ML-PROG

Opis programu i jezyka

1. Wstep

Oprogramowanie ML-PROG stuzy do tworzenia programéw ruchu dla sterownikéw silnikow
krokowych firmy WODbit wyposazonych w programowalny generator trajektorii. Oprogramowanie
wspotpracuje z:

= Modufami liniowymi MLA-SI

= Sterownikami SIC184

Programowanie w s$rodowisku ML-PROG odbywa sie w prostym jezyku tekstowym poprzez
wprowadzanie odpowiednich komend. Przyktadowo dla zadania ruchu modutu o 200 mm wprowadza
sie komende SetXdest(A,200), gdzie A oznacza adres modutu, ktérego ma dotyczy¢ ta komenda.
Kazda komenda w programie zawiera adres modutu. Podczas programowania modutéw konkretne
komendy sg przesytane do odpowiedniego sterownika (jesli podtaczonych jest kilka sterownikéw na
jednej magistrali RS485). Dzieki temu istnieje mozliwo$¢ jednoczesnego programowania do 16-stu
sterownikdéw.

Przy potgczeniu kilku sterownikdédw na jednej magistrali RS485 nie ma jednostki nadrzednej, dlatego
kazdy modut musi mie¢ nadany wtasny adres (z zakresu 0-15). Domyslnie jest to adres O.

Synchronizacja miedzy sterownikami odbywa sie poprzez wysytanie komunikatéw przez dany modut.
Pozostate moduty odbierajg komunikaty i sprawdzajg, czy ktdrys tyczy sie niego. Jesli tak, moze
wykonaé zaprogramowang wczesniej akcje.
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Rys. 1 Komunikacja miedzy modutami.
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2. Opis programu ML-PROG

Program ML-PROG pozawala na tworzenie programéw ruchu dla 16-stu modutéw (sterownikéw)
jednoczesnie i ich réownolegte programowanie (przy uzyciu magistrali RS485 i konwertera USB-
RS485). Program moze by¢ takze przestany do sterownika za pomocg niezaleznej aplikacji (np.
SIC184-KONFIGURATOR, komunikujgcy sie ze sterownikiem SIC184 za pomoca ztgcza USB).

15 Setvmin (ML1,200)
16 Setumax (HL1,400)
17 SethAmax (ML1, 500)
18 MotorEnable (NL1)

JKonpilacya zakonczons SUKCESEX :‘

Kompdacia programs... = Rodaczony | I

Rys. 2 Gtéwne okno programu ML-PROG.

Pasek narzedzi i skrotéw

Okno gtowne

Okno komunikatoéw kompilacji i programowania
Pasek statusu kompilacji i komunikacji

A wWN -

Pasek narzedzi i skrétow:
ML editor - [D:\STM32_testy\ML-Prog'programy'testy'predkosc.txt] | 101 x|
| _Plik_Edycja_Program Pofaczenie Dodatki
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7 IEdylor Programu | Podglad |
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1 Pasek narzedzi:
Plik — operacje zwigzane z plikiem programu
Edycja — edycja i opcje programu
Program — kompilacja programu, programowanie modutu, zatrzymywanie / uruchamianie programu
Pofaczenie — potaczenie z konwerterem RS485<->USB, skanowanie podtagczonych modutéw, zmiana adresu modutu,
podglad transmisji
Dodatki — panel podpowiedzi komend
2 Skréty zwigzane z operacjg na pliku i jego edycja
3 Skréty zwigzane z kompilacjg programu i programowaniem modutu
qﬂﬂ - kompilowanie programu
+. kompilowanie programu i przesytanie do sterownika
4 Skroty zwigzane z uruchamianiem / zatrzymywaniem programu
b - uruchomienie programu w sterowniku
i - wstrzymanie programu

(- zatrzymanie programu
5  skréty zwigzane z potaczeniem, oraz skanowaniem podtaczonych modutéw

O

-~ - nawigzanie potaczenia z konwerterem RS485<->USB

I\!'j - zakonczenie potaczenia

lav - wyszukiwanie aktywnych modutéw
[ﬂ - zmiana adresu modutu
6 Reczne sterowanie modutem (dla wersji powyzej 1.16 dostepna tylko opcja bazowania)

WYybor okna edycji programu / podgladu programéw dla poszczegdlnych modutéw
Wyboér adresu modutu (modutéw) do programowania / sterowania

2.1 Nawigzanie potaczenia z modutem i zmiana adresu

Sterownik nalezy potaczy¢ z komputerem PC za pomocg konwertera RS485<->USB wg Rys. 3.
Sterownik posiada domysiny adres o wartosci 0. Jesli na linii ma by¢ potgczonych kilka modutéw
jednoczesnie, nalezy najpierw zmieni¢ adresy modutéw — kazdy podtgczajgc osobno do komputera PC
poprzez konwerter RS485<->USB.

@
k w\\ A RS485<->USB i
N\ 5 o RSS9 KONWERTER 0
g o T | T .
MODUL 0 PC + ML-PROG

Rys. 3 Potfaczenie sterownika z komputerem PC

By zmienié adres modutu nalezy: _
= Potaczy¢ program ML-PROG z konwerterem RS485<->USB (Pofgczenie -> Pofqcz '\!:7')
= Zmieni¢ adres modutu domysinego 0 na inny w zakresie 1..15 (Pofgczenie -> Nadaj adres iﬁ, Rys.

