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1 ⃰ ᶕ  

1.1 Windows Ґ ꜠ ┼  

⌐ MPC2810E꜠ ЃDLLЄЇ װ ₴Windows Ґ ꜠

┼ ɼMPC2810E꜠ ‼ Windows꜠ Ї Ί

Windows ‼ DLL ɼ 

֥ ᾩ Ҳ Ї Ѓ ҿ\ Program FilesЄ

Ґ ꜠ ŅMPC2810ņ ᴌ ЇῚ Ґ Е 

 

1- 1 MPC2810E  

Ѓ1ЄŅDemoņ Ҳ ᶡ ЇῚҲЕ 

Â ŅVBDemoņ Ґ ŅDemo1ņ ŅDemo2ņ ҩү VB ᶡЇ ᶱԋ ש Ж 

Â ŅVCDemoņ Ґ 7ү ᶡ ЇῚҲŅDemo1ņ ŅDemo2ņ ᶱԋ ש Ї

ŅDemo1ņ VC ꜘ ꜠ ᶡЇŅDemo2ņ VC꜠ ꜘ ꜠

ᶡɼŅDemo3ņ ᶱ ש ЇΊ Gש ɻ DXF ᴌɻIO ɻ⃰

ꜗ ɼŅCmdMove1ņ ғ ꜠ ᶕ ᶡɼ

ŅHandwheelorGearHandleņ ᶕ ᶡɼŅInterruptHandle ņ
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Ҳ ᶕ ᶡɼŅFastMoveDemoņ Ҳ ꜠ᶕ ꜘ

Ї ┼ꜘ⁯ ЇS ꜘ⁯ ᶕ ᶡɼ 

Ѓ2ЄŅDevelopņ Ҳ MPC2810E ꜠ ⃰ ЇῚҲЕ 

Â ŅCommonņ ᴌ Ҳ MPC2810E ꜠ ɻ⃰ Ж 

Â ŅVBņ ᴌ Ҳ VB ꜘῇ ᴌЖ 

Â ŅVCņ ᴌ Ҳ ꜠ ꜘ ꜠ ᶕ ᴌЕŅLoadMPC2810.cppņ

ŅLoadMPC2810.hņЇװ ꜘ ꜠ ᶕ ᴌŅMPC2810.hņ

ŅMPC2810.libņɼ 

 

1- 2 ꜠ ῝ת  

 

Ѓ3ЄŅDocņ Ҳ MPC2810E ῳ ῳɼ 

  ꜠ ῝ 1- 2 ɼ 

√ ┼  

auto_set  

init_board  

┼  

set_outmode 

set_home_mode 

ňň 

꜠  

set_maxspeed 

set_profile  

꜠  ת

fast_pmove 

꜠  

check_done 
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בҐװ ᵫ⌐ ҩ Ί Microsoft Visual Basic Microsoft Visu al  

C++ ԓWindows ꜠ ┼ ɼ 

1.1.1 Visual Basic ┼  

Ѓ҅Є  

ҿԋ ԓ Windows ꜠ ┼ Ї ᶕװ VB5.0 ɼ Ґ

װ ҅ү ┼ ɼ 

1Љ MPC2810E꜠ ⃰ Ж 

2Љ ꜠ Visual Basic Ї ҅ү Ж 

3. ꜠ ŅMPC2810.dllņ ⃰ ᴌŅMPC2810.basņ ┼└

ᴌҲЖ 

4Љ ŅProject ņ Ґ ŅAdd Moduleņ Ї ŅMPC2810.b asņ ᴌ ꜘ└

ҲЖ 

5Љ Ҳ ꜠⃰ ɼ 

ЃԑЄ ꜠ ⃰  

VBҲ ꜠ ЃDLLЄҲ⃰ ҩ ⅎ ᵲЕ 

Ѓ1Є⃰  

҅ү꜠ ЃDLLЄҲ ⃰ VBҲ MPC2810.bas ᴌҲԋЇ

ᴌ MPC2810E꜠ ┼ ᴌ \ Develop\ VB ᴌ Ґ └Ї

ᴌ ꜘ VB Ҳ ɼ 

Ѓ2Є⃰  

⃰ ẅҿ Ғ ẅЇ∑ Ґ Е 

con_pmoveЇ2000 

 

call con_p move (1,2000)  

└⃰ ẅЇ∑ Ґ Е 

Dim rtn As Long  

rtn=con_pmove(1,2000) 

ЃҎЄ ᶡ ᶕ  
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MPC2810E꜠ ┼ ᴌ \ Demo\ VBDemoᴌ Ґ ҩү VB6.0 Ґ ꜠

┼ ᶡ ɼ Ґ ᶡЇ ԋ

Ї ꜠ ┼ ɼ 

Ѓ1Є MPC2810Eᴌ ɼ 

Ѓ2Є Ї \ Demo\ VBDemo\ ᴌ ҲҐ └ Demo1 Demo2 ᴌ ɼ 

Ѓ3Є ꜠ VB6.0 Ї ɼ 

Ѓ4Є Ḧ ῇ└ Ҳɼ 

Ѓ5Є EXE ᴌɼ 

Ѓ6Є EXE ᴌɼ 

1.1.2 Visual C++ ┼  

Ѓ҅Є  

ᶕװ VC6.0 Ї Windows Ґ ꜠ ┼ ɼVisual C++

ҩ ꜠ Їᶕ ᴌ Ғ ɼ 

ЃԑЄ꜠ ⃰  

Ѓ1Є  

ҐЕ 

ЃaЄ MPC2810E꜠ ⃰ Ж 

ЃbЄ ꜠ Visual C++Ї ҅ү Ж 

ЃcЄ ꜠ ŅMPC2810.dllņɻŅMPC2810.libņ ⃰ ᴌ

ŅMPC2810.hņ ┼└ ᴌҲЖ 

ЃdЄ ŅProject ņ Ґ ŅSettings ņ Ж 

ЃeЄ⅓ └ŅLinkņ Ї ŅObject/library modules ņ Ҳ ῇŅMPC2810.libņ

ᴌ Ж 

ЃfЄ Ҳꜘῇ⃰ ᴌ ᴌŅMPC2810.hņЖ 

ЃgЄ Ҳ ꜠⃰ ɼ 

Ίᵩ ᶡЕ\ Demo\ VCDemo\ Demo1ɼ 

Ѓ2Є  

Windows API⃰ ꜘ ꜠ ɼ ҐЕ 

ЃaЄ Windows API⃰ LoadLibrary() ꜠ ꜘ DLLЖ 
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ЃbЄ Windows API⃰ GetProcAddress() DLLҲ⃰ Ж 

ЃcЄ ⃰ DLLҲ⃰ ꜗ Ж 

ЃeЄ Ғῴᶕ DLLҲ⃰ Ї Windows API⃰ FreeLibrary()

꜠ ɼ 

ɼMPC2810EᴌҲ DLL⃰ CLoadMPC2810Ї

ᶱ ש ɼ ғ ꜠ ת ⃰ ⃰ ɼ ש

MPC2810 Ņ\ Develop\ VCņ ᴌ Ґ └Ї ᴌ ҿ LoadMPC2810.cpp

LoadMPC2810.hɼ ָ Ὶ ꜘ Ї ꜘ Ї

⃰ DLLҲ ⃰ ɼΊᵩ ᶡЕ\ Demo\ VCDemo\ Demo2ɼ 

ҐЕ 

ЃaЄ MPC2810E꜠ ⃰ Ж 

ЃbЄ ꜠ Visual C++Ї ҅ү Ж 

ЃcЄ ꜠ ŅMPC2810.dllņɻŅMPC2810.libņ ⃰ ᴌ

ŅLoadMPC2810.hņɻŅLoadMPC2810.cppņ ┼└ ᴌҲЖ 

ЃdЄ ŅProject ņ Ґ ŅAdd To Project ņ ŅFiles ņ Ж 

ЃeЄ ŅLoadMPC2810.hņɻŅLoadMPC2810.cppņꜘῇ└ ҲЖ 

ЃfЄ Ҳ CLoadMPC2810҅ү Ї ꜠⃰ ɼ 

ҏװ ҩ ҿ VCҲ ꜠ ⃰ ‼ Ї Ίᵩ

꜡Ї Visual Stutio MSDN ῗ VC ӫ Ҳ ⅎῪ ɼ

mpc2810ғ mpc07 mpc08 ┼ ΐ ṢЇ҅ ɼ 

ЃҎЄ ᶡ ᶕ  

MPC2810E ꜠ ┼ ᴌ \ Demo\ VCDemo\ ᴌ Ґ ҈ү ᶡ ЇῚҲ

ŅDemo1ņ  ŅDemo2ņ ᶱԋ ש ЇŅDemo1ņ VC ꜘ ꜠ ᶡЇŅDemo2ņ

VC꜠ ꜘ ꜠ ᶡɼŅDemo3ņ ᶱ ש ЇΊ Gש ɻ DXF ᴌɻ

IO ɻ⃰ ꜗ ЇŅCmdMove1ņ ғ ꜠ ᶕ ᶡɼ

ŅHandwheelorGearHandleņ ᶕ ᶡɼŅInterruptHandle ņ Ҳ

ᶕ ᶡɼŅFastMoveDemoņ Ҳ ꜠ᶕ ꜘ Ї ┼ꜘ⁯ Ї

S ꜘ⁯ ᶕ ᶡɼ Ґ ᶡЇ ԋ Ї

꜠ ┼ ɼᶕ ҐЕ 
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Ѓ1Є MPC2810Eᴌ Ж 

Ѓ2Є Ї Ņ\ Demo\ VCDemo\ņ ᴌ ҲҐ └ ᴌ Ж 

Ѓ3Є ꜠ VC6.0 Ї ᴌЃdemo1.dswɻdemo2.dswɻ...... ЄЖ 

Ѓ4Є Ḧ ῇ└ ҲЖ 

Ѓ5Є EXE ᴌЖ 

Ѓ6Є EXE ᴌɼ 

1.2 MPC2810E ᴌ  

῎ Ѓhttp://www.leetro.com ЄװҐ ꜠

⃰ Ї ⃰ ᴰḦ ғ ⃰ ⃰ ῡ Ї ꜘ

⃰ ɼ ╦ ᾨ ῎ ɼ 

҅ Ї װ Ґװ ⃰ Е 

Ѓ1Єῗ ғMPC2810Eῗ Ж 

Ѓ2Є Ж 

Ѓ3Є Ж 

Ѓ4Є ᶕ Visual Basic6.0 Ї ꜠ ŅMPC2810.dllņ ⃰

ᴌŅMPC2810.basņ ┼└ ᴌҲЇ .EXE ᴌɼ 

Ѓ5Є ᶕ Visual C++6.0 Ї Ї ꜠ ŅMPC2810.dl

lņɻŅMPC2810.libņ ⃰ ᴌŅMPC2810.hņ ┼└ ᴌҲЇ .EXE

ᴌɼ Ї ꜠ ŅMPC2810.dllņɻŅMPC2810.libņ ⃰

ᴌŅLoadMPC2810.hņɻŅLoadMPC2810.cppņ ┼└ ᴌҲ .EXE ᴌɼ 
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2 ꜠ ┼ √  

2.1 ┼ √  

∆ת 2.1.1  

┼ √ ⃰ 2 үЇ ᶕ MPC2810E ꜗ Ї ᾨᶳ ⃰

auto_setɻinit_board Ї ┼ √ Ὶ ⃰ ɼ√ ⃰ 2- 1 ɼ 
 

2- 1 ┼ √ ⃰  

⃰  ẅ  

auto_set  
²0Е  

- 1Е  
꜠ ꜠ ┼  

init_board  
²0Е  

- 1Е  
┼ ᴌ ᴌ√  

2.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єauto_set  

ᾨ auto_set ⃰ ꜠ ┼ Ї ҏ ɼ

ɼ 

Ѓ2Єinit_board  

init_board ⃰ ⃰ ɻ ꜠ ɻ ┼ ᴌ Ї√ ┼

ҿ Їinit_board auto_set Ӑ ɼ Ὺ

┼ ɼ√ ┼ √ ҿЕ 

Â √ Е1 Ї ԓ ꜠ ɼ 

┼ √ ҿЕ 

Â “ ₴ Е “/ Ж 

Â Е2000ppsЖ 

Â Е√ 2000ppsɻ 8000ppsɻꜘ⁯ 80000ppssЖ 

Â Е2000ppsЖ 

Â Е√ 2000ppsЇ 8000ppsЇꜘ⁯ 80000ppssЖ 

Â ꜠ Е׃ ῗḪ Ї Ḫ Ẩ ꜠Ж 
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Â 1ɻ2 ꜡ ҿᵣ Ї Ḫ ҿ A/B 90 ᵣ Ї4

Ṗ Ж 

Â ᵣ ₴Ж 

Â ᵣ Ж 

Â Ғ ꜠ ┼Ж 

Â Ғ ꜠ ᵣ ꜠≡⌡Ж 

Â Ғ ꜠ ᵣḦ Ж 

Â ⁯ ɻ ᵣɻ ᵣɻ ᶕ ҿ Ї ɼ 

2.1.3 Ӄᶡ 

InitMPC2810() 

{  

 int Rtn;  

 Rtn = auto_set();    // ꜠  

 if(Rtn  <= 0 )  

 {  

ש    

 }  

 else  

 {  

  ꜠ ꜗЇ  

 }  

 

 Rtn = init_board();    // √  

 if(Rtn  <= 0 )  

 {  

ש    

 }  

 else  

 {  

  √ ꜗЇ  

 }  

    ňň 

}  
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2.2 ┼ √  

∆ת 2.2.1  

┼ √ ⃰ 8үЇ 2- 2 ɼ 

2- 2 ┼ √ ⃰  

⃰  ẅ  

set_outmode 
0Е  

- 1Е  
“ ₴  

set_home_mode 
0Е  

- 1Е  
 

enable_io_pos 
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣ ₴ 

enable_softli mit  
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣ 

enable_poserr_limit  
0Е  

- 1Е  
ᶕ ┼ 

enable_input_mode 
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣ  

set_steps_pr  
0Е  

- 1Е  
“ ЃҒ ԓ ԓ 0Є 

 

2.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_outmode  

꜠ ┼ ᶱԋҩ “ ₴ ЕŅ “+ ņ Ņ “ņЇ “ ₴

ҿŅ “+ ņɼ set_outmode Їת “ ₴ ҿŅ “ņ ɼ 

⃰ init_board ⃰ ɼ 

Ѓ2Єset_home_mode  

꜠ ┼ ᶱ῏ Е 

0Е └ ῗḪ Ẩ ꜠Ж 

1Е └₴ Z “Ḫ Ẩ ꜠ɼ 

2Е └ ῗḪ Ї Z “ Ẩ ɼ 

3Е Ї⁯ Ḫ ⁯ Ї ῗḪ Ẩ ꜠ɼ 
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4Е Ґᵲ ꜠Ї Ḫ Ї ┼ ꜠ ꜘ

⁯ ᵤ Ї └ Z “ Ẩ ꜠ɼ 

5Е Ґᵲ ꜠Ї Ḫ Ї ┼ ꜠ ꜘ

⁯ Ẩ ɼῴ ꜠Ї Z “Ẩ ꜠ɼ 

Ї 0~2 ԓ ꜠Ї Ҏ ꜠Ґ ɼ

Ї ᵣ ᵣ⃰ Ņreset_posŅ ┼ ╦ᵣ ҿ ɼ 

┼ ҲЇ ᾨ └ ᵣḪ Ї ┼ ꜠ ɼ 

⃰ init_board ⃰ ɼ 

Ѓ3Єenable_io_pos  

꜠ ┼ ᶱᵣ ₴ꜗ Ї ү ┼ ҅үᵣ ₴ ɼ

‟ҐЇ ₴ 1љ ₴ 4 Ầ ₴ꜗ Ї ₴ Ņoutport_byteת ņ

Ņoutport_bit ņ Ὶ ɼ ᵣ ┼ Ņenable_io_posņЇᶕת ᵣ

₴ꜗ Ї 4ү ₴ ꜠ ҿҘ ᵣ ₴ɼ ῗ ҐЕ 
 

2- 3ᵣ ₴ ғ ₴ ῗ  

ᵣ ₴  ₴  

1 ᵣ ₴  ₴ 1 

2 ᵣ ₴  ₴ 2 

3 ᵣ ₴  ₴ 3 

4 ᵣ ₴  ₴ 4 

 

Ѓ4Єenable_softlimit  

꜠ ┼ ᶱ ᴌ ᵣꜗ Їᶕ Ņenable_softlimit ņ⃰ ᶕ ᴌ ᵣ

ꜗ ɼ ┼ ᵣ └ ᴌ ᵣ Ї ┼ ꜠ ᵣ Ї Ẩ Ẩ

꜠ɼ 

Ѓ5Єenable_poserr_limit  

꜠ ┼ ᶱ Ẩ ꜗ Їᶕ Ņenable_poserr_limit ņ⃰ ᶕ

Ẩ ꜗ ɼ ┼ ꜠ ҲЇ ┼ ꜠ ᵣת ᵣ Ї

ẅЇ ┼ Ẩ ꜠ɼ 

ꜗ Ḫ ᵣ Ї װ 1ɻ2 ꜗ ɼ 
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Ѓ6Єenable_input_mode  

꜠ ┼ ᶱ ᵣ ꜗ Їᶕ Ņenable_input _modeņ⃰ ᶕ ┼

ᵣ ꜗ ɼ ‟Ґ ┼ ԓ ᵲ Ї ת “ Ї Ẩ

꜠ɼ ᵣ ғ ᵣת Ї ָ ῴ ꜠ ת ịɼᶕ

ᵣ ꜗ Ї ┼ ꜠ ịЇ ᵣת ᵣ Ѓ ẅЄ

ԓ Ї ┼ Ẩ ꜠ЇῚᵲ ᵒԓ ᵐ ɼ 

ꜗ Ḫ ᵣ Ї װ 1ɻ2 ꜗ ɼҿԋḦ

ᵣת ᵣ ҅Ї “ ɻ Ṗ ɼ 

Ѓ7Єset_steps_pr  

┼ ᶕ ꜗ ɻ ᵣ ꜗ Ї “ Ѓ ת “ЄЇ

⃰ ү ɼ 

2.3 ꜡ √  

∆ת 2.3.1  

꜡ √ ῗ⃰ 2- 4 ɼ 

2- 4 ┼ √ ⃰  

⃰  ẅ  

set_encoder_mode 
0Е  

- 1Е  
꜡ ᵲ  

enable_lock_enc 
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣ  

enable_gear 
0Е  

- 1Е  
ᶕ ꜗ  

enable_handwheel 
0Е  

- 1Е  
ᶕ ꜗ  

set_enc_thread 
0Е  

- 1Е  
꜡  

2.3.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_encoder_mode  

‟ҐЇinit_board ⃰ ꜡ ҿ A/B 90 ᵣ 4Ṗ ɼ
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Ї ҿ ⁯ “ Ї init_board ⃰ set_encoder_mode

ɼ ᴌ ʃMPC2810E ꜠ ┼ ῳʄҲŅ ῇ ņ

҅ ɼ 
2- 5 ӎ 

P62- 01  A/B  ⁯ “  

D24 A1-  “ 1-  

D25 A1+ “ 1+ 

D26 B1-  1-  

D27 B1+ 1+ 

D30 A2-  “ 2-  

D31 A2+ “ 2+ 

D32 B2-  2-  

D33 B2+ 2+ 

Ѓ2Єenable_lock_enc  

꜠ ┼ ᶱ ꜗ Ї҅ MPC2810Eᶱҩ ᵣ ɼ

‟ҐҒ ᵣ Ї Ņenable_lock_encņת Z “ ῇ

ӎҿ Ḫ ῇ ɼ ⃰ Ņget_locked_encoderņ⃰ ẅɼ ᴌ

ʃMPC2810E꜠ ┼ ῳʄҲŅ ῇ ņ҅ ɼ 
2- 6 Ḫ ῇ  

P62- 01  
꜠ ӎ 

Ḫ ҿ  Ḫ ҿ  

D28 1 Ḫ  1 Ḫ  

D29 DCV +5V 1 Ḫ  

D34 2 Ḫ  2 Ḫ  

D35 DCV +5V 2 Ḫ  

Ѓ3Єenable_gear  

꜠ ┼ ᶱ ┼ꜗ ɼ ⃰ Ņenable_gearņᶕ ꜗ

ɼ ‟Ґ 1ɻ2 ꜡ ԓᵣ ɼ ꜠ ꜗ Ї 1 ꜡

ᵲ ῇ ɼ 

Ѓ4Єenable_handwheel  

꜠ ┼ ᶱ ┼ꜗ ɼ ⃰ Ņenable_handwheelņᶕ ῇɼ

‟Ґ 1ɻ2 ꜡ ԓᵣ ɼ ꜠ ꜗ Ї 1 ꜡

ᵲ ῇ ɼ 
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Ѓ5Єset_enc_thread  

┼ ᶕ ꜗ ɻ ᵣ ꜗ Ї Ї ⃰

ү ɼ 

2.4 Ҙ ῇḪ  

∆ת 2.4.1  

Ҙ ῇḪ ῗ⃰ 9үЇ Ґ ɼ ֙⃰ ҅ init_board ⃰

Ї√ ┼ Ҙ ῇꜗ ɼ 
2- 7 Ҙ ῇḪ ⃰  

⃰  ẅ  

enable_sd 
0Е  

- 1Е  
ᶕ / ⁯ Ḫ Ѓ ҿᶕ Є 

enable_el  
0Е  

- 1Е  
ᶕ / ᵣḪ Ѓ ҿᶕ Є 

enable_org 
0Е  

- 1Е  
ᶕ / Ḫ Ѓ ҿᶕ Є 

enable_alm 
0Е  

- 1Е  
ᶕ / Ḫ Ѓ ҿᶕ Є 

set_sd_logic  
0Е  

- 1Е  
⁯ Ḫ Ѓ ҿ Є 

set_el_logic  
0Е  

- 1Е  
ᵣḪ Ѓ ҿ Є 

set_org_logic  
0Е  

- 1Е  
Ḫ Ѓ ҿ Є 

set_alm_logic  
0Е  

- 1Е  
Ḫ Ѓ ҿ Є 

enable_io_pos 
0Е  

- 1Е  
ᶕ / ᵣ ₴Ѓ ҿ Є 

 

2.4.2 ꜗ  

Ѓ1Єenable_sd  

꜠ ┼ ҿ ү ┼ ᶱԋ⁯ Ḫ ῇ Ї Ḫ ꜠ ת ɼ

‟ҐЇ⁯ ῗ ԓᶕ Ї ɼ ⁯ ῗ ғ ҏ

⁯ Ḫ ῇ OGNDЃ D3 Є ɼῚ ʃMPC2810 
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User.PDFʄҲ ŅҘ ῇ ņ҅ ɼ ⁯ ῗ Ḧ Ḫ Ї

