL must be in an open air environment with an ambient temperature between 0°C and +40°C.

· Follow the ventilation and cooling instructions specified in the user manual. 

· Do not place MIBL on an unstable location: it may fall, cause injuries or be damaged. 

· Connect the mechanical mass of the module to the general mass of the machine and to the earth ground.

· Never introduce foreign objects into the product's openings. 

· Do not use or store the product in a damp place. 

· Carefully wire MIBL with grounded shielded cables for power and motor connections over 0.3 m.



MIBL : manuel utilisateur / user manual
            

page 6/61

1.3.4. Protections internes / Internal Protections :

Une protection par fusible interne protège l'alimentation en amont d’une surconsommation éventuellement due à une 
défaillance du produit ou de l'élément qu'il pilote sous réserve d'un dimensionnement des conducteurs d'alimentation 
en accord avec la valeur de coupure de 15A du fusible.
Ce fusible est une protection ultime. Aucune intervention sur cet élément qui nécessite l’ouverture du boitier ne peut se 
faire sans l’apport d’un personnel qualifié et certifié par Midi-Ingénierie.

Une entrée ‘Stop’ accessible sur le connecteur CnIO reliée au référentiel de tension (gnd.0v) par un bouton poussoir 
type « arrêt d’urgence » coupe les phases moteurs sans pour autant déconnecter électriquement le module du moteur.

Le module MIBL05-- possède par ailleurs une surveillance de défauts « hardware » sur :

· température driver >90°c
· sous tension avec Valim<18v

· surtension avec Valim>52v, 

· courant moteur avec Imot>20A version MIBL0510 - Imot>40A version MIBL0520

· Transition capteur de hall : bruits, transitions erronées pour un codage BLDC120°, ...

· Etat capteur de hall : absent, combinaisons incorrectes pour un codage BLDC120°<3x0 ou 3x1>
Ainsi qu’une surveillance « système » :

· Entrée Stop activée,

· Auto.alimentation de la carte uniquement avec port USB (pas de puissance possible)

· Update des paramètres système (mode de régulation, …)

· Timer de communication dépassé (sécurité machine)

Internal 15A fuse protects the power supply from short-circuit or failure. 

Maintenance on this fuse can only be done by authorised personal or by Midi Ingenierie.

A '/STOP' input pin on CnIO connector cuts off the motor phases (open) if connected to ‘gnd.0v’ pin.

The MIBL also has hardware fault monitoring on:

· temperature driver >90°c

· on with Valim<18v

· surge with Valim>52v, 

· motor current : Imot > 20A @MIBL0510   _  Imot > 40A  @MIBL0520

· Hall sensor transition: noise, bad transitions for BLDC120°, ...

· Hall sensor status: absent, incorrect combinations for BLDC120°<3x0 or 3x1> encoding

And “system” monitoring on :

· Stop input activated,

· Self-powered with USB port (no power supply)

· Update system registers (command or control mode, …)

· Communication timer (machine safety)
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MIBL

Alimentation
Power Supply

Commande analogique ou numérique
Analog or digital Command

Moteur / Motor
Codeur / Encoder

2. Description

2.1. Alimentation

La tension d’alimentation de la carte MIBL doit être comprise entre 20Vdc et 48Vdc.

Attention ! Plus la tension est faible, plus le courant consommé augmente.
Le courant réellement nécessaire dépend de la puissance mécanique totale requise :

P<puissance en Watt> = C<couple en Nm> * ω<vitesse de rotation du moteur en rad/s>
Plus la tension d'alimentation est élevée, meilleur est le couple à haute vitesse.
Lorsque la tension descend en dessous de 18Vdc, les mouvements sont arrêtés et le module se place en 
disjonction de sous-tension (undervoltage).
Lorsque la tension monte au-delà de 50V, les mouvements sont arrêtés et le module se place en disjonction de 
surtension (overvoltage).

The MIBL supply voltage must be between 20Vdc and 48Vdc.

Warning! The lower the voltage, the higher the current consumed.

The actual current required depends on the total mechanical power required:

P<power in Watt> = C<torque in Nm> * ω<motor speed in rad/s>

The higher the supply voltage, the better the torque at high speed.

When the voltage drops below 18Vdc, the movements are stopped and the module detects undervoltage.

When the voltage exceeds 50V, the movements are stopped and the module detects overvoltage.

Remarque : Lors des phases de freinage et d’inversion de sens, l'énergie cinétique récupérée est réinjectée vers 
l'alimentation, celle-ci doit donc accepter un éventuel courant inverse. 
La tension d'alimentation peut se mettre à monter (charge des condensateurs de sortie de l'alimentation). 
Une protection coupe définitivement la puissance moteur si la tension dépasse 52V. Le module se met alors en 
défaut jusqu'à son acquittement : reset du registre défaut <W5200000000> ou alimentation off ou énergie moteur  
off en hard <entrée En.off> ou soft <W8100000000>.

Note: While braking or reversing direction, the kinetic energy recovered is injected back into the power supply.

So, power supply must therefore accept a possible reverse current. 

The supply voltage may increase (charging the power supply output capacitors). 

A protection permanently cuts the motor power if the voltage exceeds 52V. The module then goes into fault state 

until it is acknowledged: reset of the Fault Register<W5200000000> or Power off or Enable off with En.off pin or 

Enable.off command <W8100000000>.
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Quelle que soit la valeur nominale de l'alimentation utilisée, la tension générée par la MIBL peut 

dépasser 52 Vdc.

L'option Ballast permet de dissiper l'énergie récupérée dans des résistances de puissance de façon à ne jamais 

atteindre le seuil de protection.

Dans tous les cas, si l'alimentation ne supporte pas l’énergie et la tension nominale du module en récupération, il 

convient d'insérer une diode (75V/7A) en série dans le circuit d'alimentation du module. Il est alors conseillé 

d’avoir un ballast ou à minima une zener de puissance type 15KE47A pour une alimentation <45v. 

Regardless of the nominal value of the power supply used, the voltage generated by the MIBL 

may exceed 52 Vdc.

The Ballast option allows to dissipate the energy recovered in power resistors so as never to reach the protection 

threshold.

In all cases, if the power supply does not support the energy and voltage rating of the recovery module, it is 

necessary to insert a diode (75V/7A) in series into the module power circuit. It is then advisable to have a ballast or 

at least a zener of power (ex 15KE47A) for a power supply <45v.



MIBL : manuel utilisateur / user manual
            

page 9/61

2.2. Commande du driver MIBL / MIBL driver control

La carte MIBL se commande par MIBL can be controlled in two modes :

· Mode Analogique Analog command

La consigne moteur est générée par une source de tension entre 0v et 5V    (Abs.) 
ou entre -5v et +5v (Signée)

Le contrôle de l’énergie et du sens moteur sont assurés par des commandes binaires 0 / 5v
Motor control by an external voltage source : Range 0 to 5V (Unsigned) 

or Range -5v to +5v (Signed) 
Energy and motor direction by 0/5v digital level inputs

· Mode numérique Digital command

Avec des commandes sous forme de registres.
By writing parameters and setpoint in internal MIBL registers, using a computer or a PLC

2.3. Moteur Brusless piloté par la MIBL / Brusless Motor :

Le moteur associé à la MIBL doit être un moteur Brushless avec retour codeur hall BLDC120°.
MIBL must be associated with a Brushless motor with BLDC120° hall encoder

Le moteur doit supporter entre 1A et 10A pour la carte MIBL0510 (réglage par soft)
2A et 20A pour la carte MIBL0520 (réglage par soft)

Maximum motor current is 1A to 10A for MIBL0510 (adjusted by software)
2A to 20A for MIBL0520 (adjusted by software)

Découpage phase Moteur entre 0V et Valim avec une fréquence de PWM de l’ordre de 60KHz.
Motor phase PWM switching frequency is around 60kHz.

Le codeur doit retourner un signal 0-5vdc.
The voltage of hall sensors encoder must be 0-5vdc.

Le moteur Brushless supporté par la MIBL doit être avec un codage BLDC120° :
The motor must be equipped with BLDC120° hall encoder

Hall1

Hall2

Hall3

Sens1

1 cycle électrique capteur Hall BLDC120°

6 2 3 1 5 4 6 2 3 ... =hall321
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2.4. Spécifications mécaniques / Mechanical specifications

Masse / Weight: 210g / 7.5 Ounces  
180g / 6.5 Ounces ( without connectors )

Plan mécanique de montage / Mechanical mounting :

La MIBL05-- doit être fixée sur une platine par 4 vis M4 grâce à ses œillets de fixation afin d’assurer un drainage 
thermique adapté à la puissance moteur demandée.

The MIBL05-- must be mounted on a plate with 4 M4 screws to ensure thermal conduction.
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Fils

Écarteur

Écarteur

Fils

CnIO : 2x8 pts
Wiedmuller B2L 3.50/16/180 
ou 
Phoemix DFMC1.5/8-ST 3.5

Embase 2x8pts :

Weidmuller : S2L-SMT 3.50/16/90G

ou Phoenix contact DMC 1,5/ 8-G1-3,5

3. Câblage et Spécification / Wiring & Specification

3.1. Brochage des connecteurs / Connectors Pinout :

Disposition des connecteurs coté gauche: CnIO, Usb, CnPwr / Left Side Connectors : CnIO, Usb, CnPwr

Version Weidmuller B2L 3.50/16/180 pour connecter un fil dans CnIO : introduire un petit tournevis dans la fente écarteur, mettre le fil 
dénudé dans l’orifice rond correspondant, enlever le tournevis puis vérifier la tenue du fil qui doit rester en place en tirant un peu dessus.

Disposition du connecteur côté droit CnMot / Right side connector : CnMot

Les connecteurs sont tous débrochables pour simplifier le câblage.
Les connecteurs CnIO, CnMot et CnPwr sont livrés avec la cartes MIBL05--.
CnIO, CnMot and CnPwr are plug-in connectors and are included with the MIBL05--.

Driver Brushless MIBL05--

CnUSB

microB Usb

3 2 1

5vext.16
15.gnd.0v

O
ut_def+. 14

13.O
ut_def-

O
ut_Spd+. 12

11. O
ut_Spd-

D
IR

+  . 10
9. D

IR
-

En.off+  . 8
7.En.off-

In_Ana+  . 6
5. In_Ana-

R
s485

Z+  . 4
3.R

s485
Z-

/Stop  . 2
1.gnd.0v

1. M
éca

2. A
lim

.d
c

3. g
n

d
.0v

U
SB

Led

CnPwr : MSTB 2,5/3-ST-5,08
Emb. 3pts pas 5.08 :  SL-SMT 5.08HC/03/90G

2 4 6 8 10 12 14 16

1 3 5 7 9 11 13 15

1. 5Vcod.<50mA

2. Hall1
3. Hall2
4. Hall3
5. gnd.0v
6. Meca
7. MotAu
8. MotBv
9. MotCw

gnd.0v  3
Alim<20Vdc.50vdc>  2

Meca  1

CnIO : Weidmuller B2L 3.50/16/180

ou Phoenix contact DFMC1.5/8-ST 3.5

(bas) gnd.0v   1   2   /Stop
Rs485 Z-   3   4  Rs485 Z+

In_Ana-   5   6  In_Ana+
En.off-   7   8  En.off+

DIR-   9 10  DIR+
Out_Spd-  11 12  Out_Spd+
Out_def-  13 14  Out_def+

(bas)gnd.0v  15 16  5Vext(haut)
Led 

Usb microB

CnMot :
MSTB 2,5/ 9-ST-5,08

CnPwr : 
MSTB 2,5/3-ST-5,08

9 8 7 6 5 4 3 2 1

CnMot : MSTB 2,5/ 9-ST-5,08
Emb. 9pts pas 5.08 : SL-SMT 5.08HC/09/90G

1. 5V
co

d
<

50m
A

>

2. H
all1

3. H
all2

4. H
all3

5. g
n

d
.0v

6. M
éca

7. M
o

t.A
u

8. M
o

t.B
v

9.M
o

t.C
w
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3.2. Fonctionnalités des entrées & sorties / Input&Output features:

Sur le connecteur CnPwr de la MIBL :

· Une entrée méca pour relier la carte MIBL (châssis) à la mécanique(terre) du système.

· Une entrée Valim et gnd.0v pour une alimentation DC comprise entre 20Vdc et 48Vdc.

Si l’alimentation ne supporte pas les courants inverses qui surviennent lors des phases de décélération, 

d’inversion de sens et de freinage, prévoir une diode en série et un dispositif de ballast pour récupérer 

l’énergie produite lors de ces phases. ( voir Ch. 2.1 : Alimentation )

Sur le connecteur CnMot :

· Trois entrées codeur pour recevoir le codeur BLDC du moteur

· Une alimentation 5v-50mA pour alimenter ce codeur.
· Trois sorties phases moteurs pour piloter les bobines du moteur Brushless

· Une entrée méca pour relier la mécanique(terre) du moteur.

Sur le connecteur CnIO : 

· Une entrée analogique différentielle pour une commande analogique 0v..5v ou -5v..5v

· Une entrée opto-isolée En.off pour contrôler l’énergie moteur en commande analogique ET digitale

· Une entrée opto-isolée DIR pour inverser le sens de rotation en commande analogique

· Une sortie Out_Def opto-isolée qui s’active lorsque la carte MIBL est en défaut.

· Une sortie Out_Spd opto-isolée qui reproduit l’entrée cod1 (≈vitesse).

· Une entrée Stop pour un bouton ‘arrêt d’urgence’

· Un bus Rs485 pour le paramétrage et le pilotage du moteur en commande digitale.

Le driver MIBL dispose d’un connecteur CnUSB microB USB pour la communication USB.

CnPwr connector :

· Chassis input to connect the MIBL to the system mechanics (ground).

· Valim / gnd.0v are power supply inputs : DC voltage between 20Vdc and 48Vdc.

CnMot connector :
· Three encoder inputs to receive the BLDC encoder from the engine

· A 5v-50mA power supply to power this encoder.

· Three motor phases outputs to drive the Brushless motor coils

· A chassis input to connect the mechanical (ground) of the motor.

CnIO connector:

· A differential analog input for direct motor control (analog control)

· An opto-isolated input En.off to control the motor energy in analog AND digital control.

· An opto-isolated DIR input to reverse the direction of rotation in analog control
· An opto-isolated Out_Def output that activates when the MIBL board is faulty.

· An opto-isolated Out_Spd output that reproduces the cod1 (speed) input.

· A Stop input for an emergency stop button

· An RS485 bus for the configuration and control of the motor in digital control mode.

TMIBL has a CnUSB microB USB connector for USB communication.
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} Analog input on CnIO connector

3.3. Spécification des entrées-sorties de la MIBL / input-output specifications

3.3.1. Entrées analogique différentielle / differential analog input

L’entrée différentielle analogique « In_Ana » est câblée sur le connecteur CnIO avec 
In_Ana+ sur la position 6    In_Ana+ on pin 6

In_Ana- sur la position 5    In_Ana- on pin 5

Tension nominale In_Ana+   0Vdc à 5Vdc en mode Abs. / Unsigned mode

Nominal voltage -5Vdc à 5Vdc en mode Signé / signed mode

In_Ana-   0Vdc (mode Abs & Signé)
Tension admissible ±6Vdc
Max. voltage

Isolation galvanique 10V
Galvanic insulation

Cette entrée analogique différentielle Vana_diff est utilisée pour commander la MIBL et le moteur avec une
consigne analogique : IHM_MIBL configuré avec DIGITAL_INPUT sur off
The analog differential input Vana_diff is used to drive MIBL and the brushless motor with analog command.

To select analog control mode, set DIGITAL_INPUT to OFF with IHM_MIBL

Deux modes analogiques / Two Analog modes :

· Entrée Analogique Abs. : IHM_MIBL avec DIGITAL_INPUT sur off et Range sur « 0v / 5v » (W210x000000)

In_Ana- sur pin 5 relié au référentiel électrique de la consigne (0Vdc)
In_Ana+ sur pin 6 relié au signal de commande compris entre 0Vdc et 5Vdc
L’entrée DIR permet de maitriser le sens de rotation et l’entrée Energie la mise sous tension du moteur.

Unsigned Analog Input : DIGITAL_INPUT set to OFF and Range on “0v / 5v” (or send a serial command W210x000000)

In_Ana- (pin 5) setpoint electrical reference (0Vdc)

In_Ana+ (pin 6) setpoint voltage between 0Vdc and 5Vdc

DIR input controls the direction of rotation and En.off input sets motor power ON and OFF.

Entrée Ana Abs. Unsiged Analog Input

Cons.= fct.(Vana_diff) Setpoint = function(Vana_diff)

Vana_diff= 0V...5V and Vana_diff : 0v .. 5V

Réglage par défaut : 0V pour une consigne nulle et 5Vdc pour une consigne Maximum.
default setup :  command 0 with Vana_diff=0v to maximum setpoint with Vana_diff=5Vdc

rem :       le gain, l’hystérésis et la plage de consigne nulle sont modulables avec l’IHM (code20+:R21/R22)

Note:      Gain, hysteresis and zero setpoint range are adjustable by IHM : “analog adjustments”

old code 19: gain=1, Hyst.=0% and only zero setpoint is adjustable by IHM (R21 low byte)

100%

0%
0v                   +5v
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ConsAna-
ConsAna+
ana+=6

ana-=5

10k

10k

0..+10v

-10v..+10v
10k

10k

150k

150k

-5v                      +5v

+100%

-100% Cons.Max

· Entrée analogique signée : IHM_MIBL avec DIGITAL_INPUT sur off et Range sur « -5v./.5v » (W210x0080xx)

In_Ana- sur pin 5 relié au référentiel électrique de la consigne (0Vdc)
In_Ana+ sur pin 6 relié au signal de commande compris entre -5Vdc…5Vdc

La polarité de la consigne permet de commander le sens de rotation 
L’entrée DIR permet d’inverser de sens de rotation (sens déterminée par la polarité de Vana_diff)

L’entrée En.off activée inhibe la mise sous tension du moteur.

Signed analogI input : DIGITAL_INPUT set to OFF and Range on “-5. / 5v” (or send a serial command W210x0080xx)

In_Ana- (pin 5) setpoint electrical reference (0Vdc)

In_Ana+ (pin 6) setpoint voltage between -5Vdc…0v…5Vdc

DIR input reverse the direction of rotation and En.off input sets motor power ON and OFF

Entrée Ana Signée Siged Analog Input

Cons.= fct.(Vana_diff) Setpoint = function(Vana_diff)

Vana_diff= 0V...5V and Vana_diff : -5v .. 0V .. 5V

réglage par défaut : 0V pour une consigne nulle, +5Vdc pour +Maximum et -5Vdc pour –Maximum
default setup : setpoint 0  with Vana_diff=0v, +maximum setpoint with Vana_diff=+5Vdc, 

-maximum setpoint with Vana_diff=-5Vdc

rem :       le gain, l’hystérésis et la plage de consigne nulle sont 

modulables avec l’IHM : analog adjustments

Note:      Gain, hysteresis and zero setpoint range are adjustable by IHM :

“analog adjustments”

old code19 : gain=2, Hyst.=0% and only zero setpoint is adjustable by IHM 

(R21 low byte)

Rem. : Pour obtenir une consigne entre 0v…+10V en mode abs.
ou -10v..+10v en mode signé,

Ajouter une résistance de 10kΩ en série sur chaque entrées In_Ana- et In_Ana+.

La valeur de l’entrée analogique est indiquée dans l’IHM en % de la consigne Max et avec sens A ou B
Elle est accessible avec les 8 bits de poids faible b7..b0 du registre R41.

Note: If  0v…+10V input range (unsigned) or -10v..+10v inpit range (signed) is required,

Add a 10kΩ resistor in series on both In_Ana- and In_Ana+ inputs.

In IHM interface, the value of the analog input is expressed as a percentage of Max Setpoint and direction A or B.

It can be read/written through serial communication in the 8LSB (b7..b0) of R41 register.

Rem. Old.cu1 : l’entrée Ana n’est pas différentielle dans la version cu1 et ne supporte que la plage 0..5Vdc.
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↑Logic inputs on CnIO connector

3.3.2. Entrées logiques opto-isolées / Opto-isolated logic Inputs

Deux entrées logiques opto-isolées sont accessible sur le connecteur CnIO

· En.off avec En.off+ sur la position 8 En.off+ on pin 8

En.off- sur la position 7 En.off- on pin 7

· Sens  avec DIR+ sur la position 10 Dir+ on pin 10

DIR- sur la position  9 Dir- on pin 9

Tension nominale 5Vdc à 7Vdc
Maximun voltage

Tension du signal « Entrée inactive off» 0Vdc à 1Vdc
OFF input voltage

Tension du signal « Entrée active On» 4Vdc à 6Vdc
ON input voltage

Isolation galvanique 25Vdc
Galvanic insulation

L’entrée En.off active coupe la puissance moteur et réinitialise le défaut lorsqu’elle est active.
L’entrée DIR active inverse le sens de rotation dans le mode commande Analogique uniquement.

Les deux entrées logiques négatives sont pré-polarisées par 100KΩ à la référence gnd.0v

Les entrées logiques peuvent être relues avec le registre R41 avec b16 pour En.off et b8 pour DIR

En .off input ON:  motor power off and fault reset

DIR input ON : inverts motor direction (analog command only)

The two negative digital inputs are biased with 100KΩ pull down resistor to GND

Digital outputs are read in R41 register: b16 = En.off and b8 = DIR

min max
VlL   (inactive /off)
VIH  (actif /On)

-1V
4V

1V
+10V

IIL
IIH 1,1mA

25µA
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↑Logic outputs on CnIO 

3.3.3. Sorties logiques opto-isolées / Opto-isolated logic Outputs

Deux sorties logiques opto-isolées sont câblées sur le connecteur CnIO

· Défaut avec Out_Def+ sur la position 14 Out_def+ pin 14

Out_Def- sur la position 13 Out_def- pin 13

· Vitesse avec Out_Spd+ sur la position 12 Out_Spd+ pin 12

Out_Spd-  sur la position 11 Out_Spd- pin 11

Courant de sortie max 10mA
Maximun output current

Tension de sortie max 10V
Maximun Output voltag

La sortie Out_Def est active lorsqu’un défaut est actif ou mémorisé (led rouge)
La sortie Out_Spd recopie l’entrée Hall_1, sa fréquence est une image de la vitesse moteur.

Une impédance 100Ω en série permet de limiter le courant de sortie de Out_def et Out_Spd
Les sorties Out_Def- et Out_Spd- sont pré polarisées par 100kΩ au gnd.0v.
Les sorties Out_Def+ et Out_Spd+ sont pré polarisées par 100k au 5v.

Les sorties logiques peuvent être relues avec le registre R41 avec 
b28 pour Déf (0 = off / 1 = Out_Def. On)

et b24 pour Spd (1 = off / 0 = Out_Spd On )

Out _def  ouput is ON if MIBL is in fault state (red led)

Out_Spd output is Hall_1 copy, frequency is information about motor speed.