4)
B
Stary adres
|o |
MHowy adres
[ - |
&3 Anulj | (4 Ok |

Rys. 4 Okno zmiany adresu modutu.
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Btad komunikacji Komunikacja OK

MoODULO MODUL 2

MODUL 0

? »

MODUL 1

MODUL O

Rys. 5 Btedne i poprawne adresowanie modutow.

UWAGA!

Kazdy modut posiada domysiny adres o wartosci 0. W przypadku programowania kilku modutéw
jednoczesnie, przed ich pierwszym podtgczeniem nalezy zmieni¢ wartos$¢ adresu dla kazdego
modutu z osobna, tak by byty one rézne.

2.2 Wyszukiwanie podtgczonych (aktywnych) modutow

Poprawnie zaadresowane moduty (kazdy posiadajgcy inny adres) moga pracowaé na jednej
magistrali, oraz mogg by¢ wspdlnie programowane. By sprawdzié¢ ilos¢ podtgczonych modutéw i ich
adresy nalezy przejs¢ do Pofqczenie - > Skanuj moduty .. Dioda LINK powinna mrugaé, sygnalizujac
aktywna komunikacje. Skanowanie modutéw trwa okoto 7 sekund. Po zakoriczonym procesie
skanowania na pasku statusu pokazywana jest informacja o modutach (Rys. 6)

[ 1
|P0}qczenie zoskato nawigzane poprawnie | I|P0}aczony |M0du}6w: 1 [1000000000000000] I '7

Rys. 6 Pasek statusu z widocznymi aktywnymi modutami.

Przyktady odczytywania adreséw:
Adres 0 ................ Adres 15

I I
1100000000000001 - aktywne moduty o adresach 0,1 15)

3. Sterowanie napedem z poziomu jezyka ML-PROG

Sterowanie napedem z poziomu jezyka programu ML-PROG polega na zadawaniu odpowiednich
komend. Podstawowe komendy sterujgce ruchem pozwalajg zadaé predkosé, pozycje wzgledng
(przesuniecie lub ilos¢ obrotéw silnika wzgledem aktualnej pozycji), pozycje bezwzgledng (zadanie
potozenia lub ilosci obrotéw silnika wzgledem punktu bazowania) oraz przyspieszenie, z jakim
realizowany jest ruch przy zadawania potozenia lub predkosci.

Komendy interpretowane przez ML-PROG umozliwiajg ponadto wysterowanie wyjsé
tranzystorowych, odczytywanie stanéw wejs¢ cyfrowych, a takze realizacje takich funkcji jak
oczekiwanie, petle i skoki. Mozliwe jest rowniez wysytanie komunikatéw pomiedzy sterownikami w
protokole wewnetrznym lub sterowanie innymi sterownikami lub urzadzeniami po magistrali
MODBUS-RTU.
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3.1 Bazowanie napedu

Po kazdym uruchomieniu napedu zalecane jest wykonanie operacj bazowania, by ustali¢ pozycje
poczatkowa (zerowg). Wykonuje sie to za pomocg funkcji GoHome(adres_modutu, predkosc¢). Na
rysunku Rys. 7 pokazano zakres ruchu modutu, ktéry oznaczony jest literg L. Funkcja bazowania
powoduje ruch w strone napedu, w ktérym to miejscu znajduje sie wbudowany czujnik kraficowy.
Dla sterownikéw SIC184 bazowanie powoduje ruch zawsze w t3 sama strone, az do osiggniecia
sygnatu z wejscia czujnika kraricowego 1 (Home 1).

A
A4

I

= : Zakres ruchu modutu = L
)
I

IxDest = 0 xDest = L
| —>

\ Punkt bazowania

Rys. 7 Punkt bazowania modutu.
UWAGA!
Dla wersji modutu MLA-SI bez wbudowanego enkodera zaleca sie wykonywanie bazowania takze
podczas pracy modutu (np. podczas dojezdzania w poblize pozycji bazowania), gdyz w przypadku
przypadkowego zatrzymania wdzka podczas jego ruchu tracona jest informacja o rzeczywistej
pozycji wzgledem punktu poczatkowego (bazowania).

3.2  Parametry ruchu napedu — predkosc i przy$pieszenie, podziat kroku, moc

Przy zadawaniu pozycji nalezy ustawi¢ parametry ruchu (trajektorii) takie jak predkos¢ minimalna,
maksymalna oraz przyspieszenie. W przeciwnym wypadku sterownik przyjmie parametry domysine.

= Predkos¢ minimalna (SetVmin) — okresla minimalng predkos¢, z jaka wykonywany bedzie ruch.
Dotyczy trybéw zadawania pozycji (SetXmove, SetXdest), a takze predkosci SetVdest;

= Predkos¢ maksymalna (SetVmax) — okresla maksymalna predkosé, jaka moze osiggnac¢ naped przy
wykonywaniu ruchu. Dotyczy tylko trybow zadawania pozycji (SetXmove, SetXdest);

= Przyspieszenie (SetAmax) — okresla przyspieszenie / opdznienie, z jakim wykonywany bedzie ruch.
Dotyczy trybéw zadawania pozycji (SetXmove, SetXdest) oraz predkosci (SetVdest).

A

Predkos¢

Vmax

Amax-
LY/ 313 7 U SN S S S —
' Rozpedzanie Stata predko$¢ Vmax Hamowanie N Czas / pozycja
»
Pozycja Pozycja
poczatkowa X1 zadana X2

Rys. 8 Trajektoria ruchu przy zadawaniu pozycji.