꜠ ┼ ꜠⁯ ᵤ Їװᵤ ꜠ └Ẩ ɼ 

┼ Ғᶕ ⁯ Ḫ Ї Ņenable_sdņ Їת ҿ 0Ї

ᵲҿ ῇ ᶕ ɼ Ὶ Ḧ ҅үҘ Ҳɼ Ї ת

Ņcheck_sfr_bit ņ ᵣ ɼ 
 

2- 8 Ҙ ῇḪ Ҳ⁯ Ḫ ᵣ  

ᵣ Ҙ Ḫ   

13 SD4 SD4 ᵲҿ ῇ  

9 SD3 SD3 ᵲҿ ῇ  

5 SD2 SD2 ᵲҿ ῇ  

1 SD1 SD1 ᵲҿ ῇ  

Ѓ2Єenable_el  

꜠ ┼ ҿ ү ┼ ᶱԋ ᵣḪ ῇ ɼ ‟ҐЇ ᵣ ῗ ԓ

ᶕ Ї ɼ ᵣ ῗ ғ ҏ ᵣḪ ῇ OGNDЃ

D3 Є ɼῚ ʃMPC2810 User.PDFʄҲ ŅҘ ῇ

ņ҅ ɼ ᵣ ῗ Ї ꜠ ┼ Ẩ ꜠ЇװḦ

Ὴɼ 

┼ Ғᶕ ᵣḪ Ї Ņenable_elņ Їת ҿ 0Ї

ᵲҿ ῇ ᶕ ɼ Ὶ Ḧ ҅үҘ Ҳɼ Ї ת

Ņcheck_sfr_bit ņ ᵣ ɼҐ ҿ ᵣḪ Ҙ ῇ ῗ ɼ 

 

2- 9 Ҙ ῇḪ Ҳ ᵣḪ ᵣ  

ᵣ Ҙ Ḫ   

15 EL4+ EL4+ ᵲҿ ῇ  

14 EL4-  EL4- ᵲҿ ῇ  

11 EL3+ EL3+ ᵲҿ ῇ  

10 EL3-  EL3- ᵲҿ ῇ  

7 EL2+ EL2+ ᵲҿ ῇ  

6 EL2-  EL2- ᵲҿ ῇ  

3 EL1+ EL1+ ᵲҿ ῇ  

2 EL1-  EL1- ᵲҿ ῇ  



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 15 

Ѓ3Єenable_org  

꜠ ┼ ҿ ү ┼ ᶱԋ Ḫ ῇ ɼ ‟ҐЇ ῗ ԓᶕ

Ї ɼ ῗ ғ ҏ Ḫ ῇ OGNDЃ

D3 Є ɼῚ ʃMPC2810 User.PDFʄҲ ŅҘ ῇ

ņ҅ ɼ ᵲ ꜠ Ї ῗ Ї ꜠ ┼ ꜠Ẩ ꜠ɼ 

┼ Ғᶕ Ḫ Ї Ņenable_orgņ Їת ҿ 0Ї

ᵲҿ ῇ ᶕ ɼ Ὶ Ḧ ҅үҘ Ҳɼ Ї ת

Ņcheck_sfr_bit ņ ᵣ ɼҐ ҿ Ḫ Ҙ ῇ ῗ ɼ 

2- 10 Ҙ ῇḪ Ҳ Ḫ ᵣ  

ᵣ Ҙ Ḫ   

16 ORG4 ORG4 ᵲҿ ῇ  

12 ORG3 ORG3 ᵲҿ ῇ  

8 ORG2 ORG2 ᵲҿ ῇ  

4 ORG1 ORG1 ᵲҿ ῇ  

 

Ѓ4Єenable_alm  

꜠ ┼ ᶱԋ҅ү Ḫ ῇ ɼ ‟ҐЇ ῗ ԓᶕ Ї

ɼ ῗ ғ ҏ Ḫ ῇ OGNDЃ D3 Є

ɼῚ ʃMPC2810 User.PDFʄҲ ŅҘ ῇ ņ҅ ɼ

꜠ ┼ ԓ ꜠ Ї ῗ Ї ꜠ ┼ ꜠Ẩ ꜠ɼ 

┼ Ғᶕ Ḫ Ї Ņenable_almņ Їת ҿ 0Ї

ᵲҿ ῇ ᶕ ɼ Ὶ Ḧ ҅үҘ Ҳɼ Ї ת

Ņcheck_sfr_bit ņ ᵣ ɼҐ ҿ Ḫ Ҙ ῇ ῗ ɼ 

2- 11 Ҙ ῇḪ Ҳ Ḫ ᵣ  

ᵣ Ҙ Ḫ   

17 ALM ALM ᵲҿ ῇ  

Ѓ5Єset_sd_logic  

꜠ ┼ ⁯ ῗҿ ῗЇ ԓ ᵲ ЇῚ⁯ ῗ

ῇҿᵤ Ж ⁯ ῗ ῇҿ Ї ⁯ ɼ 

Ņset_sd_logicת ņ ⁯ ῗ Ї ҿ 1Ї

⁯ ῗ ҿ Ж ҿ 0 ⁯ ῗҿᵤ ɼ 
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Ѓ6Єset_el_logic  

꜠ ┼ ᵣ ῗҿ ῗЇ ԓ ᵲ ЇῚ ᵣ ῗ

ῇҿᵤ Ж ᵣ ῗ ῇҿ Ї ᵣ ɼ 

Ņset_el_logicת ņ ᵣ ῗ Ї ҿ 1Ї

ᵣ ῗ ҿ Ж ҿ 0 ᵣ ῗҿᵤ

ɼ 

Ѓ7Єset_org_logic  

꜠ ┼ ῗҿ ῗЇ ԓ ᵲ ЇῚ ῗ

ῇҿᵤ Ж ῗ ῇҿ Ї ɼ 

Ņset_org_logicת ņ ῗ Ї ҿ 1Ї

ῗ ҿ Ж ҿ 0 ῗҿᵤ

ɼ 

Ѓ8Єset_alm_logic  

꜠ ┼ ῗҿ ῗЇ ԓ ᵲ ЇῚ ῗ

ῇҿᵤ Ж ῗ ῇҿ Ї ɼ 

Ņset_alm_logicת ņ ῗ Ї ҿ 1Ї

ῗ ҿ Ж ҿ 0 ῗҿᵤ

ɼ 

Ѓ9Єenable_io_pos  

꜠ ┼ ᶱᵣ ₴ꜗ Ї ү ┼ ҅үᵣ ₴ ɼ

‟ҐЇ ₴ 1љ ₴ 4 Ầ ₴ꜗ Ї ₴ Ņoutport_byteת ņ

Ņoutport_bit ņ Ὶ ɼ Ņenable_io_posņᶕת ᵣ ₴ꜗ Ї

4ү ₴ ꜠ ҿҘ ᵣ ₴ ɼ ῗ ҐЕ 

2- 12 ᵣ ₴ ғ ₴ ῗ  

₴  ᵣ ₴ 

₴ 1 1 ᵣ ₴  

₴ 2 2 ᵣ ₴  

₴ 3 3 ᵣ ₴  

₴ 4 4 ᵣ ₴  
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3 ꜠⃰  

3.1 ⃰  

∆ת 3.1.1  

⃰ 5үЇ 3- 1 ɼ ֙⃰ Ҳ ꜘ װ “ҿ ᵣɼ 

3- 1 ⃰  

⃰  ẅ  

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
 

set_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

set_vector_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

set_vector_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

3.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_maxspeed  

҅ү ₴ “ Ї Ӏ ԓ ꜠ ┼ “ ₴Ṗ ɼ

MPC2810E꜠ ┼ ₴ “ ҩү ┼Е “ⅎ Ṗ Їҩ ӝ

₴ “ ɼ ԓ ꜠ ┼ Ὺ Ṗ Їҿ 13 Ѓr ẅҿ 8191ЄЇ

└ 2400KHz ₴ “ Ї “ⅎ ҿЃ2400000/8191Є=293HzЇ

ᶕ “ ҿ 100HzЇ MPC2810E ₴҅үⅎ “ Ѓ

293HzЄɼҿԋ ” ү Ї set_maxspeed └ ₴ “ Ї

set_maxspeedЃ1Ї100Єɼ “ⅎ ЇҿЃ100/8191Є=0.012HzЇ

ⅎ ɼᴥ Ї ꜠ ┼ ₴ “ └ 100Hzɼ Е

MPC2810E ⅎ ҿ װ └ 0.01Ї ┼ ₴ “ └ 82Hzɼ 

‟ҐЇinit_board ⃰ Ὶ Ї 2000000Ѓ2MHzЄɼᶕ

₴ װ ɼ ₴ “ Е
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81.91~2000000 Hzɼ 

Ѓ2Єset_conspeed  

⃰ set_conspeed ҅ү ꜠ Ґ ɼ ꜠ Ґ

Е 

 

 

 

 

 

 

ғ ꜠ ┼ “ ₴ Ғ҅ ɼ ҿ ₴ “ ҩү

┼Е “ⅎ Ṗ ЇṖ ∑ ɼ ҿ VmaxЇ ₴Ṗ ҿ

multip Ї “ ₴ ҿ VactЇ ҿ VconЇ Ґ ῎ Е 

8191

maxV
multip=  

multip
multip

v
v con

act ³= )int(  

ү⃰ Ї ҅ ẅ Ї ҙ Ґ҅ Ӑ╦Ї҅ Ḧ

ɼ “ ҿ 2000000 HzЇ “ ҿ 0.2 Hzɼ 

Ѓ3Єset_profile  

⃰ set_profile ҅ү ꜠ Ґ ᵤ Ѓ Єɻ Ѓ Єɻ

ꜘЊ⁯ ẅЃ⁯ ẅ ԓꜘ ẅЄɼ ꜠ ɼ 

ғ ꜠ ┼ “ ₴ Ғ҅ Ї ғ set_conspeed҅ ɼ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3- 1 ꜠  

 ᵣ └  

 

 

3- 2 ꜠  

1 

2 

3 

⁯  

ᵣ └  
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1Еꜘ Ї ꜘ ꜘ └ Ж 

2Е ЇḦ Ї ꜠└⁯ Ж 

3Е⁯ Е ꜘ ⁯ └ Ж 

꜠ ҐЇᵤ ẅ “ ҿ 10HzЇ ẅ “ ҿ 2000000HzЇ

ꜘ ẅ ҿ 20ɼ 

Ѓ4Єset_vector_co nspeed  

⃰ set_vector_conspeed Ґ Ї ү ҩ ҏװ

꜠Ҳ ᴰ └ɼ ғ set_maxspeed

ῗ Ї set_maxspeed⃰ Ṗ Ғ ꜠ɼ “ ҿ

2000000 HzЇ “ ҿ 1Hzɼ 

Ѓ5Єset_vector_profile  

⃰ set_vector_profile ꜠ Ґ ᵤ ҿЃ Єɻ ɻ

ꜘ/⁯ Ѓ ⁯ ԓ ꜘ Єɼ ֙ ẅ ҩ ҏװ ɻ

꜠Ҳ ᴰ └ɼ ғ set_maxspeed ῗ Ї

set_maxspeed⃰ Ṗ Ғ ꜠ɼᵤ ẅ “ ҿ 10HzЇ

ẅ “ ҿ 2000000HzЇꜘ ẅ ҿ 20ɼ 

3.2 ꜠⃰  

3.2.1 ꜠  

∆ת 3.2.1.1  

꜠ ꜠⃰ 6үЇ 3- 2 ɼ 

3- 2 ᵣ ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
 

set_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

con_pmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 
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con_pmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

 

3.2.1.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ 4ү ᵣ ꜠⃰ ɼ ᵣ ꜠

ɻꜘ ꜠Ї └└ ᵣ Ẩ ᶕת Ẩ ꜠ɼ ᵣ ꜠⃰

Ҳ װ “ ҿ ᵣɼ 

Ѓ1Єcon_pmoveɻcon_pmove2ɻcon_pmove3ɻcon_pmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ ᵣ ꜠Ї

Ҳת ᵣ ᵣ ɼ ꜠ ꜠╦ᾨ Ņset_maxspeedņ ┼

Ѓ ԋ ꜠ ┼ “ ₴Ṗ ⅎ ЄЇ Ņset_conspeedņת

꜠ ɼ Е ꜠ Ғ҅ └ ɼ 

3.2.1.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_maxspeed(1,2000); // 1 ҿ 2000 

 set_conspeed(1,2000);  // 1 ҿ 2000 

 con_pmove(1,5000); // ꜠ 1 ꜠Ї 5000 

}  

3.2.2 ꜠  

∆ת 3.2.2.1  

꜠ ꜠⃰ 7үЇ 3- 3 ɼ 

3- 3 ᵣ ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_s_curve 
0Е  

- 1Е  
┼ ꜠  
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set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
 

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ ᵤ ɻ ꜘ  

fast_pmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

3.2.2.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ 7ү ᵣ ꜠ ⃰ ɼ ᵣ ꜠

ɻꜘ ꜠Ї └└ ᵣ Ẩ ᶕת Ẩ ꜠ɼ

ᵣ ꜠⃰ Ҳ װ “ ҿ ᵣɼ 

Ѓ1Єset_s_curve  

꜠ ┼ ҿ ᵣ ꜠ ᶱԋҎ ꜠ Е ЇS ┼ꜘ⁯ Ї

ᶕ Ņset_s_curveņ⃰ ү ҅ ɼ ҿ

ɼ 

Ѓ2Єfast _pmoveɻfast _pmove2ɻfast _pmove3ɻfast _pmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ ᵣ ꜠Ї

Ҳת ᵣ ᵣ ɼ Ņset_profileת ņ ɼ ꜠ ꜠╦ᾨ

Ņset_maxspeedņ ┼ Ѓ ԋ ꜠ ┼ “ ₴Ṗ ⅎ

Єɼ ꜠ Ғ҅ └ ɼ 

3.2.2.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set ( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_s_curve( 1,0);   //  

 set_maxspeed(1,5000); // 1 ҿ 2000 

 set_profile(1,100,5000,3000);  // 1 √ ɻ ꜘ  

fast_pmove (1,5000);  // ꜠ 1 ꜠Ї ꜠ 5000 

}  
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3.2.3  S ꜠  

∆ת 3.2.3.1  

S ꜠ ꜠⃰ 3- 4 ɼ 

3- 4 S ᵣ ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_s_curve 
0Е  

- 1Е  
┼ ꜠  

set_s_section  
0Е  

- 1Е  
S S  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ ᵤ ɻ ꜘ  

open_list  
0Е  

- 1Е  
꜠  

close_list  
0Е  

- 1Е  
 

fast_pmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

fast_pmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

fast_pmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

fast_pmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

 

3.2.3.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ 4ү S ᵣ ꜠⃰ ɼS ꜠

꜠ Ґ ɼ Їᶕ S Ņopen_list ņ Ņclose_list ņ

ҩү⃰ ꜠ Ẩ ꜠ɼ S ꜠ ү ꜠

҅ү S ꜠ Ї ꜠ ҅ү S ꜠ɼ ꜠ S ꜠ Ї

꜠Ẩ Ї ꜠Ὶ ꜠ɼ S ꜠ Ї ЇS ⃰

Ņopen_list ņ Ņclose_list ņӐ ɼ 

ᵣ ꜠ ɻꜘ ꜠Ї └└ ᵣ

Ẩ ᶕת Ẩ ꜠ɼ 

Ѓ1Єset_s_section  

 Ņset_profile ņ S √ ɻ ꜘ ɼŅset_s_section ņ



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 23 

Ņset_profile ņӐ Ї S Ї S Ғ

ԓӐ╦ 1/2ɼ 

3.2.3.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 open_list();    // ꜠  

 set_s_curve( 1,1);   // S  

 set_profile(1,100,5000,1000);  // 1 √ ɻ ꜘ  

set_s_section(1,800,800); // S Ї Ғ ԓ 1/2ɼ 

fast_pmove (1,5000);  // ꜠ 1 S ꜠Ї ҿ 5000 

close_list();  // Ẩ  

}  

 

3.2.4 ꜠  

∆ת 3.2.4.1  

꜠ ꜠⃰ 1үЇ 3- 5 ɼ 

3- 5 ⃰  

⃰ 0 ẅ  

enable_gear 
0Е  

- 1Е  
ᶕ /  

 

3.2.4.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ ꜠ꜗ ɼ Ņenable_gearņ ꜠ Ї

꜠ה Ӏ꜠ װ ᴶ꜠ ῗ ꜠ЇJ ꜠ ⃰ Ņenable_gearņҲ ɼ

MPC2810Eה꜠ ҿ Е ┼ ҏ ҅ Ї ꜡ 1 ῇ ҿӀ꜠ ɼ

Ḫ └ 2810 ┼ ҅ Їה꜠ └

Ḫ ꜠ɼ ┼ ᾡ ᴶ꜠ Е0.001~100ɼ Ғ ғ Ї
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Ї Ї ЇҲ ꜗ Ї ꜗ ꜠ɼ ꜠ Ї ꜠ה

Ғ Ὶ ꜠  ɼת

3.2.4.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 in it_board( );    // √ ┼  

enable_gear(1,1,5,1);  // ꜠ Їה꜠ ҿ 1 ЇӀ꜠ ҿ ꜡

1Їᴶ꜠ ҿ 5Їᶕ ᵣҿ 1 

 set_maxspeed(3,5000); 

 set_profile(3,100,5000,3000);  

fast_pmove (3,6000);  // ꜠ 3 Ὶלᴑ Ѓ1 ЄЇ֥

Ḫ Ѓ ֥װ Ḫ ЄЇה꜠

Ḫ ᴶ꜠ 5 ꜠ 

}  

3.2.5 ꜠  

∆ת 3.2.5.1  

⃰ 1үЇ 3- 6 ɼ 

3- 6 ⃰  

⃰  ẅ  

enable_handwheel 
0Е  

- 1Е  
ᶕ / ┼ ҿ ┼  

 

3.2.5.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ ꜗ ɼ ⃰ Ņenable_handwheelņᶕ ꜗ Ї

Ṗ Ї ┼ ꜡ 1 ҿ ῇ Ї Ṗ ҿ 1Ї

10Ї100ɼ 

꜠ ┼ ҿ ᵲ ɼ Ғ ғ Ї Ї

Ї ЇҲ ꜗ Ї ꜗ ꜠ɼ ꜠ Ї ꜠ה Ғ ꜠

 ɼת
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3.2.5.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

enable_handwheel (1,10,1);  // ┼ 1ҿ ꜠ Ї Ṗ ҿ 10 

 ňň    // ┼ 1 ꜠ 

 enable_handwheel(1,10,0);// ┼ 1 ┼  

ňň 

}  

3.2.6 ꜘ ┼  

∆ת 3.2.6.1  

3- 7 ꜘ ┼ ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_s_curve 
0Е  

- 1Е  
┼ ꜠  

set_ramp 
0Е  

- 1Е  
ɻꜘ ẅ 

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
┼  

open_list  
0Е  

- 1Е  
꜠  

close_list  
0Е  

- 1Е  
 

set_profile  
0Е  

- 1Е  
ᵤ ɻ ꜘ  

fast_pmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ ᵲ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ ᵲ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ ᵲ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ ᵲ ᵣ ᵣ ꜠ 
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3.2.6.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋꜘ ┼ꜗ Ї ᶱ S

Ғ Ї∑ Ї Е ┼ √ ɻ

ɻ ꜘ Ї ⃰ Ņset_rampņ Ҳ ꜘ ɼ

Ίᵩ Їᶕ ⃰ Ņset_rampņ ┼ ⅎ Ї

҅ ꜘ Ї ꜠ ┼ ɻꜘ

ɼ ┼ 10 ɼ 

ꜘ ┼ꜗ ꜠ Ґ ɼ Їᶕ ꜘ ┼ꜗ

Ņopen_list ņ Ņclose_list ņҩү⃰ ꜠ Ẩ ꜠ɼ ꜘ

┼ꜗ Ғ ꜠ Ẩ ɼ ꜠ꜘ ┼ꜗ Ї ꜠Ẩ Ї

꜠Ὶ ꜠ɼ 

 

3.2.6.2 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 double ad[3],ratio[3];  

ad[0] = 0.5;  

ad[1] = 1.0;  

ad[2] = 0.5;  

ratio[0] = 0.2;  

ratio[1] = 0.8;  

ratio[2] = 1.0;  

open_list();  

set_s_curve(1, 2);       // ҿ ┼ꜘ⁯  

set_ramp(1, ad, ratio  ,3 ) ;  // ┼ꜘ⁯ Ї ┼ 10 Ї ׃ ┼ 3

ɼ 

 set_maxspeed(1,10000);  //  
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 set_profile(1,100,10000,8000);// √ ɻ ɻ ꜘ  

 fast_pmove(1,100000);// ꜠ 1 ꜘ⁯ ꜠ 

ňň 

close_list();  

}  

ᶡ ŀŀ ҿЕ 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2.6 ┼ꜘ⁯ v- t  

ῚҲ ҐЕ 

1Ї װ 4000 ꜘ └ 2000 ɼ 

2Ї װ 8000 ꜘ └ 8000 ɼ 

3Ї װ 4000 ꜘ └ 10000 ɼ 

4Ї װ 10000 └ꜘ ɼ 

5Ї װ 4000 ⁯ꜘ └ 8000 ɼ 

6Ї װ 8000 ⁯ꜘ └ 4000 ɼ 

7Ї װ 4000 ⁯ꜘ ⁯ └ └ᵣ ɼ 

3.2.7 ᵣ  

∆ת 3.2.7.1  

꜠⃰ 3- 8 ɼ ┼ ᵣ ꜠ ꜠

Ґ ɼ 

 

 

2000pu

l/s 

8000pu

l/s 

10000pul

/s 

1 

2 

3 
4 

5 

6 

7 
t 

v 
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3- 8 ᵣ ⃰  

⃰  ẅ  

enable_input_mode 
0Е  

- 1Е  
ᵣ ᶕ  

set_im_deadband 
0Е  

- 1Е  
ᵣ  

set_steps_pr  
0Е  

- 1Е  
꜠҅ “  

set_enc_thread 
0Е  

- 1Е  
 

set_encoder_mode 
0Е  

- 1Е  
Ṗ  

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ ꜠  

con_pmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

fast_pmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

 

3.2.7.2 ꜗ  

꜠ ┼ ᶱ ᵣ ꜗ Їᶕ Ņenable_input _modeņ⃰ ᶕ ┼

ᵣ ꜗ Ї⃰ Ņset_im_deadbandņ ᾡ ᵣ ẘ Ѓ ת “ᵣ

ẘ Єɼ ‟Ґ ┼ ԓ ᵲ Ї ת “ Ї Ẩ ꜠ɼ

ᵣ ғ ᵣת Ї ָ ῴ ꜠ ת ịɼᶕ ᵣ ꜗ Ї

┼ ꜠ ịЇ ᵣת ᵣ Ѓ ẅЄ ԓᾡ ᵣ ẘ

Ї ┼ Ẩ ꜠ЇῚᵲ ᵒԓ ᵐ ɼ 

ꜗ Ḫ ᵣ Ї װ 1ɻ2 ꜗ Ї

set_steps_prЇset_enc_threadЇset_encoder_modeҎү⃰ Ї ∑ ɼҿԋ

Ḧ ᵣת ᵣ ҅Ї “ ɻ Ṗ ɼ 

┼ ᵲ Ї ᵣ Ғ ɼ ꜗ ӤҒ

ғҲ ꜗ Ї ꜗ ΐ ɼ 
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3.2.7.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 enable_input_mode(1,1);// ᶕ 1 ᵣ ꜗ  

set_im_deadband(1,4);// 1 ᾡ װ, ת “ ҿ // ᵣ 

set_steps_prЃ1Ї10000ЄЖ// ꜠҅ 10000ү “ 

set_enc_threadЃ1Ї2500ЄЖ// ҿ 2500 

set_encoder_modeЃ1Ї1Ї4Ї0ЄЖ // ҿ 4 Ṗ Ї //

set_encoder_mode⃰  

 set_maxspeed(1,10000);  //  

 set_profile(1,100,10000,8000);// √ ɻ ɻ ꜘ  

 fast_pmove(1,100000);   // ꜠ 1 ᵣ ꜠ 

ňň 

}  

3.3 ꜠⃰  

∆ת 3.3.1  

꜠ ꜠⃰ 3- 9 ɼ 

3- 9 ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

con_vmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ꜠ 

con_vmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ꜠ 
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con_vmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ꜠ 

con_vmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ꜠ 

fast_ vmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ꜠ 

fast_ vmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ꜠ 

fast_ vmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ꜠ 

fast_ vmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ꜠ 

 