100Ω serial impedance limits output current.

Out_Def- / Out_Spd- : Negative output is pulled down with 100KΩ  to gnd (0v reference)

Out_Def+ / Out_Spd+ : Positive output is pulled up with 100KΩ  to 5v

Inputs can be read in register R41 register : 

b28 = Def 

and b24 = Speed

min max
Iout off 0,1mA
Vout On 0,6V @1mA

1,2V @5mA
2V @10mA
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Automate Control PLC

Cmd.Ana to MIBL

Cmd.num to MIBL

Entrée num =Out_MIBL

Alim / Suplly

+
-
+
-

+
-

La sortie Out_Def est active lorsque l'un des évènements suivants s’est produit (cf. tracé dans R52)
- Entrée Stop activée ou Timer de communication dépassé (sécurité machine),
- Auto.alimentation de la carte avec port USB ou update des paramètres système
- disjonction surcourant ou court-circuit moteur (Imot>20A pour MIBL0510 et IMot>40A pour MIBL0520)
- disjonction thermique si la température de l’étage de puissance atteint 90°C ou processeur 110°C.
- disjonction surtension si la tension d’alimentation monte au-delà de la tension maximum 50V.
- disjonction sous-tension si la tension d’alimentation chute en dessous de la tension minimum 18V.

- disjonction codeur si l’état des capteurs hall n’est pas compatible avec codage BLDC120° :0 ou 7
- disjonction codeur si la transition du retour hall n’est pas compatible avec codage BLDC120° (voit ch3.3 entrée codeur)

      rappel : Le codage BLDC120° interdit l’état des trois codeurs 0<000> et 7<111>

Out_Def output is active when following events occurred (see R52 register) :

- Stop input activated or Communication timer overflow (machine safety)

- Self-powered with USB port or Update system registers

- overcurrent error or motor short-circuit (MIBL0510: Imot>20A / MIBL0520: Imot>40A)

- thermal error :  MIBL temperature exceeds 90°C  ( or internal processor exceeds 120°C.)

- overvoltage fault :  Supply voltage exceeds maximum voltage of 50V.

- undervoltage fault : Supply voltage below minimum voltage of 18V.

- encoder fault : State of the hall sensors is not compatible with BLDC120° coding : 7 or 0

- encoder transition error

     rem.: BLDC120° coding forbid state of the three encoder 0<000> or 7<111>

3.3.4. Précaution de câblage des entrée & sorties / Input & Output wiring :

Pour éviter tout risque de bruit de mode commun sur les entrées/sorties opto-isolées et l’entrée analogique 

différentielle, il est conseillé de relier le signal IO+ et son retour IO- coté commande.
To provide better common-mode noise immunity on opto-isolated inputs, outputs and analog input, it is 

recommanded to connect IO+ and IO- signals on the control side.

En cas de bruit et de mouvements erratiques du moteur, ajouter des impédances de 1kΩ entre les entrées 

codeurs et le 5vext au niveau du connecteur CnMot.
If noise or erratic motor movements, add impedances of 1kΩ between the encoder inputs and the 5vext near the 

CnMot connector

Moteur Brushless
Brushless Motor

CnPwr

CnIO

CnMot

5V
hall1
hall2
hall3

gnd0v
Méca

MotAu
MotBv
MotCw

Cod.H2Cod.H1

Cod.H3

Cod.gnd

Cod.5V
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↑ /Stop on CnIO connector

3.3.5. Entrée logique Stop / Stop Input

L’entrée logique /Stop est câblée sur le connecteur CnIO avec 
/Stop sur la position 2 /Stop on pin 2

et gnd.0v sur la position 1 gnd.0v on pin 1

Tension nominale 5Vdc (entre 4,5Vdc et 5,5 Vdc )
Nominal voltage 5Vdc (between 4.5Vdc and 5.5 Vdc )

Tension du signal « Stop inactif » 4Vdc à 5Vdc
“Stop inactive” signal voltage 4Vdc to 5Vdc

Tension du signal « Stop activé » 0Vdc à 2,5Vdc
“Stop activated” signal voltage 0Vdc to 2.5Vdc

Cette entrée n’est pas opto-isolée et ne doit servir qu’au branchement d’une commande d’arrêt d’urgence.
Elle est polarisée au 5v par une résistance de 2,2kΩ.

Lorsque l’entrée /stop est activée par une mise à la masse électrique (gnd.0v), le moteur n’est plus commandé et
la sortie défaut est positionnée.
Le signal /Stop assure une coupure des phases moteurs logiciel ET hardware afin de garantir une sécurité 
optimum.
/stop est en relecture avec registre HW_input R41 b20 (1=ok,0=Stop actif) et défaut R52 b12/b24 (1=déf.stop)

This input is not opto-isolated and should only be used to connect emergency command.

/stop is connected to 5v by a 2.2kΩ resistor.

When the input /stop is activated by connexion to ground (gnd.0v), the motor is off and the fault output is On. 

/Stop put off the software AND hardware motor phases in order to guarantee optimum security.

/stop read with register Hw_input b20 (1=ok/0=activated) and Fault R52 b12/b24 (1=stop fault)
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↑Encoder on CnMot connector

3.3.6. Entrée codeur et alimentation / encoder inputs and Supply

Les trois entrées codeurs sont câblées sur le connecteur CnMot avec 
The 3 encoder inputs with their 2 associated supply pins are on CnMot connector :

Hall1=Cod1 sur la position 2 Hall1 on pin 2

Hall2=Cod2 sur la position 3 Hall2 on pin 3

Hall3=Cod3 sur la position 4 Hall3 on pin 4

et alimentation 5V      sur la position 1 5V on pin 1

gnd.0v sur la position 5 gnd.0v on pin 5

Tension nominale 5Vdc (entre 4,5Vdc et 5,5 Vdc )
Nominal voltage 5Vdc (between 4.5Vdc and 5.5 Vdc )

Tension du signal « Cod à 1 » 3Vdc à 5Vdc
Signal voltage "Cod = 1” 3Vdc to 5Vdc

Tension du signal « Cod à 0 » 0Vdc à 1Vdc
Signal voltage "Cod = 0” 0Vdc to 1Vdc

Ces entrées codeurs ne sont pas opto-isolées.
L’alimentation 5V50mA du codeur est fournie par la carte MIBL.
Le câblage du codeur BLDC doit être soigné afin d’éviter tout risque de bruit préjudiciable au bon fonctionnement 

du moteur. 
Les 3 entrées codeurs sont pré-polarisées à 3,3v sous 2,2K par la MIBL. Si du bruit ou des défauts codeurs
surviennent lors des mouvements moteurs, il est conseillé d’ajouter des pull-up 1K entre 5v et Cod <Hall1,2,3>.

These encoder inputs are not opto-isolated.

The 5V-50mA power supply for the encoder is provided by the MIBL.

The wiring of the BLDC encoder must be taken care of in order to avoid any noise.

The 3 encoder inputs are pre-biased to 3,3v under 2,2kΩ.

In case of noise or encoder faults, include 1K pull-ups between 5v and Cod <Hall1,2,3>.

Le codage doit être du type BLDC120° :
Encoder with BLDC120° :

L’ordre des phases moteur et des retours codeur est susceptible de devoir être adapté pour certain moteur.
Voir Annexe : Câblage d’un moteur Brushless BLDC en cas de mouvements erratiques ou défaut capteur hall

The order of motor phases and encoder feedback may need to be adapted for certain motors.

See Appendix: Wiring of a Brushless BLDC motor in the event of erratic movements or hall sensor fault.

Hall1

Hall2

Hall3

Sens1

1 cycle électrique capteur Hall BLDC120°

6 2 3 1 5 4 6 2 3 ...  =hall321
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3.3.7. Led visualisation / del :

Deux LEDs résument l'état du module MIBL :

· la led verte "Alim/Mot.on" matérialise le mise sous tension du moteur et l’état nominal du module,

· la led rouge "Défaut" indique un état non fonctionnel de la carte ou un défaut : surtension, sous-tension, 
température excessive ou disjonction moteur, défaut retour codeur. 

La led rouge clignote brièvement à la mise sous tension. Ce clignotement est nominal (pas un défaut)
La led rouge clignote pour signaler un des états ou défauts suivants :

o Configuration en cours des paramètres de la MIBL ou remise à zéro du module,
o La MIBL n’est connecté qu’à partir du port USB (équivalent de sous-tension)
o Le signal stop est actif.
o Un défaut est actif. (hall, alimentation, surcourant ou température)

Le led rouge reste ON lorsqu’un des états ci-dessus a été positionné, qu’il n’est plus actif mais qu’il n’a pas été 

acquitté.
Pour l’acquitter un défaut non permanent (led rouge ON), couper le puissance moteur avec En.off ou enable off.
Lorsque la led rouge est allumée ou clignote, la led verte est éteinte.

la led verte "Alim/Mot.on" signale que le MIBL est sous tension et qu’aucun défaut n’est actif ou a été détecté.

La led verte clignote lorsque le module n’est pas en défaut et que le moteur n’est pas sous tension (energie off)

La led verte est allumée en permanence lorsque le moteur est sous tension.

Two DELs summarize the status of the MIBL module:

· the green DEL "Alim/Mot.on" materializes the powering up of the motor and the nominal state of the module,

· the red "Fault" DEL indicates a non-functional state of the card or a fault: overvoltage, undervoltage, excessive 

temperature or motor tripping, encoder feedback fault.

The red DEL flashes briefly on power-up. This flashing is nominal (not a fault)

The red DEL flashes to indicate one of the following states or faults:

o Configuration in progress of the MIBL parameters or reset of the module,

o MIBL is only connected from the USB port (undervoltage equivalent)

o The stop signal is active.

o A fault is active. (hall, supply, overcurrent or temperature)

The red DEL remains ON when one of the above states has been set, it is no longer active but it has not been 

acknowledged.

To acknowledge a non-permanent fault (red LED ON), cut the motor power with En.off or enable off.

When the red led is on or flashing, the green led is off.

the green "Alim/Mot.on" Del indicates that MIBL is powered up and that no fault is active or has been detected.

The green Del flashes when the module is not faulty and the motor is not powered (energy off)

The green Del is permanently on when the motor is powered.
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↑ Rs85 on CnIO connector

3.3.8. Port RS485

Le bus de communication Rs485 est câblé sur le connecteur CnIO avec 
Rs485 Z(+) sur la position 4 Rs485 Z(+) on pin 4

Rs485 /Z(-) sur la position 3 Rs485 /Z(-) on pin 3

et gnd.0v sur la position 1 gnd.0v on pin 1

Tension nominale 5Vdc (entre 4,5Vdc et 5,5 Vdc )
0Vdc (entre -0,5V et 0,5Vdc)

Nominal voltage 5Vdc (between 4.5Vdc and 5.5Vdc )

0Vdc (between -0.5V and 0.5Vdc)

Par convention, état 1 avec V<Z485 Z+> supérieur à V<Z485 /z>
état 0 avec V<Z485 Z+> inférieur à V<Z485 /z>

convention state 1 V<Z485 Z+> greater than V<Z485 /z>

state 0 V<Z485 Z+> less than V<Z485 /z>

Isolation galvanique 25Vdc
Galvanic isolation 25VDC

Le retournement de ligne est réglé pour assurer un baud-rate de 115,2Kbds
The line reversal is set to ensure a baud-rate of 115.2Kbds

Rs485 Z est pré polarisé à 3,3v sous 3,3kΩ et Rs485 /Z est pré polarisé à 1,6v sous 3,3kΩ

Les signaux Z et /Z sont bidirectionnels.
Le bus Rs485(Z+/Z-/gnd) sert à configurer la carte MIBL

et à piloter la MIBL et le moteur en mode commande numérique (digital_input ON)

Default level : Rs485 Z set on 3.3v with 3.3kΩ and Rs485 /Z set on to 1.6v with 3.3kΩ

The Z and /Z signals are bidirectional.

The Rs485(Z+/Z-/gnd) bus is used to configure the card and to drive MIBL in digital command mode 

(DIGITAL_INPUT on ON)
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3.3.9. Port USB / USB Port

Le connecteur microB USB permet de relier directement un PC via un driver FTDI inclus sur la carte. 

Ce port est dédié au paramétrage et à la supervision de la carte (voir IHM MIBL). 

Ce port Usb peut aussi servir à la commande de la carte MIBL en mode numérique (DIGITAL_INPUT sur ON) 
bien que le bus Rs485 soit conseillé.

Lors de la phase de configuration, il n’est pas nécessaire d’alimenter la carte si le port Usb fournit 5v-100mA.
Attention, dans ce cas, une mise sous tension après connexion par USB conduit à un défaut sous-tension qu’il 

faudra annuler.

Remarque : 
Lors du démarrage de l’IHM, si la fenêtre ‘recherche d’un driver MIBL…’ perdure, vérifier l’installation du pilote 

FTDI (internet ok et pas de verrouillage du pc)
Si besoin lancer ‘FTDI port série CDM21228_Setup.exe’ inclus dans dossier ihm.

microB USB connector allows direct connection to a PC via an FTDI driver included on the board.

This port is to configure MIBL and supervision with MIBL_IHM.

This USB port can also be used to command the MIBL card in digital mode (DIGITAL_INPUT on ON) but Rs485 

bus is useful.

During the configuration phase, it is not necessary to power the board if the USB port provides 5v-100mA.

Caution, in this case, powering up after connection by USB leads to an undervoltage fault which must be 

cancelled.

Note : IHM

If IHM stop on 'searching for an MIBL driver…', check FTDI driver installation

Or try 'FTDI serial port CDM21228_Setup.exe' included in the ihm folder.
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4. Langage et Registres de la MIBL

4.1. Langage de la MIBL

L’utilisation de l’interface opérateur IHM_MIBL, MIshell ou de la DLL DRVMI ne nécessite pas la connaissance de 

ce protocole de communication. :

- Il n’est pas nécessaire de connaitre le protocole ni le langage de la MIBL avec l’IHM.

- MIshell géré le protocole de communication de la MIBL et vous permet un dialogue simplifié.

Le protocole de communication des modules MIBL est de type ascii (console) et permet de lire et d’écrire dans 
les registres du module.

Le langage MIBL a été conçu pour une écriture ascii en clair des commandes, de façon à faciliter l’approche et la 

compréhension des commandes utilisées.

Le langage MIBL fait la distinction entre majuscules et minuscules et sa base sur la lecture et l’écriture de régistre 

32bits.

4.1.1. Protocole des commandes / command

Les commandes sont formées selon la grammaire suivante :

CRRhhhhhhhh\r

C=Commande : R pour read : lecture du registre R to read register

C=Command W pour write : écriture du registre W tor write: register

RR=Registre : 1 octet en hexa : compris entre x00 et xFF
RR=Register 1 Byte in hexa: between x00 and xFF

h..h=Valeur : aucune pour une lecture ex : R21 pour la lecture du registre 
4 octets en hexa (32 bits) : xhhhhhhhh 

h..h=Value : no value specified for reading (i.e. R21)

long hexasecimal value (32 bits, 4 bytes, 8 digits) : xhhhhhhhh

\r Retour chariot
\r Carriage return

exemple : W810001080\r pour l’écriture du registre commande Reg.81
R21\r pour la lecture du registre mode Reg.21

exemple : W810001080 to write R81 register

R21 to read R21 register
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4.1.2. Protocole des réponses / responses

Commande en écriture W… : pas de valeur en retour sur une commande d’écriture (hormis ‘>’caractère prompt)

commande de lecture Rxx :  RRhhhhhhhh (suivi du ‘>’caractère prompt)

RR=Registre : 1 octet en hexa : compris entre x00 et xFF
h..h=Valeur : 4 octets en hexa (32 bits) entre 0x00000000 à 0xFFFFFFFF
\r : retour chariot

WRITE command : There is no response from the module.  (unless ‘>’ prompt character)

READ command : RRhhhhhhhh\r (and ‘>’ prompt character)

RR=Register : 1 byte (2 hexadecimal digits) 0x00 to 0xFF

hhhhhhhh : 4 bytes (32 bits, 8 hexadecimal digits) : 0x00000000 to 0xFFFFFFFF 

\r Carriage return

exemple commande : R01 pour relire le registre ‘identification produit’

Retour 0139323435
W2800000960 pour programmer une consigne 0..24V

Retour le protocole MIBL renvoie sur la ligne : SPACE \r \n '>
Command exemple : R01 to read ‘Product ID’ register

  Response 0139323435

W2100008080 to program Signed Analog Control Mode

Response \sp\r\n '>       ( space carriage-return line-feed ‘>)
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4.2. Registres de la MIBL / MIBL registers

Tous les registres sont de 4 octets en lecture (32bits) 4 bytes register (32 bits) 

Certains registres ne sont pas accessibles en écriture ou que sur certaines / Some bits can be read only

Les registres sont répartis comme ci-dessous / registers distribution : 

0x00...0x0F Registre d’identification MIBL (version code, numéro de série, lot de fab,…)  MIBL identification

0x10...0x1F Registre d’identification User (spécification du client – libre d’écriture)  User identification register

0x20...0x2F Registre de paramètre système de la carte (mode, plage de tension/courant,…)

System settings register (mode, voltage/current range, etc.)

0x30...0x3F Registre de paramètre dynamique du système (caractérisation électromécanique et Pid résultant)
Dynamic parameter (electromechanical characterization and resulting Pid)

0x40...0x4F Registre de statuts de la carte  / MIBL status registers

0x50...0x5F Registre de statuts du système MIBL/moteur  / System & motor status registers

0x80… Registre de commande / command register

Remarque : Le langage fait la distinction entre majuscules et minuscules. MIBL serial protocol is case sensitive

Notation b0=bit de poids faible, b31=bit de poids fort des registres sur 32 bits.
Notation b0=least significant bit, b31=most significant bit of 32-bit registers

4.2.1. Registres d’identification de la MIBL / MIBL identification registers

Les registres de d’identification de la MIBL sont compris entre R00 et R0F pour la manufacture (lecture seule)

  et R10 à R1F pour l’utilisateur (accès libre)

R00 Identifiant MIBL (x00F500--) MIBL identifier

R01 Identifiant produit (x39323435) Product identifier

R02 Identifiant dossier File identifier

R03 Numéro de série (unique pour chaque MIBL) MIBL unique serial number

R04 Date code Date code

R05 Version Boot Boot version

R06 Version code et type Firmware type and version

R08..R0A Fab Identifiants sur 3 registres (interne) Production batch

R0F Registre Spécial Reset Usine : W0F1A2B3C4D Factory reset keyword : W0F1A2B3C4D

Toujours x00000000 en relecture always read as 0x00000000

R10..R1F Registres d’identification pour l’utilisateur - sans restriction d’accès.

User identification registers – Can be freely used to store any ID information.
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4.2.2. Registres de Paramétrage du mode / MIBL mode registers

Les registres de paramétrage de la MIBL sont compris entre R21 et R2F.
Le paramétrage de la MIBL est automatisé avec l’IHM.

R21 Réglage du mode de commande : Numérique, Analogique Signée ou Analogique non signée
et Réglage du mode de contrôle moteur : Tension/Courant/Vitesse

R22 Réglage de la commande Analogique : Gain / Hystérésis / plage d’entrée de la consigne nulle (code20+)
R23 Tension maximum de l’alimentation avant ouverture des phases (utile lors du freinage moteur)
R24 Timer entre 2 communications (USB ou Rs485) pour un paramétrage de sécurité automate.

Timer ‘ouverture de phases’ après consigne nulle pour inhiber le frein moteur avec consigne nulle.
R25 Inversion de polarité des entrées / sorties pour s’adapter tous les montages
R26 Non Mémorisation des défauts => inhibe certains défauts transitoires
R28 Plage de Tension pour un contrôle moteur en Tension (en 1/100 Volt)
R29 Plage de Courant pour un contrôle moteur en courant et en vitesse (en 1/100 Ampère)
R2A Courant crête maximum (en 1/100 Ampère)
R2B Plage de Vitesse pour un contrôle moteur en vitesse
R2C Accélération en tension
R2D Accélération en courant pour une commande en courant et en vitesse
R2E Accélération en vitesse pour une commande en vitesse

L’écriture d’un de ces registres arrête le mouvement moteur,
  active le bit ‘update’ <.b8 / .b24> du registre R52 et la led rouge(défaut)

R21 MIBL command mode : Digital, Signed Analog or Unsigned Analog

and Control motor mode : Voltage/Current/Speed motor control

R22 Analog command input : Gain / Hysteresis / null setpoint range

R23 Max voltage before phases opening (used for motor braking)

R24 Timer between two command frames (USB or RS485) for PLC safety implementation.

Timer ‘phases opening’ next to null setpoint to inhibit motor braking when stopped.

R25 Inputs and Outputs polarity

R26 No Faults memorization (can be used to ignore transient faults)

R28 Voltage setpoint Range for Voltage motor control (unit 0.01Volt)

R29 Current setpoint range for current motor control and speed motor control (unit 0.01A)

R2A Peak current (unit 0.01A)

R2B Speed setpoint range for Speed motor control

R2C Acceleration Motor Voltage

R2D Acceleration Motor Current for current and speed control mode

R2E Acceleration Motor Speed for speed control mode

Writing one of these registers stops the motor, sets ‘update’ bit <.b8 / .b24> of R52 register and the red led (fault)
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4.2.3. Registres de Paramétrage du moteur et de la boucle de régulation / Motor and loop settings

Pas de réglage moteur ni de PID pour utiliser la carte MIBL en mode contrôle moteur en tension (par défaut)
Pour utiliser la carte MIBL en mode contrôle moteur en courant ou contrôle moteur en vitesse, il est nécessaire de 
régler les PIDs de régulation.
L’IHM_MIBL a été développé pour effectuer ce calcul dans l’onglet ‘motor’ :

· Entrer les caractéristiques du moteur et de la charge («select other motor» et/ou «manual settings»)

· ‘Validation’ Þ L’IHM calcule et programme les paramètres - registres R38/R39 pour le mode courant 
et - registre R3A/R3B pour le mode vitesse

· Vous pouvez moduler ces paramètres en activant ‘PID’ dans la fenêtre ‘Settings’

Les registres de paramétrage moteur et de régulation de la MIBL sont compris entre R30 et R3F.
Le paramétrage de la MIBL est automatisé avec l’IHM.