Ponadto mozliwe jest skonfigurowanie podziat kroku sterownika oraz prad silnika. Realizowane jest
to za pomocg nastepujacych komend:
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= CfgDriver(adres_modutu, podziat_kroku) — konfiguracja podziatu kroku sterownika, mozliwe
wartosci to: 2,8,16,32,64,10,20,40;

= CfgPower(adres_modutu,moc_sterownika) — konfiguracja pradu (mocy) sterownika, mozliwe
wartosci 10...100 (%).

DomysIne parametry napedu :

MLA-SI SIC184
Predko$¢ minimalna  (Vmin) 10 [mm/s] 0.05 [obr/s]
Predkos$¢ maksymalna (Vmax) | 50 [mm/s] 1 [obr/s]
Przyspieszenie  (Amax) 50 [mm/s"2] 2 [obr/s"2]
Podziat kroku (Drive) 16 [1/16 kroku] 16 [1/16 kroku]
Moc 70% 70%

3.3 Zadawanie wzglednego / bezwzglednego potozenia

Na rysunku Rys. 9 pokazano idee zadawania bezwzglednej oraz wzglednej pozycji.

Zadanie pozycji bezwzglednej (Xdest) oznacza zawsze ruch wzgledem pozycji bazowej (zerowej). Do
zadania pozycji bezwzglednej stuzy komenda SetXdest(adres_modutu, pozycja_bezwzgledna), gdzie
pozycja bezwzgledna dla zbazowanego napedu moze by¢ wartoscig z zakresu 0..X, gdzie X —
maksymalna droga jaka moze osiggnac naped.

Reset pozycji bezwzglednej nastepuje w przypadkach:

= wigczenia zasilania sterownika,

= zatrzymania wykonywania programu programu (podczas pracy bez enkodera),
= wykonania funkcji bazowania GoHome(),

= wykrycia sygnatu z wejscia Homel,

= wykonania funkcji ResetX()

Zadanie pozycji wzglednej (xMove) oznacza wykonanie ruchu przez naped o zadang wartosc
wzgledem pozycji aktualnej. Do zadania pozycji wzglednej stuzy komenda SetXmove(adres_modutu,
pozycja_wzgledna).

Zakres ruchu modutu =L

1
¢ >
|

1
X1 !
I

= \ xMove
—> 1« ]
1 1 \
-:xDest =0 :xDest =X1 IxDest = X1 + xMove |xDest=L
1 I 1

-

Rys. 9 Zadawanie pozycji bezwzglednej (xDest), oraz wzglednej (xMove) na przyktadzie modutu MLA-SI.

3.4 Zadawanie predkosci

Predko$¢ zadawana jest w jednostkach [mm/s] dla modutéw MLA-SI lub w [obr/s] dla sterownikéw
SIC184. Do zadawania predkosci stuzy funkcja SetVdest(adres_modutu, predkosc), gdzie predkosé¢ ze
znakiem ,-” oznacza ruch napedu w przeciwng strone. Ruch z zadang predkoscig trwa dopdki nie
zadana zostanie inna komenda zwigzana z ruchem (zadanie pozycji, hamowanie, bazowanie itp.).
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vDest =-V1 vDest = +V1
—

= —

=

Rys. 10 Zadanie predkosci z kierunkiem ruchu na przyktadzie modutu MLA-SI.

3.5 Opis jezyka i idea programowania w ML-PROG

Programowanie w S$rodowisku ML-PROG polega na zapisaniu komend sterujgcych w postaci
tekstowej. Wszystkie komendy wymagaja podania adresu sterownika (liczba z zakresu 0-15), dla
ktérego ma by¢ dana komenda przeznaczona, np.: SetXdest (adres, pozycja) .

3.5.1 Definicje nazw

Kazdg wartosc¢ liczbowg mozemy zastgpi¢ zdefiniowang wczesniej nazwg poprzedzong znakiem ,#”.
Przyktadowo, by pod wartos¢ 100 przypisac nazwe ,,Pozycja_1" zapisujemy:

#Pozycja_ 1 100

Od tego momenty w dowolnym miejscu programu zamiast wartosci 100 mozna uzy¢ nazwy
»Pozycja_1" np.:

SetXdest (ML1, Pozycja_1)

3.5.2 Komentarze w programie

By dodac¢ komentarz do programu nalezy poprzedzi¢ go znakiem ,%”, np.:

o)

% To jest komentarz

3.5.3 Panel komend i podpowiedzi

Panel komend pozwala na szybkie dodanie funkcji wraz z parametrami, a takze opisuje dziatanie
funkcji. Dostep do panelu funkcji mozliwy jest poprzez przycisk 0 z paska skrétéw (Dodatki -> Panel

¥
podpowiedzi komend). Wcisniecie przycisku I w otwartym panelu podpowiedzi pozwala na
dodanie do programu danej komendy w miejscu kursora.

kkkkkkkk

o e e

Rys. 11 Panel podpowiedzi komend.
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Wocisniecie klawiszy CTRL+SPACJA na klawiaturze w oknie edycji programu powoduje pojawienie sie
okna z listg dostepnych funkgji i mozliwosc ich szybkiego dodania do programu.