3.3.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ 8ү ꜠⃰ ɼ ꜠ ɻ

ꜘ ꜠Ї └ ᵣɻ Ḫ Ї Ẩ ת Ẩ ꜠ɼ 

Ѓ1Єcon_vmoveɻcon_vmove2ɻcon_vmove3ɻcon_vmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ

꜠Ї Ņset_conspeedņת ɼ 

Ѓ2Єfast _vmoveɻfast _vmove2ɻfast _vmove3ɻfast _vmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ

꜠Ї Ņset_profileת ņ ɼ 

3.3.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_maxspeed(1,10000);  //  

 set_profile(1,100,10000,8000);// √ ɻ ɻꜘ  

 fast_vmove(1,1);   // ꜠ 1 ꜠ 

ňň 

}  
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3.4 ꜠⃰  

∆ת 3.4.1  

꜠ ꜠⃰ 3- 10 ɼ 

3- 10 ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_home_mode 
0Е  

- 1Е  
꜠  

con_hmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ꜠ 

con_hmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ꜠ 

con_hmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ꜠ 

con_hmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ꜠ 

fast_ hmove 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ꜠ 

fast_ hmove2 
0Е  

- 1Е  
2ү װ Ầ ꜠ 

fast_ hmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ꜠ 

fast_ hmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ꜠ 

3.4.2 ꜗ  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ 8ү ꜠⃰ ɼ ꜠

ɻꜘ ꜠Ї └ Ḫ ɻ ᵣḪ Ḫ Ї Ẩ ת Ẩ

꜠ɼ ┼ ҲЇ ᾨ └ ᵣḪ Ї ┼ ꜠ ɼ 

꜠ ┼ ᶱԋ 6 Ї ⃰ Ņset_home_modeņ ᵲ Ї

ῚҲ 0~2 ԓ ꜠Ї 3~5 ԓ ꜠Е 

0ЕOrigin Ẩ ɼ ┼ װ ᵲ ꜠Ї Ḫ
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Ẩ ꜠ɼ 

1ЕZ “ Ẩ ɼ ┼ װ ᵲ ꜠ЇZ “Ḫ

Ẩ ꜠ɼ 

2ЕORG Ї Z “ Ẩ ɼ ┼ װ ᵲ ꜠Ї

Ḫ Ї ┼ Ẩ ꜠Ї Z “Ẩ ꜠ɼ 

3Е ЇSD ⁯ Ї ORG Ẩ ꜠ɼ ┼ װ ᵲ

꜠Ї⁯ Ḫ SD Ѓ Ḧ ЄЇ ┼ ꜠ ꜘ ⁯

ᵤ Ї ORG ∑ Ẩ ꜠ɼ 

4Е ┼ װ ᵲ ꜠Ї Ḫ ORG Ї ┼

꜠ ꜘ ⁯ ᵤ Ї └ Z “ Ẩ ꜠ɼ 

5Е ┼ װ ᵲ ꜠Ї Ḫ ORG Ї ┼

꜠ ꜘ ⁯ Ẩ ɼῴ ꜠Ї Z “Ẩ ꜠ɼ Ї

Ґ ᶕ Їת ᶕ Їת └ ORGḪ Z “Ḫ

Ї ꜠ҒᴰẨ ɼ 

Ѓ1Єcon_hmoveɻcon_hmove2ɻcon_hmove3ɻcon_hmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ

꜠Ї Ņset_conspeedņת ɼ 

Ѓ2Єfast _hmoveɻfast _hmove2ɻfast _hmove3ɻfast _hmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ

꜠Ї Ņset_profileת ņ ɼ 

3.4.3 ᶡ  
void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_home_mode(1,0); // 1 0 

 set_maxspeed(1,1000); //  

 set_conspeed(1,1000);  //  

 con_hmove(1,1);   // ꜠ 1 ꜠ 

ňň 

}  
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3.5 ꜠⃰  

∆ת 3.5.1  

꜠ ꜠⃰ 6үЇ 3- 11 ɼ 

3- 11 ꜠⃰  

⃰  ẅ  

set_vector_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_vector_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠  

con_line2  
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠ 

con_line 3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠ 

con_line 4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠ 

fast_line 2 
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠ 

fast_line 3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠ 

fast_line 4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠ 

3.5.2 ꜗ  

꜠ ҩ ҅ ꜠Ї ꜠Ї └

ᵣ ɼ װ꜠ Ї ⅎҿ ɼ ꜠

⃰ Ҳ װ “ ҿ ᵣɼ 

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ 6ү ꜠⃰ ɼ 

Ѓ1Єcon_line2 ɻcon_line3 ɻcon_line4  

ⅎ⌡ ꜠ҩү ɻҎү ɻ ү װ ᵲ ꜠Ї ү ꜠

ҿ ҏ ⅎ Ї ү ꜠Ї └ ᵣ ɼ

Ņset_vector_conspeedņת ɼ 

Ѓ2Єfast _line2 ɻfast _line3 ɻfast _line4  

ⅎ⌡ ꜠ҩү ɻҎү ɻ ү װ ᵲ ꜠Ї ү ꜠

ɻꜘ ҿ ɻ ꜘ ҏ ⅎ Ї ү ꜠Ї

└ ᵣ ɼ _Ņset_vectorת profile ņ ɼ 
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4 ꜠⃰  

MPC2810Eᶱ ꜠ Ї Ғ ҏ҅ ꜠ ת ꜠ Їת

꜠ ת ᾨ ת ɼ ꜠ԋ ╦ ꜗ Ї ┼

ᾡ ꜘ ɻ ꜠ ↔Їᶕ ꜠ ɼ Е ꜠

1 ҏ ɼ 

4.1 ꜠⃰  

∆ת 4.1.1  

╦ ꜠⃰ 4- 1 ɼ 

4- 1 ꜠⃰  

⃰  ẅ  

open_list  
0Е  

- 1Е  
꜠  

close_list  
0Е  

- 1Е  
 

add_list  
0Е  

- 1Е  

close_list Ї ꜘ ת

└ ∆Ҳ ᵲ 

set_maxspeed 
0Е  

- 1Е  
Ҳ  

set_conspeed 
0Е  

- 1Е  
Ҳ ꜠  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
Ҳ ꜠  

set_vector_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

set_vector_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ Ґ  

set_ellipse_ratio  
0Е  

- 1Е  
ᶡ 

con_pmove 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵲ ᵣ ꜠ 

con_pmove2 
0Е  

- 1Е  
ԑү ᵲ ᵣ ꜠ 

con_pmove3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ᵣ ꜠ 
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con_pmove4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ᵣ ꜠ 

fast_pmove 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵲ ᵣ ꜠ 

fast_pmove2 
0Е  

- 1Е  
ԑү ᵲ ᵣ ꜠ 

fast_pmove3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ᵣ ꜠ 

fast_pmove4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ᵣ ꜠ 

con_hmove 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵲ ꜠ 

con_hmove2 
0Е  

- 1Е  
ԑү ᵲ ꜠ 

con_hmove3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠ 

con_hmove4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠ 

fast_hmove 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵲ ꜠ 

fast_hmove2 
0Е  

- 1Е  
ԑү ᵲ ꜠ 

fast_hmove3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠ 

fast_hmove4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠ 

con_line2  
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠ 

con_line 3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠ 

con_line 4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠ 

fast_line 2 
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠ 

fast_line 3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠ 

fast_line 4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠ 

arc_center  
0Е  

- 1Е  
ҩү װ ᵲ ꜠ 

arc_final  
0Е  

- 1Е  

ҩү װ ᵲ Ѓ꜠

Ғ 180 Є 
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fast_arc_center  
0Е  

- 1Е  
ҩү װ ᵲ ꜠ 

outport_bit  
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ ῗ  

outport_byte  
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ ῗ  

 

4.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єopen_list  

꜠ ꜠╦Ї Ņopen_list ņ ЇῚ ɻת

꜠ Ѓת ᵣ ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠Єɻ

₴ ת ┼ Ὺ “ ү ₴ɼ ꜠ ЇҒ ῴ ┼

꜠Ї ꜠ Ї ꜠ ꜠ɼ 

Ņopen_list ņ ת Ҳ ҅ ɼ ꜠ Ҳ

Ņopen_list ņ ∑Їת ᴰ ₴ ת “ Ї ҧת ɼ 

Ѓ2Єclose_list  

⃰ ԓῗ ꜠ɼ ת Ї ꜠ Ғῴת └ ┼ Ὺ “Ї

└ ┼ ɼ ῗ ꜠ Ї check_done Їת

꜠ Ї “ Ҳ Ὴת Ї ꜠ ɼת

close_list ῗ ꜠╦ check_done(0) ∑Їת ꜠ Ḧ ꜠

ɼ 

Ѓ3Єadd_list  

Ņclose_list ņῗ ꜠ Ї ꜘ ꜠ Їת

Ņadd_list ņЇ ₴ ꜠ ת ꜠ └ ҅  ɼת

ꜘ ת ЇӤ close_list Ї ꜘ  ɼת

Ѓ4Єarc_centerɻarc_final  

꜠ҩү װ ᵲ ꜠ɼ Ņset_vector_conspeedņת

ɼҿ ꜠ Ї ת ֢ ῪЕ 

Â Ņarc_centerņ⃰ Ҳ angle ԓ 0 Ї ԓ Ҏү

Ї ᵲ ꜠Ж 

Ņarc_final ņ⃰ Ҳ ꜠ ҿ- 1 Ї ԓ Ҏ
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ү Ї ᵲ ꜠Ж 

Â Ņarc_centerņ⃰ Ҳ angle ԓ 0 Ї ԓ Ҏү

Ї ᵲ ꜠Ж 

Ņarc_final ņ⃰ Ҳ ꜠ ҿ 1 Ї ԓ Ҏ

ү Ї ᵲ ꜠ɼ 

4- 1 ɼ 

Ѓ5Єfast_arc _center  

꜠ҩү װ ᵲ ꜠ɼ ꜠ ғŅarc_centerņ҅ ɼ

_Ņset_vectorת profile ņ ɼ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.2 ╦ ꜠⃰  

∆ת 4.2.1  

ᶕ ╦ ꜠⃰ 12үЇ 4- 2 ɼ Е ╦ ꜠

1 ҏ ɼ 

4- 2 ╦ ꜠⃰  

⃰  ẅ  

open_list  
0Е  

- 1Е  
꜠  

close_list  
0Е  

- 1Е  
 

ch1 

ch2 

ch1 

ch2 

ЃaЄ angle ԓ 0                ЃbЄ angle ԓ 0 

4- 1  
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add_list  
0Е  

- 1Е  

close_list Ї ꜘ

└ת ∆Ҳ ᵲ 

start_lookahead  
0Е  

- 1Е  
꜠ ╦ ꜗ  

end_lookahead 
0Е  

- 1Е  
╦ ꜗ  

c_set_vector_profile  
0Е  

- 1Е  
╦  

c_set_max_accel 
0Е  

- 1Е  
ꜘ  

c_set_multiple  
0Е  

- 1Е  
╦ Ṗ  

c_set_curve_vertex  
0Е  

- 1Е  
 

con_line2  
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠ 

arc_center  
1Е  

- 1Е  
ҩү װ ᵲ ꜠ 

outport_bit  
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ ῗ  

outport_byte  
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ ῗ  

 

4.2.2 ꜗ  

꜠ҲЇҿ ꜘ Ї⁯ “₵ЇMPC2810E꜠ ┼

ᶱԋ ԓ ╦ ↔ ɼ ┼ ָ ᾡ ꜘ ɻ

꜠ ɻ ꜘ Ї ┼ ꜠ᴮ ꜘ Ҳ Їᶕ

ꜘ Ҳ ꜘ ɼ 

4.2.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

    open_list();          //  

    start_lookahead();     // ꜠ ╦ ꜗ  
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c_set_vector_profile ();//  

c_set_max_accelЃЄЖ// ꜘ  

    con_line2(1,1000,2,1000);  

ňňňňňňňňňň 

end_lookahead();      // ╦ ꜗ  

close_list();         // ⅓ ת  

ňň 

}  

 

 

 

 

 

 

╦ ꜠ ᵣԓ ҅ ҏЇҙ 1 ҏ  
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5 ┼꜠⃰  

5.1 ┼꜠⃰  

┼꜠ ῗ⃰ 5- 1 ɼ 

5- 1 ┼꜠⃰  

⃰  ẅ  

sudden_stop 
0Е  

- 1Е  
┼꜠҅ү ꜠  

sudden_stop2 
0Е  

- 1Е  
┼꜠ҩү ꜠  

sudden_stop3 
0Е  

- 1Е  
┼꜠Ҏү ꜠  

sudden_stop4 
0Е  

- 1Е  
┼꜠ ү ꜠  

decel_stop  
0Е  

- 1Е  
ᾩ ┼꜠҅ү ꜠  

decel_stop 2 
0Е  

- 1Е  
ᾩ ┼꜠ҩү ꜠  

decel_stop 3 
0Е  

- 1Е  
ᾩ ┼꜠Ҏү ꜠  

decel_stop 4 
0Е  

- 1Е  
ᾩ ┼꜠ ү ꜠  

move_pause 
0Е  

- 1Е  
Ẩ҅ү ꜠  

move_resume 
0Е  

- 1Е  
҅ү ꜠ 

sudden_stop_list  
0Е  

- 1Е  
Ẩ ꜠ 

decel_stop_list  
0Е  

- 1Е  
ᾩ Ẩ ꜠ 

move_pause_list 
0Е  

- 1Е  
꜠ Ẩ 

move_resume_list 
0Е  

- 1Е  
꜠  

delay_time  
0Е  

- 1Е  
꜠ ת  
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5.2 ꜗ  

Ѓ1Єsudden_stopɻsudden_stop2ɻsudden_stop3ɻsudden_stop4  

꜠ Ґ ┼꜠⃰ ɼ ᴂᶕ Ҳ ꜠ɼ ү⃰ Ї ┼

Ẩ ꜠ “ЇᶕӐẨ ꜠ɼ 

Ѓ2Єdecel_stopɻdecel_stop2ɻdecel_stop3ɻdecel_stop4  

꜠ Ґᾩ ┼꜠⃰ ɼ ꜠ Ѓת ɻS Є Ї

Ņfast ņ ꜠ Ѓת Еfast_hmoveɻfast_vmoveɻfast_pmove2 Є ᾩ

┼꜠ɼ ᴂ ᶕװ ᾨה ᵤ Ѓ set_proflile ЄЇ Ẩ

꜠ɼᾩ ┼꜠⃰ ꜠ “ ɼ 

Ѓ3Єmove_pauseɻmove_resume  

ҩү ת ԓ Ẩ ꜠ Ґ ╦ ꜠ ꜠ɼ 

Â ԓ ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠ Ї

Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼ װ ⁯ └Ẩ Ж

Ņmove_resumeņ Ї ┼ װ ꜘ └ ɼ 

Â ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠Ї

Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼ Ẩ ꜠Ж Ņmove_resumeņ Ї ┼

װ ꜠ɼ 

Ѓ4Єsudden_stop_list ɻdecel_stop_list  

꜠ Ґ Ẩ ᾩ ┼꜠⃰ ɼ 

Ѓ5Єmove_pause_listɻmove_resume_list  

꜠ ╦ ꜠ Ґ Ẩ ꜠ ɼת Ņmove_pause_listņ

Ї ┼ ⁯ ᵤ Ї Ẩ ɼ Ņmove_resume_listņ Ї

┼ Ї ꜠ɼ 

Ѓ6Єdelay_time  

Ґ ⃰ ɼ ԓ ת ₴ɼ 
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6 ᵣ ⃰  

6.1 ᵣ ⃰  

∆ת 6.1.1  

ᵣ ⃰ 2үЇ 6- 1 ɼ 

6- 1 ᵣ ⃰  

⃰  ẅ  

set_abs_pos 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵣ ẅ 

reset_pos 
0Е  

- 1Е  
ᵣ҅ү ╦ᵣ ẅҿ  

 

6.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_abs_pos  

⃰ ┼ ╦ ᵣ ҿ ẅЇᵜהҏ҅үᵣ └ ᵣ Ӑ Ғᴰ

֥ ꜠ɼ ⃰ ԑү ҿ 0 Ņreset_posņ⃰ ꜗ ɼ

⃰ Ҳᵣ װ “ ҿ ᵣɼ 

┼ ԓ ꜠ Ї ת Ғ ᵲ ɼ 

Ѓ2Єreset_pos  

⃰ ⃰ ┼ ᵣ ᵣ ᵣ 0Ї └ Ї

ү⃰ Ї ╦ᵣ ẅ ҿ 0Ї װ Ї ᵣ ẅ ԓ ҅ ɼ 

┼ ԓ ꜠ Ї ת Ғ ᵲ ɼ 

⃰ ꜠ ꜡ ẅ ɼ 

6.2 ᵣ ⃰  

∆ת 6.2.1  

ᵣ ⃰ 4үЇ 6- 2 ɼ 
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6- 2 ᵣ ⃰  

⃰  ẅ  

get_abs_pos 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵣ ẅ 

get_rel_pos  
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵣ ẅ 

get_encoder 
0Е  

- 1Е  
҅ү ẅ 

get_locked_encoder 
0Е  

- 1Е  
҅ү ẅ 

 

6.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єget_abs_pos  

⃰ ┼ ╦ ᵣ ẅɼ ꜠Ѓ

Ņreset_posņ ЄЇת Ӎ ү ᵣ ԓ ᵣ Ж

꜠Ї Ӎ ү ᵣ ԓ ᵣ ɼ⃰ Ҳᵣ װ “ ҿ ᵣɼ 

ת ┼ ᵣ ┼ ₴ “ ” Ї ҧ “ ‟

ҐЇҒ ᵣ ẅɼ 

Ѓ2Єget_rel_pos  

⃰ ┼ ╦ ᵣ ẅɼ ᵣ ԓ ╦ ꜠ ת

ᵣ ẅɼ ╦ ꜠Ї Ӎ ᵣ ҿ 0ɼ⃰ Ҳᵣ װ

“ ҿ ᵣɼ 

ת ┼ ᵣ ┼ ₴ “ ” Ї ҧ “ ‟

ҐЇҒ ᵣ ẅɼ 

Ѓ3Єget_encoder  

⃰ ẅɼ ᵣ ɼ 

ԓ MPC2810E꜠ ┼ Ї ҩ ꜡ Ї ꜡ ᵲ ᵣ

ҐЇ ҩ ẅɼ 

Ѓ4Єget_ locked_encoder  

꜠ ┼ ᶱԋ ꜗ Ї ┼ Z “ ῇ ᵲ

Ḫ ῇ ɼᶕ Їᾨ Ņenable_lock_encņ⃰ ᶕ ꜗ Ї Z
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ῇ Ѓ ᵤ Є Ї ꜠ ┼ ꜠ ╦ ẅ ɼ ᶕ

Ņget_locked_encoderņ⃰ ẅɼῚ ᵣҿ “ Ї set_unit_flag

Ғ ⃰ ɼ Ḫ ῇ Ҳ ӎ Ґ Е 

6- 3 Ḫ ῇ  

 ꜠ ӎ 

D28 1 Ḫ  

D29 DCV +5V 

D34 2 Ḫ  

D35 DCV +5V 

 

ᴌ ʃMPC2810E꜠ ┼ ῳʄҲŅ ῇ ņ҅ ɼ 

ԓ MPC2810E꜠ ┼ Ї ҩ ꜡ ɼ 
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7 ⃰  

7.1 ꜠ ⃰  

∆ת 7.1.1  

꜠ ⃰ 5үЇ 7- 1 ɼ 

7- 1 ꜠ ⃰  

⃰  ẅ  

check_status  
Ὶ Е ẅ 

- 1Е  
 

get_cur_dir  

0ЕẨ  

- 1Е  

1Е  

- 2Е  

╦ ꜠  

check_done 

0ЕẨ  

1Е ꜠  

- 1Е  

꜠  

get_rate  ꜠  ╦ ꜠  

get_done_source 
0Е  

- 1Е  
꜠Ẩ  

7.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_status  

MPC2810E┼ ┼ ү ┼ 1ү 32ᵣ Ї ꜠ ҲЇ װ

Ņcheck_statusņת ᵲ ɼ Ҳ ᵣЃbit Є ӎ

Ґ ɼ 

7- 2 ┼ ӎ 

ᵣ   

BIT32   

BIT31 0Е Ḫ   1Е Ḫ  Ḫ  

BIT30 0Е Ḫ   1Е Ḫ  ᵣḪ  

BIT29 0Е Ḫ   1Е Ḫ  ᵣḪ  

BIT28 0Е Ḫ   1Е Ḫ  ⁯ Ḫ  

BIT27 0Е Ḫ   1Е Ḫ  Ḫ  

BIT25љBIT26 Ὺ   
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BIT19љBIT24 Ὺ   

BIT17љBIT18 Ḧ   

BIT14љBIT16 Ὺ   

BIT9љBIT13 Ḧ   

BIT2љBIT8 Ὺ   

BIT1 0Е ꜠  1ЕẨ  ꜠  

Ѓ2Єcheck_done  

ⅎ⌡ ԓ ꜠ ɼ ҿ 0 Ї ꜠ ɼ

꜠ҲЇ close_list ῗ ꜠╦ check_done(0) ∑Їת ꜠

Ḧ ꜠ ɼ ꜠ ҐЇ ᶕ ⃰ ≡ ┼ ꜠ Ї

Ẩ ꜠ Ї ₴Ґ҅ ꜠ ɼת ┼ ꜠Ї

꜠  ɼת

Ѓ3Єget_cur_dir  

╦ ꜠ ɼ 

Ѓ4Єget_rate  

┼ ╦ ꜠ ɼ ғ ɼ Ӏ

ԓ ┼ ⅎ ɼ ҿ ₴ “ ҩү ┼Е “ⅎ Ṗ

Їҩ ӝ ҿ ₴ “ ɼ⃰ set_maxspeed ₴ “ ҿḷ

“ⅎ Їᶕ ₴ װ ɼ 

Ѓ5Єget_done_source  

 ┼ ꜠Ẩ ɼ 

7- 3 ┼ ꜠Ẩ  

ᵣ   

D11 0Е Ḫ   1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D10 0Е Ḫ   1Е ᴌ ᵣẨ  ԓ ᴌ ᵣẨ  

D9 0Е Ḫ   1Е ᴌ ᵣẨ  ԓ ᴌ ᵣẨ  

D8 --  --  

D7 0Е Ḫ Ї1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D6 0Е Ḫ Ї1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D5 0Е Ḫ   1ЕZ “ Ẩ  ԓ Z “ Ẩ  

D4 0Е Ḫ   1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D3 0Е Ḫ   1Е ᵣẨ  ԓ ᵣẨ  