R30 Résistance entre 2 phases moteurs en 1/100.Ω - calcul des PID et pour «U-R.I» en contrôle moteur en tension

R31 Inductance entre 2 phases moteurs en µH - calcul des PID - utilisé par l’IHM

R32 Inertie axe moteur en 1/100.g.cm2 - calcul des PID - utilisé par l’IHM

R33 Frottements visqueux ramené au rotor - not used

R34 Nombre de paire de pôle du moteur - calcul des PID - utilisé par l’IHM

R35 Constante de couple moteur en 1/100.mNm/A - calcul des PID - utilisée par l’IHM

R36 Inertie axe charge en 1/100.g.cm2 - calcul des PID - utilisé par l’IHM

R38/R39 Paramètres de la boucle de régulation en courant - calculer par l’IHM – ne pas modifier

R3A/R3B Paramètres de la boucle de régulation en vitesse - calculer par l’IHM – ne pas modifier

R3C/R3D Paramètres internes à la MIBL - en lecture seule

En annexe, un récapitulatif sur les conversions des unités moteur et un exemple de datasheet moteur

For current motor control or speed motor control modes, regulation loops must be configured. 

It can be done with IHM_MIBL software  (‘motor’ tab):

• Specify the motor and the load characteristics (“selec other motor” or “manual settings”)

• ‘Validation’’ => Parameters are computed and written to R38/R39 registers for current motor control  

R3A/R3B for speed motor control

• Those parameters can be modulated by ativating ‘PID’ in the ‘Settings’ tab

R30 Resistance between 2 motor phases (x0.01 Ω) IHM PID calculation and voltage control «U-R.I»

R31 Inductance between 2 motor phases (µH) IHM PID calculation

R32 Motor inertia (x0.01 g.cm2) IHM PID calculation

R33 motor friction (not used)

R34 Motor number of poles pairs IHM PID calculation

R35 Torque constant (x0.01 mNm/A) IHM PID calculation

R36 Load inertia (without motor) (x0.01 g.cm2) IHM PID calculation

R38/R39 Current regulation loop (current motor control) internal PID – don’t change

R3A/R3B Speed regulation loop (speed current control) internal PID – don’t change

R3C/R3D MIBL internal parameters read only
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4.2.4. Registres de statuts de la MIBL et du moteur / MIBL and motor status registers

Les statuts de la MIBL et du moteur sont indiqués dans l’IHM dans la fenêtre « contrôle ».
Ils sont résumés sous les registres suivants : 

R41 Etat des entrées / sorties de la MIBL
R42 Valeur de la tension d’alimentation en 1/100 Volt

R43 Valeur de la température en °C (plafonnée à 66°c au minimum)
R44 Vitesse ‘électrique’ du moteur en rad/s   ex. avec un moteur NpP=4: <4.2π.60>1500.rad/s = 1.tr/min

Rappel 2π =6,28 rad. =1 cycle électrique et NpP = Nombre paire de Pole

R48 image du courant moteur en 1/100 Ampère
R51 Position du moteur en pas codeur   rem.:6 pas codeur=1 cycle.élec., 1 tr.moteur = NpP x cycle.élec

R52 Défauts de la MIBL (16.MSB=mémorisés et 16.LSB=actifs)
R53 Image des défauts détectés ce registre mémorise tous les défauts même ceux reseter avec En.off 

Debug : initialiser avec W5300000000 puis relire après defaut.
R58 Etat de la commande
R59 Etat du pilotage du moteur
Seuls les registres R51 (position moteur) et R52/R53(défaut) sont accessible en lecture ET écriture.

R41 MIBL inputs and outputs

R42 Supply voltage (0.01V)

R43 Temperature (°C) (66°C minimum)

R44 ‘Electrical’ speed (elec.rad/s) ex. if motor with NpP=4 : 4.2π.60 =1500.rad/s = 1.RPM

Rappel 2π =6,28 rad.=1 electrical period and NpP= Number of poles pairs

R48 Motor current (0.01A)

R51 Motor encoder position encoder ‘step’ : 6 steps =1 elec. period, 1 motor turn = NpP x elec. period

R52 MIBL fault (16.MSB=Memorized / 16.LSB=active)

R53 Image of old active faults this debug register store all faults old and new, even old reset with en.off

Debug : Init with W5300000000 and read after faults

R58 Command state

R59 Motor control state

Only R51 (Motor position) and R52/R53(Fault) can be written.
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4.2.5. Registres de Commande Numérique de la MIBL / Digital control mode register

L’IHM permet un contrôle du moteur en mode numérique.

Vous pouvez aussi très facilement utiliser MISHELL.

Par défaut, le carte MIBL en en mode commande Analogique 0v..+5v avec un pilotage moteur en Tension.
By default, the MIBL is in Analog unsigned input command (0..5V) and Motor Voltage Control.

W2100000000

Pour passer en commande Digital, forcer le bit b28 du registre R21 à 1 :
To control MIBL with Digital command, set up bit b28 of register R21 to 1

W2110000000
.q6  = x0 => Contrôle en tension  (x1=Courant, x2=Vitesse)

     Voltage mode, (x1=Current, x2=Speed)

.b28=  1 => Commande Digitale (0=Analogique)
    Digital Command, 0=Analog Command

R81 Registre de pilotage du moteur en mode numérique avec 
.b16 = Energie Moteur (attention l’entrée En.off est aussi prise en compte)

.b8 = Direction (l’entrée DIR n’est pas prise en compte)

.b7..b0 = Valeur en hexa de la commande x00=Consigne nulle
xFF=Consigne Max (fonction mode et paramètre)

R81 Digital control mode register 

.b16 = Power ON (enable) (Warning : En.off input is also taken into account)

.b8 = Direction

.b7..b0 = Setpoint (hex value) 0x00 = Null setpoint .. 0xFF = Max Setpoint 

ex : W8100010180   pour une commande : Moteur ON, sens=1, Cons.=50%
.o0 =0x80 => Cons = 50% Cons.Max

    Setpoint = 50% of Max Setpoint

.b8  = 1 => Sens = ’B’ 0= sens inverse ‘A’

     Direction ‘B’ 0= reverse direction

.b16= 1 => Energie Moteur On 0= En.off
… Motor power ON 0= motor power off

En fin d’annexe, tous les registres sont listés.

At the end of the appendix, all registers are listed. 
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4.3. Configuration et outils de communication / communication setup and Tools

Les modules MIBL peuvent communiquer en USB ou en RS485. 

Le bus RS485 est conseillé dans les applications multi systèmes et présente une meilleure immunité au bruit. 
Le port USB est simple à mettre en œuvre. Pour une utilisation d’une MIBL avec le port USB, veuillez consulter la 

note d'application « Installation du driver USB FTDI ».

The RS485 bus is useful in multi-system applications and better noise immunity.

USB port is faster to use.

4.3.1. Communication avec port RS-485

Qu'est-ce qu'un réseau RS485? 

Le norme RS485 permet la mise en réseau de plusieurs équipements (jusqu'à 32) qui peuvent communiquer 
entre eux en half-duplex sur un bus composé de deux contacts et de la masse. 
La longueur totale théorique du bus peut aller jusqu'à 1200 mètres (Notons que la longueur maximale et le 
nombre d'équipements peuvent être augmentés en utilisant des répéteurs). 
Il est tout à fait possible de connecter des MIBL, MIP, MiMU ou Bmac de différents types (17, 23, 34) sur une 
même ligne de communication sous réserve d'utiliser le même baudrate et des adresses distinctes.

Comment fonctionne le matériel?

Les données sont transmises sur une paire différentielle (si possible blindée et torsadée), ce qui confère au signal 
une bonne immunité aux perturbations électromagnétiques, permettant ainsi d'accroître la distance maximale de 
transfert. 
L'émetteur et le récepteur sont connectés sur la même ligne. 
Un seul équipement peut "prendre la ligne", tous les autres équipements du réseau doivent être à l'état de haute 
impédance. 
Une résistance de terminaison 120ohm doit être disposée aux deux extrémités de la ligne.

Quel est le rôle du logiciel?

La conséquence directe du fonctionnement "3 états" de la ligne est le délai qu'il est nécessaire d'imposer entre la 
prise de ligne et le début de la communication, ainsi qu'entre la fin de la communication et la mise en haute 
impédance du driver. 
Tout ceci est géré automatiquement par le logiciel embarqué dans la MIBL et par l'interface utilisée par le 
contrôleur (PC ou automate). Dans le cas courant d’une utilisation de l’IHM_MIBL, de MIshell ou de la dll DrvMi, 

cette gestion de la ligne est transparente pour l'utilisateur.
haute impédance (HiZ) Le PC utilise la ligne HiZ La carteC utilise la ligne

message du PC réponse de la carte

HiZ

délai de retournement 
de ligne paramétrable

durée d'un bit (dépend du 
baudrate)
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4.3.2. Outils pour communiquer avec le module MIBL / communication Tools

Il existe plusieurs méthodes pour s'interfacer avec un module MIBL, chacune utilisant des couches d'abstraction 
différentes:

IHM_MIBL

Logiciel sous Windows pour s'interfacer directement avec la MIBL
et communiquer de manière visuelle et simplifiée. 
L’IHM_MIBL offre de nombreuses possibilités de contrôle/suivi. 
Elle permet par ailleurs le calcul et le paramétrage des boucles Pid 
de régulation en courant ou en vitesse. (motor)
Cet IHM est particulièrement adapté à la prise en main, au 
développement et à la maintenance de la MIBL.

Software under Windows to interface directly with MIBL and to communicate in a visual and simplified way.

The IHM_MIBL offers many control and monitoring possibilities.

It is also used to calculate and configure Pid loops for current motor control or speed motor control.(motor)

It is particularly suitable for the handling, development and maintenance of the MIBL.

MIshell

Logiciel sous Windows permettant de s'interfacer avec tous les modules MIDI INGENIERIE et de communiquer à 
l’aide de script ou de commande en ligne.

L’outil MIshell offre par ailleurs la possibilité de développer de petit automate de commande grâce à la lecture et 

l’écriture des registres de la MIBL. (Exemple en annexe)

Windows-based software for interfacing with all MIDI INGENIERIE modules and communicating using scripts or 

online commands.

The MIshell tool also offers the possibility of developing small control automata by reading and writing MIBL 

registers. (Example in appendix)

DrvMi

Logiciel sous Windows permettant de s'interfacer avec tous les modules MIDI INGENIERIE et de communiquer à 
l’aide de script ou de commande spécifique 

Bibliothèque de fonctions accessibles depuis des programmes développés par l'utilisateur en C/C++, VisualBasic, 
Delphi, etc…

(En cours de développement)
Software under Windows allowing to interface with all MIDI INGENIERIE modules and to communicate using 

script or specific command

Library of functions accessible from programs developed by the user in C/C++, VisualBasic, Delphi, etc…

(In development)
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Fils

Écarteur

Écarteur

Fils

CnIO : B2L 3.50/16/180

ou PHOENIX DFMC1.5/8-ST 3.5

ce connecteur est débrochable
Embase 2x8pts : S2L-SMT 3.50/16/90G

5. Annexe :

5.1. Annexe : Note d’application - connexion de la carte MIBL

Position du connecteur CnMot pluggable connector : CnMot

Position des connecteurs CnPwr, microB USB et CnIO pluggable connectors : CnPwr, microUSB, CnIO :

Les connecteurs CnPwr, CnIO et CnMot sont fournis avec la carte

Driver Brushless MIBL05--

Connecteur
microB Usb

3 2 1

5vext.16
15.gnd.0v

O
ut_def+. 14

13.O
ut_def-

O
ut_Spd+.12

11. O
ut_Spd-

D
IR

+  . 10
9. D

IR
-

En.off+  . 8
7.En.off-

In_Ana+  . 6
5. In_Ana-

R
s485

Z+  . 4
3.R

s485
Z-

/Stop  . 2
1.gnd.0v

1. M
éca

2. A
lim

.d
c

3. g
n

d
.0v

U
SB

Led

9 8 7 6 5 4 3 2 1

1. 5V
co

d
<

50m
A

>

2. H
all1

3. H
all2

4. H
all3

5. g
n

d
.0v

6. M
éca

7. M
o

tA
.u

8. M
o

tB
.v

9.M
o

tC
.w

CnMot : MSTB 2,5/ 9-ST-5,08
ce connecteur est débrochable 

pour simplifier le câblage
Emb. 9pts pas 5.08 : SL-SMT 5.08HC/09/90G

CnPwr : MSTB 2,5/3-ST-5,08
ce connecteur est débrochable
Emb. 3pts pas 5.08 :  SL-SMT 5.08HC/03/90G

2 4 6 8 10 12 14 16

1 3 5 7 9 11 13 15

1. 5Vcod.<50mA

2. Hall1
3. Hall2
4. Hall3
5. gnd.0v
6. Meca
7. MotAu
8. MotBv
9. MotCw

gnd.0v  3
Alim<20Vdc..50vdc>  2

Meca  1

CnIO : B2L 3.50/16/180 ou DFMC1.5/8-ST 3.5

(bas) gnd.0v   1   2   /Stop
Rs485 Z-   3   4  Rs485 Z+

In_Ana-   5   6  In_Ana+
En.off-   7   8  En.off+

DIR-   9 10  DIR+
Out_Spd-  11 12  Out_Spd+
Out_def-  13 14  Out_def+

(bas)gnd.0v  15 16  5Vext(haut)
Led 

Usb microB

CnMot :
MSTB 2,5/ 9-ST-5,08

CnPwr : 
MSTB 2,5/3-ST-5,08
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CnPwr : Connecteur d’alimentation 3 points type MSTB 2,5/ 3-ST-5,08(Embase SL-SMT 5.08HC/03/90G)

Ce connecteur permet d’alimenter la carte driver Brusless MIBL05--. Cette alimentation comprise entre 20Vdc et 
48Vdc doit être dimensionnée pour supporter la puissance moteur/Charge. 

CnMot : Connecteur Moteur 9 points type MSTB 2,5/ 9-ST-5,08 (Embase SL-SMT 5.08HC/09/90G)

Ce connecteur permet de relier les trois phases moteur MotAu/MotBv/MotCw, 
de fournir l’alimentation 5V50mA du codeur et d’assurer le retour des 3 phases codeur.
Remarque : Ajouter des résistances de rappel aux retours codeur si problème de mouvement (bruit, fréquence, disjonction,…)

CnIO : Connecteur de commande 2x8points type B2L 3.50/16/180 ou DFMC1.5/8-ST 3.5
↓pin Ce connecteur permet de commander la carte en analogique ou par bus Rs485.

6+/-5 L’entrée In_Ana est une entrée analogique différentielle.
En mode analogique, elle sert de consigne pour le pilotage tension/courant/vitesse.
Elle est configurable en consigne non-signée(par défaut) avec VIn_Ana+-VIn_Ana-= 0v..5v Þ 0..consMax
ou en consigne signée avec VIn_Ana+-VIn_Ana-= -5v..0v..+5v Þ -consMax..0..+consMax

Les entrées DIR, En.off et les sorties Out_Def, Out_Spd sont opto-isolées.
  10+-/-9 L’entrée DIR inverse le sens de rotation en polarisant ‘DIR+’ - ‘DIR-‘ avec 5v.

8+/-7 L’entrée En.off coupe la puissance moteur lorsqu’elle est active &reset défaut.

En.off est utilisée en mode Analogique et Numérique, DIR seulement Analog.

2 L’entrée /Stop est une entrée de sécurité câblée en direct pour une application type ‘arrêt d’urgence’.
Lorsqu’elle est forcée à 0v, la puissance moteur est coupée et la carte entre en mode défaut arrêt /stop

12+/-11 La sortie Out_Spd est l’image du capteur Hall1 (≈vitesse, Hall1=0ÞOut. actif avec 100W série). 

14+/-13 La sortie Out_Def est active en CC lorsqu’un défaut est détecté. (no déf.ÞHaute impédance) 

16/15 La carte MIBL05-- fournit un 5Vext(<50mA) 

pour polariser facilement un potentiomètre de commande(In_Ana) et les entrées/sorties(Sens, Energie,Vit,/Déf)

4&3 Le bus Rs485(Z+/Z-/gnd) est accessible sur ce connecteur. Il sert à configurer la carte 
et à piloter le moteur en mode commande numérique (digital_input On).

CnUSB : connecteur d’interface PC microB USB
Ce connecteur permet de relier directement un PC via un driver FTDI(USB) inclus sur la carte.
Ce port est dédié au paramétrage de la carte (voir IHM MIBL). Lors de cette phase de configuration, il n’est pas 
nécessaire d’alimenter la carte si le port Usb fournit 5v-100mA.
Ce port Usb peut éventuellement servir à la commande de la carte en mode numérique bien que le bus Rs485 
soit conseillé.

Au démarrage de l’IHM si ‘Searching for a MIBL……’, vérifier l’installation du pilote FTDI(internet ok et pas de verrouillage du pc)
Si besoin lancer ‘FTDI port série CDM21228_Setup’ inclus dans dossier ihm.

La led Power/fault est Verte clignotante lorsque le moteur n’est pas alimenté (énergie=off)

Verte lorsque le moteur est alimenté (énergie On)

Rouge lorsque la carte est en défaut (On=mémorisé / clignote=actif) (+1s au démarrage)

La carte est en défaut lorsque : température driver >90°c, sous tension<20v, surtension>50v, courant.moteur>20A,
défaut capteur de hall(absent, bruit,..) ou arrêt d’urgence(/stop) activé.

Lorsque la carte est en défaut : le moteur n’est plus alimenté, la led Power/Fault est rouge(clignote si défaut tjrs présent)

et la sortie Out_def est active (collecteur fermé Þ Out+=Out-)

Le défaut est acquitté en coupant l’alimentation de la carte ou avec Energie off (entrée En.off active ou par soft)
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CnPwr : Supply connector. 3 points ref MSTB 2,5/ 3-ST-5,08(Embase SL-SMT 5.08HC/03/90G)

Input voltage must be between 20Vdc and 48Vdc. Power supply must be properly sized to deliver enough power 
for the board, the motor and the load.

CnMot : Motor Connector. 9 points ref MSTB 2,5/ 9-ST-5,08 (Embase SL-SMT 5.08HC/09/90G)

This connector is to wire the 3 motor phases MotAu/MotBv/MotCw, furnish the supply voltage (5V/50mA) to the 
encoder and come back 3 encoder inputs.
Note : Additional pull-up resistors can be added to encoder pins if needed (noise, movement frequency, disjunction,…)

CnIO : Control Connector 2x8points ref B2L 3.50/16/180 or DFMC1.5/8-ST 3.5
↓pin This connector is to wire control inputs/outputs (analog or RS485).

6+/-5 In_Ana is a differential analog input.
In analog control mode, it defines the voltage/current/speed set-point.
It can be setup as unsigned(default) with VIn_Ana+ - VIn_Ana- = 0v..5v Þ 0..MaxSetpoint
or signed with VIn_Ana+ - VIn_Ana- = -5v..0v..+5v Þ -MaxSetpoint..0..+MaxSetpoint

DIR, En.off inputs and Out_Def, Out_Spd are opto-isolated.
10+-/-9DIR input inverts rotation direction by setting ‘DIR+’ - ‘DIR-‘ to 5v.
8+/-7 En.off input disables motor power and resets faults when activated.

En.off is used in both analog and digital control / DIR : only analog control.

2 /Stop input is a safe-torque-off input. It is not opto-isolated.
When set to 0v, motor power is disabled and the module is in /Stop fault state.

  12+/-11 Out_Spd output reflects Hall1 sensor (≈speed, Hall1=0ÞOut. active with 100W in series). 

  14+/-13 Out_Def output is active (short-circuit) if a fault is detected. (no def.ÞHi Z) 

16/15 5Vext(<50mA) voltage is supplied by the MIBL.
It can be used to bias a potentiometer (In_Ana) or inputs or outputs(Dir, En, Spd, Def)

4&3 Rs485(Z+/Z-/gnd) is used for setup and digital control mode (digital_input On).

CnUSB : USB connector. microB type.
MIBL can be connected to a computer through the internal FTDI®(USB) chip.
This port is dedicated to MIBL setup (see IHM MIBL). During setup, MIBL can be powered by USB 5v-100mA.
Digital control mode can be done through USB, but RS485 is better.

If IHM startup with ‘Searching for a MIBL…’, check FTDI driver install (web access and admin rights may be required)
If needed, execute ‘FTDI port série CDM21228_Setup’ in MIBL folder.

“Power/Fault” Del : Green Blinking => no fault and motor is powered off (energy=off)

Green ON => motor is powered on (energy=on)

Red => a fault has occurred (red on) or ON (red blinking) (+1s at startup)

Faults are : driver temperature >90°c, undervoltage<20v, overvoltage>50v, overcurrent>20A, 
Hall Sensor fault (no signal, noise, ...) or Emergency Stop(/stop) activated.

MIBL with fault On => the motor is powered off, the “Power/Fault” Del is red (blinking if fault is still present) 

and Out_Def output is active (conducting opto-isolator Þ Out+=Out-)

Reset fault by powering off the MIBL or by activating En.off (software or En.off input)
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5.2. Annexe : Note d’application - Mise en œuvre rapide de la carte MIBL avec un moteur Brushless :

5.2.1. Mise en œuvre rapide d’une carte MIBL avec une commande analogique non signé 0..5V (sans PC)

Simplifier le paramétrage avec la MIBL en sortie usine (IHM–motor: select other motor «factory Settings»)

· CnMot  connecter le moteur et son codeur comme indiqué ci-dessus sur CnMot à l’aide de la notice constructeur

· CnIO connecter les entrées comme indiquées ci-dessous sur CnIO : 
Ø En.off+(CnIO.8)  à un interrupteur Sw.En au 5Vext(CnIO.16) et En.off-(CnIO.7) au gnd.0v(CnIO.15)

Ø DIR+(CnIO.10)    à un interrupteur SwSens au 5Vext(CnIO.16) et DIR-(CnIO.9)    au gnd.0v(CnIO.15)

Ø In_Ana+(CnIO.6) sur un potentiomètre 1k entre gnd(CnIO.15) et 5vext(CnIO.16), et In_Ana-(CnIO.5) au gnd.0v(CnIO.15)

  Mettre le potentiomètre sur position 0 afin de ne pas démarrer le moteur à la mise sous tension.
Version Weidmuller B2L 3.50/16/180 : pour connecter un fil dans CnIO, introduire un petit tournevis dans la fente écarteur, mettre le fil dénudé 
dans l’orifice rond correspondant, enlever le tournevis et vérifier la tenue du fil qui doit rester en place en tirant un peu dessus.

· Brancher l’alimentation de la carte sur CnPwr, par exemple avec une alimentation 24v DC. 

Ø Tourner le potentiomètre pour faire tourner le moteur à la vitesse souhaitée par défaut en mode Tension.
Ø Pour inverser le sens de rotation, fermer le switch SwSens
Ø Pour couper la puissance moteur, actionner le switch Sw.En.

Opt.: Brancher le Pc via le port Usb afin de pouvoir modifier le paramétrage de la carte (Vmax=48V, Imax) 
et/ou le mode de pilotage.

Si un problème de bruit ou un défaut lors d’un mouvement apparait, ajouter des pull-up 1K entre 5v et Cod :Hall1,2,3.

