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CAN Bus Motor Kontrol Kullanim Kilavuzu

Bu belge, ARM-1412IPPR36 aktuatorinun CAN bus tzerinden kontrol edilmesi i¢in gerekli
protokol detaylarini igerir.

1. ID Mimarisi ve Haberlesme

Sistemde Standard 11-bit CAN ID yapisi kullanilir. ID, iki ana bolime ayrilmistir:

» Haberlegsme Hizi: 1 Mbit/s (1000 kbps)

¢ Erisim Modlari: Tabloda R (Read - Cihazdan gelen), W (Write - Cihaza gonderilen) olarak
belirtilmistir.

e Device ID (Bit 6 - 10): Hedef cihazin adresini belirtir (5 bit). Device ID default olarak 0x01'dir.

e Data ID (Bit 0 - 5): Gonderilen komutun veya verinin kimligini belirtir (6 bit).

Ornek Hesaplama: Device ID 0x01 ve Data ID 0x15 (Hedef Agi) icin CAN ID: (0x01 << 6) | 0x15 =
0x40 | 0x15 = 0x55

2. CAN Frame Yapisi (C Ornegi)

Yazilim tarafinda CAN paketleri asadidaki struct yapisi ile yonetilir:

typedef struct CanBusPack {
union {
uint16_t value = 0;
struct {
uint16_t datalD : 6;



uint16_t devicelD : 5;
uint16_t: 5;

}part;

Yid;

uint8_t dataLen = 0;
uint8_t data[8] = {0};

uint8_t can_RTR = 0 ; // Data or Remote Mode

}_CanBusPack;

3. Joint ID Listesi

Asagidaki tablo, Joint sinifl tarafindan iglenen ve telemetri yoluyla sunulan tiim birincil ID'leri
icermektedir.

ID Isim Veri Tipi |R/ | Agiklama
W
0x00 | SETTINGSBYBROADCAST uint32[2] | W | Broadcast ayar komutlari (ID Degistirme,
EEPROM Silme).
0x01 | BC_CONNECTION uint8 R/ | Baglanti kontrol ve acil durdurma
W | (Emergency Stop).
0x03 | UNIT_VERSION_SW float R [ Yazilim versiyon bilgisi.
0x04 | UNIT_VERSION_HW float R | Donanim versiyon bilgisi.
0x05 | UNIT_RESET remote |R/ |Cihaziyeniden baslatir / Reset sayisini
W | doner.
0x06 | UNIT_RUNTIME_ERROR uint32 |R | Sistem hatalari (RTErrorCode) bitmask.
0x08 | TELEMETRY_REQUEST uint8 W | Belirli bir Data ID igin veri istegi.
0x09 [ UNIT_DRIVER_VERSION uint8[2] |R | Siriict Maj/Min versiyon bilgisi.
0xO0A | MCU_TEMP uint8 R |islemci sicaklik bilgisi (°C).
0x0B | UNIT_ECHO any R/ | Gonderilen paketi aynen geri doner (Test
W [amacgh).
0x0C | UNIT_ERROR_CLEAR remote |W | Mevcut hatalari temizler ve sistemi
baslatir.
0x12 | M12_ID_CURRENT float R | Mevcut anlik akim (Iq).
0x13 | M12_ID_CURRENT_LIMIT float R [ Maksimum akim limiti (maxlq).
0x14 | M12_ID_REFERENCE_ANGLE | uint8 R/ | Referans (Home) alma iglemi kontroli.
W
0x15 | M12_ID_TARGET_ANGLE float W | Target Angle (Derece). Not: Cihaz
otomatik olarak 0x18 doner.
0x16 | M12_ID_MIN_ANGLE float R | Minimum agci limiti (Derece).
0x17 | M12_ID_MAX_ANGLE float R | Maksimum agci limiti (Derece).
0x18 | M12_ID_POSITION_ANGLE | float R | Mevcut i¢ agi (Derece).
0x19 | M12_ID_POS_SENS_RES float R | Pozisyon sensori ¢oziinirligi (PPR).