D2 0Е Ḫ   1Е ᵣẨ  ԓ ᵣẨ  

D1 --  ӎ 
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7.2 Ҙ ῇ ⃰  

∆ת 7.2.1  

Ҙ ῇ ⃰ 7үЇ 7- 4 ɼ 

7- 4 Ҙ ῇ ⃰  

⃰  ẅ  

check_limit  

0Е ᵣḪ  

1Е ᵣḪ  

- 1Е ᵣḪ  

2Е ᵣḪ  

- 3Е  

└ ᵣ ῗᵣ  

check_home 

0Е Ḫ  

1Е Ḫ  

- 3Е  

└ ῗᵣ  

check_SD 

0Е ⁯ Ḫ  

1Е ⁯ Ḫ  

- 3Е  

└ ⁯ ῗᵣ  

check_alarm 

0Е Ḫ  

1Е Ḫ  

- 3Е  

└ ῗᵣ  

check_sfr  
Ὶ ЕIO  

- 1Е  
Ҙ ῇ ῗ  

check_sfr_bit  

0Еᵤ  

1Е  

- 1Е  

Ҙ ῇ ᵣ ῗ  

 

7.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_limit ɻcheck_homeɻcheck_SDɻcheck_alarm  

ⅎ⌡ ԓ ꜠ ɻ ᵣḪ ɻ Ḫ ɻ⁯ Ḫ

Ḫ ɼ Ņcheck_statusņ⃰ ₴ ү ẅЇ Ὶᵯ ₉ү⃰

ⅎ⌡ ῚҲ ⅎḪ ɼ Е ֙Ҙ ῇᶕ ‟ҐЇ Ņenable_orgņɻ

Ņenable_limit ņɻŅenable_almņɻŅenable_sdņ ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Їҏ ⃰

Ҙ ῇ ɼ 

Ѓ2Єcheck_sfr ɻcheck_sfr_bit  

꜠ ┼ ү ┼ ɻ ᵣɻ ɻ⁯ Ḫ Ḧ ҅үҘ ҲЇ

Ғᶕ ֙Ҙ ῇḪ Ї Ņenable_orgņɻŅenable_limit ņɻŅenable_almņɻ
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Ņenable_sdņ ᶕת Ҙ Ḫ Ї Ї ֙ ᵲ ῇ ɼ 

Ї Ḫ ӤḦ ҲЇ ᶕ Ї ᵲ

ῇᶕ Ї ғ ῇ ɼ ᵲ ῇ Ї

+5Vɼ 

Ņcheck_sfrņ ת ה Ҙ Ҳ Ҙ ῇ ῗ ɼ 

Ņcheck_sfr_bit ņ ת ה Ҙ Ҳ ᵣҘ ῇ ῗ ɼ 

ᵲ ῇ ʃMPC2810E꜠ ┼ ῳʄҲ Ņ ῇɻ

₴ ņ҅ ɼ 

Ҙ ῇ ᵣ ӎ 7- 5 ɼ 

7- 5 Ҙ ῇ ӎ 

ᵣ  ῇḪ   

23 D34 D35 EncZ2 ꜡ 2 Z Ḫ  

22 D32 D33 EncB2 ꜡ 2 B Ḫ  

21 D30 D31 EncA2 ꜡ 2 A Ḫ  

20 D28 D29 EncZ1 ꜡ 1 Z Ḫ  

19 D26 D27 EncB1 ꜡ 1 B Ḫ  

18 D24 D25 EncA1 ꜡ 1 A Ḫ  

17 D20 ALM ALM ᵲҿ ῇ  

    16 D19 ORG4 ORG4 ᵲҿ ῇ  

15 D18 EL4+ EL4+ ᵲҿ ῇ  

14 D17 EL4-  EL4- ᵲҿ ῇ  

13 D16 SD4 SD4 ᵲҿ ῇ  

12 D15 ORG3 ORG3 ᵲҿ ῇ  

11 D14 EL3+ EL3+ ᵲҿ ῇ  

10 D13 EL3-  EL3- ᵲҿ ῇ  

9 D12 SD3 SD3 ᵲҿ ῇ  

  8 D11 ORG2 ORG2 ᵲҿ ῇ  

7 D10 EL2+ EL2+ ᵲҿ ῇ  

6 D9 EL2-  EL2- ᵲҿ ῇ  

5 D8 SD2 SD2 ᵲҿ ῇ  

4 D7 ORG1 ORG1 ᵲҿ ῇ  

3 D6 EL1+ EL1+ ᵲҿ ῇ  

2 D5 EL1-  EL1- ᵲҿ ῇ  

1 D4 SD1 SD1 ᵲҿ ῇ  
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7.3 ꜠ ת  

∆ת 7.3.1  

꜠ ת ⃰ 4үЇ 7- 6 ɼ 

7- 6 ⃰  

⃰  ẅ  

check_delay_status  
0Е Ẩ  

1Е Ẩ  
╦ ԓ Ẩ  

get_cmd_counter 
꜠ ת  

꜠ ת  

reset_cmd_counter 0 ꜠ ת  

set_cmd_counter 
0Е  

- 1Е  
ת  

 

7.3.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_delay_status  

⃰ check_delay_status delay_time Ї Ҳ ԓ

Ẩ ɼ 

Ѓ2Єget_cmd_counter  

Ґ ₴ ꜠ ת ῇ└Ὺ “ Ї Ґ ᶳ Ї

╦ ₉ ꜠ Їת ⃰ ɼ ꜠ ת √ה

0 Ї ꜠ Ѓת ֥ ꜠ ЇҒת set_conspeed Єת

Ї װ reset_cmd_counter()⃰ ɼ 

Ѓ3Єreset_cmd_counterɻset_cmd_counter  

꜠ ת √ה 0 Ї ꜠ Ѓת ֥ ꜠ Їת

Ғ set_conspeed Єת Ї װ reset_cmd_counter()⃰ ɼ

set_cmd_counter װ ҿ ẅɼ 
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8 IO ᵲ⃰  

8.1 IO ᵲ⃰  

∆ת 8.1.1  

꜠ ┼ ᶱ ᾩ 18 ῇ 24 ₴ ɼ IO ᵲ⃰

6үЇ 8- 1 ɼ 

8- 1 IO ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

checkin_byte  
Ὶ ЕIO  

- 1Е  
ῇ ῗ  

checkin_bit  

0Еᵤ  

1Е  

- 1Е  

ῇ ᵣ ῗ  

Inport  
Ὶ Е  

- 1Е  
҅ү ᵲ 

outport_byte  
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ ῗ  

outport_bit  
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ ῗ  

Outport  
0Е  

- 1Е  
҅ү 8ᵣ   ᵲ 

 

8.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheckin_byteɻcheckin_bit  

ᶕ ת ꜠ ┼ 18 ῇ ЇῚҲ 2 ᵣԓ ┼ P62

Їᵤ 16 C4037 IO ₴ɼ 

Ņcheckin_byteņ ה ꜠ ┼ 18ᵣ ῇ ῇ ῇ ῗ ɼ 

Ņcheckin_bit ņ ה ꜠ ┼ 18ᵣ ῇ ῇ ҅ᵣ ῇ ῗ ɼ 

ῇ ʃMPC2810E꜠ ┼ ῳʄҲ Ņ ῇɻ ₴

ņ҅ ɼ 
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8- 2 ᵤ 16 Ѓ1~16Є ῇ P37- 05 Ҳ ӎ 

P37- 05  37     

P19 19 IN1 ῇ 1 

P37 37 IN2 ῇ 2 

P18 18 IN3 ῇ 3 

P36 36 IN4 ῇ 4 

P17 17 IN5 ῇ 5 

P35 35 IN6 ῇ 6 

P16 16 IN7 ῇ 7 

P34 34 IN8 ῇ 8 

P15 15 IN9 ῇ 9 

P33 33 IN10 ῇ 10 

P14 14 IN11 ῇ 11 

P32 32 IN12 ῇ 12 

P13 13 IN13 ῇ 13 

P31 31 IN14 ῇ 14 

P12 12 IN15 ῇ 15 

P30 30 IN16 ῇ 16 

 

3 Ѓ17~19Є ῇ P62- 01 Ҳ ӎ Ґɼ 

8- 3 2 ῇ P62- 01 Ҳ ӎ 

P62- 01  62    

D22 14 IN17 ῇ 17 

D23 56 IN18 ῇ 18 

 

Ѓ3Єoutport _byteɻoutport_bit  

ᶕ ת ꜠ ┼ 24 ᵣ ₴ ῗ ɼ24 ᵣҲᵤ 8 ᵣ

MPC2810EӀ DB62 ₴ЇῚᵯ 16ᵣ C4037 DB37 ₴ɼ 

Ņoutport_byte ņ 24ᵣ ₴ ῗ ɼ 

Ņoutport_bit ņ ₴ ᵣ ῗ ɼ 

24ᵣ ₴ ʃMPC2810E꜠ ┼ ῳʄҲ Ņ ῇɻ

₴ ņ҅ ɼ 
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8- 4 ᵤ 8ᵣ ₴ P62- 01 Ҳ ӎ 

P62- 01  62    

D37 30 OUT1 ₴ 1 

D38 51 OUT2 ₴ 2 

D39 50 OUT3 ₴ 3 

D40 8 OUT4 ₴ 4 

D42 49 OUT5 ₴ 5 

D43 7 OUT6 ₴ 6 

D44 28 OUT7 ₴ 7 

D45 48 OUT8 ₴ 8 

 

8- 5 16ᵣ ₴ P37- 05 Ҳ ӎ 

P37- 05  37    

P11 11 OUT9 ₴ 9 

P29 29 OUT10 ₴ 10 

P10 10 OUT11 ₴ 11 

P28 28 OUT12 ₴ 12 

P9 9 OUT13 ₴ 13 

P27 27 OUT14 ₴ 14 

P8 8 OUT15 ₴ 15 

P26 26 OUT16 ₴ 16 

P6 6 OUT17 ₴ 17 

P24 24 OUT18 ₴ 18 

P5 5 OUT19 ₴ 19 

P23 23 OUT20 ₴ 20 

P4 4 OUT21 ₴ 21 

P22 22 OUT22 ₴ 22 

P3 3 OUT23 ₴ 23 

P21 21 OUT24 ₴ 24 

Ѓ4ЄInport  ɻOutport  

⃰ Outport ҅ү  └ Ї ɼ ⃰ ғ

MPC2810E꜠ ┼ ᵲ ῗЇ ⃰ Ḉ PC   ᵲɼ 

⃰ Inport ῇ Ї ɼ ⃰ ғ MPC2810E꜠

┼ ᵲ ῗЇ ⃰ Ḉ PC ᵲɼ 
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9 Ὶ ꜗ  

9.1  

∆ת 9.1.1  

⃰ 3үЇ 9- 1 ɼ 

9- 1 ⃰  

⃰  ẅ  

set_backlash  
0Е  

- 1Е  
ԓ ịẅ 

start_backlash  
0Е  

- 1Е  
ị ԓ ᵣ  

end_backlash 
0Е  

- 1Е  
Ẩ ị ԓ ᵣ  

 

9.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єset _backlashɻstart _backlashɻend_backlash  

ᵲҿ ꜠ Ї ᶕ Ὶ ᴶ꜠ Їҩү Ӑ Ї

Ґ ɼ ꜠ᶽ ꜠ Ѓ Ґ └ └ ЄЇ

ịẅ ꜘ ꜠ᶽ ꜠ “ Ї⁯ ɼ 

 

 

9- 1  

┼ Їᶕ MPC2810Eᶱ Ҏү⃰ ЇḦ

ᵣ ɼᶕ ҐЕ 

Â Ї ⃰ Ņset_backlashņ ҅ү ịẅɼ 

Â ịẅ Ї ⃰ Ņstart_backlash ņ ꜠ ịɼװ

 

꜠  

꜠ᶽ 

 ᶽ꜠ה
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┼ Ї ꜠ ┼ ꜠ ꜘ ịɼ 

Â ịЇ ⃰ Ņend_backlashņ ịɼװ

┼ Ї ꜠ ┼ Ғῴ ịɼ 

9.1.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init _board( );    // √ ┼  

 set_maxspeed(1,1000); //  

 set_conspeed(1,1000);  //  

 set_backlash( 1, 100) ;  // 1 ҿ 100Ѓ “Є 

 start_backlash (1);   // ꜠ ị 

 con_pmove(1,10000); // ꜠ 1 ꜠ 10000 

 ňň// 1Ẩ  

con_pmove(1,- 10000);  // ꜠ 1 ꜠ 10000Ї ꜠ ꜠ 100

Їװ ị  

ňň 

end_backlash(1);  // ị 

ňň 

}  

9.2 ꜠Ҳ  

∆ת 9.2.1  

꜠ ┼ ᶱ ꜠Ҳ ꜗ Ї ᵲ⃰ 1үЇ 9- 2 ɼ 

9- 2 ꜘ ⃰  

⃰  ẅ  

change_speed 
0Е  

- 1Е  
꜠Ҳ ꜗ  
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9.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єchange_speed  

꜠ ┼ ᶱ ꜠Ҳ ┼ ꜘ ꜗ ɼ Ņchange_speedņ

┼ ꜠ Їᵜ ẅҒ Ņset_maxspeedņ Ї ẅҒ ᵤ

ԓ 0.2Hzɼ Е ₴ ꜠ ╦ת ɼ Ї ԓ ꜠ ┼

Ὺ ⅎ ┼Ї ꜠ ɼ ҿ MPC2810EҲ

Їҿ 13ᵣЃ ẅҿ 8191ЄЇ └ 2400KHz ₴ “ Ї “ⅎ

ҿЃ2400000/8191Є=293HzЇ MPC2810E ₴҅үⅎ “ Ѓ 293HzЄɼ

ῗԓⅎ set_maxspeed⃰ ɼ 

Ї ү ת ꜠ Ҳ ɼ 

Â ꜘ  

 

9- 2  

Â ⁯  

 

9- 3⁯  

 

 

ꜘ  

ẅ 

꜠ ẅ 

ꜘ  

“  

 

꜠ ẅ 

ẅ 

꜠⁯ Ѓ “ Є 

 

ꜘ  

ꜘ  

“  
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9.2.3 ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_maxspeed(1,10000); //  

 set_profile(1,200,5000,3000);  // ꜠  

 fast_pmove(1,100000);  // ꜠ 1 ꜠ 100000 

ňň // Ὶ ᵲ 

 change_speed(1,6000); // 1 ᵲ ҿ 6000Їꜘ ҿ 3000 

ňň 

 change_speed(1,1000); // 1 ᵲ ҿ 1000Їꜘ ҿ 3000 

ňň 

}  

 

9.3 ᵣ  

∆ת 9.3.1  

꜠ ┼ ᶱ 4ү ᵣ ᵲ⃰ Ї 9- 3 ɼ 

9- 3 ᵣ ⃰  

⃰  ẅ  

enable_lock_enc 
0Е  

- 1Е  
ᶕ / ᵣ  

get_locked_flag  
0Е  

- 1Е  
 

get_locked_encoder 
0Е  

- 1Е  
ẅ 

reset_locked_flag  
0Е  

- 1Е  
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9.3.2 ꜗ  

Ѓ1Єenable_lock_enc  

꜠ ┼ ᶱ ᵣ ꜗ Ї Ḫ ҐЃҐ ЄЇ ┼

꜠ ╦ ẅḦ ɼ҅ MPC2810Eᶱҩ ᵣ ɼ ‟ҐҒ

ᵣ Ї Ņenable_lock_encņᶕת ᵣ ꜗ Ї ┼

Z “ ῇ ӎҿ Ḫ ῇ ɼ ⃰ Ņget_locked_encoderņ⃰

ẅɼ ᴌ ʃMPC2810E꜠ ┼ ῳʄҲŅ ῇ ņ҅ ɼ

ꜗ Ғ ғ Ї ꜗ ΐ ɼ 

Ѓ2Єget_locked_flag  

⃰ ɼ Ḫ ┼ ᵲ Ї

Ņ1ņЇ └҅ү ẅɼ 

Ѓ3Єget_locked_encoder  

└ ┼ ẅ Ї ⃰ ẅɼ 

Ѓ4Єreset_locked_flag  

MPC2810E┼ └ ẅ Ї ҅ Ḧ ЇҒᴰ ẅЇ

└ Ņreset_locked_flag ņ Ὶ ɼ ẅɼ 

9.3.3 ᶡ  

void main( )  

{  

int nflag;  

long nenc;  

ňň 

enable_lock_enc (1, 1 );  // ᶕ 1 ┼ ᵣ ꜗ ЇҐ //  

nflag = get_locked_flag(1) ;  // Ї ᴑ ҅ ЇῚ // ҅

 

while(nflag==0)// ≡  

{  

 nflag= get_locked_flag(1) ;  

}  

get_locked_encoder( 1, 0, &nenc);  // ẅ 

reset_locked_flag Ѓ1Є ;// Їװ Ґ Ї ҿᴑ Ї

Ὶ ꜠  

ňň 

}  
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9.4 ᵣ ₴ ┼ 

∆ת 9.4.1  

꜠ ┼ ᶱ 1үᵣ ₴ ┼⃰ Ї 9- 4 ɼ 

9- 4 ᵣ ₴⃰  

⃰  ẅ  

enable_io_pos 
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣ ₴ꜗ  

set_poscmp_source 
0Е  

- 1Е  
ᵣ ₴  

set_io_pos  
0Е  

- 1Е  
ᵣ ₴ ᵣ ᵣ  

9.4.2 ꜗ  

Ѓ1Єenable_io_pos  

MPC2810EΊ ᵣ ₴ꜗ ɼ Ņenable_io_posņᶕ ᵣ ₴ꜗ Ї

┼ ῇᵣ Ї ꜠ ҅ү IO ₴Ḫ ɼ ꜗ ԓ ┼ ү Їᶕ

Ӑ ꜠ ᵲ ғ ┼ ᵣ ɼᶕ ᵣ ₴ꜗ Ї ₴ 1љ4

ԑꜗ ᵲᵣ ₴ ɼ 

Ѓ2Єset_poscmp_source  

ᵣ ɼᵣ װ Ὺ “Ḫ Ḫ ɼ ҿ

Ὺ “Ḫ ɼ 

Ѓ3Єset_io_pos  

set_ io _pos ᵣ ᵣ ɼ ꜠ ꜠ Ї ┼

ᵣ ῇᵣ Ї ꜠ ₴ ₴ ῗ Ḫ Ѓᵤ ЄЖ

┼ ᵣ └ ᵣ Ї ꜠ ₴ ₴ ɼ 9- 4 ɼ 

ҿῪ “Ї∑ Open_pos Close_posẅҿ ғ ╦ ת

ẘ Ї ҅ ԓ ЇOpen_posת Close_posӐ ҿ 0Ї

Ғ ԓ ת ᵣ ɼ 

ҿ ẅЇ∑ Open_pos Close_posẅҿ ẅɼ 
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9- 4 ᵣ ₴  

9.4.3 ᶡ  

void main( )  

{  

int nflag;  

long nenc;  

ňň 

enable_io _pos (1, 1 );  // ᶕ 1 ᵣ ₴ꜗ  

set_poscmp_source(1,0);// ᵣ ҿῪ “ 

set_io_pos(1,1000,5000);// ᵣ  

fast_pmove(1,10000);  // ꜠ Їת ┼ ῇ 1000ᵣ Ї ₴ 1

꜠ ₴ᵤ Ѓ√ ҿ Єɼ ┼ └ ᵣ 5000 Ї ₴ 1

₴ 

ňň 

}  

 

 

ᵣ  

t0Е  t1Е  

ᵣ  

₴Ḫ  

Open_pos 

Close_pos 



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 60 

9.5 Ԑᴌ  

∆ת 9.5.1  

Ԑᴌ ꜗ ᾡ ꜠Ҳᶕ ЇҒ Ҳ Ї ӤҒ ғ

Ї Ї ᵣ ꜗ ΐ ɼ 

9- 5 Ԑᴌ ⃰  

⃰  ẅ  

enable_isr  
0Е  

- 1Е  
ᶕ Ҳ ꜗ  

set_isr_factor  
0Е  

- 1Е  
Ҳ  

set_isr_routine  
0Е  

- 1Е  
Ҳ ꜙ  

get_isr_event  
0Е  

- 1Е  
╦ Ҳ Ԑᴌ 

 

9.5.2 ꜗ  

Ѓ1Єenable_isr  

 ᶕ ┼ Ҳ ꜗ ɼ 

Ѓ2Єset_isr_factor  

Ҳ Ї ┼ ֙Ҳ ҐЇ ꜠Ẩ Ї ֥ Ҳ

Ԑᴌɼ ɻ ᵣɻ Ḫ ҿ ЇҒ Ҳ ɼ

ЇMPC2810E┼ ҅ ᶕ ῚҲ҅үҲ ЇҒ ᶕ ҩү ҏҲװ ɼҲ

Ґ ɼ 

9- 6  MPC2810EҲ  

factor ᵣ  ┼ᵣ ӎ  

Bit 7 0ЕOFFЖ1ЕON ᶕ Ḫ Ҳ  

Bit 6 0ЕOFFЖ1ЕON ᶕ Ҳ ( 1,2 үҲ )  

Bit 5 0ЕOFFЖ1ЕON ᶕ ZḪ Ҳ  

Bit 4 0ЕOFFЖ1ЕON ᶕ ORGḪ Ҳ  

Bit 3 0ЕOFFЖ1ЕON ᶕ EL-Ḫ Ҳ  

Bit 2 0ЕOFFЖ1ЕON ᶕ EL+Ḫ Ҳ  

Bit 1 0ЕOFFЖ1ЕON 
ᵣɻ ɻZḪ ɻ ɻ Ї

ת “ ꜠Ẩ Їᶕ Ҳ  
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Ѓ3Єset_isr_routine  

Ҳ ꜙ Ї Ҳ ֥ ⃰ ɼ Ҳ Ԑᴌ ꜙ

Ї Ḧ Ҳ ԓ ԓ 10ɼ 

Ѓ4Єget_isr_event  

╦Ҳ ӍҲ־ ֥ Ї Ҳ װ ⃰ Ҳ

Ԑᴌ Їה  ɼת

9- 7  MPC2810EҲ Ԑᴌ  

event ᵣ  ᵣ ӎ  

Bit7  0ЕOFFЖ1ЕON Ḫ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ  

Bit6  0ЕOFFЖ1ЕON ֥ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ (1,2 )  

Bit5  0ЕOFFЖ1ЕON ZḪ ҿ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ  

Bit4  0ЕOFFЖ1ЕON ORGḪ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ  

Bit3  0ЕOFFЖ1ЕON EL-Ḫ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ  

Bit2  0ЕOFFЖ1ЕON EL+Ḫ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ  

Bit1  0ЕOFFЖ1ЕON 
ᵣɻ ɻZḪ ɻ ɻ Ї ת

“ ꜠Ẩ Ї֥ Ҳ  

 

9.5.3 ᶡ  

Void MyIsr()  

{  

 // Ҳ ꜙ  

long ldata;  

get_isr_event (1,&ldata);  

I f(ldata == 0x01)  

{  

  //1 ꜠Ẩ Ҳ  

}  

}  

void main( )  

{  

 enable_isr(1,1);// ᶕ 1 Ҳ ꜗ  

 set_isr_factor Ѓ1Ї0x01Є;// ᶕ 1 Ẩ ֥ Ҳ  

  set_isr_routine ЃMyIsrЄЖ// Ҳ ꜙ  

ňň 

}  
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9.6  

∆ת 9.6.1  

꜠ ┼ ᶱ 1ү ⃰ 3ү ⃰ Ї 9- 8 ɼ 

9- 8 ⃰  

⃰  ẅ  

check_IC 
Ὶ Е  

- 1Е  
┼ ID  

get_lib_ver  0 ⃰  

get_sys_ver 
0Е  

- 1Е  
꜠  

get_card_ver  
0Е  

- 1Е  
꜠ ┼ ᴌ  

 