Remarque : l’ordre des phases moteur et des retours codeur sont susceptibles de devoir être adaptés pour certains 
moteurs.
· Si MIBL est en défaut type «hall transition» ou «hall state» Þ vérifier la connexion du codeur
· Si le moteur ne tourne pas ou vibre Þ permuter 2 phases, par exemple avec A->v et B->u
· Si pas de couple, consomme à vide ou vitesse± asymétrique Þ translater 1 à 2 fois les 3 phases
Procédure complète annexe suivante : Câblage d’un moteur Brushless BLDC en cas de mouvements erratiques
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CnIO  pour test commande direct
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Quickly start with unsigned analog input 0..5Vdc (no PC)

To simplify setup, MIBL can be reset to factory setting (IHM – motor : select other motor = “factory Setting”)

· CnMot  connect the motor and its encoder according to the wiring diagram above and to the motor datasheet

· CnIO connect the following inputs: 
Ø En.off+(CnIO.8)  through a switch Sw.En to 5Vext(CnIO.16) and En.off-(CnIO.7) to gnd.0v(CnIO.15)

Ø DIR+(CnIO.10)    through a switch Sw.Dir to 5Vext(CnIO.16) and DIR-(CnIO.9) to gnd.0v(CnIO.15)

Ø In_Ana+(CnIO.6) to a 1k potentiometer between gnd(CnIO.15) and 5vext(CnIO.16), and In_Ana-(CnIO.5) to gnd.0v(CnIO.15)

  Set potentiometer to position 0 for the motor not to move at startup.
Weidmuller B2L 3.50/16/180 : to connect a wire in CnIO, insert a small screwdriver in the tool input, insert the striped wire in the corresponding 
hole, remove the screwdriver and check that the wire in properly inserted (in should not disconnect when gently pulled out)

· Connect the power supply to CnPwr, for example a 24v DC power supply. 

Ø Turn the potentiometer to reach desired motor speed. voltage mode by default.

Ø To invert direction, turn ON Sw.Dir switch

Ø To power off the motor, turn ON Sw.En switch.

Opt.: Connect a computer through USB so as to modify the setup (Vmax=48V, Imax) and/or control mode.

If a noise problem or a movement fault occurs, add 1k pull-ups resistors between 5v and encoder inputs: Hall1,2,3.

Note : The order of the motor and encoder wires may need to be modified according to some suppliers naming 
conventions. (see following annex)

· If MIBL is faulty (Red led) Þ check encoder wiring.

· If the motor does not move or vibrates Þ swap 2 phases, for instance A->v and B->u.

· If no torque, anormal current consumption, or if speed is not identical in both direction, swap the 3 motor phases 
one or two times.
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CnIO  pour test commande direct
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5.2.2. Mise en œuvre rapide d’une carte MIBL en commande analogique signé -5v..0..+5V

Avec l’IHM_MIBL, configurer la carte en mode analogique (digital_input off) et Signed (Singed_nAbs On)
Réglage :  Gain=2, Vcons0=0v=x80

· CnMot  connecter le moteur et son codeur comme indiqué ci-dessus sur CnMot à l’aide de la notice constructeur

· CnIO connecter les entrées comme indiqué ci-dessous sur CnIO : 
Ø En.off+(CnIO.8)  à un interrupteur Sw.En au 5Vext(CnIO.16) et En.off-(CnIO.7) au gnd.0v(CnIO.15)

Ø In_Ana-(CnIO.5) au point milieu entre deux résistances de 1k au gnd.0v(CnIO.15) et 5vext(CnIO.16)

Ø In_Ana+(CnIO.6) sur un potentiomètre Pot.Ana 1k entre gnd(CnIO.15) et 5vext(CnIO.16)

  Mettre le potentiomètre sur position milieu(2,5v) afin de ne pas démarrer le moteur à la mise sous tension.
pour connecter un fil dans CnIO : introduire un petit tournevis dans la fente écarteur et mettre le fil dénudé dans l’orifice rond correspondant

Enlever le tournevis, vérifier la tenue du fil qui doit rester en place en tirant un peu dessus.

· Brancher l’alimentation de la carte sur CnPwr, par exemple avec une alimentation 24v DC. 

Ø Tourner le potentiomètre Pot.Ana pour faire tourner le moteur (par défaut MIBL en mode Tension).
Vin_Ana+=2,5v : le potentiomètre sur valeur moitié, la moteur s’arrête
Vin_Ana+=0v    : le potentiomètre à fond dans sens– , le moteur tourne dans le sens -
Vin_Ana+=5v    : le potentiomètre à fond dans l’autre sens, le moteur tourne dans le sens +
Attention, ce montage n’atteint que +/-2,5v de consigne différentielle soit +/-50% de la cons_max.

Ø Pour couper la puissance moteur, actionner le switch Sw.En.

rem.: Brancher le Pc via le port Usb afin de pouvoir modifier le paramétrage de la carte (Vmax=48V, Imax) et/ou le 
mode de pilotage(tension) avec une consigne Analogique Signée (digital input’ off/’Signed_nAns’ On) et le 
réglage de la consigne analogique (Gain=2, Vcons0±=0v).

si problème de bruit, de défaut, de mouvement moteur…, voir remarque montage commande analogique non signé

Quickly start with signed analog input : 5Vdc..5Vdc :
Like previous unsigned analog input but with :

Ø In_Ana-(CnIO.5) to middle voltage using two 1k resistors to gnd.0v(CnIO.15) and 5vext(CnIO.16)

Ø In_Ana+(CnIO.6) to 1k potentiometer Pot.Ana between gnd(CnIO.15) and 5vext(CnIO.16)

And Use IHM_MIBL to set analog mode (digital_input off) - Signed (Singed_nAbs On) 
and Settings :  Gain=2, Vcons0=0v

Turn the potentiometer Pot.Ana to reach desired motor speed. voltage mode by default.
Vin_Ana+=2,5v : potentiometer at half course, the motor stops 
Vin_Ana+=0v    : potentiometer fully in CCW direction, the motor goes in CCW.
Vin_Ana+=5v    : potentiometer fully in CW direction, the motor goes in CW.
Warning : this wiring only goes to +/-2.5V for differential input voltage, that is +/-50% of max setpoint

To power off the motor, close Sw.En switch.
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5.2.3. Mise en œuvre rapide d’une carte MIBL en mode numérique avec PC

· Connecter le moteur et son codeur sur CnMot comme indiqué ci-dessus et à l’aide de la notice constructeur .
· Connecter le Pc via le port Usb(microB) ou par en Rs485(CnIO.4&3,1)

· Brancher l’alimentation de la carte avec CnPwr, par exemple avec une alimentation 24v DC.
· Ouvrir l’IHM_MIBL, si besoin configurer le port et choisir la carte dans «                 »

Automatique si un seul port détecté avec une seule carte MIBL

· Dans la rubrique « », activer ‘digital command’ sur ON
Ø Donner la consigne de tension(≈vitesse) en %/Consigne Max .

et indiquer le sens : SensA ou SensB avec .
          =>Acquittement de la consigne avec clic sur la valeur .

Ø maitriser l’énergie moteur : Enable On / off .
Ø Le moteur tourne …à vous de jouer !

rem : L’entrée En.off+/- contrôle toujours la puissance moteur.
L’inversion de sens ou un freinage trop brutal peut conduire à un défaut en
surtension. Essayer alors de baisser l’accélération par exemple à 20v/s.

Remarque : Le pilotage en tension (mode par défaut) ne nécessite aucun préréglage de la carte.
Pour accéder au pilotage en courant ou en vitesse, vous devez renseigner les caractéristiques moteur&charge dans la 
rubrique « » de l’IHM afin de calculer les boucles de régulations Pid.
Le Pid peut ensuite être modulé dans la fenêtre « contrôle » grâce à l’icone
Le changement de mode de fonctionnement et/ou des caractéristiques «moteur» doit se faire Energie off (Enable off)

si problème de bruit, de défaut, de mouvement moteur…, voir remarque montage commande analogique non signé

Quickly start with Digital (PC) control mode :
• Connect CnMot and CnPwr like previous unsigned analog input.
• Connect computer through USB(microB) port or Rs485(CnIO.4&3,1)
• Start IHM_MIBL program (if only one MIBL, Automatic setup port and bord model in “driver”)
• In “ ” tab, select digital control mode with “digital_input” and 

Ø Enter percentage of voltage “%consigne Max” and direction
Validate the setpoint : return keyboard or clicking on

Ø Click Enable On/Off to enable or disable motor power
Ø Motor should be rotating. Congratulations !

Note : Voltage mode (default) do not require any further configuration.
Inverting direction or braking can lead to a fault : the acceleration should be reduced, for exemple to 20V/s.

« »
Paramétrage pour

mode courant 
et/ou vitesse

CnPwr

CnUSB

CNmot

Moteur BrushlessMoCnMot
5V
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gnd.0v
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Cod.5V
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5.3. Annexe : Sécurité machine

La carte MIBL05-- possède plusieurs organes de sécurité machine.

· L’entrée /Stop permet d’arrêter tout mouvement moteur lorsqu’elle est activée et génère un défaut.

Par défaut, ce signal doit être forcer à 0v pour être activer.

Si ce signal est laissé libre, le mouvement moteur est possible.

Dans une logique de sécurité par « ouverture de circuit », il faut pré-polariser cette entrée à 0.

Câbler au niveau du connecteur CnIO une résistance série de 1kΩ
entre l’entrée /stop et le retour gnd de CnIO

et déporter un ‘interrupteur à ouverture’ (normalement fermé au repos)
entre l’entrée /stop et le 5v de CnIO.

Le signal Stop est actif dans tous les modes de commande : analogique et numérique.
L’activation du Stop est mémorisée grâce à son action sur le signal « défaut ».
Pour acquitter ce signal, il faut donc supprimer l’action sur /Stop ET reset «défaut» (Energie off ou W5200000000)

· L’entrée En.off permet d’arrêter tout mouvement moteur.

Par défaut, cette entrée doit être activée pour arrêter un mouvement.
En+=5v & En- = 0v => arrête le mouvement moteur (Energie off)

Dans une logique de sécurité par « ouverture de circuit », il faut inverser la polarité de cette entrée 
avec le bit 16 du registre R25 « HW_polarity ».

Ex : W2500010000 permet d’inverser la polarité de l’entrée Energie.
Avec cette inversion, lorsque l’entrée n’est pas forcée, Energie moteur off.
Pour permettre un mouvement moteur, il faut polariser l’entrée Energie.

Ce signal est actif dans tous les modes de commande : analogique et numérique

· L’arrêt moteur si le délai entre 2 commandes numérique est dépassé. (code 20 ou plus)

En commande numérique, il peut être nécessaire de s’assurer d’un contrôle constant de la carte MIBL en
paramétrant les 16 bits de poids fort du registre R24 « DELAYS ».
Ce paramètre en ms fixe le délai maximum entre 2 commandes.
Si ce délai est dépassé, la carte MIBL entre en mode défaut et coupe l’énergie moteur.

Exemple : W2401F40000 permet de fixer ce délai à 500ms (x01F4)
Par défaut, ce paramètre est à x0000 ce qui inhibe ce type de surveillance.
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5.4. Annexe : Moteur Brushless BLDC avec mouvements erratiques ou défaut capteur hall

La numérotation des phases moteur et codeur d’un moteur Brushless n’est pas normalisée. 

Cependant, dans la majorité des cas, respecter l’ordre naturel de numérotation correspond au bon phasage.

Pour s’assurer du câblage du moteur :

· Câbler l’intégralité du moteur+codeur au connecteur CnMot avec le moteur sans charge
vous devez pouvoir faire tourner l’axe moteur à la main

· Configurer la MIBL en control Tension sans param. Moteur (R=0) et une limitation du courant (config. par défaut)

En mode «digital command» : configurer une consigne moyenne à faible(20%) avec l’IHM_MIBL.
si moteur avec réducteur difficile à faire tourner à la main, augmenter la consigne de test mais ne pas insister pour ne pas prendre de risque pour le moteur
si mode numérique pas possible, en mode «Analogique» : connecter sur CnIO une tension moyenne (≈1V) sur In_Ana+ et 0v sur In_Ana-

câbler l’inversion de sens avec un inter sur DIR+ relié au 5vext et DIR- au gnd.0v

Mettre sous tension le module et lancer un mouvement avec une consigne moyenne à faible : 
Þ Aucun défaut ne doit apparaitre (led verte On)

Le moteur sans charge doit tourner quasiment sans consommation ni courant moteur.

· Inverser le sens de rotation :         puis acquittement             (ou Swsens en mode analogique)

Þ la vitesse du moteur sans charge doit être équivalente.
même bruit moteur, valeur de vitesse inversée quasi-identique (valeur Speed affichée dans l’IHM)

Dans le cas contraire :
1- led rouge avec code erreur « hall transition »(R52.b00/b16) ou « hall state »(R52.b01/b17) :

En mode «digital command» :  configurer une consigne nulle(0%) avec Enable On.
En mode « Analogique » : enlever le connecteur CnIO (≈Consigne = 0%, En.on)

Tourner manuellement le moteur Þ la Led doit rester verte et dans l’IHM-MIBL « Position_hall » ne doit 
prendre que les valeurs 2-3-1-5-4-6 et jamais 0 ou 7 (« Position_cod » doit s’incrémenter sans avoir d’erreur)

Si une erreur survient (led rouge) avec code erreur « hall transition » ou « hall state », Vérifier la bonne 
connexion du codeur et/ou polariser les capteurs de hall avec des impédances de 1KΩ au 5Vcod.

Pour rappel, quel que soit l’ordre de câblage des retours codeurs sur la MIBL, un moteur BLDC120° a toujours 
une réponse de type :

Si le défaut apparait toujours en tournant le moteur à la main, assurez-vous d’avoir un moteur BLDC120°.
Avec le codage BLDC120°, pas de combinaison avec les 3 codeurs à 0 ou à 1 (hall321 ≠ 0 ou 7)

Voir notice constructeur moteur
Le moteur Brushless BLDC60° ne permet pas l’inversion des capteurs hall1/2/3

Ce codage comprend des combinaisons avec les 3 codeurs à 0 et à 1 (hall321=0 ou 7)

Il n’est pas supporté directement par la MIBL..

Pour transformer un BLDC60° en BLDC120°, il faut inverser la polarité d’un capteur hall et un seul.

Suivant le type de câblage et Moteur, une seule inversion est opérationnelle avec le registre R25 : inverser Hall1 ou Hall2 ou Hall3

W250x000000 avec x=1<hall1>, x=2<hall2> ou x=4<hall3>. Dans le codage ci-dessus, il faut inverser Hall3 avec W2504000000

Une fois que la Led reste verte avec une rotation manuelle du moteur,
Relancer un mouvement moteur avec une consigne en tension moyenne.
pour le mode « Analogique », ne pas oublier de remettre le connecteur CnIO

Hall1

Hall2

Hall3

urs codeurs sur la MIB
Sens1

t le ot à la ai  d
1 cycle électrique capteur Hall BLDC120°

6 2 3 1 5 4 6 2 3 ... =hall321

Hall1

Hall2

Hall3
2 0 1 5 7 6 2 0 ...   =hall3210 ...   =hal00 1 5 7 6 2 

1 cycle électrique capteur Hall BLDC60°
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2- Le moteur ne tourne pas ou vibre : défaut de phasage conduit à un couple alternativement moteur+ et frein-
Couper l’alimentation de la carte et permuter 2 phases moteur avec par exemple A avec B :
Perm.AB : Mot«A»ou U ou x ou 1..  sur CnMot.8=MotBv Mot«A»ou U ou x ou 1… CnMot.7=MotAu

Mot«B»ou V ou y ou 2... sur CnMot.7=MotAu Mot«B»ou V ou y ou 2… CnMot.8=MotBv
Mot«C»ou W ou z ou 3..  sur CnMot.9=MotCw Mot«C»ou W ou z ou 3.. CnMot.9=MotCw

Remettre sous tension et relancer un mouvement. Le moteur doit alors tourner sans rester bloqué ni vibré.

3- Le moteur tourne avec des vitesses asymétriques (sens+ différente de sens-), il consomme à vide ou n’a 

quasiment pas de couple : le phasage du moteur/codeur n’est pas symétrique.

Couper l’alimentation de la carte et translater les 3 phases avec par exemple : (2 translations possible : Tr.droite, Tr.gauche)

Tr.droite : Mot«A»ou U ou x ou 1..  sur CnMot.8=MotBv Mot«A»ou U ou x ou 1… CnMot.7=MotAu
Mot«B»ou V ou y ou 2..  sur CnMot.9=MotCw Mot«B»ou V ou y ou 2… CnMot.8=MotBv
Mot«C»ou W ou z ou 3..  sur CnMot.7=MotAu Mot«C»ou W ou z ou 3.. CnMot.9=MotCw

Si après cette première translation, le moteur présente toujours le même aléa, vous devez essayer la 
deuxième translation possible des phases moteurs avec :
Tr.gauche : Mot«A»ou U ou x ou 1..  sur CnMot.9=MotCw Mot«A»ou U ou x ou 1… CnMot.7=MotAu

Mot«B»ou V ou y ou 2..  sur CnMot.7=MotAu Mot«B»ou V ou y ou 2… CnMot.8=MotBv
Mot«C»ou W ou z ou 3  sur CnMot.8=MotBv Mot«C»ou W ou z ou 3.. CnMot.9=MotCw

Après la première voire la deuxième translation, votre moteur doit être correctement phasé et l’aléa observé 

sur l’asymétrie de la vitesse doit avoir disparu.

Votre moteur et son codeur sont alors correctement câblés, la carte MIBL peut pleinement piloter votre 
moteur.

Remarque, sur les 3 translations possibles, le moteur tourne dans le même sens pour deux combinaisons (mais asymétriques) 

et le moteur tourne dans l’autre sens pour la troisième combinaison. C’est cette seule combinaison qui est correctement phasée.

Récapitulatif :

1- led Rouge Þ Vérifier la connexion du codeur puis son type (référence moteur ou inversion d’un hall)

2- le moteur vibre Þ Permuter 2 phases moteurs.

3- le moteur ne tourne pas à la même vitesse en inversant le sens de rotation ÞTranslater les 3 phases moteurs
2 fois si le symptôme persiste.

Remarque : utiliser la MIBL en mode regul.tension sans param.moteur (Rmot=0) pour ne pas perturber la methode.
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5.5. Annexe : Unités moteur et conversion

Unités moteurs utilisées dans la configuration de l’IHM-MIBL:

Name description Unit. IHM    ex.IHM   ex.unit.1     ex.unit.2
npP: nbr de 'paire de pole'
R  : Résistance entre 2 phases en 1/100 ohm :   100 =   100/100 ohm =      1 Ω =1000 mΩ

L  : Inductance entre 2 phases en µH : 1000 = 1000        µH =1000 µH =      1,0 mH  
Kc : Cst.de coupleTorqueConstant en 1/100 mN.m/A : 1000 = 1000/100 mN.m/A =    10 mN.m/A =     0,01 N.m/A
J  : Inertie                              en 1/100 g.cm2  : 1000 = 1000/100 g.cm2 =    10 g.cm2 =      1e-6 Kg.m2

Exemple datasheet constructeur MIBL MIBL MIBL
Model BrushlessXXX valeur registre Valeur unité rem
No of Poles 8 Reg.34 4 npP npP=Nombre de paires de pôles
No of Phase 3 (brushless => triphasé)

Rated Voltage (V) 24
Rated Speed (RPM) 4000
Rated Torque (Nm) 0,0625
Max Peak Torque (Nm) 0,19
Torque Constant (Nm/A) 0,035 Reg.35 3500 1/100.mNm/A
Terminal Resistance (Ohm) 1,8 Reg.30 180 1/100.Ω

Line to Line Inductance (mH) 2,23 Reg.31 2230 µH
B.E.M.F At Nominal Speed (Vrms) 14,8
Max Peak Current (A) 5,4
Length (mm) 41
Rotor Inertia (Kgm² x 10-6) 24 Reg.32 24000 1/100.g.cm2

240001/100.g.cm2 =240 g.cm² =24.10-6Kg.m²

Dans l’IHM, il faut entrer le nombre de paires de pôles qui correspond au Nbr. Cycle électrique pour 1 tour moteur 
c.a.d le nombre de fois où Hall1 = 1 (sortie Out_Spd) par 1 tour moteur.

Pour rappel, La numérotation des phases moteur et codeur d’un moteur Brushless n’est pas normalisée. 
La correspondance des phases moteurs ‘U Yellow / V red / W black’ 

                  avec les sorties moteur MIBL ‘Mot.Au / Mot.Bv / Mot.Cw’ 

                      et celle des retour codeurs ‘H1 blue / H2 Green / H3 White’ 

              avec les entrées MIBL codeurs ‘Hall1 / Hall2 / Hall3’ ne sont pas garanties.
Voir annexe précédente.
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5.6. Annexe : Résolutions de différents problèmes

Pas de led :

Vérifier carte alimentée sur connecteur Jalim
Et/ou Connecter un câble USB (auto alimentation et pas d’alimentation branchée sur Jalim.=>led rouge)

MIBL_IHM ne dialogue pas avec la carte MIBL

Vérifier le montage du câble USB (le plus simple pour déboguer – débrancher + rebrancher)
Vérifier l’installation de l’IHM et du driver associé (voir procédure installation IHM)
Lancer l’IHM avec une seule MIBL connectée, sans autre dispositif ni autre logiciel ouvert type MISHELL

Mishell ne dialogue pas avec la carte MIBL

Vérifier le montage du câble USB (le plus simple pour déboguer – débrancher + rebrancher)
Vérifier l’installation de Mishell et du driver associé (voir procédure installation MISHELL)

Lancer l’IHM avec une seule MIBL connectée, sans autre dispositif ni autre logiciel ouvert type IHM

Vérifier le port Com et la configuration de Mishell : $comsetting (,115200,MIBL) dans la partie script 
puis lancer start.

Rem : les scripts en 
exemple configurent le 
dialogue MIBL.

ou
dans la partie cmd :
$set driver=MIBL
$set baud=115200

Une fois MISHELL configuré pour le dialogue MIBL, vous pouvez lancer des commandes

Pas de led verte :

Vérifier carte alimentée et pas uniquement avec câble USB (Led Rouge)
Vérifier le montage moteur (voir défaut capteur hall ci dessou (R52.b1/b0)

Défaut lors d’un mouvement moteur : Trouver le type de défaut R52 / R53

Maintenir la carte MIBL avec un moteur dans un état stable – En.off (led verte clignote)
version MISHELL : 
Initialiser le registre 53 « Def_mirror » à 0 avec W5300000000.
Lancer des mouvements (ex W2110000000 puis W5200000000 puis W8100010040) jusqu’à l’apparition d’un défaut.