55 GoHome (L1, 40) % bazowanie
£

etykiety mdin

Setdmad
2 MotorE nablef)
4 MotorDisablel)
| Sefvdest])
——— Seixdest] hd

Frogramowenie osi: 0 [16/18]

[Frogranowanie rakohczone SUKCESEN

Potaczenie zostato nawiqzane popravnie [ Potaczony

Rys. 12 Lista funkcji.

3.5.4 Wprowadzanie parametrow ruchu — dostep do rejestrow uzytkownika

Parametry liczbowe wprowadza sie jako liczby catkowite lub z przecinkiem np.:

SetXdest (0, 120)
SetXdest (0, 2.105)

zadanie pozycji catkowitej 120 (obr lub mm)
zadanie pozycji niecatkowitej 2.105 (obr lub mm)

]
5
Zamiast wartosci liczcbowej mozna podac takze adres rejestru sterownika, spod ktérego ma zostac
odczytana wartosé.

INFO

Sterownik SIC184 posiada 50 rejestréw dowolnego przeznaczenia (adresy 50-98),
dostepnych przez MODBUS-RTU. UZytkownik moze przechowywaé w tych rejestrach
dowolne wartosci, np. parametry ruchu silnika (predkosci, przyspieszenia, zadane
pozycje). Zapisane przez uzytkownika rejestry mogq by¢ odczytywane przez program
wykonywany w sterowniku. Dzieki temu mozliwe jest wptywanie na prace programu w
sterowniku (zmiana predkosci ruchu, czaséw itp.)

Rejestry uzytkownika mogq by¢ dodatkowo zapamietanie w pamieci nieulotnej
sterownika — wéwczas przestane do nich wartosci mogq by¢ dostepne po ponownym
wigczeniu urzqdzenia.

Odczyt rejestrow z poziomu programu wykonywanego przez sterownik

Programista ma mozliwos$¢ odwotywania sie do rejestrow uzytkownika z poziomu jezyka ML-PROG.
Podczas tworzenia komend ruchu w programie ML-PROG uzywajac komend takich jak: SetVmin,
SetVmax, SetAmax, SetVdest, SetXdest, SetXmove, WaitTime, GoHome jako parametr mozna podac
adres rejestru poprzedzajgc go znakiem ,$” np.:

SetVdest (0, $50) - zadanie predko$ci przechowywanej w rejestrze 50
SetXmove (0, $98) - zadanie predkos$ci przechowywanej w rejestrze 98

Rejestry mozna podawac tylko jako wartosci parzyste (50,52,54..98), gdyz parametry ruchéw
przechowywane sg zawsze w dwéch sasiednich rejestrach. Np. podajac adres rejestru 50, program
odwota sie do rejestréw 50-51 przechowujacych liczbe 4-bajtowa.

Dane zapisywane w rejestrach 50..98 muszg zawiera¢ liczby typu REAL (DWORD dla komendy
WaitTime) i zajmowacd zawsze 2 kolejne rejestry, np. rejestry 50-51 —> paramer A, 52-53 —> paramer
B itd...
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3.6  Opis komend (funkcji) jezyka ML-PROG

3.6.1 Komendy konfiguracji sterownika i parametréw ruchu
Podziat kroku Pozwala na ustawienie podziatu kroku dla silnika krokowego. Dostepne wartosci to:
CfgDriver(A, X) 2,5, 8,10, 16, 20, 32, 40, 64. Zalecane podziaty to 8, 10, 16, 20 i 32. Wigkszy podziat

zmniejsza moment silnika, ale zapewnia ptynniejszy ruch.

Predko$¢ min/maks.

Pozwala ustawi¢ minimalng i maksymalng predkos¢ napedu przy osigganiu pozycji

SetVmin(A, X) zadanej.
SetVmax(A, X) Jednostki: [mm/s] dla MLA-SI, [obr./s] dla SIC184
Przyspieszenie Pozwala ustawi¢ przyspieszenie oraz zwalnianie napedu.
SetAmax(A, X) Jednostki: [mm/s~2] dla MLA-SI, [obr./s”2] dla SIC184
3.6.2 Komendy ruchu
Naped On/Off Witgczenie / wytgczenie koricdwki mocy sterownika.
MotorEnable(A)
MotorDisable(A)
Zadanie predkosci Pozwala zada¢ predkos¢. Doktadny opis w rozdziale 3.4.
SetVdest(A, X) Jednostki: [mm/s] dla MLA-SI, [obr./s] dla SIC184
Zadanie pozycji Pozwala zada¢ pozycje. Kolejna komenda zostanie wykonana dopiero po osiggnieciu
SetXdest(A, X) przez naped zadanej pozycji.
SetXmove(A, X) Jednostki: [mm] dla MLA-SI, [obr] dla SIC184
Doktadny opis w rozdziale 3.3.
Bazowanie Funkcja bazujaca napedu. Funkcja ta powinna by¢ zawsze wykonywana po wtgczeniu
GoHome(A, X) zasilania. Przed rozpoczeciem zadawania komend ruchu. Kolejna komenda zostanie

wykonana dopiero po zakornczeniu bazowania. Doktadny opis w rozdziale 3.1.
Jednostki: [mm/s] dla MLA-SI, [obr./s] dla SIC184

Zerowanie pozyciji

Funkcja zerujaca aktualng pozycje.