9.6.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_IC  

꜠ ┼ ҏ ԋ҅ү ῗЇ װ ΐ ID ɼ

ῗ ẅҿ 0xFHЇ ╦ ҿ 0x0Hљ0x7HЇ 4 ΐ ɼᶕ ⃰

Ņcheck_ICņ ₴ ID ɼᶕ Ņcheck_ICņ Ї Ҳ ҅

┼ ɼ 

꜠ ┼ ₴ Ї√ ID ҿ 0Ї ΐ Ї ɼ

ᶡ Ї 4 ΐ Ї∑ ᶳ ҿ 0ɻ1ɻ2ɻ3ɼ ID

ҿῚ ẅЇ ┼ √ ⃰ Ņauto_setņ Ņinit_board ņ Їᴰ √

ɼ Ņget_err ņɻŅget_last_err ņ ⃰ Ḫ ɼ 

Ѓ2Єget_lib_ver ɻget_sys_verɻget_card_ver  

ⅎ⌡ ԓ ꜠ ┼ ⃰ ɻ ꜠ ɻ ɼ 

⃰ Ї ⃰ Ҳɼ 

9.7 ⅓ ┼ꜗ  

∆ת 9.7.1  

꜠ ┼ ᶱ 8ү ⅓ ┼ꜗ ⃰ Ї 9- 9 ɼ 
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9- 9 ⅓ ┼ ⃰  

⃰  ẅ  

set_tan_flag  
0Е  

- 1Е  
꜠ ⅓ ꜗ  

set_tan_initpos  
0Е  

- 1Е  
⅓ √  

set_tan_tune  
0Е  

- 1Е  
⅓ ị  

set_tan_map 
0Е  

- 1Е  
⅓ “  

set_tan_axis  
0Е  

- 1Е  
⅓ Ὶ  

set_tan_profile  
0Е  

- 1Е  
⅓ ꜠  

set_tan_stopa ngle 
0Е  

- 1Е  
⅓ Ẩ №  

set_tan_io  
0Е  

- 1Е  
⅓ IO  

get_tan_lastpos  0 ҅ ꜠ ת ⅓ ᵣ  

9.7.2 ꜗ  

ҿ ҅֙ Ї ⅓◙ ЇMPC2810Eᶱ ⅓ ꜗ Ї 1ɻ2

╦ ꜠ Ї ┼ ꜠ ┼ 3 ᵣ Їᶕ 3 ┼ №Ί⅓◙

ᵣԓ ꜠ ⅓ ҏɼ Ґ ɼ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

9- 5 Ї XɻY Ѓ1ɻ2 Є A C ꜠ ҲЇ№ΊЃ3 Є

Ḧ ⅓ Ї №Ί XY ꜠ ┼ғ№Ί ꜠

ɼ №Ί Ѓ 9- 5Ҳ Z Є ҿ ⅓ ɼ 

 

B 

Bô Bôô 

Z 

X 

Y 

ꜘ A

⅓  

X 

q 

9- 5 ꜘ  9- 6 ⅓  

A C 
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Ѓ1Єset_tan_flag  

⃰ ᶕ ⅓ ꜗ Ї 1ҿᶕ ꜗ Ї 0ҿẨ ꜗ ɼ

√ Ғᶕ ꜗ ɼ Ї ⅓ ꜗ ҲЇ ꜠

ԋ ╦ ꜗ Ї ɼת ꜠ ⅓ ꜗ Ї ⅓ ҿ ꜠

꜠Ї∑ ⃰ ⅓ ꜗ Ї ⃰ ҿ 0ɼ 

Ѓ2Єset_tan_initpos  

꜠ ⅓ ꜗ Ї№Ί ғ ᴌꜘ ⅓ ҅ Ї

Ḧ №Ί ҅ү√ Ї set_tan_initpos ɼ ∑ ⅓

№ΊҒ ғ x- y ⅓ɼ ҿ№Ί ғ 1 ɼ ⅓ √

ҿ 0 ɼ Е0~360 Ї 9- 6 ɼ 

Ѓ3Єset_tan_tune  

꜠ ⅓ ꜗ Ї ᵣ Ї ịɼ ת ╦

Ҳת Ї ị ЇῚ ⅓ ꜠ ԓ ғ ị

ẅӐ ɼ Е ẅҿ ₴ ⅓ ҏ ꜘ҅ү ẅЇҿ

₴ ⅓ ҏ⁯ ҅ү ɼ ịЇ ╦ Ҳ ị

ҿ 0 ɼ ịẅ Е- 180~180 ɼ 

Ѓ4Єset_tan_ map  

ᶕ ⅓ ꜗ Ї “ ɼװ Ḧ ⅓

№Ί ꜠ ɼ 

Ѓ5Єset_tan_ axis  

MPC2810EҲҒᶕ ⃰ ɼ 

Ѓ6Єset_tan_profile  

⅓ ꜠ ɼMPC2810Eװ ẅᵲ ꜠ɼ ᾡ

ῪЇ ẅ ЇװḦ ⅓ ꜠└ᵣɼ ₴

Ї ┼ ᾡ ẅ ɼ 

Ѓ7Єset_tan_stopangle  

⅓ Ẩ № ɼẨ ⅓ ꜠ ԓ ԓ ẅ Ї

Ẩ 1ɻ2 ꜠Ї ⅓ ꜠└ᵣ Ї 1ɻ2 ꜠ɼ № ⅓

꜠ ԓ ԓ ẅ Ї Ẩ 1ɻ2 ꜠Ї ⅓ Ї ꜠ ⅓ └ᵣ Ї Ґ
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⅓ Ї ҅ү № Їῴ 1ɻ2 ꜠ɼ № ⃰ set_tan_i o

ɼ Е № ԓẨ ɼ 

Ѓ8Єset_tan_io  

⅓ ɻ № ┼ ₴ № Ї ꜠ ɻ №ЃIO ₴Є

Ї ┼Ὶ Ї ꜠ 1ɻ2 ꜠ɼ ҿԋḦ ɻ

№꜠ᵲ└ᵣ ꜠ ꜠ɼ 

Ѓ9Єget_tan_lastpos  

҅ ꜠ ת ⅓ ᵣ ɼ ᵣ Ғ ⅓

ᵣ Ї ҿ ₴ ꜠ ת “Ҳɼ҅ ת ᶕ Їᾨ≡

꜠ Ẩ ЇẨ ῴ ү⃰ ⅓ ᵣ ɼ ⅓ ᵣ

Ї ᶕ get_abs_posЇҒ get_abs_pos ⅓ ꜠ ᵣ Ї ҿ

0~360 ῪЇ װ “ ҿ ᵣɼ 
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10 Ὴ ┼ 

10.1 Ḧ  

∆ת 10.1.1  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ҅ү ɼ ₴ Ї ┼

Ẩ ┼ “Ḫ ₴ЃῚ ᵒԓ֥ ԋ Ḫ Єɼ ᶕ

ẅЇ ẅ Ғ└Ḧ ᵲ Ї ẅ ┼

Ҳ ꜠ɼ ᵲ⃰ 5үЇ 10- 1 ɼ 

10- 1 ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

set_watchdog_time 
0Е  

- 1Е  
√ẅ 

start_watchdog  
0Е  

- 1Е  
꜠  

reset_watchdog 
0Е  

- 1Е  
ᵣ √ẅ 

stop_watchdog 
0Е  

- 1Е  
Ẩ  

get_watchdog_status 

0Е ₴ 

1Е ₴ 

- 1Е  

 

 

10.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_watchdog_time  

ẅЇ ᵣҿ ɼ ꜠ ┼ ᶱ ҿ

1љ60000 ɼ ┼ Ὺ ⃰ Ņreset_watchdogņ ᵣ

Ї ꜠ ┼ Ẩ ┼ “Ḫ ₴ɼ 

Ѓ2Єst art _watchdog  

꜠ ɼ 

Ѓ3Єstop_watchdog  

Ẩ ɼ ┼ ꜠Ғ ɼ 
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Ѓ4Єreset _watchdog  

ᵣ √ẅɼ ┼ ₴

Ņreset_wat chdogņ⃰ ЇḦ ┼ ᵲɼ 

 

 

 

 

 

Ѓ5Єget_watchdog_status  

ɼ ₴ ┼ ꜠ Ẩ ꜠ ꜠ Ї

Ņget_watchdog_statusņ ₴ ꜠Ẩ ɼ 

 

10.2 ᴌ ᵣ  

∆ת 10.2.1  

꜠ ┼ ᶱ ᴌ ᵣꜗ Ї ┼ ᵣ └ ᴌ ᵣ Ї ┼ ꜠

ᵣ Ї Ẩ Ẩ ꜠ɼ 

10- 2 ᵣ ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

enable_softlimit  
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣꜗ  

set_softlimit  
0Е  

- 1Е  
ᵣ Ẩ  

set_softlimit_data  
0Е  

- 1Е  
ᵣ ᵣẅ 

check_softlimit  
0Е  

- 1Е  
ᵣ 

 

10.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єenable_softlimit  

꜠ ┼ ᶱ ᴌ ᵣꜗ Їᶕ Ņenable_softlimit ņ⃰ ᶕ ᴌ ᵣ

Windows ᵲ Ғ ҅ү ЇῪ ᴑꜙ Ғ Ї ᴰ

ԓ Windows ᵲ ┼

ᵣɼ  
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ꜗ ɼ ┼ ᵣ └ ᴌ ᵣ Ї ┼ ꜠ ᵣ Ї Ẩ Ẩ

꜠ɼ 

Ѓ2Єset _softlimit  

⃰ Ņset_softlimit ņЇ ᵣ ЇMPC2810E ҿῪ “Ж ┼

ᴌ ᵣ ЇẨ ┼ Еᾩ ┼꜠ɻ Ẩ ɼ 

Ѓ3Єset_softlimit_data  

⃰ Ņset_softlimit_data ņ ┼ ᴌ ᵣ Ї

ẅҿ Ї ┼ ᵣ └ ᴌ ᵣ Ї ┼ ꜠ ᵣ Ї

Ẩ Ẩ ꜠ɼ 

Ѓ4Єcheck_softlimit  

⃰ Ņcheck_softlimit ņ ┼ ᵣɼ 

10.2.3 ᶡ  

void main( )  

{  

int nflag;  

long nenc;  

ňň 

enable_softlimit (1 , 1 );  // ᶕ 1 ᴌ ᵣꜗ  

set_softlimit  (1,0,1);  // ᴌ ᵣ , ┼ ᾩ ┼꜠ 

set_softlimit_data  (1,0,50000);// ᴌ ᵣ ҿ 0Ї ᵣҿ 50000 

        

fast_pmove(1,10000);  // ꜠ Їת ┼ ₴  

// Ẩ ꜠Ї check_softlimit ᵣ 

// ┼꜠ 

ňň 

}  
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10.3 ┼ 

∆ת 10.3.1  

MPC2810E꜠ ┼ ᶱԋ ꜠Ẩ ┼ ꜠ ꜗ ɼ ┼

ẅғ ת “ ᵣ ᵲ Ї ┼ Ẩ ꜠ɼ 

┼ Ї ┼ 1ɻ2 Ί ꜗ Ї ҙ ꜡

ᵲ ᵣ Ґɼ ӤҒ ғ Ї ꜗ ΐ ɼ 

10- 3 ┼ ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

enable_poserr_limit  
0Е  

- 1Е  
ᶕ ꜗ  

set_poserr_limit  
0Е  

- 1Е  
ᶕ ẅ Ṗ  

set_steps_pr  
0Е  

- 1Е  
꜠҅ “  

set_enc_thread 
0Е  

- 1Е  
 

set_encoder_mode 
0Е  

- 1Е  
Ṗ  

 

10.3.2 ꜗ  

Ѓ1Єenable_poserr_limit  

ᶕ ꜗ ɼ 

Ѓ2Єset_poserr_limit  

⃰ Ņset_poserr_limit ņЇ ẅ Ṗ ɼ ẅװῪ

“ ҿ ᵣЖ Ṗ =Ѓ Є*Ѓ Ṗ Є/Ѓ ꜠҅

“ ЄЇ Ṗ ҿ 1Ї2Ї3Ї4Ї ᾨ set_steps_prЇset_enc_threadЇ

set_encoder_modeҎү⃰ └ Ṗ ẅɼ 

Ѓ3Єset_steps_pr  

꜠҅ ᶕ “ ɼ 

Ѓ4Єset_enc_thread  

ɼ 

Ѓ5Єset_encoder_mode  

Ṗ ɼ 
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10.3.2 ɟ  

void main( )  

{  

 set_steps_pr(1,10000);// ꜠҅ 10000 “ 

 set_enc_thread(1,2500);// ҿ 2500 

set_encoder_modeЃ1Ї1Ї4Ї0ЄЖ // ҿ 4 Ṗ Ї //

set_encoder_mode⃰  

 enable_poserr_limit(1,1);// ᶕ ҅ ꜗ  

set_poserr_limit Ѓ1Ї10Ї1ЄЖ/ / 1 ẅҿ 10Ї 

// Ṗ ҿ 1Ї ẅ ҏ ẅ ₴ɼ 

ňň 

ňň 

}  
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ש 11 ⃰  

ש 11.1 ⃰  

∆ת 11.1.1  

꜠ ┼ 10ү ЇװḈ ԋ ‟ɼ ש ᵲ⃰

3үЇ 11- 1 ɼ 

11- ש 1 ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

get_err  
0Е  

- 1Е  
10ү ש  

get_last_err  
0Е  

- 1Е  
҅ү ש  

reset_err  0 Ѓ10үЄ ש ᵣ  

 

11.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єget_err  

10үҲ Ḫ ɼ ꜠ ┼ ᶱԋ Ґ Ḫ ɼ 

11- ש 2 ӎ 

ש

Ѓ16 ┼Є 
ӎ 

0x00000000 ┼ ᵲ  

0x00000004 auto_set ┼  

0x00000005  

0x00000006 ғ ꜠  

0x00000007 Ғ└ ꜠ ┼  

0x00000008 ꜠ ┼ ҏ Ғ└  

0x00000009 ꜠ ┼ √ √ ꜗ 

0x0000000a Ὺ ԋ ꜠ ┼ ЇMPC2810E ᾡ 4 ΐ  

0x0000000b └ Ғ ЇMPC2810E ҿ 4 

0x0000000c ID ԓ 0 

0x0000000d ID ԓ 4 
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0x0000000e ᶕ ҅ ┼ ЇῚ ID ҿ 0 

0x0000000f  ΐ Ї ҅ ID ҿ 0 

0x00000010 ΐ Ї ID Ғ ה 0 ᶳ  

0x00000012 ꜠ ғ⃰ Ғ  

0x00000013 ᴌ ғ⃰ Ғ  

0x00000014 √  

0x02000001 תҲ  

0x02000002 תҲ  

0x02000005 תҲ  

0x02000007 ꜠ ҩү Ғ ҅ ҏ 

0x0200000a IO ᵲҲ   ┼ᵣ ᾡ  

0x0200000d ẅҒ 1љ60000 Ὺ 

0x02000016 ᶡ ԓ ԓ 0 

0x02000017 ꜠ Ҳת ẅ 

0x02000018 ԓ 0 

0x02000019  

0x0200001b ┼ ꜠ ꜗ Їꜗ “  

0x0200001c ┼ ꜠ ꜗ Їꜗ “  

0x0200001e ꜠ ꜠ ЇῪ╦ת Ғ  

0x02000020 ת open_list ɻclose_list ɻadd_list  

0x02000021 ╦ start_lookah eadɻend_lookahead  

0x02000022 Ҳ ԋ╦  ת

0x02000023 ╦ Ҳ ԋ  ת

 

Ѓ2Єget_last_err  

҅ ש ɼ 

Ѓ3Єreset_err  

10ү ש ɼ 
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12⃰  
 

 

 

 

12.1 ┼ √ ⃰  

⃰ Ӏ ԓ√ MPC2810Eɼ ᶕ MPC2810E ꜗ Ї ᾨᶳ

⃰ auto_setɻinit_board Ї ┼ √ Ὶ ⃰ ɼ 

12- 1 ┼ ⃰  

⃰   

int auto_set(void)  ꜠ ꜠ ┼  

int init_board ( void)  ┼ ᴌ ᴌ√  

 

⃰  Еauto_set  

    Е auto_set ⃰ ꜠ ꜠ ┼ ɻ ҏ Ї ꜠

꜠ ┼ ɼ 

    Еint auto_setЃvoidЄЖ 

    Е װ auto_set ꜠ ┼ ɻ ꜠ Ї ꜠ ֙

ɼ 

  ẅЕ ꜗЇauto_set ⃰ Ж Ғ└ Ї 0Ж

- 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е ү ᾨ auto_set ꜠ ꜠ Ї ∑ ꜠

┼ Ғ ᵲɼ ⃰ Ҳ ҅ ɼ 

    Е 

ᶡ Е  

 

⃰  Еinit_board  

    Е init_board ⃰ √ ꜠ ┼ ɼ 

    Еint init_board ЃvoidЄЖ 

꜠ ┼ ⃰ ꜗ ∆Ї ת װ C ɼ 

ӥᶕ ꜠ ┼ Ї ԓ Ї Ғ

Їװᾭ ᵲ ɼ  
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    Е auto_set ꜠ Ӑ Ї init_boa rd ⃰ ┼

√ ɼinit_board ⃰ Ӏ √ ┼ ү ɻ “ ₴

Ѓ “/ Єɻ Ѓ2000ppsЄɻ Ѓ√ 2000ppsЇ 8000ppsЇ

ꜘ⁯ 80000ppssЄɻ Ѓ2000ppsЄɻ Ѓ√ 2000ppsЇ

8000ppsЇꜘ⁯ 80000ppssЄ ɼ ⃰ Ҳ ҅ ɼ

init_board ⃰ auto_set Ӑ ɼ Ғ init_board ⃰ √

Ї ┼ Ғ ᵲɼ “ ₴ ɻ √ Ї

Ὶ ⃰ ḷ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇinit_board ⃰ ῇ Ж Ғ└ Ї 0Ж

- 1 ₴ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еauto_set  

ᶡ Е 

 

12.2 ⃰  

⃰ Ӏ ԓ MPC2810E ┼ ɻ ꜡ ᶕ ɼ 

12- 2 ┼ ⃰  

⃰   

int set_outmode ( int ch, int mode , int 

outlogic )  
“ ₴  

i nt  set_home_mode( int ch , int 

home_mode)  
 

int set_dir(int ch Їint dir)  ҅ү ꜠  

int enable_sd(int ch Їint flag )  ҅ү ⁯ Ḫ  

int enable_el (int ch Їint flag )  ҅ү ᵣḪ  

int enable_org(int ch Їint flag )  ҅ү Ḫ  

int enable_alm(i nt ch Їint flag )  ┼ Ḫ  

int set_sd_logic(int ch,int flag)  
҅ү ⁯ Ḫ ᵤ

 

int set_el_logic(int ch,int flag)  
҅ү ᵣḪ ᵤ
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int set_org_logic(int ch,int flag)  
҅ү Ḫ ᵤ

 

int set_alm_logic( int ch Їint flag)  Ḫ ᵤ  

int set_encoder_mode(long ch , long 

mode, long multip , long count_unit)  
҅ү Ḫ  

int set_getpos_mode(int ch,int mode)  
get_encoder( ) ⃰ ẅ Ѓ

MPC2810EҲ Є 

int open_list()  ꜠ ꜠ 

i nt close_list()  ῗ ꜠ 

int add_list()  ꜘ  ת

int sta rt_lookahead()  ꜠ ╦  

int end_lookahead()  ╦  

 

⃰  Еset_outmode 

    Е ԓ ү “ ₴ ɼ √ ҿ “/ Ї ꜠

“Ѓ “/ “Є ┼Ḫ Ї Ӎ init_board ⃰

⃰ ɼ 

    Еint set_outmode Ѓint chЇint modeЇint outlogic ЄЖ 

chЕ ₴ ┼ ɼ 

modeЕ “ ₴ Ѓ1ҿ “Њ Ї0ҿ “ Єɼ 

outlogic Е MPC2810EҲ ɼ 

    Е ‟ҐЇinit_board ⃰ ҿ “Њ ɼ ꜠

“Ѓ “ “Є ῇЇ Ӎ init_board ⃰

set_outmode ɼ Е ┼ ₴ ғ

꜠ ῇḪ ҅ Ї ∑ Ғ ᵲɼ 

  ẅЕ ₴ ꜗЇ∑ set_outmode ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еinit_board  

ᶡ Еset_outmodeЃ2Ї0Ї1ЄЖ/* 2 “ ₴ ҿ “ ɼ*/  

 

⃰  Еset_home_mode 

    Е ԓ ꜠ Ḫ ɼ 

    Еint set_home_modeЃint ch Їint home_modeЄ 
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chЕ Ж 

home_modeЕ ꜠ Ḫ  

0Е └ ῗḪ Ẩ ꜠Ж 

1Е └₴ Z “Ḫ Ẩ ꜠ɼ 

2Е └ ῗḪ Ї Z “ Ẩ ɼ 

3Е Ї⁯ Ḫ ⁯ Ї ῗḪ Ẩ ꜠ɼ 

4Е Ґᵲ ꜠Ї Ḫ Ї ┼ ꜠

ꜘ ⁯ ᵤ Ї └ Z “ Ẩ ꜠ɼ 

5Е Ґᵲ ꜠Ї Ḫ Ї ┼ ꜠

ꜘ ⁯ Ẩ ɼῴ ꜠Ї Z “Ẩ ꜠ɼ Ї

Ґ ᶕ Їת ᶕ Їת └ ORGḪ Z “

Ḫ Ї ꜠ҒᴰẨ ɼ 

    Е Ѓ Є ꜠ ЇMPC2810E꜠ ┼ ꜠

Ḫ Ї └ ᵣ ꜠Ẩ ꜠ɼ Ḫ ҅ ῗ ɼ

┼ ҲЇ ᾨ └ ᵣḪ Ї ┼ ꜠ ɼ

҅֙ ᵣ Ї Ḫ ԋ ῗḪ Ӑ Ї

ҏᾩ Z “Ї ׃ ῗḪ Z “Ḫ

₴ Ї └ ɼ⃰ set _home_mode ԓ ү

꜠ Ḫ ɼ Е ҏ ᾩ Ї

ᶕ Z “Ḫ ᵲҿ ꜠ Ḫ Ї ∑

꜠ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_home_modeЃ1Ї1ЄЖ 

 

⃰  Еset_dir  

    Е ԓ ꜠ ɼ 

    Еint set_dir Ѓint chЇint dir ЄЖ 

 chЕ ɼ 

 dir Е ꜠ Ї+1 Ж- 1 ɼ 
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    Е ⃰ ꜠ ת ₴╦ ꜠ ɼᵜ ꜠

꜠ ת ɼ ת Ӏ ԓ ֙ ꜠ ꜠ “ᾨ

₴ ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_dir Ѓ1Ї- 1ЄЖ/* 1 ꜠ ҿ */  

 

⃰  Еenable_sd 

    Е ԓ ⁯ Ḫ ɼ 

    Еint e nable_sdЃint chЇint flag ЄЖ 

 chЕ ┼ ɼ 

 flag Е ⁯ Ḫ Ї1 ᶕ ⁯ Ḫ Ж0

⁯ Ḫ ɼ 

    Е ⃰ ⁯ Ḫ ɼ ⁯ Ḫ

ҿ Ї∑ ⁯ Ḫ ῇ ЃSDЄ ᵲҿ ῇ ᶕ Їᶕ ⃰

check_sfr check_sfr _bit ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еcheck_sfrЇcheck_sfr _bit  