Relire le registre R53 « Def_mirror » ou R52<def.> qui mémorisent tous les défauts instantanés survenus.
Version IHM :
Passer en mode numérique / tension avec En.off (reset les défauts)
Lancer un mouvement, si défaut, doit apparaitre sur ligne ‘defaut’ avec le type
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Défaut capteur hall lors d’un mouvement moteur : R52 b17/b16 – b1/b0

En.on, Cons=0, mouvement à la main : défaut capteur hall
type état/transition : vérifier polarisation (si besoin ajouter 1k/5v sur les 3 entrées hall)
type état : la position 0 ou 7 a été détectée : inverser la polarité d’un des capteurs hall pour convertir en 

bldc120° (voir Annexe : Câblage d’un moteur Brushless BLDC en cas de mouvements erratiques ou défaut 
capteur hall)

Défaut sous tension lors d’un mouvement moteur : R52 b18- b2

Si b9 est aussi actif, vérifier que la carte MIBL n’est pas seulement alimentée par port USB.

Vérifier la stabilité de l’alimentation.
Si l’alimentation est stable au repos, elle est sans doute sous dimension par rapport aux besoins de puissance 

de votre application.
Les phases d’accélération sont très consommatrice, pour diminuer la puissance nécessaire, augmenter le 
temps d’accélération.

Défaut sur tension lors d’un mouvement moteur : R52 b19 – b3

Vérifier la stabilité de l’alimentation

Résoudre problème de réjection lors des phases de freinage ou d’inversion de sens

1- Monter un ballast comme stipuler dans ch.2.1 Alimentation
2- Code20 : utiliser le registre R23 « V_Ph_off »

Le registre R23 permet de programmer la tension d’alimentation qui déclenche l’ouverture des phases 
moteurs ce qui minimise la rejection. L’ouverture des phases évite donc le défaut surtension mais 
perturbe la régulation.
En sortie usine, cette valeur de surtension transitoire est réglée à 50V pour répondre à toute la plage de 
fonctionnement de la MIBL mais proche des 52V, elle ne permet pas facilement un défaut de 
suralimentation.
Pour profiter pleinement de ce réglage, vous devez l’ajuster en fonction de votre besoin.

Exemple :
pour une alimentation 24V, programmer une ouverture des phases à partir de 30v avec W3000000BB8.
W300000BB8 correspond à x0BB8=3000 = 30,00v et R30.b23=0 => pas de défaut mais uniquement 
une ouverture des phases et donc arrêt du pilotage dès que l’alimentation dépasse transitoirement ou 

continuellement les 30V.

Défaut surcourant lors d’un mouvement moteur : R52 b22 – b4

Vérifier le montage des phases moteur.
Vérifier l’isolation entre phase : un défaut d’isolation et/ou un court-circuit entre phase peut provoquer un 
surcourant.

Défaut thermique lors d’un mouvement moteur : R52 b21 – b5

Attention : risque de brulure au contact de la MIBL, attendre le refroidissement naturel de la carte avant toute 
manipulation.
Vérifier le montage mécanique de votre MIBL pour assurer une bonne conduction mécanique (thermique) 
avec un plan métallique favorisant l’évacuation des calories.

Si besoin, appliquer une ventilation sur le module MIBL.
La température ambiante ne doit pas dépasser 40°c
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Défaut suralimentation : R52 b23 – b7

Une surtension transitoire liée au registre R23 (V_Ph_off) a été détecté et mémorisée car R23.b23=1 et la 
mémorisation n’est pas inhibée car R26.b23=0

Ce mode peut être inhibé en forçant b23 à 1 
Ou sa mémorisation masqué avec defaut_mem_mask R26 : b23 à 1

Défaut Power : R52 b25 – b9

La carte MIBL est autoalimenté par le port USB et non par une alimentation de puissance entre 20v et 50V.
Vérifier la connectique sur Jalim et l’alimentation de puissance

Stop actif : R52 b28 – b12

Le signal Stop est actif(b12) ou a été activé(b28) ce qui crée un ‘defaut’ et arrête le mouvement moteur.

Lever le signal Stop et reset du defaut permet de relancer un mouvement moteur.

Timer communication actif : R52 b30 – b14

Le paramètre ‘timer communication’ a été programmé (R26 b31..b16) et aucune communication USB ou 
RS485 durant ce délais.
Reset ce défaut et Vérifier la fréquence de dialogue de votre automate
Ou inhiber ce délais (inhibe ce test délais entre 2 communications)

Le moteur tourne ou vibre en mode Analogique avec une consigne nulle

Vérifier le montage des entrées analogiques
Régler la plage d’entrée consigne nulle :
Dans l’IHM ‘analog adjustments’: régler la plage de consigne nulle avec offset- et offset+.
Rem.: pour des plages d’entrées ‘consigne nulle’ importantes, il peut être nécessaire d’augmenter le gain

          ou de compenser avec la consigne Max.

Avec MISHELL, code 20+ registre R21 et R22 :
En mode Unsigned_Ana :R21 = 0-000000, régler le registre R22 = 0000 ++ -- avec la plage d’entrée 

consigne nulle comprise entre -- = valeur min et ++ = valeur max et x00 = 0v ... xFF = 5v
Ex :W2200000C00 : gain <x00>=1, hyst.<x00>=0%, 
  Cons0+<x0C>=12/255*5v=0,24v et Cons0-<x00>=0v
En mode Signed_Ana :R21 = 0-008000, régler le registre R22 = 0400 ++ -- avec la plage d’entrée consigne 

nulle comprise entre -- = valeur min et ++ = valeur max et x00 = -5v ... x80 = 0v ... xFF = +5v
Ex :W2204008878 : gain <x04>=2, hyst.<x00>=0%, 

Cons0+<x88>=136/255*10v-5v=0,33v et Cons0-<x78>=120/255*10v-5v=-0,30v

Old Code 19 : registre 21 : (le code 19 peut être updaté sur demande en code 22)
Ce code ne permet pas d’accéder à tous les paramètres comme le code 20+.

En mode Unsigned_Ana :R21 = 0-0000’LL’ régler les 8 bits de poids faible pour ajustée la plage d’entrée consigne nulle entre 0V 

et votre valeur ‘LL’ avec x00=0v .. xFF=+5V
En Mode Signed_Ana. : R21 = 0-0080«Cons0» régler les 8 bits de poids faible pour ajuster la valeur de consigne nulle «Cons0» 
avec x00 = -5v ... x80 = 0v ... xFF = +5v
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5.7. Annexe : Exemple d’utilisation d’une MIBL avec  MIshell :

MIshell est un logiciel Windows développé pour s’interfacer avec toutes les cartes MIDI INGENIERIE.

Cet outil permet d’exécuter un fichier script au format texte avec une extension .MIshell. 

La synthase ‘générale’ à respecter est :

$nom_de_la_commande ;une commande ‘MIshell’ commence par $
@nom_de_la_variable ;une variable ‘MIshell’ commence par @ ;les variables sont sur 32.bits=8.digits
Espace/tabulation ;esp/tab. = séparateur de champ (hors écriture journal)
h… ;h devant une valeur signifie hexa  ex.: @var=h12 pour 18 et @var=12 pour 12
Respecter minuscule/majuscule. Après le caractère « ; » tout est pris comme un commentaire

Avec un script sous MIshell, vous pouvez :

Lire et écrire les registres de la MIBL dans MIshell :
R58 ;lit le registre 58<Status_cmd> et @MISH_RepVal prend cette valeur.
@var_Cmd = @MIshell_var.o0 ;@var récupère les 2 digits (8 bits ) de poids faible de R58 (Cmd/256)

W2800000BB8 ;écrit x0000BB8 dans registre 28 (Vmax tension=30,00v)

W21[@varMode H8] ;écrit la variable @varMode (H8 : en hexa 8 digit) dans registre 21 MIBL

Traiter les registres et commander la MIBL grâce aux principales commandes de MIshell:

Directive MIshell :
$comsetting (, 115200 , MIBL ) ;réglage pour le protocole MIBL à un baudrate de 115200
$comsetting (COM11, , ) ;pour un port de communication en com11
$set (TimeInJournal = OFF) ;pour afficher l’heure dans le journal ON<affiche> / OFF<non>

$set (StoponError = OFF ) ;gére les erreurs de communicaiton ON<Stop> / OFF<Continue>
$set (echo = ON ) ;affichage la communication carte MIBL : ON / OFF / response
$delay 100 ;pour forcer un délais en ms (exemple pour 100ms)
$stop ;pour arrêter un script

Affichage dans MIshell :
$clearjournal ;pour effacer l’écran journal

$set (RepInJournal = DIFF ) ;pour ne pas répéter les lignes identiques  (old=$diffrep)
$journal « ligne à afficher » ;affiche une ligne dans l’écran journal (opt.: \n= saut de ligne supplémentaire)

;pour afficher une variable : [@var ] en décimale ou [@var H8] en hexa
$outjnl " text test sans saut" ;affiche dans l’écran journal sans saut de ligne
$message  « texte message » ;pour ouvrir une fenêtre pop-up avec un message (ok=continue, stop= arrêt)

$input "texte" {opt1|opt2|…} ;pour ouvrir une fenêtre avec retour dans variable @MISH_INPUT
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Routage et test dans MIshell :
$label « nom_label » ;déclare la ligne nom_label
$goto « nom_label » ;saut à la ligne ‘nom_label’ ou saut relatif avec $goto +2, $goto -3
$call « nom_label » ;pour un saut à la ligne ‘nom_label’ avec retour à la fin avec $return

$return ;déclare la ligne de retour suite à un $call
$if  « test » $then « label_ok » $else « label_no » ;test conditionnel avec opérateur ==(égal) !=(différent)

>(supérieur)    <(inferieur)  >=(supérieur ou égal)  <=(inférieur ou égal)
;si « test » ok => saut à « label_ok » sinon saut « label_no » (optionnel)
;rem.: « label » est un label ou un saut de ligne relatif (ex :+2 ou -3) 

Ex. $if (@var > h1A) $then +2 $else no ;si @var supérieur à 26 (h1A) alors saut 2ème lignes suivantes
;                              sinon saut à la ligne label ‘no’

$if ( @var.b4 != 0 ) $then +4 ;si bit4 de @var différent de 0 => saut ligne +4 sinon ligne suivante

Calcul sur variables avec opérateur +(adition)   –(soustraction)   *(multiplication)   /(division)   %(modulo) 
&&(ET logique)   ||(OU logique)  var.bx(affectation par bit de b0 à b31)

;Exemple avec @var1 = 16 et @var2 = hABCD1234
@rep = @var1  + 10 ;addition @rep = 26
@rep = @var1  - 10 ;soustraction @rep =  6
@rep = @var1  * 10 ;multiplication @rep = 160
@rep = @var1  / 10 ;division @rep = 1
@rep = @var1  % 7 ;modulo @rep = 2 (16=7*2+2)
@rep = @var2  && h0F10 ;ET logique  @rep = h00000210
@rep = @var2   ||   h0111 ;OU logique @rep = hABCD1335
@rep = @var2 >> 20 ; translation à droite @rep = hFFFFFABC (20 bits = 5 digits)
@rep = @var2 << 24 ; translation à gauche @rep = h34000000   (24 bits = 6 digits)
@var2.b0 = 1 ; affectation bit @var2 = hABCD1235
@var2.q1 = hC ; affectation par 1digit @var2 = hABCD12C4
@var2.o2 = hEF ; affectation par 2digits @var2 = hABEF1234
@var2.w1 = hDCBA ; affectation par 4digits @var2 = hDCBA1234

Voir documentation sur MIshell pour plus d’information.
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; Exemple d’un script pour relire les principaux identifiants de la carte MIBL

;Script MIshell MIBL : Config. MISHELL et param. MIBL
$set (TimeInJournal = OFF) ;n’affiche pas l’heure dans le journal ON<affiche> / OFF<non>

$clearjournal
$journal \nConfiguration de MIshell pour MIBL
; $comsetting (COM9, , )       ;pour un port de communication en com09 ;=commentaire

$comsetting (,115200,MIBL) ;réglage pour le protocole MIBL à un baudrate de 115200
$set (StoponError = ON ) ;stop sur erreurs de communicaiton ON<Stop> / OFF<Continue>

$journal en cas d'erreur de dialogue, verif. com, cable usb ou rs485\n\nR00=0000F5000x : Script pour MIBL
R00

$if ( @MISH_RepVal < h00F50000 )   +2
$if ( @MISH_RepVal < h00F50004 )   +3
   $journal R00≠0000F5000x - x>3 : script pas pour cette MAP\n                 ...stop
   $stop
$set (echo = OFF )       ;pas d’affichage la communication carte MIBL : ON / OFF / response
$clearjournal 

$journal Script MIshell MIBL : lecture des paramètres de base de la MIBL
R00

$journal Affiche param. Mibl=[@MISH_RepVal H8] ok=00F5000x
R01

$journal                 R01=[@MISH_RepVal H8] ok=39323435
R03

$journal                 R03=[@MISH_RepVal H8] num.=[@MISH_RepVal]
R04
@var_Y = @MISH_RepVal.o2
@var_M = @MISH_RepVal.o1
@var_D = @var_rep && h000000FF

$journal                 R04=[@MISH_RepVal H8] Date code: 20[@var_Y D2] [@var_M D2] [@var_D D2]
R05

$journal                 R05=[@MISH_RepVal H8] ok=00000200  MIBL boot version
R06
@var_cod0 = @MISH_RepVal.o0
@var_cod1 = @MISH_RepVal.o1
@var_cod2 = @MISH_RepVal.o2
@var_SI = @MISH_RepVal.o3
@var_shunt = @var_SI % 10
@var_Imax = @var_SI   / 10
@var_Imax = @var_Imax *  5

$journal                 R06=[@MISH_RepVal H8] ok=1501001x MIBL code 
[@var_cod3].[@var_cod2].[@var_cod1] avec Num.shunt=[@var_shunt] Imax=[@var_Imax]A
$set (echo = ON )       ;pas d’affichage la communication carte MIBL : ON / OFF / response

$stop
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;Script MIshell MIBL : Mvt. Moteur en mode Analogique

$set (TimeInJournal = OFF) ;n’affiche pas l’heure dans le journal ON<affiche> / OFF<non>

$clearjournal
$journal \nConfiguration de MIshell pour MIBL
; $comsetting (COM9, , )       ;pour un port de communication en com9 ;=en commentaire

$comsetting (,115200,MIBL) ;réglage pour le protocole MIBL à un baudrate de 115200
$set (StoponError = ON ) ;stop sur erreurs de communicaiton ON<Stop> / OFF<Continue>
$set (echo = OFF )       ;pas d’affichage la communication carte MIBL : ON / OFF / response

$journal en cas d'erreur de dialogue, verif. com, cable usb ou rs485\nou régler le port
R00

$if ( @MISH_RepVal < h00F50000 )   +2
$if ( @MISH_RepVal < h00F50004 )   +3
   $message script pour carte MIBL vers0..3\n\npas pour cette MAP [@MISH_RepVal H8]
   $stop

$journal Script MIshell MIBL : Mvt. Moteur en mode Analogique vers.2022-06
$journal Parametrage de la carte MIBL en mode Tension cmd.Analog. 0..5v

W2100000000 ;mode commande analog.abs en tension
W2200000000 ;spec. code 20+
W2800000960 ;tension max = 24,00v =h0960
W29000001F4 ;Imax = 5,00A = h01F4

$label Cycle_mvt
W5200000000 ;reset defaut
R41

$if ( @MISH_RepVal.b20 == 0 ) +3 ; stop actif
$if ( @MISH_RepVal.b16 == 0 ) +2 ; En.off
$if ( @MISH_RepVal.b28 == 0 ) +3 ; no def.
$message Stop ou Enoff ou def actif [@MISH_RepVal H8]\npour continuer résoudre.
$goto -6

$journal R41 = [@MISH_RepVal H8] \ngo on
R51
@var_pos = @MISH_RepVal

$label cycle
R51
@var_old = @MISH_RepVal

$delay 1000
R51
@var_pos = @MISH_RepVal
R44
@var_speed = @MISH_RepVal * 600 ;vit. en cod./s
@var_speed = @var_speed   / 628
@var_dist = @var_pos - @var_old

$journal Mvt en 1s de [@var_old] à [@var_pos] soit [@var_dist] pos en [@var_speed] pos/s
$goto cycle

$stop
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;Script MIshell MIBL : Mvt. Moteur en mode Numérique

$set (TimeInJournal = OFF) ;n’affiche pas l’heure dans le journal ON<affiche> / OFF<non>

$clearjournal
$journal \nConfiguration de MIshell pour MIBL
; $comsetting (COM9, , )       ;pour un port de communication en com9 ;=en commentaire

$comsetting (,115200,MIBL) ;réglage pour le protocole MIBL à un baudrate de 115200
$set (StoponError = ON ) ;stop sur erreurs de communicaiton ON<Stop> / OFF<Continue>
$set (echo = OFF )       ;pas d’affichage la communication carte MIBL : ON / OFF / response

$journal en cas d'erreur de dialogue, verif. com, cable usb ou rs485\nou régler le port
R00

$if ( @MISH_RepVal < h00F50000 )   +2
$if ( @MISH_RepVal < h00F50004 )   +3
   $message script pour carte MIBL vers0..3\n\npas pour cette MAP [@MISH_RepVal H8]
   $stop

$journal Script MIshell MIBL : Mvt. Moteur en mode Numérique vers.2022-06

$journal Parametrage de la carte MIBL en mode Tension cmd.numérique
W2800000960 ;tension max = 24,00v =h0960
W29000001F4 ;Imax = 5,00A = h01F4
@var_ref = 1000

$label Cycle_mvt
W2110000000 ;mode commande numérique en tension
W5200000000 ;reset defaut
R41

$if ( @MISH_RepVal.b20 == 0 ) +3
$if ( @MISH_RepVal.b16 == 0 ) +2
$if ( @MISH_RepVal.b28 == 0 ) +3
$message Stop ou Enoff ou def actif [@MISH_RepVal H8]\npour continuer résoudre.
$goto -6

W5100000000 ;reset compteur position
R51
@var_pos0 = @MISH_RepVal

$journal \nMouvement 12v sens 1 pendant 2 secondes
W8100010180 ;Mouvement sous 12v (50% de 24 = h80) sens 1, energie ON

   $delay 2000 ;wait 2,000s
R44

; @var_speed1 = @MISH_RepVal
; W8100010100 ;arret mouvement consigne 0v
;    $delay 250

W8100000000 ;arret energie
   $delay 100

@var_speed1 = @MISH_RepVal
R51
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@var_pos1 = @MISH_RepVal
@var_depl01 = @var_pos1 - @var_pos0
@var_depS01 = @var_depl01 / 2
@var_SpCod01 = @var_speed1  * 600 ;vit.cod. en pos./s
@var_SpCod01 = @var_SpCod01 / 628 ;  =  6 x SpRad /2.pi

$journal Mouvement  6v sens 0 pendant 4 secondes
W8100010040 ;Mouvement sous 6v (25% de 24 = h40) sens 0, energie ON

   $delay 4000 ;wait 4,000s
R44

; @var_speed2 = @MISH_RepVal
; W8100010000 ;arret mouvement consigne 0v energie ON
;    $delay 250

W8100000000 ;arret mouvement energie off
   $delay 100

@var_speed2 = @MISH_RepVal
R51
@var_pos2 = @MISH_RepVal
@var_depl12 = @var_pos2 - @var_pos1
@var_depS12 = @var_depl12 / 4
@var_SpCod12 = @var_speed2  * 600
@var_SpCod12 = @var_SpCod12 / 628

$journal Fin de cycle aller 2 secondes sous 12v => Mvt de [@var_depl01] positions moteur de 
[@var_pos0 ] à [@var_pos1 ] soit [@var_depS01] pos/s ([@var_SpCod01])
$journal             retour 4 secondes sous  6v => Mvt de [@var_depl12] positions moteur de 
[@var_pos1 ] à [@var_pos2 ] soit [@var_depS12] pos/s ([@var_SpCod12])

$message 2 secondes sous 12v => Mvt de [@var_depl01]\n4 secondes sous  6v => Mvt de 
[@var_depl12] \nfin du cycle\n

$goto Cycle_mvt

$stop
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;Script MIshell MIBL : Lecture complète des registres de la MIBL
;Script MIshell : Lecture complète des registres MIBL vers.2023-01

$set (TimeInJournal = OFF) ;n’affiche pas l’heure dans le journal ON<affiche> / OFF<non>

$clearjournal
$journal \nConfiguration de MIshell pour MIBL
; $comsetting (COM9, , )       ;pour un port de communication en com09 ;=commentaire

$comsetting (,115200,MIBL) ;réglage pour le protocole MIBL à un baudrate de 115200
$set (StoponError = ON ) ;stop sur erreurs de communicaiton ON<Stop> / OFF<Continue>

$journal en cas d'erreur de dialogue, verif. com, cable usb ou rs485\n\nR00=0000F5000x : Script pour MIBL
R00

$if ( @MISH_RepVal < h00F50000 )   +2
$if ( @MISH_RepVal < h00F50004 )   +3
   $journal R00≠0000F5000x - x>3 : script pas pour cette MAP\n                 ...stop
   $stop

$set (echo = OFF )       ;pas d’affichage la communication carte MIBL : ON / OFF / response

$clearjournal
$journal Script MIshell : MIBL Registers Reading vers.2023-01
;Special parametre de base de la carte MIBL : numero de serie, code et version, mode

R02      ; recup num. série
@R_cui  = @MISH_RepVal.q2
R03      ; recup num. série
@R_num  = @MISH_RepVal
R06      ; recup vers. code & Mibl
@R_code = @MISH_RepVal.o0
@R_mibl = @MISH_RepVal.o3
@R_name = h0510

$if ( @MISH_RepVal.o3 != 42 )   +2
@R_name = h0520

$if ( @MISH_RepVal.o3 != 83 )   +2
@R_name = h0540
R21      ; recup. Mode, cmdAna/Dig., Polar.ana
@R_mode = @MISH_RepVal.q6
@R_cmdD = @MISH_RepVal.b28
@R_Apol = @MISH_RepVal.b15

$journal Identification registers MIBL[@R_name H4] num.[@R_num] cu.[@R_cui] code.[@R_code]
R00

   $call   Sub_rec2w
   $journal    R00=[@MISH_RepVal H8] MI. MAP vers. [@S_Rw1 D4] vers.[@S_Rw0]

R01
   $call   Sub_rec8q
   $journal    R01=[@MISH_RepVal H8] MI. Product   [@S_Rq6][@S_Rq4][@S_Rq2][@S_Rq0]

R02
   $call   Sub_rec8q
   $journal    R02=[@MISH_RepVal H8] MI. Dos.Cu    Dos=[@S_Rq6][@S_Rq4] cu=[@S_Rq2]

R03
   $journal    R03=[@MISH_RepVal H8] MI. num.carte [@MISH_RepVal]

