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1. НАЗНАЧЕНИЕ
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                                                                   Рис.1. Внешний вид контроллера
PC-контроллер tinyCON-SX – это устройство, работающее под управлением компактного процессорного модуля с низким энергопотреблением, который по архитектуре совместим с компьютером IBM PC на базе процессора DM&P Vortex86SX 300MHz.

PC-контроллер tinyCON-SX предназначен для использования в бортовых вычислительных системах, системах промышленной автоматики, в устройствах связи и телекоммуникаций, в приложениях, где требуется обеспечить высокую надежность при жестких условиях эксплуатации.

Внутреннее исполнение контроллера зависит от его модели и, как правило, содержит конструкцию из 2-х плат. Это плата процессорного модуля и плата ввода/вывода с системой электропитания.

Процессорный модуль.
Архитектура процессорного модуля является полным аналогом архитектуры персональных компьютеров IBM PC/AT. Это дает возможность использования существующих операционных систем для платформы IBM PC/AT (DOS, Windows СЕ, Linux, QNX …). Написание, отладка и компиляция программного обеспечения для PC-контроллера tinyCON-SX может производиться на любом персональном PC/AT совместимом компьютере, с помощью любого доступного языка программирования (Assembler, С, Pascal, BASIC …).

Для связи с внешним оборудованием, PC-контроллер tinyCON-SX имеет два канала последовательной связи RS-232, один из которых может быть установлен по типу RS-485, два канала USB. Отдельные модели содержат интерфейс для подключения к сети типа Ethernet (100/10 Mbps).

Как при автономной работе, так и в распределительных системах, контроллер tinyCON-SX может применяться в существующих промышленных сетях или служить основой для создания новой сети. В качестве внешних устройств могут быть подключены модули сбора данных семейств I-7000, Adam-4000, tetraCON и т.д. Это дает возможность увеличить общее число каналов цифрового и аналогового ввода/вывода системы, а также добавить те функциональные возможности, которые отсутствуют в стандартных моделях этих контроллеров.

Плата ввода/вывода.

Тип модели определяет число и соотношение дискретных линий В/В. Все каналы ввода/вывода имеют групповую гальваническую развязку 500В.

Питание контроллера осуществляется от источника нестабилизированного постоянного напряжения 10…36В. Внутренний DC/DC преобразователь имеет гальваническую развязку, что позволяет питать цепи активных датчиков, «сухих контактов», обмоток реле и т.п. от того же источника.                                                                                                                   
   2.
КОМПЛЕКТ ПОСТАВКИ

1. Модуль контроллера.

2. CD-диск с программным обеспечением и  руководством пользователя.  
3.
ТЕХНИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ

3.1.
СТРУКТУРНАЯ СХЕМА
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Рис.2. Структурная схема построения PC – контроллера tinyCON-SX
3.2.
ОБЩИЕ ТЕХНИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ
	Процессор
	DM&P Vortex86SX 300MHz

	ОЗУ
	128МВ

	FLASH диск
	128МВ

	Порт COM1
	RS-232 или (RS-485i с гальв. развязкой 500В)

	Порт COM2
	RS-232/RS-485

	Ethernet 10/100 Mbps
	Опционально

	Сторожевой таймер
	Есть

	Линии дискретного ввода/вывода
	16 (опционально)

	Диапазон напряжения питания
	От 10 до 36В постоянного тока (номинальное 24В)

	Напряжение гальванической изоляции между цепями питания и интерфейса
	500В

	Потребляемая мощность при ном. напр.пит.     
	Макс. 4Вт

	Рабочая температура  
	от –20 до +60°С 

	Относительная влажность воздуха
	5~90% без конденсации влаги

	Температура хранения 
	от –30 до +70°С без конденсации влаги

	Материал корпуса
	Алюминий

	Габаритные размеры
	140x170x35 мм

	Масса, не более
	0,5 кг.


