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1. [bookmark: _GoBack][bookmark: _Toc342850637]
Nutzung der Klassenbibliothek

1.1 [bookmark: _Toc342850638]Quickstart

Der Namespace der Bibliothek ist SmartStepLib, der Name der Klasse zur Steuerung der Schrittmotorkarte SmartStep ist SmartStep


VB:



a) Installieren Sie den USB -Treiber für die Schrittmotorkarte. Verbinden Sie dazu die Schrittmotorkarte mit Ihrem Rechner. Wenn das Betriebssystem nach einem Treiber fragt, wählen Sie bitte den Treiber SmartStep1K.inf

b) Fügen Sie die SmartStepLib.dll als Verweis zu Ihrem Projekt hinzu

c) Unter „Importierte Namespaces“ markieren Sie den Eintrag SmartStepLib

d) Legen Sie eine Instanzvariable für das smartStep Objekt an:

    ' smartStep Objekt
    Dim smartStep As SmartStep


e) Im Konstruktor der Form Ihres Projekts müssen Sie eine Instanz des Objekts erstellen und benötigte Eventhandler hinzufügen:

' Konstruktor
    	Public Sub New()

        ' Dieser Aufruf ist für den Windows Form-Designer erforderlich.
        InitializeComponent()

' Fügen Sie Initialisierungen nach dem InitializeComponent()-Aufruf hinzu.

' Instanz des Objekts erstellen
        smartStep = New SmartStep ()

' Eventhandler für ‚Verbindungsstaus hat sich geändert’ hinzufügen
AddHandler smartStep.OnConnectionStateChanged, AddressOf OnConnectionStateChanged
        
End Sub

f) Eventhandler Methode für ‚Verbindungsstaus hat sich geändert’ definieren

    	Private Sub OnConnectionStateChanged (ByVal usbdev As USBDeviceInfo)

' Wenn usbdev <> NULL (oder NIL), dann ist eine Verbindung 
' hergestellt, ansonsten ist sie getrennt worden
        If Not IsNothing(usbdev) Then
            ToolStripStatusLabel1.Text = "Verbunden mit " + usbdev.DeviceName
        Else
            ToolStripStatusLabel1.Text = "Nicht verbunden"
        End If

    	End Sub

ToolStripStatusLabel1 ist ein StatusStrip-Element das den Namen der Schrittmotorkarte anzeigt


g) Der Kommuniktions – Thread muss gestartet und gestoppt werden:


Fügen Sie das Ereignis ‚Form Shown’ hinzu und starten Sie die Kommunikation:

Private Sub Form1_Shown(ByVal sender As System.Object, ByVal e As 
   System.EventArgs) Handles MyBase.Shown
smartStep.Start()
   End Sub


Fügen Sie das Ereignis ‚Form Closing’ hinzu um die Kommunikation zu beenden:

Private Sub Form1_FormClosing(ByVal sender As System.Object, ByVal e As 
System.Windows.Forms.FormClosingEventArgs) Handles MyBase.FormClosing
        smartStep.Stop()

   End Sub





    	




2. [bookmark: _Toc342850639]Methoden

2.1 [bookmark: _Toc342850640]SetDirection

Drehrichtung setzen

public bool SetDirection(int channel, enDirection direction)

Parameter:

channel: Kanal der Schrittmotorkarte beginnend bei 1

direction: Drehrichtung

Aufzählung der Drehrichtungen:

	public enum enDirection
	{
		LEFT,
		RIGHT
	}


Rückgabe: 
FALSE: Befehl zur Steuerung nicht übertragen
TRUE:   Befehl zur Steuerung übertragen




Beispiel VB:

’Kanal 1 soll rechts herum drehen
smartStep.SetDirection(1, SmartStepLib.SmartStep.enDirection.LEFT)
 


2.2 [bookmark: _Toc342850641]DriveRelative

Eine Anzahl von Schritten fahren unter Vorgabe der Drehrichtung fahren.

public bool DriveRelative(int channel, enDirection direction, int steps)

Parameter:

channel: Kanal der Schrittmotorkarte beginnend bei 1

direction: Drehrichtung

Aufzählung der Drehrichtungen:

	public enum enDirection
	{
		LEFT,
		RIGHT
	}

steps: Anzahl der Schritte. 24 Bit sind relevant. Gibt man den Wert 0 an, wird der Kanal gestoppt.

Rückgabe: 
FALSE: Befehl zur Steuerung nicht übertragen
TRUE:   Befehl zur Steuerung übertragen


Anmerkung: Das Ende der Fahrt kann auf zwei Arten erkannt werden:

a) Nutzung des OnChannelReady Ereignisses
b) Abfragen des Ready - Status mit der Methode 
public bool IsReady(int channel)




Beispiel VB:

' Fahre Kanal 1 1200 Schritte
smartStep.DriveRelative(1, SmartStepLib.SmartStep.enDirection.LEFT, 1200)

      ' Warte, bis Kanal 1 fertig ist
      While smartStep.IsReady(1) = False
          Thread.Sleep(1)
      End While
	



2.3 [bookmark: _Toc342850642]SetDriveFrequency

Schrittfrequenz eines Kanals setzen

public int SetDriveFrequency(int channel, int frequency)

Parameter:

channel: Kanal der Schrittmotorkarte beginnend bei 1

frequency: Gewünschte Schrittfrequenz in Hz
	
	Rückgabe:

0, wenn ein Fehler aufgetreten ist, sonst real eingestelle Frequenz. Die reale Frequenz weicht etwas ab, da mit 16Bit aufgelöst wird. Die maximale Frequenz beträgt 40kHz.