R04
   $call   Sub_rec4o
   $journal    R04=[@MISH_RepVal H8] MI. Date      20[@S_Ro2 D2] / [@S_Ro1 D2] / [@S_Ro0 D2]

R05
   $call   Sub_rec4o
   $journal    R05=[@MISH_RepVal H8] MI. boot      [@S_Ro3].[@S_Ro2].[@S_Ro1].[@S_Ro0]

R06
   $call   Sub_rec4o
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@V_shunt = @S_Ro3 % 10
@V_Imax = @S_Ro3 / 10
@V_Imax  = @V_Imax *  5

   $journal    R06=[@MISH_RepVal H8] MI. code      [@S_Ro2].[@S_Ro1].[@S_Ro0] -
Imax=[@V_Imax]A(Nshunt=[@V_shunt])

R07
$if ( @MISH_RepVal == 0 ) +3
   $call   Sub_rec4o
   $journal    R07=[@MISH_RepVal H8] MI. Spe.      spe3=[@S_Ro3 H2] Spe2=[@S_Ro2 H2] SpeV=[@S_Ro1 H2] 
SpeSh=[@S_Ro0 H2]

$goto User_End
$journal USER Registers MIBL[@R_name H4] num.[@R_num]

@var_tmp = 0
@var_end = h08 
R1[@var_tmp H1]

$outjnl "[@MISH_RepVal H8] "
@var_tmp = @var_tmp + 1

$if ( @var_tmp < @var_end ) -3
$journal  
@var_end = h10

$if ( @var_tmp < h0F ) -6
$label User_End

$journal \nMode registers MIBL[@R_name H4] num.[@R_num]
R21
@V_mode = @MISH_RepVal.q6
@V_cmdD = @MISH_RepVal.b28
@V_Apol = @MISH_RepVal.b15
@V_Xoff = @MISH_RepVal.o0  ;special code19

$if ( @V_mode != 0 )   +2
   $outjnl "   R21=[@MISH_RepVal H8] MIBL Mode     = Voltage motor control "
$if ( @V_mode != 1 )   +2
   $outjnl "   R21=[@MISH_RepVal H8] MIBL Mode     = Current motor control "
$if ( @V_mode != 2 )   +2
   $outjnl "   R21=[@MISH_RepVal H8] MIBL Mode     = Speed motor control "
$if ( @V_mode <= 2 )   +2
   $outjnl "   R21=[@MISH_RepVal H8] MIBL Mode     = ??? motor control "

$if ( @V_cmdD == 1 )   +6
$if ( @V_Apol == 0 )   +3

   $journal with Signed Analog command <-5..5v>
$goto +4

   $journal  with Unsigned Analog Command <0v..5v>
$goto +2

   $journal with digital command
;param. Sub Cons_fct_Xana : @S_gain @S_Hyst @S_Xoffp @S_Xoffm

@S_Xoffp = @V_Xoff  ;pour code.19
@S_Xoffm = @V_Xoff 
@S_gain = 100       ;gain en 1/100

$if ( @R_Apol == 0 )   +2
@S_gain = 200
@S_Hyst =   0        ;Hyst. en %

;param. Sub Vana_fct_Xana : @S_VanaD et @S_Xana0
@S_VanaD = 5000 ;def:diff=5v-0v
@S_Xana0 =    0 ;def Xana0=0
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$if ( @R_cui  == 1 )   +4    ; cuivre1=>0..5v
$if ( @R_Apol == 0 )   +3    ; pol=0  =>0..5v

@S_VanaD =    10000 ;diff=+5,000 - -5,000
@S_Xana0 = -1280000 ;-5v x 256

$if ( @R_code < 20 )   lab_code19 ;----------------special code >20
R22
@V_R22  = @MISH_RepVal

   $call   Sub_rec4o
@S_gain = @S_Ro3  *  25
@S_gain = @S_gain + 100
@S_Hyst = @S_Ro2  * 100
@S_Hyst = @S_Hyst  / 256
@S_Xoffp = @S_Ro1
@S_Xoffm = @S_Ro0

@V_Xtmp = @S_Xoffp ;calcul de Voff.p
   $call   Sub_V_C_fct_Xana

@V_Voffp = @V_Vtmp
@V_Xtmp  = @S_Xoffm ;calcul de Voff.m

   $call   Sub_V_C_fct_Xana
@V_Voffm = @V_Vtmp
@V_Xtmp  = h00     ;calcul V.&C. de min(x00)

   $call   Sub_V_C_fct_Xana
@V_Cons00 = @V_Ctmp
@V_Vcon00 = @V_Vtmp
@V_Xtmp  = hFF     ;calcul V.&C. de max(xFF)

   $call   Sub_V_C_fct_Xana
@V_ConsFF = @V_Ctmp
@V_VconFF = @V_Vtmp
@MISH_RepVal = @S_gain

   $call   Sub_conv100e
   $journal    R22=[@V_R22 H8] MIBL Ana.polar: gain=[@S_Cv1],[@S_Cv0 D2] Hyst=[@S_Hyst H2]% et 
[@V_Voffm]mV≤Vcons0≤[@V_Voffp]mV

   $journal                                 V'x00'=[@V_Vcon00 D4]mV =>cons'x00'=[@V_Cons00]%   V'xFF'=[@V_VconFF D4]mV 
=>cons'xFF'=[@V_ConsFF]%

R23
@V_R23   = @MISH_RepVal

   $call   Sub_conv100e
@V_voffmode = @MISH_RepVal.b23

   $journal    R23=[@MISH_RepVal H8] MIBL V.PhOff  = [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] V - def.mode=[@V_voffmode] 
(Valim>V.PhOff => Mot.=off)

R24
   $call   Sub_rec2w

$if ( @MISH_RepVal == 0 ) +3
   $journal    R24=[@MISH_RepVal H8] MIBL Timer    : Timer"def_com"=[@S_Rw1]ms  
Timer"Vcons0=>Enoff"=[@S_Rw0]ms (0ms=no timer)

$goto +2
   $journal    R24=[@MISH_RepVal H8] MIBL Timer    : none (Timer"def_com"=0  Timer"Vcons0=>Enoff"=0)
$goto lab_codefin

   $label  lab_code19 ;----------------special code.19
@V_R23   = h0000FFFF
@V_Xtmp  = @V_Xoff

   $call   Sub_V_C_fct_Xana  ;Vtmp = [ Vana0 x 2566 + Xtmp x ( Vana1 - Vana0 ) ]/ 256
$if ( @R_cmdD == 1 )   +5
$if ( @R_Apol == 0 )   +3
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  $journal                                 Signed Analog cmd.: Vcons0=[@V_Vtmp D4]mV (=x[@V_Xtmp H2])
$goto +2

   $journal                                 Unsigned Analog cmd. 0v ≤Vcons0≤ [@V_Vtmp D4]mV (=x[@V_Xtmp H2])

$label lab_codefin

R25
@V_R25  = @MISH_RepVal

$if (@MISH_RepVal == h40000000 )   +2   ;special code20 et +
$if (@MISH_RepVal != 0 )   +3
   $journal    R25=[@MISH_RepVal H8] MIBL HW.polar = Nominal (None inversion)
   $goto  +2
   $journal    R25=[@MISH_RepVal H8] MIBL HW.polar = q7.Hlevel:[@V_R25.q7] - Pol.Inversion q6.Hall:[@V_R25.q6]  
b16.En:[@V_R25.b16]  b8.DIR:[@V_R25.b8]  b0.Ana:[@V_R25.b0]

R26
@V_R26  = @MISH_RepVal

$if ( @MISH_RepVal != 0 )   +3
   $journal    R26=[@MISH_RepVal H8] MIBL Def.Mask = None
   $goto +5
   $journal    R26=[@MISH_RepVal H8] MIBL Def.mask = TCom Stop Usb. Prog Vph0 Conf Temp Imax Vmax Vmin H_St 
H_Tr
   $outjnl "                      No mém. ="

@vt      = @V_R26.w1
$call Sub_visuDef

R28
   $call   Sub_conv100e
   $journal    R28=[@MISH_RepVal H8] MIBL Vmax Mot.= [@S_Cv1 D2],[@S_Cv0 D2] V (max=[@S_Cm1 ],[@S_Cm0 D2] 
V)

R29
   $call   Sub_conv100e
   $journal    R29=[@MISH_RepVal H8] MIBL Imax Mot.= [@S_Cv1 D2],[@S_Cv0 D2] A (max=[@S_Cm1 ],[@S_Cm0 D2] 
A)

R2A
   $call   Sub_conv100e
   $journal    R2A=[@MISH_RepVal H8] MIBL Ipeak    = [@S_Cv1 D2],[@S_Cv0 D2] A (max=[@S_Cm1 ],[@S_Cm0 D2] 
A)

R2B
@V_R2B0 = @MISH_RepVal.w0
@V_R2B1 = @MISH_RepVal.w1

   $journal    R2B=[@MISH_RepVal H8] MIBL Speed Max= [@V_R2B0 ] rad.elec/s  (max=[@V_R2B1])
R2C
@V_R2C   = @MISH_RepVal.w0

   $journal    R2C=[@MISH_RepVal H8] MIBL Acc_U    = [@V_R2C ] V/s
R2D
@V_R2D   = @MISH_RepVal.w0

   $journal    R2D=[@MISH_RepVal H8] MIBL Acc_I    = [@V_R2D ] A/s
R2E
@V_R2E   = @MISH_RepVal.w0

   $journal    R2E=[@MISH_RepVal H8] MIBL Acc_S    = [@V_R2E ] rad.elec/s/s

$journal \nMotor and loop settings
R30

   $call   Sub_conv100e
   $journal    R30=[@MISH_RepVal H8] Motor 2.ph Resistance= [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] Ohm  ([@S_Cvv])

R31
@V_R31   = @MISH_RepVal.w0



MIBL : manuel utilisateur / user manual
            

page 56/61

   $journal    R31=[@MISH_RepVal H8] Motor 2.ph Inductance= [@V_R31 ] uH
R32

   $call   Sub_conv100e
   $journal    R32=[@MISH_RepVal H8] Motor inertia        = [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] g.cm2  ([@S_Cvv])

R33
@V_R33   = @MISH_RepVal.w0

   $journal    R33=[@MISH_RepVal H8] Motor Friction       = [@V_R33 ]
R34
@V_MotpPole = @MISH_RepVal.o0

   $journal    R34=[@MISH_RepVal H8] Motor pair pole      = [@V_MotpPole ]
R35

   $call   Sub_conv100e
   $journal    R35=[@MISH_RepVal H8] Motor Torque constant= [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] mNm/A  ([@S_Cvv])

R36
   $call   Sub_conv100e
   $journal    R36=[@MISH_RepVal H8] Load inertia         = [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] g.cm2  ([@S_Cvv])

R38
@V_R38   = @MISH_RepVal
R39
@V_R39   = @MISH_RepVal
@V_IK0  = @V_R38 - @V_R39
@V_IK1  = @V_R38 + @V_R39
@V_IK0  = @V_IK0 / 2
@V_IK1  = @V_IK1 / 2
$if ( @V_R38 != 0 ) +2
$if ( @V_R39 == 0 ) +3

   $journal    R38=[@V_R38 H8] R39=[@V_R39 H8] Loop.I  = RegI1=[@V_R38]  RegI2=[@V_R39]  
(I:K~[@V_IK0]~[@V_IK1])

$goto +2
   $journal    R38=[@V_R38 H8] R39=[@V_R39 H8] Loop.I  = RegI1=[@V_R38]  RegI2=[@V_R39]  (I:no PID)

R3A
@V_R3A  = @MISH_RepVal
R3B
@V_R3B   = @MISH_RepVal
@V_SK0   = @V_R3A - @V_R3B
@V_SK1   = @V_R3A + @V_R3B
@V_SK0   = @V_SK0 / 2
@V_SK1   = @V_SK1 / 2
$if ( @V_R3A != 0 ) +2
$if ( @V_R3B == 0 ) +3

   $journal    R3A=[@V_R3A H8] R3B=[@V_R3B H8] Loop.S  = RegS1=[@V_R3A]  RegS2=[@V_R3B]  
(S:K~[@V_SK0]~[@V_SK1])

$goto +2
   $journal    R3A=[@V_R3A H8] R3B=[@V_R3B H8] Loop.S  = RegS1=[@V_R3A]  RegS2=[@V_R3B]  (S:no PID)

R3C
@V_R3C   = @MISH_RepVal
R3D
@V_R3D   = @MISH_RepVal

;   $journal    R3C=[@MISH_RepVal H8] R3D=[@MISH_RepVal H8] Param.  = TS_I=[@V_R3C.w1]  TS_S=[@V_R3C.w0]  
Gf_I=[@V_R3D.w1]  Gf_S=[@V_R3D.w0]

$journal \nMIBL and Motor status registers
R41
@V_R41hall = @MISH_RepVal.q6
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$outjnl "   R41=[@MISH_RepVal H8] MIBL HW.In/Out 4.MSB = "
$if ( @MISH_RepVal.b28 == 1 )   +3

  $outjnl "b28.0:Def=none   "
$goto +2

  $outjnl "b28.1:Def=Act.   "
$if ( @MISH_RepVal.b24 == 0 )   +3

  $outjnl " q6.[@V_R41hall]:hall/Spd=n.a. "
$goto +2

  $outjnl " q6.[@V_R41hall]:hall/Spd=Act. "
$if ( @MISH_RepVal.b20 == 0 )   +3

  $outjnl "b20.1:Stop=no   "
$goto +2

  $outjnl "b20.0:Stop=Act. "
$if ( @MISH_RepVal.b16 == 0 )   +3

  $outjnl "b16.1:Enoff=n.a."
$goto +2

  $outjnl "b16.0:Enoff=Act."

$outjnl "\n                               4.LSB = "
$if ( @MISH_RepVal.b15 == 0 )   +3

  $outjnl "b15.8:Ana=-5..5v "
$goto +2

  $outjnl "b15.0:Ana=0v..5v "
$if ( @MISH_RepVal.b8 == 0 )   +3

  $outjnl "b08.1:DIR=n.a        "
$goto +2

  $outjnl "b08.0:DIR=Act        "
@V_Xtmp = @MISH_RepVal.o0

   $call   Sub_V_C_fct_Xana
  $journal o0.x[@V_Xtmp H2]:Vana=[@V_Vtmp D4]mV =>Cons=[@V_Ctmp]%

@MISH_RepVal = @V_R23
   $call   Sub_conv100e

@V_tmp   = @S_Cv0
@V_tmp.w1 = @S_Cv1
R42

   $call   Sub_conv100e
   $journal    R42=[@MISH_RepVal H8] MIBL Supply Voltage  = [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] V
$if ( @MISH_RepVal < @V_R23.w0 )   +2
   $journal                      Warning           [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] V > [@V_tmp.w1 ],[@V_tmp.w0 D2] V<Valim_Phoff> => 
En.mot=off

R43
@V_R43  = @MISH_RepVal / 10

   $journal    R43=[@MISH_RepVal H8] MIBL temperature     = [@V_R43 ] °C (val.min 66°)

R44
@V_SpRad = @MISH_RepVal         ;vit.elec. en 2Pi./s

; @V_SpDeg = @MISH_RepVal * 36000 ;vit.elec. en deg./s
; @V_SpDeg = @V_SpDeg   /     628 ;  =360 x SpRad /2.pi
; @V_SpCod = @MISH_RepVal *   600 ;vit.cod. en pos./s
; @V_SpCod = @V_SpDeg   /     628 ;  =  6 x SpRad /2.pi

$if ( @MISH_RepVal > 0 )   +2 ;spec. abs
@MISH_RepVal = 0 - @MISH_RepVal
@V_Fhall = @MISH_RepVal * 100 ;Fq.hall=    Rad/2.pi
@V_Fhall = @V_Fhall     / 628
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   $outjnl "   R43=[@V_SpRad H8] MIBL Motor Speed     = [@V_SpRad] rad.elec/s Fq.hall=[@V_Fhall]Hz"
$if ( @MISH_RepVal == 0 )   +3

@V_Thall = 6280000 / @MISH_RepVal
   $outjnl "(T=[@V_Thall]µs)"

$if ( @V_MotpPole == 0 )   +5
@V_SpMot  = @V_SpRad   * 6000 ;Fq.mot<rpm>=SpRrad x 60/2.pi/NpPole
@V_SpMot  = @V_SpMot    /  628
@V_SpMot  = @V_SpMot    / @V_MotpPole

   $outjnl " / Mot.Speed = [@V_SpMot].rpm (NpPole=[@V_MotpPole])"
$journal

R48
@V_tmp  = @MISH_RepVal

$if ( @MISH_RepVal >= 0 )   +2
@V_tmp  = 0 - @V_tmp
@S_Cv1  = @V_tmp / 100
@S_Cv0  = @V_tmp % 100

$if ( @MISH_RepVal < 0 )   +3
   $journal    R48=[@MISH_RepVal H8] Motor current        = [@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] A
    $goto +2
   $journal    R48=[@MISH_RepVal H8] Motor current        = -[@S_Cv1 ],[@S_Cv0 D2] A

R51
@V_posCod = @MISH_RepVal

$if ( @MISH_RepVal > 0 )   +2
@MISH_RepVal = 0 - @MISH_RepVal
$outjnl "   R51=[@V_posCod H8] Motor position      = [@V_posCod]<cod.hall>"
@S_Pmod = 6

   $call   Sub_Pos100
@S_Pmod = @V_MotpPole * -6   ;- pour indiquer 'motPol'

   $call   Sub_Pos100

R52
@V_R52   = @MISH_RepVal
R53
@V_R53   = @MISH_RepVal

$if ( @V_R52 == 0 )   +15
   $journal    R52=[@V_R52 H8] MIBL defaut Actif    = TCom Stop Usb. Prog Vph0 Conf Temp Imax Vmax Vmin H_St H_Tr
   $outjnl "                     Lsb    Actif    ="

@vt      = @V_R52.w0
$call Sub_visuDef

   $outjnl "                     Msb    Memo.    ="
@vt      = @V_R52.w1
$call Sub_visuDef

   $outjnl "                     R26    mem.Mask ="
@vt      = @V_R26.w1
$call Sub_visuDef

   $outjnl "   R53=[@MISH_RepVal H8] MIBL defaut debug    ="
@vt      = @V_R53.w0
$call Sub_visuDef

     $goto +2
   $journal    R52=[@MISH_RepVal H8] MIBL defaut          = None, pas de défaut  (defaut debug R53=[@V_R53 H4])

R58
@V_Dig   = @MISH_RepVal.b28
@V_Ctl   = @MISH_RepVal.q6
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@V_def   = @MISH_RepVal.b20
@V_EnOn  = @MISH_RepVal.b16
@V_Dir   = @MISH_RepVal.b8
@V_Cmd   = @MISH_RepVal.o0
@V_Pct   = @MISH_RepVal.o0 * 100
@V_Pct   = @V_Pct / 256

   $journal    R58=[@MISH_RepVal H8] MIBL command status  : dig.=[@V_Dig] Ctl=[@V_Ctl] Def.=[@V_def] 
EnOn=[@V_EnOn] DirC=[@V_Dir] Cmd=x[@V_Cmd H2]=[@V_Pct]%

R59
@V_hall   = @MISH_RepVal.q6
@V_MotEn = @MISH_RepVal.b16
@V_MotSe = @MISH_RepVal.b8
@V_MotPw = @MISH_RepVal.o0 * 100
@V_MotPw = @V_MotPw / 255

   $journal    R59=[@MISH_RepVal H8] MIBL motor   status  :              Hall=[@V_hall] En. =[@V_MotEn] 
DirM=[@V_MotSe]     Pwm=[@V_MotPw]%

$journal \nDigital Command Register (Digital command mode=[@R_cmdD])
R81
@V_EnOn   = @MISH_RepVal.b16
@V_sens   = @MISH_RepVal.b8
@V_Cmd   = @MISH_RepVal.o0
@V_Pct   = @MISH_RepVal.o0 * 100
@V_Pct   = @V_Pct / 256

   $journal    R81=[@MISH_RepVal H8] MIBL commande num.                         En. =[@V_EnOn] DirD=[@V_sens] 
Cmd=x[@V_Cmd H2]=[@V_Pct]%

$journal\nEnd script Registers Reading - MIBL[@R_name H4] num.[@R_num] cu.[@R_cui] code.[@R_code]
$journal W0F1A2B3C4D \cRaZ de la carte\n

$set (echo = ON )       ;affichage de la communication carte MIBL pour cmd. direct
$stop

;-------------------special call
$label Sub_conv100e ; val. @MISH_RepVal en 1/100 sur 16bits ( @S_Cm.=4MSB / @S_Cv.=4LSB )

@S_Cvv   = @MISH_RepVal.w0
@S_Cv1   = @MISH_RepVal.w0 / 100
@S_Cv0   = @MISH_RepVal.w0 % 100
@S_Cmv   = @MISH_RepVal.w0
@S_Cm1   = @MISH_RepVal.w1 / 100
@S_Cm0   = @MISH_RepVal.w1 % 100

$return

$label Sub_Pos100 ;affiche val. en 1/100 de @V_posCod modulo @S_Pmod
$if ( @S_Pmod != 0 )   +3

$journal 
$return

@S_Pt0   = @S_Pmod
@S_Ptp2  = @V_posCod

$if ( @S_Pmod > 0 )   +2        ;recup. val.Abs.
@S_Pt0   = 0 - @S_Pmod

$if ( @S_Ptp2 > 0 )   +2        ;recup. val.Abs.
@S_Ptp2  = 0 - @S_Ptp2
@S_Ptp1  = @S_Ptp2  /  @S_Pt0
@S_Ptp2  = @S_Ptp2  %  @S_Pt0
@S_Ptp2  = @S_Ptp2  *  100
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@S_Ptp2  = @S_Ptp2  /  @S_Pt0
$if ( @V_posCod < 0 )   +3 ; traite le signe

$outjnl " = +[@S_Ptp1].[@S_Ptp2 D2]"
$goto +2

$outjnl " = -[@S_Ptp1].[@S_Ptp2 D2]"
$if ( @S_Pmod < 0 )   +3 ; traite l'unitée

$outjnl "<elec.>"
$goto +2

$outjnl "<mot.>\n"
$return
$label Sub_visuDef

$if ( @vt != 0 ) +3
   $journal     -    -    -    -    -    -    -    -    -    -    -    - 0000
$return
   $outjnl "    [@vt.b14]    [@vt.b12]    [@vt.b9 ]    [@vt.b8 ]"
   $outjnl "    [@vt.b7 ]    [@vt.b6 ]    [@vt.b5 ]    [@vt.b4 ]"
   $journal     [@vt.b3 ]    [@vt.b2 ]    [@vt.b1 ]    [@vt.b0 ] [@vt H4]

$return
$label Sub_V_C_fct_Xana     ; Vtmp<mV> = Vana0 + Xtmp/256 x (Vana1-Vana0) en mV

@V_Vtmp = @V_Xtmp * @S_VanaD ;@S_VanaD=Vana1-Vana0 en mV
@V_Vtmp = @V_Vtmp + @S_Xana0 ;@S_Xana0=256 x Vana0(0 ou -5000)
@V_Vtmp = @V_Vtmp / 256
@V_Ctmp = @V_Xtmp - @S_Xoffm ;si Xtmp<Xoffm (-val.neg)

$if ( @V_Xtmp < @S_Xoffm )   +5 ;Ctmp<%>= Hyst(%) + gain(%) x (Xtmp - Xoff)/256
$if ( @V_Xtmp > @S_Xoffp )   +3

@V_Ctmp = 0
$return

@V_Ctmp = @V_Xtmp - @S_Xoffp ;si Xtmp>Xoffp (val.Pos)
@V_Ctmp = @V_Ctmp * @S_gain
@V_Ctmp = @V_Ctmp / 256

$if ( @V_Ctmp < 0 )   +3
@V_Ctmp = @V_Ctmp + @S_Hyst

$return
@V_Ctmp = @V_Ctmp - @S_Hyst

$return
$label Sub_rec2w ;recupère les differents champs de la réponse @MISH_RepVal

@S_Rw0 = @MISH_RepVal.w0 ;16 premiers digits
@S_Rw1 = @MISH_RepVal.w1 ;16 derniers digits

$return
$label Sub_rec4o ;recupère les differents champs de la réponse @MISH_RepVal

@S_Ro0 = @MISH_RepVal.o0 ;8 premiers digits
@S_Ro1 = @MISH_RepVal.o1
@S_Ro2 = @MISH_RepVal.o2
@S_Ro3 = @MISH_RepVal.o3 ;8 derniers digits

$return
$label Sub_rec8q ;recupère les differents champs de la réponse @MISH_RepVal

@S_Rq0 = @MISH_RepVal.q0 ;4 premiers digits
@S_Rq1 = @MISH_RepVal.q1
@S_Rq2 = @MISH_RepVal.q2
@S_Rq3 = @MISH_RepVal.q3
@S_Rq4 = @MISH_RepVal.q4
@S_Rq5 = @MISH_RepVal.q5
@S_Rq6 = @MISH_RepVal.q6
@S_Rq7 = @MISH_RepVal.q7 ;4 derniers digits

$return
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5.8. Annexe : Liste de tous les registres de commande :

Ci-dessous l’ensemble des registres de commande de la carte MIBL.