ResetX(A)
Hamowanie Funkcja pozwala na ptynne wyhamowanie silnika w przypadku, gdy znajdowat sie w
Brake(A) ruchu np.:

SetVdest (0, 100)
WaitTime (0, 5000)
Brake (A)

zadanie predkosci 100 mm/s
opdzZnienie 5 sekund
plynne zatrzymanie napedu

de oo

o\

Zatrzymanie
Stop(A)

Funkcja nagtego zatrzymania modutu
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3.6.3 Skoki warunkowe i bezwarunkowe

Etykieta
Label(A, ABCD)

Ustawia etykiete o dowolnej nazwie sktadajacej sie z 4 liter, do ktérej moze by¢
wykonany skok.

Skok do etykiety
Jump(A, ABCD)

Wykonuje skok do etykiety o podanej nazwie, np.:
Label (0, skok) %ustawienie etykiety o nazwie ,Skok”

Jump (0, skok) %skok do etykiety o nazwie ,skok”

Skok do etykiety, jesli
wejscie

Jumplinput(A, ABCD, NrWe,
STAN)

Wykonuje skok do etykiety, gdy na wejsciu o numerze NrWe wystepuje
okreslony stan (on - wejscie aktywne, off — wejscie nieaktywne) np.:

Label (0, skok) $%$etykieta ,skok”

JumpInput (0,skok,1,on ) %skok do etykiety o nazwie ,skok”,
gdy na wejécie jeden bedzie aktywne.

Skok do etykiety, jesli
wartos¢

JumpVal(A, ABCD, ZM,
VAL)

Wykonuje skok do etykiety, gdy zmienna ZM bedzie réwna wartosci VAL np.:
IncVal(0,mem_1) % zwiekszenie wartoéci zmiennej mem_1 o 1.

JumpVal (0, skok, mem _1,10) %skok do etykiety o nazwie ,skok”,
gdy warto$¢ zmiennej mem_1 bedzie rdéwna 10.

Label (0, skok) $%$etykieta ,skok”

Skok do etykiety, jesli nie
wartos¢

Wykonuje skok do etykiety, gdy zmienna ZM bedzie rézna od wartosci VAL np.:

IncVal(0,mem _1) % zwiekszenie wartoéci zmiennej mem_1 o 1.

JumpNoVal(A, ABCD, ZM, ’ k
JumpVal (0, skok, mem _1,10) %skok do etykiety o nazwie ,skok”,
VAL) o 4 . ) -
gdy wartos¢ zmiennej mem_1 bedzie rdézna od 10.
Label (0, skok) $%$etykieta ,skok”
Skok do etykiety, jesli Konfiguracjg wejscia do wykonania skok do etykiety, gdy na wejsciu o numerze

impuls na wejsciu
Interrupt(A, ABCD, NrWe,
STAN)

NrWe pojawi sie sygnat o okreslonym zboczu (falling - opadajace, rising —
rosnace, falling_rising — opadajace lub rosnace). Funkcja Interrupt powinna
znajdowac sie na poczatku (przy inicjalizacji) programu, np.:

Interrupt(0, intl, 1, rising) ¢ inicjalizacja wejsScia 1 - skok do
etykiety ,intl”, gdy na wejsciu 1 pojawi sie impuls rosnacy

Label (0,intl) $%$etykieta ,intl”,do ktérej wykonany zostanie
skok

Skok do etykiety, jesli
wiadomosé
JumpMsg(A, ABCD, MESG)

Wykonuje skok do etykiety, gdy pojawi sie wiadomos¢ o okreslonej nazwie np.:
JumpMsg (0, skok, mesl) %$skok do etykiety o nazwie ,skok”, gdy

pojawi sie wiadomos$¢ ,mesl”

Label (0, skok) $%etykieta ,skok” do ktérej wykonany zostanie
skok
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3.6.4 Opoznienia i oczekiwania na zdarzenie

Czekaj X ms
WaitTime(A, X)

Funkcja wprowadzajaca okreslona zwtoke czasowa w ms miedzy wykonywanymi
komendami, np.:

Setout (0,1, on)
WaitTime (0, 2000)
Setout (0,1, off)

wigczenie wyjscia 1
czekaj 2 sekundy
wytaczenie wyjscia 1

oo oo oo

Czekaj na wiadomos¢é
WaitMsg(A, MESG)

Funkcja czekajgca na wiadomosé o okreslonej nazwie, np.:

WaitMsg (0, mesl) oczekiwanie na wiadomosé ,mesl”
Setout (0,1, o0n) wyjscie 1 zostanie zataczone, gdy
przyjdzie wiadomosScé ,mesl”

de oo

Czekaj na stan wejscia
Waitinput(A, NrWe, STAN)

Funkcja czeka na okreslony stan wejscia, np.:

WaitInput (0,1, o0n)
SetXdest (0,100)

oczekiwanie na stan wysoki wejscia 1
zadanie pozyciji

o
°
o
°

3.6.5

Komendy sterujace przez MODBUS-RTU

Ustaw wyjscie
(funkcja 5 MODBUS)
WriteMCoil(A, B, C, STAN )

Funkcja umozliwia ustawienie (STAN = set) lub wyzerowanie (STAN = reset)
bitu w rejestrze C w urzadzeniu o adresie Modbus B. W momencie wysytania
komendy sterownik staje sie urzgdzeniem nadrzednym na magistrali.