3.3.
ДИСКРЕТНЫЕ ЛИНИИ ВВОДА/ВЫВОДА

3.3.1.
ТЕХНИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ КАНАЛОВ ДИСКРЕТНОГО ВВОДА/ВЫВОДА
	Наименование

опции
	D1600
	D0016
	D0808

	Количество входов
	16 каналов                 «сухой контакт»                 c общим питанием
	Нет
	8   каналов                   «сухой контакт»                 c общим питанием

	Гальваническая развязка 
	8 кан. - группа А

8  кан. - группа В
	Нет
	8 кан. группа А

	Напряжение гальванической развязки
	500В (rms)
	Нет
	500В (rms)

	Входное сопротивление
	2,4 кОм
	Нет
	2,4 кОм

	Напряжение питания
	10-30В
	Нет
	10-30В

	Допустимая мощность
	0,5 Вт
	Нет
	0,5 Вт

	Количество выходов
	Нет
	16 каналов          «открытый коллектор»
	8  каналов            «открытый коллектор»

	Гальваническая развязка
	Нет
	8 кан.  - группа А

8  кан. - группа В
	8 кан. группа В

	Напряжение гальванической развязки
	Нет
	500В (rms)
	500В (rms)

	Напряжение нагрузки
	Нет
	+30В макс.
	+30В макс.

	Ток нагрузки
	Нет
	125 мА на канал
	125 мА на канал

	Предельно допустимый ток нагрузки по линии GNDa (GNDb) – «земля»
	Нет
	   2А максимум
	   2А максимум


3.3.2.
ОРГАНИЗАЦИЯ ФОРМИРОВАТЕЛЕЙ ВХОДНЫХ И ВЫХОДНЫХ ДИСКРЕТНЫХ СИГНАЛОВ

Базовой поставкой считается соотношение количества входов/выходов приведенных ниже. 

	Наименование опции
	Соотношение кол-ва входов/выходов

	D0808
	8 входов - порт A (GP00..07), плюс 8 выходов - порт B (GP10..17)

	D1600
	8 входов - порт A (GP00..07), плюс 8 входов - порт B (GP10..17)

	D0016
	8 выходов - порт A (GP00..07), плюс 8 выходов - порт B (GP10..17)


 3.3.3.
СТРУКТУРНАЯ СХЕМА ДИСКРЕТНЫХ ЛИНИЙ ВВОДА/ВЫВОДА

Дискретные линии ввода/вывода подключены к цифровому порту ввода/вывода процессорного модуля – GPIO (см. «VSX-6116_UM_v1r2A.pdf»).   Дискретные линии порта A подключаются к порту GPIO – GP00…GP07, а линии порта B к GP10…GP17.

Технология работы с портом  GPIO и его настройка описана в прилагающейся документации по плате процессорного модуля.

Для упрощения работы с линиями дискретного ввода/вывода, прилагается программный  модуль «GPIO.OBJ». Принцип работы с модулем описан в документе «GPIOLib.pdf» или «GPIOLib.doc». 

Корректная работа линий дискретного ввода вывода гарантируется при правильной настройке конфигурации порта GPIO, которую выставляет производитель. 

3.3.4.
ОРГАНИЗАЦИЯ ЛИНИЙ ВВОДА/ВЫВОДА
	Организация  входов
	Организация  выходов

	[image: image8.png]
	[image: image9.png]


Рис.3. Организация входов /выходов

3.3.5.
ПОДКЛЮЧЕНИЕ ДИСКРЕТНЫХ КАНАЛОВ ВВОДА/ВЫВОДА
Типовый пример  для группы А (при всех входах или при всех выходах)  

	
  Вход «сухой контакт»
	Выход «открытый коллектор»
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Рис.4.Пример типового подключения  линий

3.4.
ИСПОЛЬЗОВАНИЕ ПОСЛЕДОВАТЕЛЬНЫХ ИНТЕРФЕЙСОВ                                  PC-КОНТРОЛЛЕРА
Процессорная плата контроллера tinyCON-SX содержит два канала последовательного интерфейса COM1 и COM2.

