
MEMORANDUM 
To: VSCADA Team 
From: Dyno Team 
Subject: Dyno to VSCADA interface design 
Date: 3/5/2015 
 

Introduction: 
The purpose of this memo is to detail how to interface the VSCADA system to acquire 

data from the dynamometer and motor controller as well as how VSCADA can control the 
dynamometer and the throttle of the motor controller. 
 

Curtis Motor Controller: 
The Curtis software is proprietary and closed source. The creates several limitations 

for interfacing with the motor controller. The motor controller has to be programmed. Curtis 
provides two solutions for this. One being a Windows program and the other being a handheld 
programmer. The handheld programmer only offers limited capability and is more expensive. 
For this reason the Windows software was purchased but this presents another problem. The 
VSCADA team runs linux and therefore cannot run the programming software. Since the 
motor controller must be programmed in Windows, a Windows computer must be used to 
program the controller. With that understanding, the parameters being programmed by the 
Windows software should simply be set once and not be changed during operation. Knowing 
the limits of the car this should pose as a minimal inconvenience as the motor controller 
should seldom need reprogrammed.  
 

Data Acquisition 
Data acquisition from the motor controller is handled using the operating system on 

the motor controller. The data is communicated over CAN from the motor controller to the 
VSCADA computer. The CAN data is available at addresses 0x601 and 0x0602. Each 
address is eight bytes. A chart outlining the data is available below and was taken from the 
manual for the motor controller.  



 
 

VSCADA Control 
VSCADA only needs to control the throttle input to the motor controller. The throttle 

input on the motor controller is a potentiometer that handles voltages from 0 to 5 volts. Pin 16 
is the where the voltage needs to be applied. Pin 7 is the ground. The Dyno team is using a 
microcontroller to output a computer controllable throttle voltage input to the motor controller. 
A similar approach could be used by the VSCADA team.  

Huff Dynamometer: 
The dynamometer provided by Huff Industries also created a number of limitations. 

The provided software works, but is written in visual basic which is designed to only work with 
Windows OS. This creates a problem for data acquisition and control. The VSCADA computer 
runs linux and adding a windows computer to run the software creates two systems that now 
have to work together. In order to have only one system, the software provided by Huff is 
being scrapped altogether and open source software from Measurement Computing, the 
company who makes the data acquisition chip inside the Huff data acquisition box, is being 
used to give the VSCADA computer data access and control of the Huff dynamometer. 
 

Data Acquisition 
Data acquisition is being handled through the FlexTest software provided by 

Measurement Computing. The software establishes a serial connection between the PIC chip 
on the USB­7204 board and the VSCADA computer via USB. The data can then be acquired 
by making a request to the PIC chip and a reply will be returned. The format of the request is 



outline in the manual for the FlexTest. Data can also be acquired by writing code to make the 
requests over the serial connection. This is a more ideal situation but requires some 
overhead. Measurement Computing suggests using Mono, which is a C# interpreter, to make 
the requests using the format outlined in the manual. This has been brought up an a potential 
instable and inextensible situation. While it should work for the short term, a more long term 
and maintainable solution would be to learn what the C# methods are doing and write them 
using custom code. This would provided for maintainability and extensibility for the future of 
the project.  
 

VSCADA Control 
Control of the dynamometer is done much the same as the data acquisition. The 

command and response method outlined in data acquisition also works for controlling 
channels connected to the PIC chip. It is as simple as send the right command to the right 
channel to change or set values. A full diagram of the channels is provided below. The 
VSCADA team will also have the ability to control the dynamometer valve. The range of 
values to set to control the opening of the valve is 0 to 5 volts.  
 

 



 



 