WriteMCoil (0,1,1,0n) % ustawienie wyjsScia w rejestrze 1
urzadzenia o adresie Modbus 1

Czekaj na wiadomos¢
(funkcja 6 MOODBUS)
WriteM1Reg(A, B, C, VAL)

Funkcja umozliwia zapisanie wartosci (VAL) typu INT w rejestrze C w
urzadzeniu o adresie Modbus B. W momencie wysytania komendy sterownik
staje sie urzagdzeniem nadrzednym na magistrali.

WriteMIReg(0,1,1,1234) % zapisanie liczby 1234 do rejestru
1 urzadzenia o adresie Modbus 1

Czekaj na stan wejscia
(funkcja 16 MOODBUS)
WriteM2Reg(A, B, C, VAL )

Funkcja umozliwia zapisanie wartosci (VAL) typu DIN lub REAL do dwdch
rejestréw C i C+1 w urzadzeniu o adresie Modbus B.

UWAGA: Liczba wysytana jest jako REAL, gdy zawiera przecinek (np. 5.0), w
przeciwnym wypadku wysytana jest jako liczba catkowita DINT. W momencie
wysytania komendy sterownik staje sie urzadzeniem nadrzednym na
magistrali

WriteM2Reg(0,1,1,12.345) % zapisanie liczby typu REAL

12.345 do rejestrow 1 i 2 urzgdzenia o adresie Modbus 1

WriteM2Reg(0,1,1,150000) % zapisanie liczby typu DINT
150000 do rejestréw 1 i 2 urzgdzenia o adresie Modbus 1
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3.6.6

Pozostate funkcje

SetOut(A, NrWy,
STAN)

Funkcja wtgcza lub wytacza okreslone wyjscie sterownika, np.:

Setout (0,1, 0n) % wilgczenie wyjscia 1
Setout (0,2, off) % wytaczenie wyjsScia 2

SetVal(A, ZM, VAL)

Ustawia okreslong wartos¢ zmiennej (mem_1..Mem_9). Zakres wartosci 0-999999.
Np.:

SetVal (0, mem _1,100)
SetVal (0, mem _2,2000)

ustawienie zmiennej mem_1 na 100
ustawienie zmiennej mem_2 na 2000

o
°
o
°

IncVal(A, ZM)
DecVal(A, ZM)

Zwiekszenie lub zmniejszenie zmiennej (mem_1..mem_9) o0 1, np.:

IncVal (0,mem _1,100)
DecVal (0, mem_5,2000)

zwiekszenie zmiennej mem_1 o 1
zmniejszenie zmiennej mem_ 5 o 1

o
°
o
°

SendMsg(A, MESG)

Funkcja pozwalajgca wysta¢ wiadomos¢ do innych modutéw na magistrali RS485, np.:

SendMsg (0, mes1)
SendMsqg (0, mes2)

wystanie wiadomosSci
wystanie wiadomoSci

o nazwie ,mesl”
o0 nazwie ,mes2”

o oo

IntEnable(A, NrWe)

Funkcja pozwala wtgczyé przerwanie na danym wejsciu

IntEnable (0,1) % wlaczenie przerwania na wejsciu 1

IntDisable(A, NrWe)

Funkcja pozwala wytgczyé przerwanie na danym wejsciu

IntDisable(0,1) % wyilaczenie przerwania na wejsciu I

Return(A) Funkcja powrotu z przerwania. Powoduje powrdét do miejsca programu, w ktérym
nastgpito przerwanie.
Label (0,intl) % etykieta przerwania 1
% program wykonywany w przerwaniu
Return (0) $ powrdt do programu przerwanego przez przerwanie
End(A) Zakonczenie dziatania programu.
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4. Przyktadowe programy

4.1 Sterowanie dwoma modutami liniowymi MLA-SI

% Definicje nazw modutdw

#ML1 = 0
#ML2 = 1
#WEL = 1
#WE2 = 2
#Wyl = 1
#WY2 = 2

o

#STEPS = 32

o

#VMIN = 10
#VMAX = 200
#ACC = 100

SetVmin (ML1, VMIN)
SetVmax (ML1, VMAX)
SetAmax (ML1,ACC)
MotorEnable (ML1)

SetVmin (ML2, VMIN)
SetVmax (ML2, VMAX)
SetAmax (ML2,ACC)
MotorEnable (ML2)

°

s

GoHome (ML1,1)
GoHome (ML2,1)

o

% ======= Konfiguracja moduitu ML1
CfgDriver (ML1, STEPS)

% ========= Konfiguracja moduiu
CfgDriver (ML2, STEPS)

% Zdefiniowanie podziaiu kroku dla sterownikdw

% Zdefiniowanie nazw predkosci minimalnych, maksymalnych, przyépieszen

ustawiamy podzial kroku
ustawiamy predkosc minimalna
ustawiamy predkosc maksymalna
ustawiamy przyspieszenie [mm/
wlaczamy naped modulu liniowe

ustawiamy podzial kroku

ustawiamy predkosc minimalna
ustawiamy predkosc maksymalna
ustawiamy przyspieszenie [mm/
wlaczamy naped modulu liniowe

===== Poczatek gidéwnej petli programu MLl ====

% Program wykonywany Jjest w petli do etykiety main

o

(jednostki mm/s, mm/s"2)

[mm/s]
[mm/s]
s”2]
go o adresie 0

[mm/s]
[mm/s]
s”2]
go o adresie 0

Label (ML1,main) * Ustawienie etykiety o nazwie "main"

SetXdest (ML1,120) % Zadanie pozycji dla modulu 1 - 300 mm

SetOut (ML1, on) % Witaczenie wyjscia WY1l

SendMsg (ML1,ml2a) % Wystanie wiadomos$ci o nazwie “ml2a”