Тип интерфейса порта COM1 устанавливается в режим RS-485 с гальванической развязкой (опция i485) или RS-232  на этапе изготовления модуля  (см. раздел 7 «ИНФОРМАЦИЯ ДЛЯ ЗАКАЗА»).  
Тип интерфейса порта COM2 конфигурируется в режим RS-485  или RS-232 положением перемычки на плате процессорного модуля (см. « VSX-6116_UM_v1r2A.pdf»). В режиме RS-485, канал COM2 не имеет гальванической развязки.

В режиме RS-485 каналы COM1 и COM2 выводятся на клеммники. В режиме RS-232 каналы выводятся на разъемы DB9M (См. рис.9). Назначение линий на разъеме DB9M соответствует стандартной разводке порта COM для 9-выводного разъема и описывается в документации на плату процессорного модуля (см. « VSX-6116_UM_v1r2A.pdf»).

Схема канала последовательной связи RS-485 в контроллере показана на рисунке 5. Если в сети используются несколько контроллеров tinyCON-SX, на одном из них перемычки JPX.1 и JPX.2 должны быть в замкнутом положении, а на остальных в разорванном (X – номер порта COM). Для рисунка 6, только в одном из двух контроллеров tinyCON-SX должны быть замкнуты перемычки.
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Рис 5 Организация канала последовательной связи для RS485

Во избежание отражения сигнала от концов сетевого кабеля, рекомендуется использовать терминирующие резисторы Rт (рис. 6). Особенно это касается сети, где устройства работают на высокой скорости и длина кабеля велика. 

Для каждой сети номинал резисторов может существенно отличаться, поэтому для достижения наилучшей характеристики работы сети номиналы терминирующих резисторов можно подобрать по характеристике сигнала с помощью осциллографа.

ВНИАНИЕ!!!

Порт COM2 использует драйвер интерфейса RS485 – ADM1485AR, который позволяет подключение к сети только из 32 устройств.

Порт COM1 использует драйвер SIPEX SP485RCN, который благодаря высокому входному сопротивлению допускает подключение до 256 приемопередатчиков.
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Рис 6 Типовое включение контроллера в сеть из нескольких устройств
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Рис. 7 Расположение перемычек переключения режимов для каналов COM1 и COM2 как RS485 (плата дискретного  ввода/вывода)

Особенность работы последовательного интерфейса 
в режиме RS-485 c гальванической развязкой  (COM1).

Так как интерфейс RS-485 является полудуплексным, одновременный прием и передача данных невозможна. Направление передачи устанавливается программно через линию RTS, которая в свою очередь переводит драйвер интерфейса RS-485 в режим приема или передачи. Логическая единица на линии RTS указывает на то, что выполняется передача данных, а ноль соответственно прием.

3.5. ПОДКЛЮЧЕНИЕ
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Рис 8. 

3.5.1. ПОДКЛЮЧЕНИЕ ИСТОЧНИКА ПИТАНИЯ 

Для подключения источника питания служат контакты 1 и 2 внешнего разъема "под винт". К контакту 2 разъема подключается вывод питающего напряжения (+Ups), а к контакту 1 – земляной вывод (GNDps).
Настоятельно рекомендуется подключение «Корпуса» источника питания к «Корпусу» контроллера. 
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При совместной работе  с модулями серий  I-7000, I-8000 (ICP DAS) рекомендуется применять следующую схему включения:

1). При питании модуля и подключаемых к нему модулей серий  I-7000, I-8000 от одного источника питания, рекомендуется соединить контакты GNDps и GNDrs485. При этом необходимо помнить, что гальваническая изоляция между цепями питания и интерфейса модуля пропадет.

4.
ПОРЯДОК ВКЛЮЧЕНИЯ

1. Проверьте компоненты на отсутствие механических повреждений.

2. Установите необходимые переключатели на плате.

3. Убедитесь в правильном подключении внешних сигналов.

4. Включите питание модуля.

	Все операции по установке параметров функционирования модуля (установка перемычек, подключение сигналов и т.п.) должны выполняться при отключенном питании.