L’accès à ces registres permet un contrôle de la MIBL en mode expert.

Il est conseillé d’utiliser l’IHM_MIBL pour une prise en main.

Old code :
Code.18 + La commande non signée est incrémentée      - pas de mode commande signée.

- Le réglage de la plage cons0 n’est pas disponible.

Code.19 + La commande analogique peut être unsigned<0..+Max> ou Signed<-Max..0..+Max> en lien avec la polarité de l’entrée Ana.

+ Le réglage de la consigne nulle est réduite à la plage en mode Abs et à la valeur en mode signée.
- pas de réglage du Gain, de l’Hystyersis en contrôle Ana ni de la plage Cons0 en mode signée.
- Les registres R22(Gain/Hyst/Cons0+/-), R23(Valim_Ph.off) et R24(Timer) sont inopérants

Code.20+ + Le réglage du Gain, de l’Hystyersis et de la plage Cons0 est ajouté pour tous les modes analogiques.

+ Les registres R22(Gain/Hyst/Cons0+/-), R23(Valim_Ph.off) et R24(Timer) sont implémentés.



Register MIBL Comment code 1.0.22 &21&20 (old:19 et 18)

name              .q

.b 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 en hexa:x0    en déc:0    en bin:0   en comp= NON  44956

lundi 30 janvier 2023

MAP_VERSION

Access

Default

PRODUCT

Access

Default

MANUFACTURING

Access

Default

SERIAL

Access

Default

DATE_CODE

Access

Default

BOOT_VERSION

Access

Default

APP_VERSION

Access

Default

PRODUCT_SPEC

Access
Default

OF_1

Access

Default

OF_2

Access

Default

OF_3

Access

Default

Reserved s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

CMD_MISC

Access

Default

End user

Access
Default

Reserved param. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

.q3

.o1             .w0=o1&o0            .o0.o3             .w1=o3&o2            .o2

ROM 0x06

Imax/5x10' + Type.Shunt' x01 x00 xx

X - (uint8) Y - (uint8) Z - (uint8) R - (uint8)

r r

Permet de spécifier des variantes pour un même produit : (new code 22)

code0 = spec.Sh. : x00=not defined,  x01:sh1=10A<-10A/+23A>  x02:sh2=20A<-42A/+110A>   x03:sh3=spec.

code1 = spec.Tension : x00(50Vmax/69,1v)

Exemple de cas d'application : 

Reg.

Type

Reg.

num.

D1 - (char)

ROM 0x04

Res. YEAR - (uint8) MONTH - (uint8)

x00F5 (MIBL) 0x00

F1 - (char) F0 - (char) C0 - (char)

Zone d'identification Carte [0x00, 0x0F] (uniquement en lecture)

.q7 .q6 .q5 .q4 .q0.q1.q2

ROM 0x05

Z - (uint8)

ROM 0x09

0x02

ROM 0x00

ID:  identifiant de l'affaire MIBL x00F5=245 Res. REV

ROM

Res.

DAY - (uint8)

ROM 0x03

DATA - (uint32)

x00 x00(1v=69,1v-50Vmax) x00(=not defined)/x01/x02/x03

ROM 0x07

r

Version du plan mémoire (carte des registres) d'une carte. toujours adresse 0, format fixe.

ID : identifiant de l'affaire. exemple 245 pour MIBL.

REV : révision du plan mémoire (incrémenté à chaque changement).

bits [15:8] : réservé pour un usage futur (peut être pour différencier des produits d'une gamme).

r r r

0x03(rev.3 à partir code 20)

ROM 0x01

D3 - (char) D2 - (char) D0 - (char) Identification du produit (code ascii)

D3, D2, D1, D0 sont des codes ascsii

Exemple ID_PRODUCT = 0x39343435 => "9445"
r r r r

MIBL : '9'=x39 MIBL : '2'=x32 MIBL : '4'=x34 MIBL : '5'=x35

Informations de production dossier et cuivre (code ascii)

F1&F0 => code ascii dossier de fabrication (03=x3033).   C0 : code ascii indice cuivre. (cu2=x32)r r r r

x30 0x32(dos.2) 0x32(cu.2) 0x20(sapce)

Date de fabrication

YEAR : année. x00 correspond à 2000 (pas de date inférieure à 2000). Ex. 2022=x16

MONTH : mois (de 1=x01 à 12=x0C) / DAY : jour du mois (de 1=x01 à 31=x1F)
r r r r

0 ex.:2022=x16 fonction du lot de fab. fonction du lot de fab.

Numéro de série du produit

ex MIBL num.021 => x00000015read only

unique pour chaque carte

fonction du lot de fab.

X - (uint8) Y - (uint8)

r r r r

x00 x00 x02 x00

R - (uint8)

code3 code2 code1_Tension Code0_shunt

r r r r

x00

Version de l'application chargée :  X.Y.Z.R 

X:<Imax/Sh>: x15=21=>2x5A+/Sh.1(33m) - x2A=42=>4x5=20A/Sh.2 - x53=83=>8x5=40A/Sh.3

Y.Z.R : code micro (ex.:15 01 00 16 => 21 1 0 22 => 10A/Sh1 + code 1.0.22
r r

Version du bootloader selon le format suivant :  X.Y.Z.R 

ex R05 0500000200 = Boot 0 0 2 0

C4 - (char) C3 - (char) C2 - (char) C1 - (char)

ROM 0x08

C8 - (char) C7 - (char) C6 - (char) C5 - (char) Identifiant de l'ordre de fabrication - registre ID_OF_1 : C8 C7 C6 C5

OF = C8 + C7 + … + C0  avec C8 .... C0 les codes ASCII de l'OF (9 caractères)

L'OF s'obtient par concaténation des caractères pour former une chaine ID_OF_1 .. 2 .. 3
r r r r

x53 (=S) x'année.1' x'année.0'

registre ID_OF_2 : C4 C3 C2 C1

r r r

fonction du lot de fab. fonction du lot de fab. fonction du lot de fab. fonction du lot de fab.

ROM

0x0B

…

0x0E

Réservé pour un usage futur

ROM 0x0A

C0 - (char) Res. Res. Res. registre ID_OF_3 : C0 'space' space' 'space'

r r r r

fonction du lot de fab. 0x20 (SPACE) 0x20 (SPACE) 0x20 (SPACE)

NVM 0x0F

DATA  (uint32)

W0F1A2B3C4D = (RESET_PARAM) RaZ param.de la carte [x20..3F]  + RaZ compteur(R51) et cmd(R81)

rem: W0F1A2B3C4D ne modifie pas param end user 10..1F.

W0F1A2B3C4E = (RESET_factory) RaZ param.de la carte [x20..3F]  et end user 10..1F +RaZ R51,R81,R82

(Miscellaneous commands) Registre de commandes spéciales

En fonction de la clef, une commande est exécutée.  La valeur n'est pas mémorisée. La relecture du registre retourne 0.

W0F1A2B3C4D (RESET_PARAM) : Reset usine des paramétres Système [0x20..0x2F] et Dynamique [0x30..0x3F]

                                                                  Les valeurs de la zone "End user" ne sont pas affectées.

W0F1A2B3C4E (RESET_FACTORY) : Reset usine des paramétres [0x20..0x3F] et End User [0x10..0x1F] (code 20+)

W0F13579BDF (REBOOT) : redémarrage du microcontroleur de la mibl (moteur en fonctionnement ou pas).

rappel : Permet d'entrer en mode bootloader depuis l'applicatif = fenêtre du boot 1s sauf changement bien sûr. 

Mémo : le reset est effectif après l'envoi de la réponse du protocole (si protocole console après envoi du caractère '>').

write only

x

Zone d'identification UTILISATEUR [0x10, 0x1F] 

xFF

user

rw

xFF

user

rw

xFF

NVM

0x10

…

0x1F

Espace réservé à l'utilisateur final

W0F1A2B3C4D :RaZ des paramètres via RESET_PARAM n'affecte pas cette zone.

code20:  W0F1A2B3C4E : avec Reset usine, RaZ des ces paramètres (xFFFFFFFF)

Zone de paramétrage Système [0x20, 0x2F] (write Þ arrêt moteur + défaut 'update'<R52> + led rouge)

Espace réservé pour une utilisation future (début de zone de paramètres)

user

rw

user

rw

xFF



Register MIBL Comment code 1.0.22 &21&20 (old:19 et 18)

name              .q

.b 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 en hexa:x0    en déc:0    en bin:0   en comp= NON  44956

.q3

.o1             .w0=o1&o0            .o0.o3             .w1=o3&o2            .o2
Reg.

Type

Reg.

num.
.q7 .q6 .q5 .q4 .q0.q1.q2

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

MODE

R
es

.

R
es

.

D
ig

ita
l_

C
om

m
an

d

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

 A
na

_S
ig

ne
d

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

Access

Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

ANALOG

Access r r r rw rw rw rw rw
Default

VALIM_PH_OFF

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

P
H

_O
F

F
_E

N
A

B
LE

_D
E

F

R
es

.

R
es

.

R
es

.

P
h_

o
ff_

en
a

bl
e

_L
e

d_
d

e
f (

no
n

 a
ct

if)

R
es

.

R
es

.

R
es

.
Access r r r r r r r r rw r r r r r r r

Default

DELAYS

Access
Default

HW_POLARITY

R
es

.

4:
H

A
LL

_3
_P

O
L

2:
H

A
LL

_2
_P

O
L

1:
H

A
LL

_1
_P

O
L

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
E

N
E

R
G

Y
_P

O
L

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
D

IR
E

C
T

IO
N

_P
O

L

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
A

N
A

_I
N

_P
O

L

Access rw rw rw rw r rw rw rw r r r r r r r rw r r r r r r r rw r r r r r r r rw
Default

FAULT_MEM_MASK

R
es

.

4:
D

ef
_T

im
er

_C
om

_N
ot

M
em

R
es

.

1:
D

ef
_S

to
p_

N
ot

M
em

R
es

.

R
es

.

2:
D

ef
_N

o_
P

ow
er

_N
ot

M
em

1:
D

ef
_S

to
p_

O
n_

U
pd

at
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N
ot

M
em

:D
ef

_V
al

im
_p

h_
of

f_
N

ot
M

em

4:
D

ef
_B

ad
_C

on
f._

N
ot

M
em

2:
D

ef
_T

em
p_

N
ot

M
em

1:
D

ef
_O

ve
rC

ur
re

nt
_N

ot
M

em

8:
D

ef
_O

ve
rV

ol
ta

ge
_N

ot
M

em

4:
D

ef
_u

nd
er

V
ol

ta
ge

_N
ot

M
em

2:
D

ef
_H

al
l_

S
ta

te
_N

ot
M

em

1:
D

ef
_H

al
l_

T
ra

ns
._

N
ot

M
em

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

Access r rw r rw r r rw rw r rw rw rw rw rw rw rw r r r r r r r r r r r r r r r r
Default

Reserved es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es

x0(xF..0) 0 0 0 0

x00     (x00..x1F)

DELAY_ENERGY_OFF en ms (code21 pas code20)

LE
V

E
L_

H
A

LL
_1

(+
0-

>
A

/+
1-

>
B

/+
2-

>
C

)

LE
V

E
L_

H
A

LL
_2

(+
0-

>
A

/+
4-

>
B

/+
8-

>
C

)

NVM 0x26

Configuration des défauts : masque la mémorisation d'un defaut ( actif à 1 )

.30 DEF_TIMER_COM_NotMem :  inhibe le défaut de communication (absence de message en réception pdt. xxms=<R24>).

.28 DEF_STOP_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation du 'défaut stop' <new19>

.25 DEF_NO_POWER_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation du défaut alim USB uniquement

.24 DEF_STOP_ON_UPDATE_NotMem : actif à 1, pas de mémorisation du défaut programmation avec moteur sous tension.

      Si actif, le moteur s'arrête de tourner pendant la mise à jour => des comportements non maîtrisés peuvent apparaître.

.23 DEF__VALIM_PH_OFF_NotMem: pas de mémo. du défaut ouverture de phase en surtension type VALIM_PH_OFF

.22 DEF_BAD_CONFIGURATION_NotMem : inhibe la mémorisation des défauts de mauvaise configuration.

.21 DEF_TEMPERATURE_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation des défauts de sur-température

.20 DEF_OVERCURRENT_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation des défauts de sur-courant

.19 DEF_OVERVOLTAGE_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation des défauts de sur-tension

.18:DEF_UNDERVOLTAGE_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation des défauts de sous-tension

.17:DEF_HALL_TRANSITION_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation des défauts de transition des capteurs hall

.16:DEF_HALL_STATE_NotMem : actif à 1, inhibe la mémorisation des défauts d'état des capteurs hall (tout à 0 , tout à 1)x0(x0..5) x0(x3..0) x0(x0..F)

NVM 0x21

Motor_CTRL:

CTRL_U<x0>

CTRL_I<x1>

CTRL_S<x2>

…

Code.20 : None (voir R22)
old code.18 = None

old code.19 = 

b7..b0 = xAna_cons0

b15=0: Xcons0=[x00..xana_cons0]

b15=1: Xcon0=xAna_cons0     

Mode de fonctionnement de la carte

.28         Digital_command : 0 commande analogique ; 1 commande numérique (registre CMD_NUM x81 =consigne).

.27..24 Motor_CTRL : mode de contrôle moteur  {CTRL_U : 0 ; CTRL_I : 1 : CTRL_S : 2} 

                       si  CTRL !=0,1,2 alors erreur =bit DEFAULT.BAD_CONFIGURATION

   CTRL=CTRL_U<x0>  : cmd en tension (boucle ouverte) avec compensation RI (U_MAX, RESISTANCE)

   CTRL=CTRL_I   : régul. de courant (boucle fermée) - registres configuration I_MAX, U_MAX et R38 R39

   CTRL=CTRL_S : régul. de vitesse (boucle fermée)  - registres configuration SPEED_MAX , I_MAX , S_MAX et R38..R3B

.15       Ana_signed :  Entrée analogique 1=signée (uniquement en commande analogique, Digital_command=0)

            0 pour consigne non signée : xADC=0..255 pour Vdiff dans l'intervalle [0V, +5V] (sauf câblage différent de la carte)

            1 pour consigne signée :        xADC=0..255 pour Vdiff dans l'intervalle [-5V, +5V] (sauf câblage différent de la carte),

old cu1 : Vana dans l'intervalle [0, +5V] => xADC=0..255 (pas d'entrée différentiel ni -5v...5v)

old code18: pas "Ana_Cons0" / code19:Ana_Cons0<b7..b0>=valeur de la consigne nulle  / à partir code 20 : voir R22

x0(x1) x0(x2,1,0) x0 x0 x00 (x00..xFF)

0x22

Configuration spécifique du mode analogique (DIGITAL_INPUT=0) accès en lecture/écriture  (à partir code 20)

si xAna_Cons0- ≤ xADC ≤ xAna_Cons0+ : Xcons = 0 else Xcons = XADC ± xAna_Cons0(+ si Xcons>Cons+ ou - si Xcons<Cons-)

xAna_Cons0- :  si xIN_ADC < xAna_Cons0- : Xcons = xADC - xAna_Cons0-      }    plage d'entrée

xAna_Cons0+ :  si xIN_ADC > xAna_Cons0+: Xcons = xADC- xAna_Cons0+     } de la consigne nulle

xANA_Hyst :  Xconsigne = Gain x Xcons +/- xAna_Hyst  (compris entre 0..255)  (Xconsigne=0 si xCons0-≤xADC≤ xCons0+)

xANA_GAIN :Gain= (4 + ANA_GAIN) / 4  (x00=>gain=1, x04=>gain=2, x10=>gain=5, max.x1F=>gain=8,75)

Val.défaut du registre : 0x00000000 => gain=1 Offset+/-=x00 (val.nom avec R21.b15:Ana_Bipolar=0 : Offset=0Vdiff)

Val.nom avec R21.b15<Ana_Bipolar>=1 => 0x04008080 => Gain=2(x04) et Offset+/-=x80 =0Vdiff

NVM 0x20

NVM

code

20

xAna_Cons0-

fct.  ANA_BIPOLAR

0: mode 0v..5v

1: mode -5v..0v..5v

xAna_Cons0+

fct.  ANA_BIPOLAR

0: mode 0v..5v

1: mode -5v..0v..5v

ANA_Hyst

rwrwrw

x00     (x00..xFF)x00     (x00..xFF)x00     (x00..xFF)

x00 (x80)

NVM 0x25

Gestion des polarités des entrées matérielles.

.31..28  Level_H2&1=Poids capt.Hall_2&1 avec Level_H. b00=>PoidsH.=1, b01=>PoidsH.=2, b10=>PoidsH.=4 (b11=no)

                                   position codeur = PoidsH3 * Hall3 + PoidsH2 * Hall2 + PoidsH1 * Hall1 (après Hall_x_Inv)

                                   déf. =x4 =b0100 => PoidsH1=1, PoidsH2=2 et donc PoidsH3=4   (val.ok=4,8,1,9,2,6)

.26..24 HALL_3,2,1_POL : inversion bit à bit des entrées capteur hall<3,2,1> avant prise en compte du Poids(Level_Hall_.)

.16         ENERGY_POL: l'inversion de l'entrée Eneregy 

.08        DIRECTION_POL: l'inversion de l'entrée Sens 

.00        ANA_IN _POL: l'inversion consiste en la chose suivante : 

              0 (0V) <=> 100% de la pleine échelle / 255 =0xFF (5V) <=> 0% de la pleine échelle

Note : les champs en correspondance directe avec HW_INPUT R41 sauf Level_HALL_1 et Level_HALL_2.

new code20 : level_H2&H1 à partir de code 20

NVM

code

20

0x23

Réglage du comportement sur un dépassement de tension (freinage moteur) (à partir code 20)

Si SUPPLY_VOLTAGE > PH_OFF_VOLTAGE alors les phases moteur sont ouvertes.

         Le régulateur (U, I ou S) est alors mis en pause (horloge coupée, intégrateurs figés).

.23 PH_OFF_ENABLE_DEF : associe l'ouverture des phases à un défaut moteur (<.b7/.b23>

         1 : erreur associée, registres DEFAULT, DEFAULT_MIROR, DEFAULT_MEM_MASK (bit.7/.23 VALIM_PH_OFF)

         0 : aucune erreur ni de led rouge n'est associée à cet évènement - une simple ouverture des phases momentannée.

.15..0 PH_OFF_VOLTAGE : Tension d'alimentation à partir de laquelle les phases sont ouvertes (en 1/00V).

Remarques : par défaut, PH_OFF_VOLTAGE = 50V(0x1388)   (val.min=1, si 0 => 50v)

1) Surveillance toute les 5ms de la tension d'alimentation.

2) Ne pas confondre avec le defaut surtention OverVoltage (DEFAUT.b3) qui n'est pas paramétrable.

     'OverVoltage' s'active pour des surtensions incompatibles avec la MIBL (52v).

.19 ENABLE_LED  (A FAIRE ) : Ce bit est ignoré lorsque ENABLE_DEFAULT = 1
NVM

code

20

0x24

Réglages de délais en ms  -  inactif si val.=x0000 (à partir code 20)

.15...0  DELAY_ENERGY_OFF : Temps en ms avec consigne nulle avant coupure énergie si Cons=0..

.31..16 DELAY_COM_DEFAULT : Temps en ms avant défaut si plus de communication sur RS485 / USB

x0   (x0..7)

DELAY_COM_DEFAULT en ms

PH_OFF_VOLTAGE

VOLTAGE (unit : 1/100V).

rw

MIBL : 50,00V (0x1388)

x00  (x01)

rwrw

x0000 x0000

x00  (x01)

x00 x00 (x80)

x00  (x01)x4 <4,8,1,9,2,6>

Réservé pour une utilisation future

ANA_GAIN

(5bits)

x00:gain=1

x04:gain=2

x10:gain=5



Register MIBL Comment code 1.0.22 &21&20 (old:19 et 18)

name              .q

.b 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 en hexa:x0    en déc:0    en bin:0   en comp= NON  44956

.q3

.o1             .w0=o1&o0            .o0.o3             .w1=o3&o2            .o2
Reg.