WaitMsg (ML1,mlla) % Czekanie na wiadomoéé o nazwie mlla (wysyla ja modut ML2)
SetXdest (ML1, 0) % Zadanie pozycji dla moduiu 1 - 0

SetOut (ML1, off) % Wytaczenie wyjécia WYL

SendMsg (ML1,ml12b) % Wystanie wiadomos$ci o nazwie “ml2b”

WaitMsg (ML1,mllb) % Czekanie na wiadomo$¢ o nazwie mllb (wysyta ja moduit ML2)
Jump (ML1,main) % Skok do etykiety o nazwie "main"

% ===== Koniec gidwnej petli programu MLl ===

% ===== Poczatek gidéwnej petli programu ML2 ====

Label (ML2,main)

Ustawienie etykiety o nazwie

"main"

Czekanie na wiadomo$¢ o nazwie ml2a (wysyta ja modut ML1)

Zadanie pozycji dla moduiu 1
Wiaczenie wyjscia WY1

- 300 mm

Wystanie wiadomos$ci o nazwie “mlla”

Czekanie na wiadomo$ci o nazw

ie ml2b(wysyta ja modut MLI1)

Zadanie pozycji dla moduiu 1 - 0

Wytaczenie wyjscia WY1l

Wystanie wiadomo$ci o nazwie “mllb”

Skok do etykiety o nazwie "ma

WaitMsg (ML2,ml2a) %
SetXdest (ML2, 120) %
SetOut (ML2, on) %
SendMsg (ML2, mlla) %
WaitMsg (ML2,ml2b) %
SetXdest (ML2,0) %
SetOut (ML2, of f) %
SendMsg (ML2, ml11b) %
Jump (ML2, main) %
% ===== Koniec gidéwnej petli programu ML2==

Label (ML1, iwel)

°

s

Jump (ML1,main)

Label (ML2, iwel)

o

Jump (ML2, main)

o

% ======= Przerwanie od Wel modulu MLI1

% ======= Przerwanie od Wel modulu ML2

o0

s

Ustawienie etykiety o nazwie

Skok do poczatku programu

Ustawienie etykiety o nazwie

Skok do poczatku programu
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4.2 Sterowanie silnikiem za pomoca sterownika SIC184

% Definicje nazw sterownikdw
#STERL = 0

% Definicje nazw numerdw wejs$é¢ i wyjsé sterownika

#WEL = 1
#WE2 = 2
#WYl = 1
#WY2 = 2

% Zdefiniowanie podziaiu kroku dla sterownika
#STEPS = 32

o

% Zdefiniowanie nazw predkos$ci minimalnych, maksymalnych, przyépieszen

#VMIN = 0.05 % 0.05 obr/sek.

#VMAX = 3 % 3 obr/sek.

#ACC = 6 % 6 obr/sek”2.

% ======= Konfiguracja napedu STERl =====

CfgDriver (STER1, STEPS) % ustawiamy podzial kroku

SetVmin (STER1, VMIN) % ustawiamy predkosc minimalna [obr/s
SetVmax (STER1, VMAX) % ustawiamy predkosc maksymalna [obr /s]
SetAmax (STER1, ACC) % ustawiamy przyspieszenie [obr /s"2]
MotorEnable (STER1) % wtaczenie koncdéwki mocy sterownika (napedu)
% =======Bazowanie napedu =============

GoHome (STER1, 1) % predkos¢ bazowania 1 [obr/s]

% ===== Poczatek gldwnej petli programu====

% Program wykonywany Jjest w petli do etykiety main

o

Label (STER1,main) % Ustawienie etykiety o nazwie "main"

SetXdest (STER1, 50) % Zadanie pozycji - 50 [obr]
SetOut (STER1, on) % Witaczenie wyjs$cia WY1l

WaitTime (STER1, 5000) % Czekanie 5 sek.

SetXdest (STER1,0) % Zadanie pozycji dla moduiu 1 - 0
SetOut (STER1, off) % Wylaczenie wyjécia WYl

WaitTime (STER1,3000) % Czekanie 3 sek.

Jump (STER1, main) % Skok do etykiety o nazwie "main"

% ===== Koniec gitdéwnej petli programu ===

% ======= Przerwanie od Wel ======

Label (STER1, iwel) % Ustawienie etykiety o nazwie "iwel"
Jump (STER1, main) % Skok do poczatku programu

Doktadny opis stosowania poszczegélnych funkcji znalezé mozna w samouczku sktadajacego sie z
gotowych programéw (dostepny w katalogu programu ML-PROG).