5.
ПРОГРАММНОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ

5.1.
ПРОЦЕСС УСТАНОВКИ УПРАВЛЮЩЕЙ ПРОГРАММЫ НА ТВЕРДОТЕЛЬНЫЙ  FLASH ДИСК

Модуль tinyCON-SX имеет в своем составе два Flash диска. А: -  системный SPI Flash  диск объемом 2Мб и IDE Flash диск пользователя С:. Системные и служебные файлы находятся на диске А:, файлы пользователя – на диске С:.

На первом этапе необходимо отформатировать системный SPI Flash и перенести на него системные и служебные файлы. 
	 Все действия первого этапа (форматирование, установка системных файлов, настройка коммуникационного программного обеспечения) осуществляются  поставщиком.


На втором этапе необходимо перенести пользовательскую программу на Flash диск С: модуля. Для обеспечения такой возможности прилагается два пакета терминальных программ для соединения двух компьютеров через COM порт (RS-232).  Первый пакет предназначен для использования в среде DOS, установленной на компьютере пользователя. Второй пакет предназначен для использования в среде Microsoft Windows, установленной на компьютере пользователя. Пользователь может работать или с первым или со вторым пакетом по желанию.
Описание работы с пакетом программ в среде DOS:

В  пакет входит программа «REMSERV.EXE» выполняющая функции клиента и «REMDISK.EXE» выполняющая функции мастера. Установленная на модуле программа «REMSERV.EXE» предоставляет полный доступ к Flash диску пользователя через порт последовательного интерфейса для другого компьютера, на котором запускается программа-мастер «REMDISK.EXE».

В случае удачного соединения, содержимое Flash диска модуля отображается в виде нового логического диска на компьютере пользователя. 

Для соединения используется полный нуль-модемный кабель, подключенный к порту tinyCON-SX – COM1 (разъем DB9).

	Используемый для обмена последовательный порт модуля обязательно должен быть переведен в режим RS-232 (см. раздел 3.4. «ИСПОЛЬЗОВАНИЕ ПОСЛЕДОВАТЕЛЬНЫХ ИНТЕРФЕЙСОВ PC-КОНТРОЛЛЕРА»).



Для создания соединения и переноса пользовательской программы необходимо выполнить следующие шаги: 

1. Обесточить пользовательский компьютер и  модуль PC – контроллера.

2. Убедитесь, что используемый для соединения последовательный порт модуля установлен в режим RS 232.

3. Обеспечить физическое соединение между пользовательским компьютером и модулем PC – контроллера с помощью нуль-модемного кабеля.

4. Включить пользовательский компьютер, загрузить его под управлением операционной системы  DOS и запустить командный файл ATTACH.BAT X, где X это номер последовательного порта от 1 до 4. Для соединения через порт COM1 командная строка имеет вид «АTTACH.BAT 1».

5. Подать питание на PC-контроллер. При удачном соединении, на экране пользовательского компьютера появится надпись «Link established!» и в списке логических дисков появится новый «зеркальный» диск, который будет отражать содержимое Flash диска PC-контроллера.

6. С помощью стандартных средств DOS либо с помощью оболочки Norton Commander сделать необходимые операции копирования или изменения содержимого Flash диска. В командном файле start.bat, расположенном в корне диска пользователя С:\, необходимо прописать полный путь к пользовательской программе, что обеспечит ее автоматический запуск при старте модуля.
7. Запуском командного файла «DETACH.BAT» прервать сессию соединения, что приведет к программному разрыву соединения и удалению «зеркального» логического диска на пользовательском компьютере. Данная процедура обязательна. Невыполнение может привести к зависанию пользовательского компьютера.

8. Выключить питание компьютера и контроллера и разорвать кабельное соединение между ними.

Вышеприведенная методика дает возможность установки управляющей программы в контроллер без клавиатуры, дисплея и дисковода, используя только COM порт.

Комплект коммуникационного программного обеспечения служит для установления связи по последовательному каналу между главным компьютером (master) и локальным PC-контроллером (slave) и состоит из семи файлов:

· ATTACH.BAT – командный файл, выполняющий комплекс операций с программными файлами hook.exe  и remdisk.exe для организации соединения.

·  DETACH.BAT – командный файл, выполняющий комплекс операций с программными файлами hook.exe  и remdisk.exe для разрыва соединения.