Beispiel VB:

      ' Schrittfrequenz von Kanal 1 auf 5000Hz setzen
      smartStep.SetDriveFrequency(1, 5000)





2.4 [bookmark: _Toc342850643]SetReferenceDrive

Setzt den Referenzfahrt-Status. Wird er gesetzt, wird die nächste Fahrt als Referenzfahrt ausgeführt.

public bool SetReferenceDrive(int channel, enReferenceDriveMode mode)

Parameter:

channel: Kanal der Schrittmotorkarte beginnend bei 1

mode:	  REF_DRIVE_WAY  (mechanischer Anschlag)
	  REF_ENDSWITCH  (Endschalter an Input 1)
	  REF_OFF	        (Referenzfahrt abschalten)


Bemerkung: Nach einer Referenzfahrt wird der Referenzfahrtstatus automatisch wieder gelöscht. Wird bei einer Referenzfahrt innerhalb der angegebenen Schrittzahl die Referenzposition (Endschalter) nicht erreicht, wird das Ereignis OnReferenceFailed ausgelöst. Eine erfolgreiche Referenzfahrt wird mit dem Ereignis OnChannelReady signalisiert (siehe auch DriveRelative).



Beispiel VB:


' Referenzfahrt aktivieren
smartStep.SetReferenceDrive(1, SmartStepLib.SmartStep.enReferenceDriveMode.REF_ENDSWITCH)

      ' Referenzfahrt ausführen
smartStep.DriveRelative(1, SmartStepLib.SmartStep.enDirection.LEFT, 100000)
      
' Warten, bis Referenzfahrt beendet
      While (Not smartStep.IsReady(1) And Not 
smartStep.ReferenceDriveFailed(1))
            Thread.Sleep(1)
      End While


2.5 ReferenceDriveFailed

Liefert TRUE zurück, wenn eine Referenzfahrt fehlgeschlagen ist.

public bool ReferenceDriveFailed(int channel)


Beispiel VB:


' Referenzfahrt aktivieren
smartStep.SetReferenceDrive(1, SmartStepLib.SmartStep.enReferenceDriveMode.REF_ENDSWITCH)

      ' Referenzfahrt ausführen
smartStep.DriveRelative(1, SmartStepLib.SmartStep.enDirection.LEFT, 100000)
      
' Warten, bis Referenzfahrt beendet
      While (Not smartStep.IsReady(1) And Not 
smartStep.ReferenceDriveFailed(1))
            Thread.Sleep(1)
      End While
2.6 
IsReady


Testet, ob der angegebene Kanal seine Fahrt beendet hat.

public bool IsReady(int channel)



Beispiel VB:

' Fahre Kanal 1 1200 Schritte
smartStep.DriveRelative(1, SmartStepLib.SmartStep.enDirection.LEFT, 1200)
      
      ' Warte, bis Kanal 1 fertig ist
      While smartStep.IsReady(1) = False
          Thread.Sleep(1)
      End While










2.7 [bookmark: _Toc342850644]
ResetPosition

Setzt den Positionszähler eines Kanals zurück.

public bool ResetPosition(int channel)



Beispiel VB:

smartStep.ResetPosition(1)



2.8 [bookmark: _Toc342850645]GetPosition

Liefert die aktuelle Position eines Kanals zurück.

public bool GetPosition(int channel, out UInt32 position)



Beispiel VB:

Dim position As UInteger
smartStep.GetPosition(1, position)



2.9 [bookmark: _Toc342850646]SetPosition

Setzt den Positionszähler eines Kanals auf einen vorgegebenen Wert.

public bool SetPosition(int channel, UInt32 position)



Beispiel VB:

smartStep.SetPosition(1, 10000)




3. [bookmark: _Toc342850647]Events

3.1 OnConnectionStateChanged

Wird ausgelöst, wenn sich der USB – Verbindungsstatus ändert

public delegate void connectionChangedDelegate(USBDeviceInfo usbDeviceInfo);
public event connectionChangedDelegate OnConnectionStateChanged;



Beispiel VB:

AddHandler smartStep.OnConnectionStateChanged, AddressOf EvConnectionStateChanged


Private Sub EvConnectionStateChanged(ByVal usbdev As USBDeviceInfo)
   	If Not usbdev Is Nothing Then
         Label1.Text = usbdev.DeviceName
      Else
         Label1.Text = "Kein Gerät angeschlossen"
      End If
   End Sub




3.2 [bookmark: _Toc342850648]OnChannelReady

Wird ausgelöst, wenn ein Kanal seine Fahrt beendet hat.

   public delegate void readyDelegate(int channel);
   public event readyDelegate OnChannelReady;





Beispiel VB:

AddHandler smartStep.OnChannelReady, AddressOf EvChannelReady

Private Sub EvChannelReady(ByVal channel As Integer)
        
' Ergänzen Sie Ihren Code hier

End Sub



3.3 [bookmark: _Toc342850649]OnReferenceFailed

Wird ausgelöst, wenn eine Referenzfahrt fehlgeschlagen ist.

public delegate void referenceFailedDelegate(int channel);
public event referenceFailedDelegate OnReferenceFailed;




Beispiel VB:

AddHandler smartStep.OnReferenceFailed, AddressOf EvReferenceFailed

Private Sub EvReferenceFailed(ByVal channel As Integer)

      ' Ergänzen Sie Ihren Code hier

   End Sub




4. [bookmark: _Toc342850650]Klasse USBDeviceInfo


Ein Objekt dieser Klasse wird beim Event OnConnectionStateChanged übergeben.


public class USBDeviceInfo
{
	public bool isHighSpeed;
	public string DeviceName;
   }

isHighSpeed : Ist TRUE, wenn es eine High–Speed–Verbindung ist
DeviceName:  Name des angemeldeten USB – Geräts
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