ᶡ Еenable_sdЃ1Ї0ЄЖ/* 1 ⁯ Ḫ */  

 

⃰  Еenable_el  

    Е ԓ ᵣḪ ɼ 

    Еint e nable_elЃint chЇint flag ЄЖ 

 chЕ ┼ ɼ 

 flag Е ᵣḪ Ї1 ᶕ ᵣḪ Ж0

ᵣḪ ɼ 

ᶡ Еenable_elЃ1Ї0ЄЖ/* 1 ᵣḪ ҿ */  
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    Е ⃰ ᵣḪ ɼ ᵣḪ

ҿ Ї∑ ᵣḪ ῇ ЃEL+ɻEL-Є ᵲҿ ῇ ᶕ Їᶕ

⃰ check_sfr check_sfr _bit ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еcheck_sfrЇcheck_sfr _bit  

 

⃰  Еenable_org 

    Е ԓ Ḫ ɼ 

    Еint e nable_orgЃint chЇint flag ЄЖ 

 chЕ ┼ ɼ 

 flag Е Ḫ Ї1 ᶕ Ḫ Ж0

Ḫ ɼ 

    Е ⃰ Ḫ ɼ Ḫ

ҿ Ї∑ Ḫ ῇ ЃORGЄ ᵲҿ ῇ ᶕ Їᶕ ⃰

check_sfr check_sfr _bit ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еcheck_sfrЇcheck_sfr _bit  

ᶡ Еenable_orgЃ1Ї0ЄЖ/* 1 Ḫ ҿ */  

 

⃰  Еenable_alm 

    Е ԓ Ḫ ɼ 

    Еint e nable_almЃint ch, int flag Є 

 chЕ ┼ ɼ 

 flag Е Ḫ Ї1 ᶕ Ḫ Ж0

Ḫ ɼ 

    Е ⃰ Ḫ ɼ Ḫ ҿ

Ї∑ Ḫ ῇ ЃALMЄ ᵲҿ ῇ ᶕ Їᶕ ⃰

check_sfr check_sfr _bit ɼ 
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  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еcheck_sfrЇcheck_sfr _bit  

ᶡ Еenable_almЃ1Ї0ЄЖ/* 1 Ḫ ҿ */  

 

⃰  Еset_sd_logic  

    Е ԓ ҅ү ⁯ Ḫ ᵤ ɼ 

    Еint set_sd_logic Ѓint chЇint fla gЄЖ 

 chЕ Ж 

 flag Е ⁯ Ḫ Ї1 ⁯ ῗ ┼ ⁯ Ж

0 ⁯ ῗᵤ ┼ ⁯ ɼ 

    Е ⃰ ┼ ⁯ Їװ ῗ

ɼ ┼ ⁯ Ḫ ҿ Ї∑ ⁯ Ḫ

ῇ ҿ ꜠⁯ ɼ√ ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_sd_logic Ѓ1Ї0ЄЖ/* 1 ⁯ Ḫ ҿᵤ */  

 

⃰  Еset_el_logic  

    Е ԓ ҅ү ᵣḪ ᵤ ɼ 

    Еint set_ el _logic Ѓint chЇint flag ЄЖ 

 chЕ ┼ ɼ 

 flag Е ᵣḪ Ї1 ᵣ ῗ ┼ Ж0

ᵣ ῗᵤ ┼ ɼ 

    Е ⃰ ┼ ⁯ Їװ ῗ

ɼ ┼ ᵣḪ ҿ Ї∑ ᵣḪ

ῇ ҿ Ї ꜠ ꜠Ẩ ɼ√

ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 
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    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_el_logic Ѓ1Ї0ЄЖ/* 1 ᵣḪ ҿᵤ */  

 

⃰  Еset_org_logic  

    Е ԓ ҅ү Ḫ ᵤ ɼ 

    Еint set_ org_logic Ѓi nt chЇint flag ЄЖ 

 chЕ ┼ ɼ 

 flag Е Ḫ Ї1 ῗ ┼ Ж0

ῗᵤ ┼ ɼ 

    Е ⃰ ┼ Ḫ Їװ

ῗ ɼ ┼ Ḫ ҿ Ї∑ Ḫ

ῇ ҿ └ ɼ√ ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_org_logic Ѓ1Ї0ЄЖ/* 1 Ḫ ҿᵤ */  

 

⃰  Еset_alm_logic  

    Е ԓ Ḫ ᵤ ɼ 

    Еint set_ alm_logic Ѓint ch Їint flag ЄЖ 

 chЕ ┼ ɼ 

flag Е Ḫ Ї1 ῗ ┼ Ж0

ῗᵤ ┼ ɼ 

    ЕMPC2810E꜠ ┼ ΐ ҅ү Ḫ Ї ⃰ Ḫ

Їװ ῗ ɼ Ḫ ҿ

Ї∑ Ḫ ῇ ҿ ꜠Ẩ ꜠ɼ√

ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_alm_logicЃ1Ї0ЄЖ/* 1 Ḫ ҿᵤ */  
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⃰  Еset_encoder_mode 

    Е ԓ ┼ Ḫ ɼ 

    Еint set_encoder_modeЃint chЇint modeЇint multip Їint count_unit ЄЖ 

chЕ ┼ Ж 

modeЕ Ḫ Ѓ0ҿ ⁯ “ Ж1ҿ A/B 90 ᵣ ЄЖ 

multip ЕA/B 90 ᵣ Ṗ Е1ɻ4ɼ 

count_unit Е MPC2810EҲ ɼ 

    Е ‟ҐЇinit_board ⃰ ҿ A/B 90 ᵣ 4Ṗ ɼ

ẦῚ Ї init_board ⃰ set_encoder_mode

ɼ MPC2810E┼ ҩ ῇЇ Ї

ch ҿ 1 2Ї ῇ 3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ set_encoder_mode ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еget_encoder 

ᶡ Еset_encoder_modeЃ1Ї1Ї1Ї0ЄЖ/* 1 Ḫ ҿ A/B

90 ᵣ 1Ṗ ɼ*/  

 

⃰  Еset_getpos_mode 

    Е ԓ get_encoder()⃰ ᵣ ẅ ɼ ⃰ MPC2810EҲ

ɼ 

    Еint set_getpos_mode(int ch,int mode) Ж 

chЕ Ж 

modeЕ get_encoder()⃰ ᵣ ẅ Ѓ1 ҿ Ḫ Ї0

ҿ ₴ “ ЄЖ 

    Е ⃰ MPC2810EҲ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ set_ getpos _mode ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еget_encoderЇset_encoder_mode 

ᶡ Е 
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⃰  Еopen_list  

    Е open_list ⃰ ꜠  ɼת

    Еint open_list () Ж 

    Е open_list ⃰ Ї ת

Ї └ close_list ⃰ ҿ Ї Ї open_list ғ close_list

Ҳ Ғ Їת ֙ ת ד ɼ

close_list ῗ ꜠╦ check_done(0) ∑Їת ꜠

Ḧ ꜠ ɼ open_list “Ҳ ɼ

⃰ Ӑ╦Ї  ɼת

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еopen_list() Ж 

 

⃰  Еadd_list 

    Е add_list⃰ ת ∆ ꜘ  ɼת

    Еint add_list()Ж 

    Е add_list⃰ Ї ת ꜘ└ ∆

ҲЇ └ close_list⃰ ҿ ɼ Ї Ї open_list()

╦װ ∆Ї add_list׃׃ ת ꜘ└ ∆

ҲЇ ᶕ Ї ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ -1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еadd_list()Ж 

 

⃰  Еclose_list 

    Е close_list⃰ ῇ ת ∆ɼ 

    Еint close_list()Ж 

    Е close_list⃰ Ї ⅓ └ ת ᵲ Ї ת Ғ

ꜘ└ ∆ Ҳɼ ᶕ ҲЇ Їclose_list ғ

open_list add_listҪ ᶕ ɼ close_listῗ ꜠╦

check_done(0) ∑Їת ꜠ Ḧ ꜠ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ -1ɼ 
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    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еclose_list() Ж 

 

⃰  Еstart_lookahead  

    Е start_lookhead ⃰ ╦ ꜗ ɼ 

    Еint start_lookhead  () Ж 

    Е start_lookhead ⃰ Ї ⅓ └ ╦ ꜗ Ї

└ end_lookhead⃰ ҿ ɼᶕ ╦ ꜗ Ї ᾨ Ї

ᾨ open_list, Ї start_lookhead ╦ ꜗ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 

open_list();  

start_lookhead() Ж 

ňňňňňň 

end_lookhead();  

close_list();  

 

⃰  Еend_lookahead 

    Е end_lookhead⃰ ╦ ꜗ ɼ 

    Еint end_lookhead () Ж 

    Е end_lookhead⃰ Ї ה ╦ ꜗ ⅓ Ғ

╦ ꜗ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еend_lookhead();  
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12.3 ꜠ ⃰  

⃰ Ӏ ԓ MPC2810E ꜠ ɻꜘ ɻᵣ Їװ

“ɻ ɼ 

12- 3 ┼ ⃰  

⃰   

int set_maxspee d(int ch , double speed)  ┼  

int set_conspeed ( int ch , double 

conspeed) 
 

int set_profile(int ch, double ls, double 

hs, double acc)  
꜠  

int set_vector_conspeed (double  

con_speed) 
 

int set_vector_profile (double  vec_f l, 

double vec_fh, double  vec_ad)  
 

int c_set_vector_profile(double vec_vl , 

double vec_vh ,double vec_ad)  
╦  

int c_set_max_accel(double vec_ad) ꜘ  

int c_set_multiple( double mul)  ╦ Ṗ  

int c_set_curve_vertex(int nmode)  ╦  

int set_ellipse_ratio(double ratio)  ꜠ ҩ ꜠ ᶡ 

int set_s_curve(int ch,int mode)  ꜠  

i nt  set_s_section(int  ch,double 

accel_sec,double decel_sec)  
S ꜠ S  

int set_abs_pos (int ch Їdouble  pos) ҅ү ᵣ ẅ 

int reset_pos Ѓint ch Є ╦ᵣ ẅ ᵣ  

int  set_steps_pr(int ch,int rd)  “  

int set_enc_thread(int ch,int rd)  ү  

 

⃰  Еset_maxspeed 

    Е ԓ ┼ ɼ 

    Еint set_maxspeedЃint ch Їdouble speedЄЖ 

chЕ ┼ ɼ 

speedЕ ẅЇ ᵣҿ “Њ ЃppsЄɼ 

    Е ‟ҐЇ √ ҿ 2MHzɼ ⅎ
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Ї Ї ɼ “

ҿ 2000000 HzЇ ẅ ᾡ ẅЇ ┼ 2MHz ɼ

“ ҿ 81.91 HzЇ ẅ ԓᾡ ẅЇ ┼ 81.91

ɼ 

  ẅЕ ₴ ꜗЇ∑ set_ maxspeed ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_conspeed 

ᶡ Еset_maxspeedЃ2Ї10000ЄЖ/* 2 ҿ 10000pps*/ 

 

⃰  Еset_conspeed 

    Е set_conspeed⃰ ҅ү ꜠ ɼ 

    Еint set_conspeed Ѓint ch Їdouble conspeedЄЖ 

chЕ ┼ ɼ 

conspeedЕ ẅЇ ᵣҿ “Њ ЃppsЄɼ 

    Е⃰ set_conspeed װ ꜠ Ґ ɼ ү⃰ Ї

҅ ẅ Ї ҙ Ґ҅ Ӑ╦Ї҅ Ḧ ɼ “

ҿ 2000000 HzЇ ẅ ᾡ ẅЇ ┼ 2MHz ɼ

“ ҿ 0.2 HzЇ ẅ ԓᾡ ẅЇ ┼ 0.2 ɼ

ẅ҅ ᵤЇװᾭ ┼ Ѓ Ὶ Єҧ

“ɼ ꜠Ї ᶕ ɼ 

  ẅЕ ẅ ꜗЇset_conspeed 0ẅЇ₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_profile Їset_vector_conspeed 

ᶡ Еdouble speed;  

set_conspeedЃ2Ї400ЄЖ 

 

⃰  Еset_profile  

    Е set_profile ⃰ ꜠Ѓ fast_hmoveЇfast_vmoveЇ

fast_pmove Є Ґ ẅЖ 

    Еint set_profile Ѓint ch Їdouble ls Їdouble hsЇdouble accel ЄЖ 

chЕ ┼ ɼ 

lsЕ ᵤ Ѓ Є ẅЖ ᵣҿ ppsЃ “Њ ЄЖ 

hsЕ Ѓ Є ẅЖ ᵣҿ ppsЃ “ Єɼ 
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accelЕ ꜘ Ж ᵣҿ ppssЃ “Њ Њ Єɼ 

    Е⃰ set_profile ҅ү ꜠ Ґ ᵤ Ѓ Єɻ Ѓ

ЄɻꜘЊ⁯ ẅЃ⁯ ẅ ԓꜘ ẅЄɼ ₉ү ẅⅎ⌡ҿ

2000ɻ8000ɻ80000ɼᵤ ẅ “ ҿ 10HzЇ ẅ “

ҿ 2000000Hzɼ ẅ ᾡ ẅЇ ┼ 2MHz ɼ

“ ҿ 10 HzЇ ẅ ԓᾡ ẅЇ ┼ 10 ɼꜘ

ẅ ҿ 20Ї ԓ ẅ 20 ɼ 

  ẅЕ ẅ ꜗЇset_profile 0Ї₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_conspeedЇset_vector_conspeedЇset_vector_profile  

ᶡ Еset_profile Ѓ3Ї600Ї6000Ї10000ЄЖ 

 

⃰  Еset_vector_conspeed 

    Е set_vector_conspeed⃰ Ґ Ї ү

ҩ ꜠Ҳ ᴰ └Ж 

    Еint set_vector_conspeed Ѓdouble vec_conspeedЄЖ 

vec_conspeedЕ ɼ 

    Е⃰ set_vector_conspeedҿҐ∆ԑ ꜠⃰ Е

con_line2ɻcon_line3ɻcon_line4 ɼ Ғ ҿ fast_lin2 ɻ fast_line3

꜠ ꜠ Ѓ ᴂ ᶳ ԓ set_vector_profile Єɼ

“ ҿ 2MHzЇ ẅ ᾡ ẅЇ ┼ 2MHz ɼ

“ ҿ 1 HzЇ ẅ ԓᾡ ẅЇ ┼ 1 ɼ 

  ẅЕ ẅ ꜗЇset_vector_conspeed 0Ї₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е ҿ ҅֙Їװᾭ ꜠ Ҳҧ ɼ ԓ

꜠Ї Еfast_line2 ɻfast_line3 Ї set_vector_profile

꜠ ɼ 

    Еset_vector_profile Їset_conspeedЇset_profile  

ᶡ Еset_vector_conspeedЃ1000ЄЖ 

 

⃰  Еset_vector_profile  

    Е set_vector_profile Ж 

    Еint set_vector_profile Ѓdouble vec_fl Їdouble vec_fhЇdouble vec_adЄЖ 
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vec_fl Е ᵤ ẅЖ 

vec_fhЕ ẅЖ 

vec_adЕ ꜘ ẅЖ 

    Е⃰ set_vector_profile ҿ fast_line2 Їfast_line3 ⃰

ɼ ү⃰ Ғҿ con_line2Їcon_line3 ⃰ ꜠

ɼ “ ҿ 2MHzЇ ẅ ᾡ ẅЇ ┼ 2MHz

ɼ “ ҿ 10 HzЇ ẅ ԓᾡ ẅЇ ┼ 10

Їꜘ ẅ ҿ 20Їᵤԓ ẅ 20 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇset_vector_profile ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_vector_conspeedЇfast_line2 Їfast_line3  

ᶡ Еset_vector_profile Ѓ1000Ї16000Ї10000ЄЖ 

 

⃰  Еc_set_vector_profile  

    Е c_set_vector_profile ⃰ ╦ ꜠ ɼ 

    Еint c_set_vector_profile (double vec_vl ,  double vec_vh ,double vec_ad) Ж 

vec_vlЕ ᵤ ẅЇ Е10~100k Hz 

vec_vhЕ ẅЇ Е10~100k Hz 

vec_adЕ ꜘ ẅЖ 

    Е⃰ c_set_vector_profile ҿ ╦ ɼ ⃰

ԋ open_list start_lookahead ɼ ẅ ᾡ Ї ┼

ᾡ ꜠ɼ ẅ ԓᾡ ẅЇ ┼ ᾡ

꜠Їꜘ ẅ ҿ 20Їᵤԓ ẅ 20 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еc_set_vector_profile Ѓ100Ї1000Ї1000ЄЖ 

 

⃰  Еc_set_max_accel 

    Е c_set_max_accel⃰ ╦ ꜘ ɼ 

    Еint c_set_max_accel (double vec_ad) Ж 

vec_adЕ ꜘ ẅЖ 

    Е⃰ c_set_max_accelҿ ╦ ꜘ ẅЇ ╦ ҲЇ



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 88 

ҩ ꜠ Ӑת Ї∑ ╦ ꜘ ẅҒ ԓ

c_set_max_accel ꜘ ɼҿḦ ꜠ Ї

ᾡ ‟ҐЇ ꜘ ɼ ⃰ ԋ open_list

start_lookahead ɼꜘ ẅ ҿ 20Їᵤԓ ẅ 20 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еc_set_max_accelЃ100ЄЖ 

        

⃰  Еc_set_multiple  

    Е c_set_multiple ⃰ ╦ ꜠ ת ɼ 

    Еint c_set_multiple (double mul)Ж 

mulЕ ╦ Ṗ Ї0 < mul¢1Ж 

    Е⃰ c_set_multiple ҿ ╦ Ṗ Ї ╦ ҲЇ

⃰ ɼ ԓ╦ ӝװ Ṗ ɼ

⃰ ꜠╦ ꜠ Ї Ї ┼ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еc_set_multiple Ѓ0.5ЄЖ 

 

⃰  Еc_set_curve_vertex  

    Е c_set_curve_vertex ⃰ ╦ ꜠ ┼ ɼ 

    Еint c_set_curve_vertex ( int  nmode)Ж 

nmodeЕ Ї0 1ЖMPC2810EҒᶕ ɼ 

    Е ╦ ꜠ҲЇ ⃰ c_set_curve_vertex Ї ┼ ɼ

Ӏ ԓ ҅֙ Ї װ ᵤ ꜠Ї ү Ї ָҿ

Ї ᵤ ꜠ ɼ ⃰ ԋ open_list start_lookahead

ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еc_set_curve_vertex ( 0)Ж 
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⃰  Еset_ellipse_ratio  

    Е set_ellipse_ratio ⃰ ꜠ Їҩ ꜠ ᶡẅЇ ᶡ׃

∆⃰ ɼ ת Ѓת arc_centerɻ

arc_final fast_ arc_centerЄ╦ ɼ 

    Еint set_ellipse_ratio(double ratio) Ж 

ratio Е ꜠ ᶡẅЖ 

    Е⃰ set_ellipse_radio ∆ ꜠Ѓ arc_centerɻarc_f inal

fast_ arc_centerЄҲ ҩ ꜠ ᶡЇװḈ Ὶ ₴ ɼ̔ Ї

ӥ ⃰ Ҳ ҅ ҿ X Ї ҅ү ҿ Y ɼ ┼ Ḧ X ᶡ

Ғ Ѓ ҿ 1ЄЇ  Ņellipse_ratio=X/Y ņЇ װ set_ellipse_radio ⃰

׃ Y ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еopen_list();  

set_vector_ conspeed( 100, 10000, 50000);  

set_ellipse_radio (2);  

arc_center(1,2,10000,0,360);  

close_list();  

 

⃰  Еset_s_curve 

    Е set_s_curve ⃰ ꜠ ɼ 

    Еint set_s_curve(int ch,int mode)  

    chЕ  

modeЕ ꜠  

0ŀ ꜘ⁯  

1ŀS ꜘ⁯  

2ŀ ┼ꜘ⁯  

    Е set_s_curve ⃰ ꜠ Ї ‟Ґҿ 0Ї ꜘ

⁯ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_s_curve(1,1) Ж 
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⃰  Еset_s_section  

    Е set_s_section ⃰ S S ɼ 

    Еint set_s_section(int ch,double accel_sec,double decel_sec)  

 chЕ  

accel_secЕS S ẅ, Ғ ԓ 1/2ɼ 

decel_secЕS ⁯ S ⁯ ẅ,  Ғ ԓ 1/2ɼ 

    Е ԓ ꜠ Їҿԋᶕ ҿ Ї װ S ɼ

set_s_section ⃰ ẅɼ √ה └Ѓ√ + accel_secЄ

Ӑ ҿ S ЇהЃ -  accel _secЄ└ Ӑ ҿ S Ж ה └Ѓ

-  decel_secЄӐ ҿ S ЇהЃ√ + decel_secЄ└√ Ӑ ҿ S ɼῚҲ

√ ɻ set_pr ofile ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_s_section  (1,100,200) Ж 

          

⃰  Еset_abs_pos 

    Е ԓ ꜠ ᵣ ɼ 

    Еint set_abs_pos Ѓint chЇdouble posЄЖ 

 chЕ Ж 

 posЕ ᵣ Ж 

    Е ⃰ ╦ ᵣ ҿ ҅үẅЇᵜהҏ҅үᵣ └ ᵣ Ӑ

Ғᴰ֥ ꜠ɼ ⃰ ԑү ҿ 0 reset_pos()

⃰ ꜗ ɼ ⃰ Ḧ ꜠ Ẩ Ї ∑ ᵣ ẅ

Ӷɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_abs_posЃ1Ї1000ЄЖ/* 1 ╦ᵣ ҿ 1000*/ 

 

⃰  Еreset_pos 

    Еint reset_po sЃint ch ЄЖ 

chЕ ᵣ Ж 
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    Е⃰ reset_pos ᵣ ᵣ ᵣ 0Ї └

Ї ү⃰ Ї ╦ᵣ ẅ ҿ 0Ї װ Ї ᵣ ẅ

ԓ ҅ ɼ ⃰ Ḧ ꜠ Ẩ Ї ∑ ᵣ

ẅ Ӷɼ҅ Ї ү⃰ ꜗ ꜠ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇreset_pos 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е  

    Еget_abs_posЇget_rel_pos  

ᶡ Еint reset_pos Ѓ1ЄЖ 

 

⃰  Еset_steps_pr  

    Е set_steps_pr ⃰ “ ɼ 

    Еint  set_steps_pr(int ch,int rd)  

    chЕ Ж 

    rdЕ “ Ж 

    Е set_steps_pr ⃰ “ Їװᶱ MPC2810E┼ ⃰

Ὺ ᶕ Ї ‟Ґҿ 10000ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_steps_pr  (1,10000)Ж 

 

⃰  Еset_enc_thread 

    Е set_enc_thread ⃰ “ ɼ 

    Еint  set_enc_thread (int ch,int rd)  

    chЕ Ж 

    rdЕ “ Ж 

    Е set_enc_thread ⃰ “ Їװᶱ MPC2810E┼

⃰ Ὺ ᶕ Ї ‟Ґҿ 2500ɼ MPC2810E┼ ҩ

ῇЇ Ї ch ҿ 1 2Ї ῇ 3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_enc_thread (1,10000)Ж 
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12.4 ꜠  ת