ML-PROG v1.20 — opis programu i jezyka programowania

14



5. Dodatek - spis komend interpretowanych przez ML-PROG v1.20

Komenda Opis Parametry

Zwigzane z k j nika i parametrami ruchu

CfgDriver(A, X) Ustawia podziat kroku sterownika X: [2,8,16,32,64,10,20,40]

SetVmin(A, X) Ustawia predko$¢ minimalng Zalezne od typu sterownika
SetVmax(A, X) Ustawia predkos$¢ maksymalng Zalezne od typu sterownika
SetAmax(A, X) Ustawia przy$pieszenie Zalezne od typu sterownika

CfgPower(A ,X) Ustawia moc sterownika (10..100%) X: [10..100]
Zwigzane z zadawaniem ruchu modutu

MotorEnable(A) Witaczenie napedu modutu brak
MotorDisable(A) Wytaczenie napedu modutu brak
SetVdest(A, X) Zadanie predkosci docelowej Zalezne od typu sterownika
SetXdest(A, X) Zadanie pozycji docelowej (bezwzglednej) Zalezne od typu sterownika
SetXmove(A, X) Zadanie przesuniecia (pozycji wzglednej) Zalezne od typu sterownika
GoHome(A, X) Funkcja bazowania modutu Zalezne od typu sterownika
ResetX(A) Reset pozycji brak
Brake(A) Funkcja ptynnego hamowania modutu brak
Stop(A) Funkcja nagtego zatrzymania modutu brak
Label(A, ABCD) Utworzenie etykiety, do ktérej moze by¢ wykonany skok ABCD - nazwa etykiety (maks. 4 znaki)
Jump(A, ABCD) Skok bezwarunkowy do etykiety o nazwie ABCD ABCD - nazwa etykiety (maks. 4 znaki)
Jumplnput(A, ABCD, NrWe, Skok do etykiety ABCD, gdy wejscie o numerze NrWe przyjmie ABCD — nazwa etykiety (maks. 4 znaki)
STAN) stan STAN NrWe -1 lub 2
STAN —On lub Off
JumpVal(A, ABCD, ZM, VAL) Skok do etykiety ABCD, gdy zmienna w pamieci ZM bedzie ABCD - nazwa etykiety (maks. 4 znaki)
réwna wartosci zadanej VAL. ZM - zmienna w pamieci [mem_1... mem_9]
VAL - wartos$¢ do poréwnania [0 : 999999]
JumpNoVal(A, ABCD, ZM, VAL) Skok do etykiety ABCD, gdy zmienna w pamieci ZM bedzie ABCD - nazwa etykiety (maks. 4 znaki)
rézna od wartosci zadanej VAL. ZM - zmienna w pamieci [mem_1... mem_9]

VAL - wartos¢ do poréwnania [0 : 999999]
Interrupt(A, ABCD, NrWe, STAN) | Skok do etykiety ABCD w przypadku, gdy na wejsciu o numerze | ABCD — nazwa etykiety (maks. 4 znaki)

NrWe pojawi sie stan STAN. NrWe -1 lub 2
Skok ten jest wykonywany niezaleznie od realizowanego STAN — tryb zbocza: falling - opadajace, rising —
programu. Funkcja ta powinna by¢ umieszczona na poczatku rosnace, lub falling_rising — rosnace lub opadajace
programu.
JumpMsg(A, ABCD, MESG) Skok do etykiety ABCD w przypadku, gdy zostat wczesniej ABCD - nazwa etykiety (maks. 4 znaki)
wystany komunikat MESG przez inny modut. MESG - - nazwa wiadomosci (maks. 4 znaki)
WaitTime(A, X) Funkcja oczekiwania w [ms] X — warto$¢ opdznienia w [ms]
WaitMsg(A, MESG) Oczekiwanie na wiadomos¢ ABCD od innego modutu MESG - - nazwa wiadomosci (maks. 4 znaki)
Waitinput(A, NriWe, STAN) Oczekiwanie na okre$lony stan STAN wejscia o numerze NrWe | NrWe —1 lub 2

STAN —On lub Off

Sterowanie przez MODBUS-RTU
WriteMCoil(A, B, C, STAN ) Ustawienie wyjscia (funkcja 5 Modbus) B —adres modbus urzadzenia slave

C —numer rejestru

STAN —stan wyjscia (set lub reset)
WriteM1Reg(A, B, C, VAL ) Zapisanie 1 rejestru (liczby INT) (funkcja 6 Modbus) B — adres modbus urzadzenia slave

C —numer rejestru

VAL — wartos¢ typu INT do zapisania
WriteM2Reg(A, B, C, VAL ) Zapisanie 2 rejestrow (liczby DINT lub REAL) (funkcja 16 | B—adres modbus urzadzenia slave

Modbus) C—numer rejestru

VAL — wartos¢ typu DINT lub REAL do zapisania

SetOut(A, NrWy, STAN) Ustawienie wyjscia OC o numerze NrWy w stan STAN NrWy —1 lub 2
STAN —On lub Off
SetVal(A, ZM, VAL) Przypisanie do zmiennej ZM warto$ci VAL ZM - zmienna w pamieci [mem_1... mem_9]
VAL — nowa wartos$¢ zmiennej [0 : 999999]
IncVal(A, ZM) Zwiekszenie wartosci zmiennej ZM o 1 ZM - zmienna w pamieci [mem_1... mem_9]
DecVal(A, ZM) Zmniejszenie wartosci zmiennej ZM o 1 ZM - zmienna w pamieci [mem_1... mem_9]
SendMsg(A, MESG) Wystanie wiadomosci MESG na magistrali RS485 do innych MESG - - nazwa wiadomosci (maks. 4 znaki)
modutéw.
IntEnable(A, NrwWe) WHtaczenie przerwania na wejsciu NrWe. NrWy -1 lub 2
IntDisable(A, NrWe) Wytaczenie przerwania na wejsciu NrWe. NrWy -1 lub 2
Return(A) Powrét z przerwania do programu brak
End(A) Funkcja umozliwiajaca zakoriczenie programu brak

,gdzie A —adres sterownika (modutu): [0...15].
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