Type

Reg.

num.
.q7 .q6 .q5 .q4 .q0.q1.q2

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

U_MAX

(motor input)

Access

Default

I_MAX

(motor input)

Access

Default

I_PEAK

Access

Default

SPEED_MAX

Access

Default

ACC_U

Access

Default

ACC_I

Access

Default

ACC_S

Access

Default

Reserved e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r rDefault
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

RESISTANCE

Access

Default

L

Access

Default

Jmoteur

Access

Default

f

Access

Default

Np

Access

Default

65535 (0xFFFF)

MIBL : 50,00V (0x1388) MIBL : 48,00V (0x12C0)

read only rw

MIBL :10,00A(x03E8) / 20A(0x07D0) / 40A(x0FA0) MIBL :10,00A (0x03E8)  / 20A(0x07D0) / 40A(x0FA0)

read only rw

65535 (0xFFFF) MIBL : 500V/s (0x01F4)

1µH (0x0001)

Zone de paramétrage DYNAMIQUE [0x30, 0x3F] (write : lors de la programmation pas d'arrêt moteur MAIS tempo qlq.ms avant prise en compte globale)

NVM 0X30

MAX - (uint16) - (unit : 1/100 Ohm) DATA - (uint16) - (unit : 1/100 Ohm)

NVM read only rw0x31

MAX - (uint16) - (unit :µH) DATA - (uint16) - (unit :µH)

NVM 0x34

Résistance entre deux phases du moteur. 

Si CTRL_U (cmd tension) spécifie la Résistance pour compensation RI

Si CTRL_S ou CTRL_I : CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.

read only rw

65535 (0xFFFF) 0 Ohm (0x0000)

Inductance entre deux phases du moteur. (informatif +calcul Pid HIM)

DATA : CTRL_U non utilisé. / CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.

Frottements visqueux (ramenés au rotor). (informatif +calcul Pid HIM)

DATA : CTRL_U non utilisé. / CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.
read only rw

65535 (0xFFFF) 0 XXX (0x0000)

Nombre de paires de pôles du moteur. (informatif +calcul Pid HIM)

DATA : CTRL_U non utilisé. / CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.x00 255 (0xFF) x00 0 (0x00)

R
e s. MAX - (uint8) - (unit : --) R
e s. DATA - (uint8) -(unit : --)

NVM 0x33

MAX - (uint16) - (unit : XXX) DATA - (uint16) - (unit : XXX)

r r r rw

NVM 0x32

MAX - (uint16) - (unit :1/100 cm²) DATA - (uint16) - (unit :1/100 g.cm²) Inertie du rotor. (informatif +calcul Pid HIM)

DATA : CTRL_U non utilisé. / CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.
read only rw

65535 (0xFFFF) 0 g.cm² (0x0000)

NVM 0x27
vé pour

NVM 0x28

MAX (uint16) (unit : 1/100V).

MAX : valeur maximum applicable à DATA (fct. produit)

DATA - (uint16) - (unit : 1/100V)

Si CTRL_U alors défini l'échelle de tension moteur.

Si CTRL_I  ou CTRL_S alors llimite la consigne en tension (sat.) 

appliquée au moteur en sortie du correcteur.

Tension de consigne maximale applicable au moteur (tension positive).

DATA : Si CTRL_U  alors DATA défini l'échelle de tension applicable au moteur.

DATA : Si CTRL_I  CTRL_S alors DATA llimite la consigne en tension (saturation) en sortie du correcteur.

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX

MAX : valeur maximum applicable à DATA (fonction du produit) Le maximum est déterminé par l'identification du produit 

(registre PRODUCT_SPEC)

read only rw

Courant de consigne maximum applicable au moteur (courant positif). 

DATA si CTRL_I alors défini l'échelle de courant applicable au moteur.

DATA si CTRL_S alors limite consigne courant (sat.) appliquée au correcteur de vitesse (régul. en cascade)

DATA si CTRL_U alors limite le courant injecté dans le moteur (limitation par valeur crête).

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX
read only rw

MIBL :10,00A(x03E8) / 20A(0x07D0) / 40A(x0FA0) MIBL :10,00A (0x03E8)  / 20A(0x07D0) / 40A(x0FA0)

NVM 0x2A

MAX - (uint16) - (unit : 1/100A)

MAX : valeur maximum applicable à DATA (MIBL :10A..40A)

DATA - (uint16) - (unit : 1/100A)

Si CTRL_I ou CTRL_S : limite courant en val. crête.

Attention limite atteinte =>non linéarités boucles régulation

Limiteur hardware de courant par valeur crête. 

DATA :Si CTRL_I ou CTRL_S : limite le courant par valeur crête.

Attention lorsque cette limite est atteinte des non linéarités se crééent dans les boucles de régulation.

DATA :Si CTRL_U : registre pas utilisé,  I_MAX regle la limit.courant par valeur crête.

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX

NVM 0x29

MAX - (uint16) - (unit : 1/100A)

MAX : valeur maximum applicable à DATA (MIBL :10A..40A)

DATA - (uint16) - (unit : 1/100A)

Si CTRL_I  alors DATA échelle de courant moteur.

Si CTRL_S alors DATA limite consigne en courant (sat.) appliquée au 

recteur de vitesse (régulation en cascade).

Consigne de vitesse (électrique) maximum.

DATA :si CTRL_S alors défini l'échelle de vitesse électrique. 

Pour avoir l'équivalent en vitesse mécanique, diviser par le nombre de paires de pôles du moteur.

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX

Si CTRL_U et CTRL_I : registre non utilisé

read only rw

7500 =2.pi/140µs/6 (Tcod>3x40µs) 5000 = 6000.tr/min pour moteur 8 paire de poles

NVM 0x2C

MAX - (uint16) - (unit: V/s)

MAX : valeur maximum applicable à DATA (fct. produit)

DATA - (uint16) - (unit: V/s)

CTRL_U : l'accélération max consigne en tension appliquée.

Variation maximale de la tension de consigne par seconde

DATA : si CTRL_U alors défini l'accélération max de la consigne en tension appliquée.

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX

DATA :Si CTRL_I et CTRL_S : registre non utilisé.

MAX : valeur maximum de DATA (fct. produit). maximum déterminé par registre PRODUCT_SPEC

NVM 0x2B

MAX - (uint16) - (unit: rad élec / s)

MAX : valeur maximum applicable à DATA (fct. produit)

DATA - (uint16) - (unit: rad élec / s)

si  CTRL_S alors défini l'échelle de vitesse électrique.

Si CTRL_U et CTRL_I : registre non utilisé.

NVM 0x2F

Variation maximale du courant de consigne par seconde

DATA : si  CTRL_I alors défini l'accélération max de la consigne en courant appliquée.

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX

DATA :Si CTRL_U et CTRL_S : registre non utilisé.

MAX : valeur maximum de DATA (fct. produit). maximum déterminé par registre PRODUCT_SPEC

read only rw

65535 (0xFFFF) MIBL : 100A/s (0x0064)

NVM 0x2E

MAX - (uint16) - (unit : rad_elec/s/s)

MAX : valeur maximum applicable à DATA (fct. produit)

DATA - (uint16) - (unit : rad_elec/s/s)

CTRL_S : l'accélération max consigne en Vitesse appliquée.

Variation maximale de la vitesse électrique de consigne par seconde

DATA : si  CTRL_S alors défini l'accélération max de la consigne en Vitesse appliquée.

Bornage automatique du champs DATA : si DATA > MAX alors DATA <= MAX

DATA :Si CTRL_U et CTRL_I : registre non utilisé.

MAX : valeur maximum de DATA (fct. produit). maximum déterminé par registre PRODUCT_SPEC
Réservé pour une utilisation future

NVM 0x2D

MAX -  (uint16) - (unit: A/s)

MAX : valeur maximum applicable à DATA (fct. produit)

DATA - (uint16) - (unit: A/s)

CTRL_I : l'accélération max consigne en courant appliquée.

rw

65535 (0xFFFF) MIBL : 10 000rad/s/s (électrique) (0x2710)

read only



Register MIBL Comment code 1.0.22 &21&20 (old:19 et 18)

name              .q

.b 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 en hexa:x0    en déc:0    en bin:0   en comp= NON  44956

.q3

.o1             .w0=o1&o0            .o0.o3             .w1=o3&o2            .o2
Reg.

Type

Reg.

num.
.q7 .q6 .q5 .q4 .q0.q1.q2

K

Access

Default

Jcharge

Access

Default

Reserved e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

I0

Access

Default

I1

Access

Default

S0

Access

Default

S1

Access

Default
TS

Access
Default

Gf
Access
Default

Reserved es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Reserved e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r rDefault
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r

Default

SUPPLY_VOLTAGE

Access

Default

TEMPERATURE

Access

Default

MOTOR_SPEED

Access

Default

Reserved s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r

ok=x0(x1/0) x1..x7

NVM 0x35

DATA - (uint16) - (unit : 1/100 mNm/A)

NVM 0x39

DATA - (int32 en x1.0e4f la valeur flotante ) - Régulation de courant 

NVM 0x3B

DATA - (int32 en x1.0e6f la valeur flotante ) - Régulation de vitesse

NVM 0x3C
TS_I : période d'échantillonnage I TS_S : période d'échantillonnage S

RAM 0x40

MAX - (uint16) - (unit : 1/100 mNm/A) Constante de couple. (informatif +calcul Pid HIM)

DATA : CTRL_U non utilisé. / CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.
read only rw

65535 (0xFFFF) 0 (0x0000)

NVM 0x36

MAX - (uint16) - (unit :1/100 g.cm²) DATA - (uint16) - (unit :1/100 g.cm²) Inertie de la charge. (informatif +calcul Pid HIM)

DATA : CTRL_U non utilisé. / CTRL_S ou CTRL_I : utilisé pour calul (IHM) PID

MAX : valeur maximum applicable à DATA.
read only rw

65535 (0xFFFF) 0 g.cm² (0x0000)

Régulation de courant - à programmer avec IHM

coefficient 2  sotcké sous la forme int32 en x1.0e4f la valeur flotante correspondante.rw (Attention, utiliser l'IHM)

fonction du moteur (et la variante de câblage également)

NVM 0x37
Réservé pour une utilisation future 

paramètres moteur : constante de vitesse, ….

NVM 0x38

DATA - (int32 en x1.0e4f la valeur flotante ) - Régulation de courant Régulation de courant - à programmer avec IHM

coefficient 1  sotcké sous la forme int32 en x1.0e4f la valeur flotante correspondante.rw (Attention, utiliser l'IHM)

fonction du moteur (et la variante de câblage également)

Régulation de vitesse  - à programmer avec IHM

coefficient 2  sotcké sous la forme int32 en x1.0e6f la valeur flotante correspondante.rw (Attention, utiliser l'IHM)

fonction du moteur (et la variante de câblage également)

NVM 0x3A

DATA - (int32 en x1.0e6f la valeur flotante ) - Régulation de vitesse Régulation de vitesse  - à programmer avec IHM

coefficient 1  sotcké sous la forme int32 en x1.0e6f la valeur flotante correspondante.rw (Attention, utiliser l'IHM)

fonction du moteur (et la variante de câblage également)

Périodes d'échantillonnage  (parametre système interne)

TS_I : période d'échantillonnage du courant en µs                         TS_S : période d'échantillonnage de la vitesse en µs
read only read only
MIBL : 50 MIBL : 500

NVM

0x3E

…

0x3F

Réservé pour une utilisation future

Zone de statut [0x40, 0x5F] 

RAM 0x43

DATA - (uint32) - (unit: °C) Retourne la température de la carte driver    - Unité : 1/10°C.

La mesure de la température sature en dessous de 66°c  (66,0=x095)
read only

x0000 0295

Réservé pour une utilisation future

NVM 0x3D
Gf_I Gf_S Gain de chaine d'acquisition  (parametre système interne)

Gf_I : gain de chaine d'acquisition du courant (à diviser par 100)   Gf_S : gain de chaine d'acquisition de la vitesse rad_elec/s
read only read only

MIBL : MIBL : 

RAM 0x42

DATA - (uint32) - (unit : 1/100V) Tension d'alimentation    - Unité : 1/100 de Volt

La mesure de la tension d'alimentation de la carte.read only

ex. 24,00V = 0x0000 0960

RAM 0x41

ANA_IN

(uint8)

Entrées / sorties matérielles vues par le micro :

Note : Le contenu visualisé dans HW_INPUT est celui avant application de la polarité  (HW_POLARITY).

          Le registre HW_POLARITY permet d'inverser la polarité des entrées.

.28        DEF_OUT : état de la sortie Out_Def : MIBL_ok=0 (non actif) / MIBL_déf.=1 (actif) (complément du signal /CC)

.26..24  HALL_3/2/1_IN : état des capteurs hall 3/2/1 avec 5v=1 / 0v=0 (sans considération de poids/Level et inversion)

.24        HALL_1= état de l'entrée Hall_1 et de la sortie Out_Spd : 1=non actif / 0=actif

.20         STOP_IN : état de l'entrée matériel '/Stop' arrêt urgence (1=ok / 0=Stop)

.16         ENERGY_IN : état de l'entrée différentielle En.off' : 1=Non actif / 0=Actif

.15         Sign_PB0_OUT : état du signal Sign./Abs - fonction de 'ANA_Signed'<Mode.b15> (=PB0)

.08         DIRection_IN : état de l'entrée différientiellel DIR : 1=Non actif / 0=Actif

.07..00  ANA_IN : Valeur entrée analogique entre 0 et 255 (tension équivalente fonction du mode Ana_Bipolar )
r

x00..xFFok=x1(x1/0) open=x1(x1/0) x0(x8=Sign) open=x1(x1/0)

RAM

0x45

…

Réservé pour une utilisation future

RAM 0x44

DATA - (int32) - (unit : electrical rad/s)
Vitesse de rotation électrique du moteur

La mesure est effectuée à partir des capteur Hall.

La mesure est signée (complément à deux). +(0) pour sens A(132645),  -(1) pour sens B(231546)

La vitesse mécanique est obtenue en divisant cette valeur par le nombre de paire de pôles du moteur piloté.
read only

0



Register MIBL Comment code 1.0.22 &21&20 (old:19 et 18)

name              .q

.b 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 en hexa:x0    en déc:0    en bin:0   en comp= NON  44956

.q3

.o1             .w0=o1&o0            .o0.o3             .w1=o3&o2            .o2
Reg.

Type

Reg.

num.
.q7 .q6 .q5 .q4 .q0.q1.q2

Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

MOTOR_CURRENT

Access

Default
MOTOR_Voltage

Access
Default

Reserved s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Reserved es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es es

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

MOTOR_POSITION
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Default
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Access r r r r r r rw rw r rw rw rw rw rw rw rw r r r r r r r r r r r r r r r r

Default
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Access r r r r r r r r r r r r r r r r rw rw r rw r r rw rw rw rw rw rw rw rw rw rw

Default
0x54

0x55

Reserved s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
D

ig
ita

l_
C

om
m

an
d

R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
F

A
U

LT

R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
E

ne
rg

y_
C

M
D

8:
S

ig
ne

d_
nA

B
S

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

R
es

.

1:
D

ire
ct

io
n_

C
M

D

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r

Default

RAM 0x49
Tension ADC-8bits alim et les 3 phases moteurs

note : mesure instantannée des 4 adc (valeurs brutes ADC, 8 bits non signé)

Valim (PA0)
r

x00..xFF

VphC (PA6)
r

x00..xFF

VphB (PA5)
r

x00..xFF

VphA (PA4)
r

x00..xFF

x1/0 x1/0 x0

x00

0x52

Réservé pour une utilisation future

Défauts système : [31..16]=mem. / [15..0]=Actif  (non mémorisés à la coupure d'alim)

bits [0:16] : _active: défauts système actifs  / bits [16:31] _MEM : défauts système mémorisés (option FAULT_MEM_MASK)

.14<30=MEM_> DEF_TIMER_COM : absence de communication sur la RS485/USB (seul une com. acquite ce déf. actif)

.12<28=MEM_> DEF_STOP : entrée Stop active (à 0) <NEW.19>

.09<25=MEM_> DEF_NO_POWER : seule USB connectée (autoalimentation), pas d'alimentation pour le moteur

.08<24=MEM_> DEF_STOP_ON_UPDATE : écriture d'un registre de paramétrage<0x20..x2F> arrête le système

.07<23=MEM_> DEF_VALIM_PH_OFF : surtension ayant conduit à l'ouverture temporaire des phases moteur.

.06<22=MEM_> DEF_BAD_CONFIGURATION : erreur de paramétrage (ex MODE.CTRL différent de [0,1,2] )

.05<21=MEM_> DEF_OVERTEMPERATURE : température exéssive de la carte.

.04<20=MEM_> DEF_OVERCURRENT : surcourant détecté au niveau du pont de controle du moteur.

.03<19=MEM_> DEF_OVERVOLTAGE : surtension détectée au niveau de la tension d'alimentation.

.02<18=MEM_> DEF_UNDERVOLTAGE : soustension détectée au niveau de la tension d'alimentation.

.01<17=MEM_> DEF_HALL_STATE : défaut d'état des capteurs Hall (les 3 signaux sont a 0 ou sont à 1).

.00<16=MEM_> DEF_HALL_TRANSITION : transition incohérente entre deux états capteurs.

.15<no MEM  > DEF_RESET_ONGOING : reset en cours (CMD_MISC:rst.usine=0x1A2B3C4D, reboot= 0x13579BDF )

note : La commande Energie.off ( Enoff input ou soft) acquite automatiquement tous les défauts mémorisés. 

note : Le moteur ne peut démarrer tant que tous les défauts ne sont pas acquités, c.à.d. tant que ce registre est différent de 0.x0..x5 x0..x3 x7..x0 xF..x0 x0..x5

0x58

Motor_CTRL:

x0:CTRL_U

x1:CTRL_I

x2:CTRL_S

…

INPUT-CMD

(uint8)

Registre de statut de la commande

Retourne l'état de la commande  (idem pour tous les modes de commande)

note: l'état est donné après avoir appliqué la logique du registre HW_POLARITY sur les entrées.

.28        Digital_Command : image du bit MODE.DIGITAL_INPUT <0=Analog / 1=digital>

.27..24  Motor_CTRL : recopie du champ MODE.Motor_CTRL (x0=Tension / x1=Courant / x2=vitesse)

.20         FAULT : indique si un défaut est en cours (c'est à dire 1 si le registre.52 FAULT != 0).

.16         ENERGY_CMD : consigne de mise sous tension du moteur - fonction de En_in et En_cmd (pas Fault )

.08         DIRECTION_CMD : Sens de rotation de la commande spécifié par l'utilisateur - fonction du mode de commande

.07..00   INPUT : Consigne de commande : 0x00=0% .. 0xFF=100% - fonction du mode de commande
r

xFF..x00x1/0 x2,1,0

Réservé pour une utilisation future

0x47

0x53

Registre pour le diagnostique des défauts (debug)

Mémoire des défauts activés <b15..b00> pour un usage de diagnostic du système

Chaque défaut activés est ré-écrit dans ce registre.

Ce registre n'est pas remis à 0 par le logiciel de control moteur. (En=off ou W520..0 ou W810..0)

Une valeur différente de 0 dans ce registre n'empêche pas le démarrage du moteur.

x0..x5 x0..x3 x7..x0 xF..x0

RAM

0x4a

…

0x4F

RAM 0x48

DATA  - (int32) - (unit : 1/100A) Courant injecté dans le moteur

note : mesure instantannée, valeur signée en complément à 2read only

ex. 2,00A = 0x0000 00C8

RAM

x0..x3 x7..x0 xF..x0

RAM 0x50

x00

RAM

0x56

…

0x57

Réservé pour une utilisation future

RAM

RAM 0x51

DATA - (int32) - (Unit : pas codeur)

 6 pas codeur =1 cycle électrique =2pi rad électrique = 1/N tour moteur)

   ex: avec NpairePole=4 : 24 pas codeur  =  4 cycle electrique = 4x2pi rad.elec. = 1 tour moteur

Compteur de position du moteur

note : basé sur l'évolution des capteurs hall. Valeur signée (complément à 2).

Attention mémo : ce registre peut être écrit. Cela signigie que l'utilisateur peut changer à tout moment sa valeur (y 

compris pour saisir 0x7FFFFFFF), cela peut/pourra engendrer des débordement / comportement non maîtrisé (notament 

pour un contrôle en position).
rw

0

x1/0

RAM



Register MIBL Comment code 1.0.22 &21&20 (old:19 et 18)

name              .q

.b 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 en hexa:x0    en déc:0    en bin:0   en comp= NON  44956

.q3

.o1             .w0=o1&o0            .o0.o3             .w1=o3&o2            .o2
Reg.

Type

Reg.

num.
.q7 .q6 .q5 .q4 .q0.q1.q2
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Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r

Default

Reserved s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Reserved s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s. s.

Access r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r r
Default 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Access r r r r r r r r r r r r r r r rw r r r r r r r rw

Default x1/0x0 x0 x0 x1/0 x0

RAM 0x59

PWM Motor

(uint8)

0x80

r

xFF..x00

RAM

0x5A

…

0x7F

Réservé pour une utilisation future.

x1/0

RAM 0x81

VALUE

(uint8)

Registre de commande numérique - uniquement si MODE.DIGITAL_INPUT=1.  si =0 pas utilisé en Analog.

.16      ENABLE : commande la mise sous tension moteur. (1=ON / 0=off) - Attention, fct."input EnOff"

.08      DIRECTION : signe donné à la consigne = sens de rotation (fct. moteur). 

                                 0=Sens A(-1:231546),  1=Sens B(+0:132645) (fct. moteur)

.07..00 VALUE : valeur de la consigne appliquée au moteur.

                           0x00 <=> 0% de la pleine échelle ;     0xFF=255 <=> 100% de la pleine échelle.

                           la pleine échelle fonction du mode de controle du moteur (voir champ MODE.CTRL) 
rw

xFF..x00

RAM

Réservé pour une utilisation future.

Zone de commande [0x80, 0xFF] (registre pas RAZ avec W0F1A2B3C4D)

Registre de statut du moteur  - affiche l'état de commande réel du moteur.

.26..25 Cod_x_IN : état du codeur hall tel que vu par le controleur du moteur, 

             c.à.d. capteur Hall_x_In après application de Hall_x_POL(HW_POL.26..24)  puis LEVEL_HALL_2&1(HW_POL.31..28)

.16        ENERGY_MOT : 1=le moteur est sous tension (même nulle).

                                               0=les phases sont ouvertes - fonction de En_in, En_cmd, Fault, Valim_Phoff

.08        DIRECTION_MOT : sens de rotation réel du moteur (basé sur les informations des capteurs Halls). 

                                                   0 pour sens+ = 132645 , 1 pour sens- = 231546

.07..00 PWM : consigne PWM sur 8 bits entre 0(=0%) et 255(=100% de la tension d'alimentation du pont)

Rem.: Pos.cod:Iphase  2:A->B  3:C->B  1:C->A  5:B->A  4:B->C  6:A->C
x0 x1..x7 x0 x1/0 x0