· hook.exe - программа, запрашивающая связь со стороны пользовательского компьютера (master)
· remdisk.exe - программа связи со стороны пользовательского компьютера (master)
· cling.exe - программа, переводящая PC – контроллер (slave) в режим связи

· remserv.exe - программа связи со стороны PC – контроллера (slave)
· drvlett.ехе – служебная программа (slave)
Файлы autoexec.bat, config.sys, cling.exe, drvlett.exe, remserv.exe находятся на системном диске А:\ и недоступны пользователю в обычном режиме соединения.

Если по каким-либо причинам пользователю необходимо изменить файлы на системном диске А:\  (например, добавить драйвер в файл config.sys) необходимо проделать нижеописанные процедуры:
1. Установить соединение с диском пользователя (С:\) как было описано выше.

2. Создать на диске пользователя пустой файл-маркер с именем «а». (SHIFT-F4 в оболочке VC,NC или copy con a [ENTER] CTRL-Z [ENTER] средствами DOS).

3. Теперь при выполнении соединения пользователю будет доступен системный диск А:\ модуля, вплоть до выключения питания.

 

Настоятельно рекомендуется не изменять содержимое командного файла «AUTOEXEC.BAT», так как это может повредить работе терминальной программы и удаленное изменение содержимого Flash диска будет невозможным.  
Описание работы с пакетом программ среде Microsoft Windows:

В  пакет входит программы «RL.EXE» и «RLTSR.EXE» выполняющие функции сервера и «RLCLIENT.EXE» выполняющая функции клиента. Установленная на модуле программа «RL.EXE» предоставляет полный доступ к Flash дискам модуля через порт последовательного интерфейса для другого компьютера, на котором запускается программа-клиент «RLCLIENT.EXE».

    Программа «RLTSR.EXE» предоставляет функции отладки, которые будут описаны ниже.

    Программа «RLCLIENT.EXE» работает в среде Microsoft Windows XP и Microsoft Windows 98.
Для создания соединения и переноса пользовательской программы необходимо выполнить следующие шаги: 

1. Обесточить пользовательский компьютер и  модуль PC – контроллера.

2. Убедитесь, что используемый для соединения последовательный порт модуля установлен в режим RS 232.

3. Обеспечить физическое соединение между пользовательским компьютером и модулем PC – контроллера с помощью нуль-модемного кабеля.

4. Включить пользовательский компьютер, загрузить его под управлением операционной системы   Microsoft Windows и запустить программу «RLCLIENT.EXE». При первом запуске программы необходимо выполнить ее настройку.
4.1 Зайти в пункт меню Опции->Настройки.

4.2 Выбрать COM-порт, к которому подключен модуль.(если по какой-либо причине у Вас не отображаются COM-порты поставьте галочку «Отключить автоопределение» и пропишите порт вручную. Например СОМ1).

4.3 Сохраните настройки нажав кнопку ОК.

5. Нажмите на кнопку «Открыть порт» и затем «Установить связь».

6. Подать питание на PC-контроллер. При удачном соединении, на экране пользовательского компьютера появится надпись «Хендшейк установлен» и на правой панели появится содержимое 

 Flash диска PC-контроллера. (ВНИМАНИЕ! При выборе отсутствующего диска {например В:} операции необходимо повторять, начиная с пункта 1. )  
7. Далее кнопками «Копировать < >» можно осуществлять перенос файлов. Для обновления списка       файлов предназначены кнопки «Обновить лист». Кликом правой кнопки мыши осуществляются другие операции с файлами.

8. После выполнения требуемых операций нажать кнопку «остановить сервер», что приведет разрыву соединения и запуску файла «C:\start.bat».
        В программном пакете имеется возможность запускать и отлаживать программы пользователя непосредственно на РС-контроллере. Для простого запуска программы пользователя без разрыва соединения клиент-сервер необходимо на правой панели выбрать имя программы и нажав правую кнопку мыши – команду «запустить». Для отладки программ пользователя служит резидентный драйвер «RLTSR.EXE», который осуществляет перенаправление видеовывода РС-контроллера в программу «RLCLIENT» и передачу нажатых в программе «RLCLIENT» кнопок на  РС-контроллер. Для запуска процесса отладки необходимо на правой панели выбрать имя программы и нажав правую кнопку мыши – команду «трассировать».
Открывшееся окно будет представлять собой виртуальные дисплей и клавиатуру РС-контроллера.