Ox1E | M12_ID_MTR_TEMP uint8 R [ Motor sicaklik bilgisi (°C).

4. Gelismis Komut Aciklamalari
4.1. SETTINGSBYBROADCAST (0x00) - Sistem Ayarlari

Bu ID tiim cihazlara ulasan bir broadcast mesajidir. Paket igerigi 2 adet uint32 (toplam 8 byte)
veriden olusur.

e Node ID Degigtirme:
e Data[0-3] (Command): 0x41 (SBB_SET_ID)

. Data[4—7] (Value): Yeni atanacak Node ID.
e [slem sonrasi cihaz EEPROM'a yazar, echo déner ve resetlenir.

e EEPROM Silme:
» Data[0-3] (Command): 0x42 (SBB_CLEAR_EEPROM)

* Data[4-7] (Value): 0
e [slem sonrasi tim parametreler silinir, echo déner ve resetlenir.

4.2. M12_ID_REFERENCE_ANGLE (0x14) - Referans
(Home) Alma

Cihazin sifir noktasini (Home) belirlemek igin kullanilir.

e Adim 1: Gegici Referans Set Etme (Mod 1)

e Datal0] = 1 gonderilir.
e Cihaz mevcut sensor agisini gegici referans kabul eder ve Resetlenir.

¢ Adim 2: Kalici Referans Kaydetme (Mod 2)

» Motor fiziksel olarak home noktasina getirildikten sonra Data[0] = 2 gonderilir.
e Cihaz mevcut aclyl EEPROM'a kalici olarak kaydeder ve Resetlenir.

e Cevap olarak cihaz mevcut refSettedState bilgisini déner.




5. Telemetri Istegi (Telemetry Request)

Cihazdan anlik veri gekmek i¢in 0x08 Data ID'si kullanilir.

o [stek Formati:

e CAN ID: (DevicelD << 6) | 0x08

e Datal0]: istenen verinin Data ID'si (Orn: 0x12 akim igin).

e Cevap Formati:

e Cihaz, Data[0]'da belirtilen ID ile ilgili veriyi iceren bir paket doner.

6. Calisma Zamani Hatalari (Runtime Errors)

Cihaz, 0x06 Data ID'si ile 32-bitlik bir hata bitmask'i yayinlar. Her bit farkli bir sistem hatasini

temsil eder.

Bit | Hex Degeri | Hata Adi Aciklama

0 |[0x00000001 [ ERR_LEEPROM_RW EEPROM okuma/yazma/haberlesme hatasi.

1 | 0x00000002 | ERR_LMCU_INTTEMP Mikrodenetleyici dahili sicaklik hatasi.

2 [0x00000004 | ERR_MAIN_LOOP Ana yazilim dongusu hatasi.

3 | 0x00000008 | ERR_LMOTOR_CURRENT Motor akim hatasi.

4 [0x00000010 | ERR_MOTOR_MOVE Motor hareket hatasi.

5 |0x00000020 [ ERR_MOTOR_HS_SOCKET Motor hall sensor soket hatasi.

6 | 0x00000040 | ERR_MOTOR_HS_STATE Motor hall sensor durum hatasi.

7 | 0x00000080 | ERR_MOTOR_NONTYPE Motor tip hatasi.

8 |0x00000100 | ERR_.MOTOR_POS_CHANGED | Motor hizli taraf (AS5304) konum sensori
degeri degismiyor veya hedefagidan geride
kaliyor hatasi

9 |0x00000200 | ERR_.MOTOR_OUTER_POS_DIF | Yavas taraf (AS5047P) sensorii iki okuma
arasi fark biyuk.

10 | 0x00000400 | ERR_MOTOR_INNER_POS_DIF | Hizh taraf (AS5304) sensoérii iki okuma arasi
fark biyuk.