꜠ ⅎ ЇӀ Ҏ Е ᵣ ꜠ɻ ꜠ ꜠Ж ꜠

ⅎҿ ꜠ ꜠ҩ Ж ꜠ ⅎҿ ꜠ ꜠ҩ ɼҿԋ

ḈЇҐ ꜠ ⅎҿת ꜠ ꜠ҩ ⅎ ɼ 

12.4.1 ꜠⃰  

꜠ ꜠Ӑ ꜠ῗ Ї װ ꜠ЇӤ װ

꜠ɼ ᵣ ꜠ɻ ꜠ ꜠ ԓ ꜠ɼ ꜠ ת

⃰ ҿЕX_YmoveZЇῚҲЕ 

XЕ con fast Їconש ꜠Їfast ꜠Ж 

YЕ pɻv h Їpש ᵣ ꜠Їv ꜠Їh ꜠Ж 

moveЕҿ ӀᵩЇת ҿת ꜠  Жת

ZЕ ҿ ꜠Їҿ 2 ҩ ꜠Їҿ 3 Ҏ ꜠Їҿ 4

꜠ɼ 

ᶡ Еcon_vmoveҿ ꜠⃰ Жcon_pmove2ҿҩ ᵣ ꜠⃰ Ж

fast _hmove3ҿҎ ꜠  ɼת

ԓ ꜠ Їת ꜠ set _conspeed Ж ԓ ꜠ Їת ꜠

set _profile ɼ 

 

Ѓ1Є ᵣ ꜠⃰  

ᵣ ꜠ װ ⅎ⌡ ꜠ Ї └ ᵣ ꜠Ẩ ɼ

Е ҩ Ҏ ᵣ ꜠⃰ ҲЇ ꜠ЇᵜҒ҅ └ ᵣ ɼ

MPC2810E⃰ Ҳΐ ᶱԋ 10ү ᵣ ꜠ ⃰ת Е 
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12- 4 ᵣ ꜠⃰  

⃰   

int con_pmove(int ch ,double step)  ҅ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int fast_pmove(int ch , double step)  ҅ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int con_pmove2(int ch1, double 

step1,int ch2, double step2)  
ҩү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int fast_pmove2(int ch1, double 

step1,int ch2, double step2)  
ҩү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int con_pmove3(int ch1, double 

step1,int ch2, double step2,int ch3, 

double step3)  

Ҏү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int fast_pmove3(int ch1, double 

step1,int ch2, double step2,int ch3, 

double step3)  

Ҏү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int  con_pmove4(int ch1,  

double,step1 , int ch2 ,double 

step2,int ch 3,  double step3,int 

ch4,double step4)  

ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

int fast _pmove4(int ch1,  

double,step1 , int ch2 ,double 

step2,int ch 3,  double step3,int 

ch4,double step4)  

ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

 

Ὶ  ҲЕ 

chɻch1ɻch2ɻch3ɻch4Е Ж 

st epɻstep1ɻstep2ɻstep3ɻstep4Е ה ╦ᵣ ꜠ Ї

Ї ЇῚ ᵣҿ “ ɼ 

ᶡ Е 

con_pmoveЃ1Ї- 2000ЄЖ/* ҅ Ὶװ ꜠ 2000ү “ */  

fast_pmove2Ѓ2Ї5000Ї3Ї- 1000ЄЖ/* ԑ װ ꜠ 5000ү “

Ж Ҏ װ ꜠ 1000ү “ ɼ*/  

  ẅЕ ꜗЇ ֙⃰ 0Ї ₴ ‟Ґ - 1ɼ 

Ѓ2Є ꜠⃰  

꜠ װ ҅ ꜠Ї └ └ ᵣ ῗ

┼꜠⃰ ᴰẨ ɼ MPC2810E⃰ Ҳΐ ᶱԋ῍ү ꜠ ⃰ת Е 
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12- 5 ꜠⃰  

⃰   

int con_vmove(int ch ,int dir1) ҅ү װ Ầ ꜠ 

int fast_vmove(int ch , int dir1) ҅ү װ Ầ ꜠ 

int con_vmove2(int ch1, int dir1,int 

ch2, int dir2) 

ҩү װ Ầ ꜠ 

int fast_vmove2(int ch1, int dir1,int 

ch2, int dir2) 

ҩү װ Ầ ꜠ 

int con_vmove3(int ch1, int dir1,int 

ch2, int dir2,int ch3, int dir3) 

Ҏү װ Ầ ꜠ 

int fast_vmove3(int ch1, int dir1,int 

ch2, int dir2,int ch3, int dir3) 

Ҏү װ Ầ ꜠ 

int con_vmove4(int ch1, int dir1,int 

ch2, int dir2,int ch3, int dir3,int ch4, 

int dir4) 

ү װ Ầ ꜠ 

int fast_vmove4(int ch1, int dir1,int 

ch2, int dir2,int ch3, int dir3,int ch4, 

int dir4) 

ү װ Ầ ꜠ 

 

Ὶ  ҲЕ 

chɻch1ɻch2ɻch3ɻch4Е Ж 

dirɻdir1ɻdir2ɻdir3ɻdir4Е ꜠ Ї+1 Ж-1

ɼ 

ᶡ Е 

con_vmoveЃ1Ї-1ЄЖ/* ҅ Ὶװ ꜠*/  

fast_vmove2Ѓ2Ї1Ї3Ї-1ЄЖ/* ԑ ꜠Ж Ҏ

꜠ɼ*/  

  ẅЕ ꜗЇ ֙⃰ 0Ї ₴ ‟Ґ -1ɼ 

Ѓ3Є ⃰  

꜠ װ ҅ ꜠Ї └ └ Ḫ ɻ

ᵣ ῗ ┼꜠⃰ ᴰẨ ɼ MPC2810E⃰ Ҳΐ ᶱԋ῍ү ꜠ ⃰ת

Е 
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12- 6 ꜠⃰  

⃰   

int con_hmove(int ch ,int dir1)  ҅ү װ Ầ ꜠ 

int fast_hmove(int ch , int dir1)  ҅ү װ Ầ ꜠ 

int con_hmove2(int ch1, int dir1,int ch2, int dir2)  ҩү װ Ầ ꜠ 

int fast_hmove2(int ch1, int dir1,int ch2, int dir2)  ҩү װ Ầ ꜠ 

int con_hmove3(int ch1, int dir1,int ch2, in t 

dir2,int ch3, int dir3)  
Ҏү װ Ầ ꜠ 

int fast_hmove3(int ch1, int dir1,int ch2, int 

dir2,int ch3, int dir3)  
Ҏү װ Ầ ꜠ 

int con_hmove4(int ch1,  int dir1, int ch2 , int 

dir2 ,int ch 3,  int dir3,int ch4, int dir4)  
ү װ Ầ ꜠ 

int fast _hmove4(int ch1,  int dir1, int ch2 , int 

dir2 ,int ch 3,  int dir3,int ch4, int dir4)  
ү װ Ầ ꜠ 

 

Ὶ  ҲЕ 

chɻch1ɻch2ɻch3ɻch4Е Ж 

dir ɻdir1 ɻdir2 ɻdir3 ɻdir4 Е ꜠ Ї+1 Ж- 1

ɼ 

ᶡ Е 

con_hmoveЃ1Ї- 1ЄЖ/* ҅ Ὶװ ᵲ ꜠*/  

fast_ hmove2Ѓ2Ї1Ї3Ї- 1ЄЖ/* ԑ ᵲ ꜠Ж Ҏ

ᵲ ꜠ɼ*/  

  ẅЕ ꜗЇ ֙⃰ 0Ї ₴ ‟Ґ - 1ɼ 

    Е ꜗ ꜠Ї ꜠ ҏ ῗЃ ῗ

ᴶ Єɼ ┼ ҲЇ ᾨ └ ᵣḪ Ї ┼

꜠ ɼ 
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12.4.2 ꜠⃰  

꜠ ҩ Ҏ ҅ ꜠Ї ꜠Ї └

ᵣ ɼ װ꜠ Ї ⅎҿ ɼғ

꜠ ῗ ⃰ Е 

Ѓ1Є ⃰  

꜠ ҩү ҩүװҏ װ Ѓ Єᵲ

꜠Ї ү ꜠ ҿ ҏ ⅎ Ї ү ꜠Ї

└ ᵣ ɼMPC2810E⃰ Ҳ ᶱ῏ү ⃰ Е 

12- 7 ⃰  

⃰   

int con_line2( int ch1,double pos1,int 

ch2, double pos2 )  
ҩү Ầ ꜠ 

int fast_line2( int ch1, double pos1,int 

ch2 double pos2 )  
ҩү Ầ ꜠ 

int con_li ne3(int ch1, double pos1,int 

ch2, double pos2 ,int ch3,  double pos3) 
Ҏү Ầ ꜠ 

int fast_line3( int ch1, double pos1,int 

ch2, double pos2 ,int ch3,  double pos3) 
Ҏү Ầ ꜠ 

int con_line4( int ch1, double pos1,int 

ch2, double pos2 ,int ch3,  double 

pos3,int ch4,  double pos4) 

ү Ầ ꜠ 

int fast_line4( int ch1, double pos1,int 

ch2, double pos2 ,int ch3,  double 

pos3,int ch4,  double pos4) 

ү Ầ ꜠ 

 

Ὶ  ҲЕ 

ch1ɻch2ɻch3ɻch4Е ɼ 

pos1ɻpos2ɻpos3ɻpos4Е ה ╦ᵣ ꜠ Ї

Ж Ї ᵣҿ “ ɼ 

ẅЕ ꜗЇ ֙⃰ 0Ї ₴ ‟Ґ - 1ɼ 

ᶡ Е 

con_line2 Ѓ1Ї- 2000Ї3Ї1000ЄЖ 

/* ҅ Ҏ װ ᵲ ꜠Ї ҅ ꜠ 2000ү

“ Ї Ҏ ꜠ 1000ү “ */  
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fast_ line3 Ѓ2Ї5000Ї3Ї- 1000Ї5Ї3000ЄЖ 

/* ԑ ɻ Ҏ ֒ װ ᵲ ꜠Ї ԑ

꜠ 5000ү “ Ж Ҏ ꜠ 1000ү “ Ж ֒

꜠ 3000ү “ ɼ*/  

Ѓ2Є ⃰  

MPC2810E⃰ Ҳ ᶱ ү ⃰ Е 

 

12- 8 ⃰  

⃰   

int arc_certer Ѓ int ch1,int 

ch2,double cen1,double 

cen2,double angleЄ 

ҩ װ Ầ ꜠ 

i nt fast_ arc_cert ( int ch1,int 

ch2,double cen1,double 

cen2,double angle)  

ҩ װ Ầ ꜠ 

i nt  arc_final(int ch1,int ch2,int 

dir, double fx,  double fy,  double 

radius)  

װ ꜠└ ᵣ  

 

Ґ ҏ ⃰ ⅎ⌡ ɼ 

⃰  Еarc_centerЇfast _arc_center  

    Е arc_center ⃰ ҩ װ Ầ ꜠ɼ 

fast_ arc_center ⃰ ҩ װ Ầ ꜠ɼ 

    Еint arc_center Ѓint ch1 Їint ch2 Їdouble center1Їdouble center2Їdouble 

angleЄЖ 

int fast _arc_centerЃint ch1 Їint ch2 Їdouble center1Їdouble center2Ї

double angleЄЖ 

ch1Їch2ЕẦ ꜠ ҩү Ж 

center1Е ch1 ԓ ꜠ Ж 

center2Е ch2 ԓ ꜠ Ж 

angleЕ Ї ᵣҿ ɼangle<0 Жangle>0 ɼ 

    Е⃰ arc_center ᶕҩү ꜠ ҅ү ЇῚ ҿ

set_vector_conspeed ɼ⃰ fast _arc_center ᶕҩү

꜠ ҅ү ЇῚ ҿ set_vector_ profile ɼ

Ї ꜠ Ґ ɼarc_center Ầᴑװ
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꜠ɼ ₴ ꜠ ╦ת set_ellipse_ratio Ї װ

arc_center ₴ ɼfast _arc_center ꜗ Ї ҿ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еarc_final Їset_ ellipse_ratio  

ᶡ Еarc_centerЃ1Ї3Ї- 2000Ї0Ї5400ЄЖ 

fast _arc_centerЃ1Ї2Ї1000Ї1000Ї360ЄЖ 

⃰  Еarc_final  

    Е arc_final ⃰ ᶕҩү ҏẦ ꜠Ѓ Ғ 180 Є 

    Еint arc_final Ѓint ch1 Їint ch2 Їint dir Їdouble final1 Їdouble final2 Ї

double radiu sЄЖ 

ch1Їch2ЖẦ ꜠ ҩү ɼ 

dir Е ꜠ Ї- 1 ԓ Ї1 ԓ ɼ 

final1 Е ch1 ᵣ Ї ԓ ꜠ ɼ 

final2 Е ch2 ᵣ Ї ԓ ꜠ ɼ 

radiusЕ Ї ԓ 0ɼ 

    Е⃰ arc_final ᶕҩү װ ה ꜠└

ᵣ ɼ ү⃰ ҲЇch1 ch2 ғ ꜠Ҳ └ ҩ

ү Ї Ņdirņ ꜠ Ѓ1 - 1ЄЇ ᵣ final1 ɻfinal2

Ї radius ɼ Ї ꜠

Ґ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇarc_final ⃰ 0Ї ₴ ‟Ґ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еarc_final Ғ ԓ 180 Ї Ầ ԓ 180 ꜠ɼ

arc_final ╦ set_ellipse_ratio Ї װ arc_final ₴

ɼ 

    Еarc_center  

ᶡ Еarc_final Ѓ1Ї2Ї- 1Ї- 2000Ї1000Ї3000ЄЖ 
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12.5 ┼꜠⃰  

꜠ ҲЇ Ẩ Ҳ ү ₉ү ꜠Ї װ ┼꜠⃰

ɼ 

12- 9 ┼꜠⃰  

⃰   

int  sudden_stop(int ch)  ꜠ ҐЇ ┼꜠҅ү ꜠  

int sudden_stop 2(int ch 1,int ch2 )  ꜠ ҐЇ ┼꜠ԑү ꜠  

int sudden_stop 3(int ch 1,int 

ch2,int ch3 )  
꜠ ҐЇ ┼꜠Ҏү ꜠  

int sudden_stop4(int ch 1,int 

ch2,int ch3,int ch4 )  
꜠ ҐЇ ┼꜠ ү ꜠  

int sudden_stop_list()  ꜠ ҐЇ Ẩ  

int decel_stop(int ch)  ꜠ ҐЇᾩ ┼꜠҅ү ꜠  

int decel_stop2(int ch 1,int ch2 )  ꜠ ҐЇᾩ ┼꜠ԑү ꜠  

int decel_stop3(int ch 1,int 

ch2,int ch3 )  
꜠ ҐЇᾩ ┼꜠Ҏү ꜠  

int decel_stop4(int ch 1,int 

ch2,int ch3,int ch4 )  
꜠ ҐЇᾩ ┼꜠ ү ꜠  

int decel_stop_list()  ꜠ ҐЇᾩ ┼꜠  

int move_pause(int ch)  ꜠ ҐЇ Ẩ҅ү ꜠  

int move_pause_list()  ꜠ ҐЇ Ẩ  

int move_resume(int ch)  ꜠ ҐЇ ҅ү ꜠ ꜠ 

int move_resume_list()  ꜠ ҐЇ  

int delay_time ( int time )  Ҳ Ӑת  

 

⃰  Еsudden_stopЇsudden_stop2Їsudden_stop3Їsudden_stop4 

    Е ꜠ ҐЇ ┼꜠ ꜠ɼ 

    Еint  sudden_stop(int ch)  

int  sudden_stop2(int ch 1,int ch2 )  

int sudden_stop 3(int ch 1,int ch2,int ch3 )  

int sudden_stop4(int ch 1,int ch2,int ch3,int ch4 )  

chɻch1ɻch2ɻch3ɻch4Е Ж 

    Е ┼꜠⃰ Ѓ Ẩ⃰ Є ꜠ Ґ ꜠ ɼ

sudden_stop ┼꜠⃰ ᶕ Ҳ ꜠Ї ү⃰ Ї ┼



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 100 

Ẩ ꜠ “ЇᶕӐẨ ꜠ɼ ⃰ Ẩ ɼ

ԓ ꜠ Ѓcon_YmoveZЄЇ Ẩ⃰ ┼꜠ɼ 

  ẅЕ ꜗ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еsudden _stop2Ѓ1Ї4ЄЖ/* ┼꜠ ҅ɻ */  

 

⃰  Еdecel_stopЇdecel_stop2Їdecel_stop3Їdecel_stop4 

    Е ꜠ ҐЇᾩ ┼꜠ ꜠ɼ 

    Еint decel_stop (int ch)  

int decel_stop2 (int ch 1,int ch2 )  

int decel_stop3(int ch 1,int ch2,int ch3 )  

int decel_stop4(int ch 1,int ch2,int ch3,int ch4 )  

chɻch1ɻch2ɻch3ɻch4Е Ж 

    Еdecel _stop ┼꜠⃰ ҅ ԓ ꜠ Ѓfast _YmoveZЄЇ

ᶕװ ᾨה ᵤ Ѓ set_proflile ЄЇ Ẩ ꜠ɼ

҅ ꜠ Ẩ decel ┼꜠⃰ ЇװḈ ᾩ Ҳ

꜠Ѓ Еfast_hmoveɻfast_vmoveɻfast_pmove2 ЄЇװᾭ “

ɼ ԓ ꜠ Ѓcon_YmoveZЄЇ ┼꜠⃰ ɼ 

  ẅЕ ꜗ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еdecel_stopЃ2ЄЖ/* ᾩ ┼꜠ ԑ */  

 

⃰  Еmove_pause 

    Е ꜠ ҐЇ Ẩ ꜠ ɼ 

    Еint move_pauseЃint ch ЄЖ 

chЕ Ẩ Ж 

    Е ꜠ ҲЇ Ẩ҅ү ꜠Ї ⃰ ЇӐ ῴ

move_resume ɼ 

ԓ ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠ Ї

Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼ װ ⁯ └Ẩ Ж

Ņmove_resumeņ Ї ┼ װ ꜘ └ ɼ 

꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠Ї

Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼ Ẩ ꜠Ж Ņmove_resumeņ Ї ┼

װ ꜠ɼ 
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  ẅЕ ꜗЇ∑ move_pause ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еmove_pauseЃ1ЄЖ 

 

⃰  Еmove_resume 

    Е ꜠ ҐЇ Ẩ ꜠ ɼ 

    Еint move_resumeЃint ch ЄЖ 

chЕ ꜠ Ж 

    Е ꜠ ҲЇ Ҳ ẨЇ move_pause⃰ ЇӐ ῴ

move_resume ɼ 

ԓ ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠ Ї

Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼ װ ⁯ └Ẩ Ж

Ņmove_resumeņ Ї ┼ װ ꜘ └ ɼ 

꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠Ї

Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼ Ẩ ꜠Ж Ņmove_resumeņ Ї ┼

װ ꜠ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ move_resume ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еmove_resumeЃ1ЄЖ 

 

⃰  Еsudden_stop_list Їdecel_stop_list  

    Е Ẩ ᾩ Ẩ ꜠ ╦ ꜠ɼ 

    Еint sudden_stop _list ()  

int de cel _stop_list ()  

    Е ԓ ꜠ Ẩ ɼ ꜠ ҐЇdecel _stop_list ᶕ

꜠ ᵤ Ѓ set_vector_ proflile ɻset_profile ЄЇ

Ẩ ꜠ɼ ҿת ꜠ ∑Їת Ẩ ꜠ɼsudden_stop_list

Ẩ ꜠Ї ⃰ Ẩ ɼ̔ ꜠ Ẩ

decel ┼꜠⃰ ЇװḈ ᾩ Ҳ ꜠Їװᾭ “

ɼ ԓ ꜠ Ѓcon_YmoveZЄЇ ҩ ┼꜠⃰ ҅ ɼ 

╦ ꜠ Ҳ Ї decel _stop_list ꜠ Ẩ Ї

c_set_vector_profile ꜘ ⁯ ҿ 0ɼ sudden_stop_list

Ẩ ╦ ꜠ɼ 

  ẅЕ ꜗ 0Ї ∑ - 1ɼ 
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    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еsudden_stop_list() Ж    /* Ẩ */  

 

⃰  Еmove_pause_list  

    Е ꜠ ╦ ҐЇ Ẩ ꜠ ɼ 

    Еint move_pause_list ЃЄЖ 

    Е ꜠ ╦ ꜠ ҲЇ Ẩ ꜠Ї ⃰ ЇӐ ῴ

move_resume_list ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еmove_pause_listЃЄЖ 

 

⃰  Еmove_resume_list 

    Е ꜠ ҐЇ Ẩ ꜠ ɼ 

    Еint move_resume_list ЃЄЖ 

   Е ꜠ ╦ ꜠ ҲЇ Ҳ Ẩ Ї move_resume_list

ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ move_resume_list ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еmove_resume_listЃЄЖ 

 

⃰  Еdelay_time  

    Е ꜠ ҐЇᶕ ꜠ ɻIOת ₴Ӑ ֥ ɼ 

    Еint  delay_time ( int time )Ж 

timeЕ ת Ї ᵣЕ  

    Е ꜠ ҲЇ ҩ ת ₴Ї ת

delay_time ⃰ Ї ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еdelay_time (100)Ж/* ת 100 */  
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12.6 I/O ᵲ⃰  

12- 10 IO⃰  

⃰   

int checkin_byte(i nt cardno)  ῇ  

int checkin_bit (int cardno,int 

bitno)  
ᵣ ῇ  

int outport_byte(int cardno,int 

bytedata)  
  ₴  

int outport_bit(int cardno,int 

bitno,int status)  
  ᵣ ₴  

int check_sfr(int cardno)  ⁯ ɻ ᵣɻ ɻ Ḫ  

int check_sfr_ bit(int cardno,int 

bitno)  
⁯ ɻ ᵣɻ ɻ Ḫ ᵣ  

int Outport Ѓint portid,unsigned 

char byte Є 
ү ₴҅ү  

int Inport Ѓint portid Є ה ү ҅ү  

 

⃰  Еcheckin_byte  

    Е ῇ ɼ 

    Еint checkin_byte(int cardno) Ж 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

    Е ⃰ װ ῇ 18ү ῇ ɼ ʃMPC2810E ῳʄ

ҲŅ ῇɻ ₴ ņ҅ Ὺ ɼ 

  ẅЕ ῇ Ї ẅ D1└ D18ᵣ 18ү ῇ Ї ᵣҿ 1

ῇ ԓ ON Їҿ 0 ῇ ԓ OFF Ж ₴ ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еcheckin_bit  

 

⃰  Еcheckin_bit  

    Е ҅ᵣ ῇ ɼ 

    Еint  checkin_bit(int cardno,int bitno) Ж 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ Ж 

bitno Е ₉ᵣЇ ẅ ҿ 1~18ɼ 
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    Е ⃰ װ ῇ ҅ү ῇ ɼ ʃMPC2810E ῳʄҲŅ

ῇɻ ₴ ņ҅ Ὺ ɼ 

  ẅЕ ῇ Ї ẅҿ 1 ῇ ԓ ON Їҿ 0 ῇ

ԓ OFF Ж ₴ ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еcheckin_byte  

 