5.2.
СОДЕРЖИМОЕ ФАЙЛА «AUTOXEC. BAT» ДЛЯ PC – КОНТРОЛЛЕРА

@echo off
verify off
@rem *************************************************************************

@rem Системный диск по дефолту

@SET FD=a:

@rem Файл-маркер принудительной линковки на системный диск

@SET FMARKER=a
@rem Диск пользователя, на который линкуемся 

@SET LD=c:

@rem ************************************************************************

@SET REMSD=%FD%

@IF NOT EXIST drvlett.exe echo Unable find current drive letter. Use drive %FD%

drvlett.exe curr

if ERRORLEVEL 1 SET REMSD=a:

if ERRORLEVEL 3 SET REMSD=c:

if ERRORLEVEL 4 SET REMSD=d:

if ERRORLEVEL 5 SET REMSD=e:

if ERRORLEVEL 6 SET REMSD=f:

if ERRORLEVEL 7 SET REMSD=g:

drvlett.exe %LD%

if ERRORLEVEL 1  goto sublbl1 

if ERRORLEVEL 0  goto sublbl2

goto sublbl3

:sublbl1

SET WD=%REMSD%

echo Destination drive not found. Linkage to current

goto sublbl3

:sublbl2

SET WD=%LD%

echo Linkage to %WD%

:sublbl3

@rem Принудительная линковка на дефолтный диск 

@IF EXIST %LD%\%FMARKER% SET WD=%FD%

@echo Drive to connect %WD%

@IF EXIST %LD%\%FMARKER% echo Marker %FMARKER% deleted

@IF EXIST %LD%\%FMARKER% echo y | del %LD%\%FMARKER% > nul

@IF NOT EXIST cling.exe goto cling_none

@IF NOT EXIST remserv.exe goto remsrv_none

@rem if OS > 6.22 use lock command

@echo y | lock c:

@CLS

cling.exe

if ERRORLEVEL 2 goto COM2

if ERRORLEVEL 1 goto COM1

GOTO FIN

:COM1

@echo Attempt to mount disc %WD%\ to COM1

remserv.exe %WD% /B115+ /COM1

GOTO FIN_RS

:COM2

remserv.exe %WD% /B115+ /COM2

GOTO FIN_RS

:cling_none

@echo Unable to detect port! CLING.EXE not found.

goto FIN

:remsrv_none

@echo Unable to attach to disc! REMSERV.EXE not found.

goto FIN

:FIN_RS
:FIN

@echo Attempt to connect with REMLINK

rl.exe

call %WD%\start.bat

goto ENDBAT
:ENDBAT
Сперва программа cling.exe (1-й пакет программ) проверяет наличие связи по первому и второму COM порту с программой hook.exe. Если будет установлена связь, то параметру операционной среды ERRORLEVEL будет присвоен номер порта и будет запущена программа remserv.exe, которая дает возможность записывать или удалять файлы из Flash диска. Если программа cling.exe не обнаружит запроса на связь, то будет произведена попытка установки связи при помощи программы rl.exe. (2-й пакет программ). Программа  rl.exe проверит наличие ответа от программы remlink по всем доступным COM портам РС-контроллера. Если ответа нет, то будет запущен пакетный файл С:\start.bat, в котором пользователь указывает целевую управляющую программу. (Примечание для программы rl.exe : если нет необходимости опрашивать все доступные порты РС-контроллера или необходимо задать меньшую скорость соединения клиент-сервер то для этого у программы rl.exe существуют соответствующие параметры запуска. Наберите rl.exe /? для справки.)
6.
ГАБАРИТНЫЕ И УСТАНОВОЧНЫЕ РАЗМЕРЫ
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рис.9.
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