11 | 0x00000800 | ERR_LMOTOR_POS_LIMIT Motor konumu sinir agisinin diginda.

12 | 0x00001000 [ ERR_MOTOR_REF_SETTED Motor referans mod bildirimi. Motor
calismaya devam eder. Ancak motor ilk
acildigi noktayi referans kabul eder.

13 | 0x00002000 | Reserved




14 [ 0x00004000 | ERR_CANBUS_TIMEOUT

CAN bus mesaj iletme stiresini asti.

15| 0x00008000 | ERR_MOTOR_ENC_PARITY

Yavas taraf (AS5047P) eslik biti hatasi.

16 | 0x00010000 | ERR_MOTOR_ENC_INVCOMM

Yavas taraf (AS5047P) gecgersiz komut
hatasi.

17 | 0x00020000 | ERR_MOTOR_ENC_FRERR

Yavas taraf (AS5047P) frame hatasi.

18 | 0x00040000 | ERR_MOTOR_ENC_COF

Yavas taraf (AS5047P) CORDIC tagmasi
hatasi.

19 | 0x00080000 | ERR_MOTOR_ENC_MAGL

Yavas taraf (AS5047P) miknatis uzak
hatasi.

20 | 0x00100000 [ ERR_LMOTOR_ENC_MAGH

Yavas taraf (AS5047P) miknatis yakin
hatasi.

21 | 0x00200000 [ ERR_LMOTOR_ENC_LF

Yavas taraf (AS5047P) ofset ayarlama
hatasi.

22 | 0x00400000 | ERR_VBUS

Motor besleme hatasi.

23 | 0x00800000 | ERR_GD_INIT

Motor surlcu haberlesme hatasi.

24 1 0x01000000 | ERR_GD_FAULT

Motor sirici "fault" durumunda.

25 | 0x02000000 [ ERR_SINE_LOOKUP

Motor sinyali sinus tablosu hatasi.

26 | 0x04000000 [ ERR_LMOTOR_TEMP

Motor sicaklik hatasi.

27 | 0x08000000 [ ERR_LMOTOR_CS_CALIB

Motor faz akimlari kalibrasyon hatasi.

28 | 0x10000000 | ERR_LMOTOR_ENC_MAGH_AO

Hizli taraf (AS5304) miknatis yakin hatasi.

29 | 0x20000000 [ ERR_LMOTOR_ENC_MAGL_AO

Hizli taraf (AS5304) miknatis uzak hatasi.

30 | 0x40000000 [ ERR_ENC_SPI

Yavas taraf (AS5047P) haberlesme hatasi.

31 | 0x80000000 [ ERR_LMOTOR_ENC_PARITY_R

Yavas taraf (AS5047P) eslik biti okuma
hatasi.

7. Veri Tipleri ve Birimler

uint32: 4 byte tam sayu.
remote: Verisiz RTR paket veya bos data paketi.

Birim: Tim acI degerleri (Target/Position/Limits) Derece (Degree) cinsindedir.
float: IEEE 754 standardinda 4 byte'lik veridir (Little-endian).

8. Ornek Senaryo

Device ID 1 olan motora 45.0 derece agI gonderme:

1. CANID: (1 << 6) | 0x15 = 0x55
2. Data (45.0 float): 00 00 34 42




3. Gonderilen Paket: ID: 0x55, DLC: 4, Data: 00 00 34 42

4. Otomatik Cevap: Cihazdan ID: 0x18, DLC: 4, Data: [Float Mevcut Aci] paketi gelir.

5. Hiz ve ivme Kontrolii: Cihaz iizerinde dogrudan hiz veya ivme komutu bulunmamaktadir. Akicl
bir hareket icin hiz ve ivme profilleri, ana kontrolci tarafindan zamanlanmis (yoriinge takibi)
Pozisyon Kontrolii mesajlari (0x15) gonderilerek saglanir.
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