⃰  Еoutport_byte  

    Е ₴ ɼ 

    Еint outport_byte( int cardno,int bytedata )Ж 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ Ж 

bytedataЕ Ї ᵣ ₴ Ж 

    ЕMPC2810E C4037 ᶱ 24ү ᾩ ₴ Їɵ ᶕ ɼ

ῚҲ ₴ 1љ ₴ ה8 MPC2810E J1 Ѓ62 Є ₴Ї ₴ 9љ

₴ ה24 C4037 ₴ɼ ₴ 500mA ꜠ Ⱶɼ

⃰ װ 24ү ₴ ɼ ʃMPC2810E ῳʄҲŅ

ῇɻ ₴ ņ҅ Ὺ ɼ 

  ẅЕ 0Ж ₴ ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еoutport_bit  

 

⃰  Еoutport_bit  

    Е ү ₴ ῗ ɼ 

    Еint outport_bit(int cardno,int bitno,int status) Ж 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

bitno Е ₉ү ₴ Ї ẅ ҿ 1~24ɼ 

StatusЕ Ѓ1ЕONЖ0ЕOFFЄɼ 

    ЕMPC2810E C4037 ᶱ 24ү ᾩ ₴ Їɵ ᶕ ɼ

ῚҲ ₴ 1љ ₴ ה8 MPC2810E J1 Ѓ62 Є ₴Ї ₴ 9љ

₴ ה24 C4037 ₴ɼ ₴ 500mA ꜠ Ⱶɼ

⃰ װ ҅ү ₴ ɼ ʃMPC2810E ῳʄҲŅ

ῇɻ ₴ ņ҅ Ὺ ɼ 

  ẅЕ 0Ж ₴ ∑ - 1ɼ 
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    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еoutport_byte  

 

⃰  Еcheck_sfr  

    Е ῇ Ḫ Ї ⁯ ɻ ᵣɻ Ḫ ɼ 

    Еint check_ sfr (int cardno) Ж 

 cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

ᶡ Еcheck_sfr Ѓ1ЄЖ/* 1 ⁯ ɻ ᵣ Ḫ */  

    ЕMPC2810E꜠ ┼ ҅ү Ḧ J1 ЃDB62 Є23үҘ ῇ

Ї Ҙ ῇ Ѓ ᵣɻ ɻ⁯ ɻ Є 2 ꜡

AɻBɻZ Ḫ ɼcheck_sfr ⃰ ү Ὺ Їԋ Ҙ ῇ

ɼ ⁯ ɻ ᵣɻ Ḫ ҿ Ї∑ Ḫ

ῇ ᵲҿ ῇ ᶕ Ї ҅ᵣ ӎ 7- 5Їᶕ ⃰

check_sfr ῇ ɼ 

  ẅЕ ῗ Ḫ Ї ᵣҿ 1 ῇ ԓ Їҿ 0

ῇ ԓᵤ Ж ₴ ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 7- 3Ҙ ӎ 

 

⃰  Еcheck_sfr_bit  

    Е ῇ Ḫ Ї ⁯ ɻ ᵣɻ ɻ Ḫ 2 ꜡

AɻBɻZ Ḫ ɼ 

    Еint check_sfr_bit(int cardno,int bitno) Ж 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

bitno Е ₉ү ῇ Ї ẅ ҿ 1~23ɼ 

ᶡ Еcheck_sfr_bit Ѓ1, 1ЄЖ/* 1 ⁯ Ḫ */  

    ЕMPC2810E꜠ ┼ ҅ү Ḧ J1 ЃDB62 Є23ү ῇ Ї

Ҙ ῇ Ѓ ᵣɻ ɻ⁯ ɻ Є 2 ꜡ Aɻ

BɻZ Ḫ ɼcheck_sfr ⃰ ү Ὺ Їԋ Ҙ ῇ ɼ

⁯ ɻ ᵣɻ Ḫ ҿ Ї∑ Ḫ ῇ

ᵲҿ ῇ ᶕ Ї ҅ᵣ ӎ 7- 5Їᶕ ⃰

check_sfr_bit ү ɼ 

  ẅЕ ῗ Ḫ Ї ẅ ҿ 1 ῇ ԓ Їҿ 0
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ῇ ԓᵤ Ж ₴ ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еenable_sdЇenable_elЇenable_org 

 

⃰  ЕOutport  

    Е Outport ⃰ PC   ᵲɼ 

    Еint Outport Ѓint portid,unsigned char b yteЄЖ 

int portid Е  

unsigned char byte Е ₴ ҅ү  

    Е⃰ Outport ҅ү  └ portid Ї ɼ

⃰ ғ ꜠ ┼ ᵲ ῗЇ ⃰ Ḉ PC   ᵲɼ

⃰ ᴑ ᵲЇ ᶕ ɼ 

  ẅЕ⃰ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  ЕInport  

    Е Inport ⃰ ᵲɼ 

    Еint Inport Ѓint portid ЄЖ 

int portid Е  

    Е⃰ Inport portid ῇ Ї ɼ ⃰ ғ ꜠

┼ ᵲ ῗЇ ⃰ Ḉ PC   ᵲɼ ⃰

ᴑ ᵲЇ ᶕ ɼ 

  ẅЕ Ὺ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

12.7 ꜗ ⃰  

MPC2810Eᶱ ịɻ Ḧ ɻᵣ ₴ɻ ᵣ ɻ

ɻ Ѓ Єɻ ᵣ ịɻ ┼ɻ ᴌ ᵣɻҲ Ԑᴌ

ꜗ ɼ үꜗ Ґɼ 
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12.7.1 ị 

12- 11 ị⃰  

⃰   

int set_backlash Ѓ int ch Ї

double backlashЄ 
ԓ ịẅ 

int start_backlash Ѓint ch Є ị 

int end_backlash Ѓint ch Є ị 

 

⃰  Еset_backlashЇstart_backlash Їend_backlash 

    Е set_backlash ị ԓ ịẅɼ 

start_backlash ꜠ ịɼ 

end_backlashẨ ị ịɼ 

    Еint set_backlash Ѓint ch Їdouble backlashЄЖ 

int start_backlash Ѓint ch ЄЖ 

int end_backlash Ѓint ch Є 

chЕ ┼ ɼ 

backlashЕ ԓ ẅЇ ᵣҿ “ Ї ԓ ԓ 0ɼ 

    Е⃰ set_backlash ҅ү ịẅЇװḈ ԓ ᵣ ɼ

⃰ start_backlash Ї ┼ ịɼ ┼

ị end_backlashɼset_backlash ⃰ ׃ ịẅЇ

ịẅ└ ⃰ start_backlash ᵲ ɼ⃰ set_backlash

start_backlash ╦ Ї ∑ ịẅЃ ẅҿ 20ү “Єɼ 

  ẅЕ ꜗЇset_backlashɻset_backlash end_backlash 0Ї ∑

- 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_backlashЃ1Ї12ЄЖ 

start_backlash Ѓ1ЄЖ 

end_backlashЃ1Є 
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12.7.2 Ḧ  

12- 12 ᵲ⃰  

⃰   

int set_watchdog_time(int cardno,long time)   

int reset_watchdog(int cardno)   

i nt start_watchdog(int cardno)  ꜠  

int stop_watchdog(int cardno)  ῗ  

int get_watchdog_status(int cardno)   

 

⃰  Еset_watchdog_time 

    Е set_watchdog_time ⃰ ɼ 

    Еset_watchdog_timeЃint cardno, long timeЄЖ 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ Ж 

timeЕ Ї 1~60000Ї ᵣЕ ЃmsЄ 

    Е ɼ 

  ẅЕ 0Ї - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_watchdog_time (1Ї1000)Ж 

 

⃰  Еreset _watchdog 

    Е reset_watchdog ⃰ ɼ 

    Еreset_watchdogЃint cardnoЄЖ 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

    Е⃰ reset_watchdog ҿ√ ɼ 

  ẅЕ 0Ї - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еreset_watchdog (1);  

 

⃰  Еstart _watchdog 

    Е start_watchdog ⃰ ꜠ ɼ 

    Еstart_watchdogЃint cardnoЄЖ 
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cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

    Е⃰ start_watchdog ꜠ ɼ ꜠ Ї ₴Ї ₴

“ ₴ɼ 

  ẅЕ 0Ї - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_watchdog_time 

ᶡ Еstart_watchdog (1);  

 

⃰  Еstop_watchdog 

    Е stop_watchdog ⃰ Ẩ ɼ 

    Еstop_watchdogЃint cardnoЄЖ 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

    Е⃰ stop_watchdog Ẩ ɼ 

  ẅЕ 0Ї - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_watchdog_time 

 

⃰  Еget_watchdog_status 

    Е get_watchdog_status ⃰ ɼ 

    Еget_watchdog_statusЃint cardnoЄЖ 

cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└ ɼ 

    Е⃰ get_watchdog_status ╦ Ѓ ₴Єɼ 

  ẅЕ ₴ 1Ї ₴ 0Ї₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_watchdog_time 

12.7.3 ᵣ ₴ 

12- 12 ᵣ ₴⃰  

⃰   

int enable_io _pos(int ch, int flag)  ꜠ ᵣ ₴ 

int set_poscmp_source  (int ch,int mode)  ┼ ᵣ  

int set_io_pos(int ch,long open_pos,long 

close_pos)  
ᵣ  
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⃰  Еenable_io_pos 

    Е ꜠ ᵣ ₴ɼ 

    Еint enable_io_pos(int ch, int flag)  

chЕ ┼ Ж 

flag Еᵣ ₴ᶕ ɼ0- Ї1- ꜠ 

    Е ‟ҐЇ √ ᵣ ₴ꜗ ɼ ꜠ ꜗ Ї

⃰ Ї flag ҿ 1Ї ┼ ᵣ ₴ ҿ

₴ Ѓ1 ₴ 1Ї2 ₴ 2Ї3 ₴ 3Ї4

₴ 4ЄЖ ꜗ Ї flag ҿ 0ɼ 

  ẅЕ ₴ ꜗЇ∑ enable_io_pos ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_io_posЃ1Ї1ЄЖ/* ꜠ 1 ᵣ ₴ꜗ */  

 

⃰  Еset_poscmp_source 

    Е ԓ ┼ ᵣ ₴ ɼ 

    Еint set_poscmp_sourceЃint chЇint modeЄЖ 

chЕ ┼ Ж 

modeЕ ᵣ ₴ Ѓ0ҿῪ “Ж1ҿ Ḫ Ї

⁯ “ЄЖ 

    Е ‟ҐЇ ᶕ Ὺ “ ᵣ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ set_poscmp_source ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_poscmp_sourceЃ1Ї1ЄЖ/* 1 ᵣ ₴ ҿ

ẅɼ*/  

 

⃰  Еset _io_pos 

    Е ᵣ ɼ 

    Еint set_ io _pos(int ch, long open_pos, long close_pos) Ж 

chЕ Ж 

open_ posЕ ᵣ Ж 

close_ posЕ ᵣ Ж 

    Е set_ io _pos ┼ ᵣ ᵣ ɼ ꜗ Ї
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꜠ Ѓת con_pmoveЄ ꜠ Ѓת fast_pmoveЄ ꜠ ┼

꜠Ї ᵣ ῇ Ї ꜠ ᵣ ₴ ₴ IOḪ Ѓᵤ

ЄЖ ᵣ ₴ Ї ꜠ ᵣ ₴ ₴ ɼ 

ҿῪ “Ї∑ open_pos close_posẅҿ ғ ╦ ת

ẘ Ї ҅ ԓ Їopen_posת close_pos Ӑ

ҿ 0Ї Ғ ԓ ת ᵣ ɼ 

ҿ ẅЇ∑ open_pos close_posẅҿ

ẅɼ 

  ẅЕ 0Ї - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_ io _pos(1,1000Ї20000);  // ҅ ᵣ ҿ 1000Ї ᵣ

ҿ 20000Ж 

12.7.4 ᵣ  

12- 13 ᵣ ⃰  

⃰   

int enable_lock_enc(int ch,int flag)  ꜠ ꜗ  

int get_ locked_flag(int ch)   

int  reset_locked_flag(int ch)   

int get_locked_encoder(int ch,int num,long *enc)  ҅ү ẅ 

⃰  Еenable_lock_enc 

    Е ꜠ ꜗ ɼ 

    Еint enable_lock_enc(int ch,int flag)  

chЕ ┼ Ж 

flag Е ᶕ ɼ 

    Е ‟ҐЇ √ ꜗ ɼ ꜠ ꜗ Ї

⃰ Ї flag ҿ 1 2Ї ┼ Ḫ ῇ ҿ

Z “ ῇ Ї1 Ḫ Ґ Ї2 Ḫ ҏ

ɼ ꜗ Ї flag ҿ 0ɼ MPC2810E┼

ҩ ῇЇ Ї ch ҿ 1 2Ї ῇ 3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ ₴ ꜗЇ∑ enable_lock_enc ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_lock_encЃ1Ї1ЄЖ/* ꜠ 1 ꜗ */  
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⃰  Еget_locked_flag  

    Е ╦ ɼ 

    Еint get_locked_flag( int ch )Ж 

chЕ Ж 

    Е ╦ Ї 1 ┼ ҅ү ẅЇ

ɼ ┼ ҅үẅ Ї Ғ Ї Ғῴ ẅɼῚҲ ┼

ҿᴑ Ї Ї ɼ

MPC2810E┼ ҩ ῇЇ Ї ch ҿ 1 2Ї ῇ

3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ 1 ┼ ╦ ẅЇ0 ẅЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еreset_locked_flag  

ᶡ Еstatus = get_locked_flag  ( 1)Ж 

 

⃰  Еreset_locked_flag  

    Е ɼ 

    Еint reset_locked_flag( int ch )Ж 

chЕ ᵣ Ж 

    Е get_locked_flag( ) ⃰ └ ╦ ẅӐ Ї

get_locked_encoder() ⃰ ẅЇ ⃰

ЇװḈԓ Ґ҅ ɼῚҲ ┼ ҿᴑ Ї ⃰

꜠ ɼ MPC2810E┼ ҩ

ῇЇ Ї ch ҿ 1 2Ї ῇ 3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ ꜗ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еreset_locked_flag  ( 1)Ж 

 

⃰  Еget_locked_encoder 

    Е get_locked_encoder ҅ү ẅЃ ԓ√ ᵣ ᵣ

ẅЄɼ 

    Еget_locked_encoder(int ch,int num,long *enc)  

chЕ ẅ Ж 

numЕ MPC2810EҲҒᶕ Ж 

encЕ҅ү ẅ Ж 
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    Е ⃰ װ ╦ ẅɼ MPC2810E┼ ҩ

ῇЇ Ї ch ҿ 1 2Ї ῇ 3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇget_locked_encoder 0ẅЇ ₴ ‟Ґ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еget_locked_flag  

ᶡ Еtemp= get_locked_encoderЃ1Ї1Ї&encЄЖ 

12.7.5 ┼ 

12- 14 ┼⃰  

⃰   

int enable_gear(int slave, int master, 

double ratio, int mode)  
ᶕ ҿ  

 

⃰  Еenable_gear 

    Е enable_gear⃰ ҿ ɼ 

    Еint enable_gear(int slave, int master, double ratio, int mode) Ж 

slaveЕה꜠ ҿ ┼ ҏ 1 Ж 

masterЕӀ꜠ ЇMPC2810E ҿ ┼ ҏ ꜡ 1Ж 

ratio Еᴶ꜠ Їᴶ꜠ ԓ ԓ 0. 001Ї ԓ ԓ 100Ж 

modeЕᶕ Ї1-ᶕ Ї0- Ж 

    Е enable_gear ⃰ Ї װ ᵲҿ

Ї ɼ ‟ҿҒᶕ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_gear ( 1, 1, 5,1)Ж 

12.7.6 ┼ 

12- 15 ┼⃰  

⃰   

int enable_handwheel(i nt ch, int mul,int 

mode)Ж 
ᶕ ҿ  

 

 



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 114 

⃰  Еenable_handwheel 

    Е enable_handwheel⃰ ҿ ɼ 

    Еint enable_handwheel(int ch, int mul,int mode) Ж 

chЕ Ж 

mulЕ Ṗ Ї ҿ 1Ї10Ї100ɼ 

modeЕᶕ ┼ Ї1-ᶕ ┼Ї0- ┼ 

    Е enable_handwhee⃰ Ї װ ᵲҿ ɼ

‟ҿҒᶕ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_handwheel(1, 1, 1)Ж 

12.7.7 ᴌ ᵣ 

12- 16 ᴌ ᵣ⃰  

⃰   

int enable_softlimit(int ch, int mode)  ᶕ ᵣꜗ  

int set_softlimit(int ch, int source, in t 

action)  
ᵣ Ẩ  

i nt  set_softlimit_data(int ch, double nel, 

double pel)  
ᵣ ᵣẅ 

int  check_softlimit(int ch)  ҅ү ᵣ 

 

⃰  Еenable_softlimit  

    Е enable_softlimit ⃰ ᶕ ᵣꜗ ɼ 

    Еint enable_softlimit(int ch, int mode) Ж 

chЕ Ж 

modeЕᶕ Ї0ŀҒᶕ Ї1ŀᶕ Ж 

    Е enable_softlimit ⃰ Ї װ ᶕ ᵣɼ ‟ҿҒᶕ

ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_softlimit ( 3,1)Ж 
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⃰  Еset_softlimit  

    Е set_softlimit ⃰ ᵣꜗ Ẩ ɼ 

    Еint set_softlim it(int ch, int source, int action) Ж 

chЕ Ж 

sourceЕ Ї0ŀ ת “Ї1ŀ ЇMPC2810E┼ ҿ 0Ї

Ғ ẅҿᵣ ɼ 

action Е ᵣ Ẩ Ї0ŀ ẨЇ1ŀ Ẩɼ 

    Е set_softlimit ⃰ Ї װ ᵣ Ẩ ɼ Е

┼ ҿ 0Ѓ ת “Єɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_softlimit ( 1Ї0Ї0)Ж 

 

⃰  Еset_softlimit_data  

    Е set_softlimit_data ⃰ ᵣꜗ ᵣẅɼ 

    Еint set_softlimit_data(int ch, double nel, double pel) Ж 

chЕ Ж 

nelЕ ᵣẅɼ 

pelЕ ᵣẅɼ 

    Е set_softlimit_data ⃰ Ї ᵣꜗ ᵣẅɼ ꜠

꜠ └ ᵣ ᴰẨҐ ЇӤ ꜠ └ ᵣᴰẨҐ ɼ

ᵣẅ ԓ ᵣẅɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_softlimit_data ( 1Ї- 100Ї10000)Ж 

 

⃰  Еcheck_softlimit  

    Е check_softlimit ⃰ ᵣɼ 

    Еint check_softlimit Ѓint ch ЄЖ 

chЕ ɼ 

    Е ⃰ Ї װ ₴ ԓ ᵣ ɼ 

  ẅЕ 0ŀ ᵣЇ1ŀ ᵣ Ї- 1ŀ ᵣ Ї- 3- ₴ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 
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12.7.8 ┼ 

12- 17 ┼⃰  

⃰   

int enable_poserr_limit(int ch, int mode)  ᶕ ꜗ  

int set_poserr_limit(int ch, do uble 

limit,int mul)  
ẅ Ṗ  

int get_poserr_limit(int ch, double 

*error)  
 

 

⃰  Еenable_poserr_limit  

    Е enable_poserr_limit ⃰ ᶕ ꜗ ɼ 

    Еint enable_poserr_limit(int ch, int mode) Ж 

chЕ Ж 

modeЕᶕ Ї0ŀҒᶕ Ї1ŀᶕ Ж 

    Е enable_poserr_limit ⃰ Ї װ ᶕ ꜗ

ɼ ‟ҿҒᶕ ɼ Е ᶕ ꜗ Ṣ ᾨ

set_steps_prЇset_enc_threadЇset_encoder_modeɼ MPC2810E┼

ҩ Ї ᶕ ch ҿ 1~2Ї ҿ 3~4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_poserr_limit  ( 1Ї1)Ж 

 

⃰  Еset_poserr_limit  

    Е set_poserr_limit ⃰ ẅ Ṗ ɼ 

    Еint set_poserr_limit(int ch, double limit,int mul) Ж 

chЕ Ж 

limit Е ẅЇ ԓ 0Ж 

mulЕ Ṗ Ї Ṗ =Ѓ Є*Ѓ Ṗ Є/Ѓ

꜠҅ “ ЄЇ Ṗ ҿ 1Ї2Ї3Ї4Ї ᾨ set_steps_prЇ

set_enc_threadЇset_encoder_modeҎү⃰ └ Ṗ ẅɼ 

    Е set_poserr_limit ⃰ Ї װ ᶕ ꜗ

ẅ Ṗ ɼ MPC2810E┼ ҩ Ї ᶕ
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ch ҿ 1~2Ї ҿ 3~4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_poserr_limit ( 1Ї1Ї1)Ж 

 

⃰  Еget_poser_limit  

    Е get_poserr_limit ⃰ ╦ ɼ 

    Еint get_poserr_limit(int ch, double *error);  

chЕ ┼ Ж 

error Е Ї Ḧ ᾣ

Ҳɼ 

    Еᶕ ┼ꜗ Ї set_poserr_limit ⃰ ᾡ

Ї get_poserr_limit ⃰ ẅɼ MPC2810E┼ ҩ

Ї ᶕ ch ҿ 1~2Ї ҿ 3~4 ɼ 

  ẅЕ⃰ ꜗ 0Ї⃰ ₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_poserr_limit  

ᶡ Е 

12.7.9 ᵣ  

12- 18 ᵣ ⃰  

⃰   

i nt  enable_input_mode(int ch,int mode)  ᶕ ᵣ ꜗ  

int set_im_deadband(int ch, double db)  ᵣ  

 

⃰  Еenable_input_mode 

    Е enable_input_mode⃰ ᵣ ꜗ ɼ 

    Еint enable_input_mode(int ch,int mode) Ж 

chЕ Ж 

modeЕᶕ Ї0ŀҒᶕ Ї1ŀᶕ Ж 

    Е enable_input_mode⃰ Ї װ ᶕ ᵣ

ꜗ ɼ ‟ҿҒᶕ ɼ ꜗ Ḫ ᵣ Ї װ

1ɻ 2 ꜗ Ї set_steps_pr Ї set_enc_thread Ї
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set_encoder_modeҎү⃰ Ї ∑ ɼ ┼ ᵣ ꜠

꜠ Ґ  

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_input_mode (1Ї1)Ж 

 

⃰  Еset_im_deadband 

    Е set_im_deadband⃰ ᵣ ꜗ ɼ 

    Еint set_im_deadband(int ch, double db) Ж 

chЕ Ж 

dbЕᾡ Їװ ת “ҿ ᵣЇ ԓ ԓ 0Ж 

    Е enable_input_mode⃰ Ї װ ᵣ ꜗ Ї

꜠Ẩ װ Ὺװ ҿ └ᵣЇ װ ┼

꜠ ịɼ ꜗ Ḫ ᵣ Ї װ 1ɻ2

ꜗ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_im_deadband (1Ї10)Ж 

12.7.10 Ҳ Ԑᴌ  

12- 19 Ҳ Ԑᴌ ⃰  

⃰   

int  enable_isr(int cardno, int mode)  ᶕ Ҳ ꜗ  

int set_isr_factor(int ch,int factor)  ֥ Ҳ Ҳ  

int set_isr_routine(void ( * MyIsr)( ))  Ҳ ꜙ  

int get_isr _event(int ch,int *event)  ֥ Ҳ Ҳ  

 

⃰  Еenable_isr  

    Е enable_isr ⃰ ᶕ Ҳ ꜗ ɼ 

    Еint enable_isr(int cardno, int mode) Ж 

cardnoЕ Ж 

modeЕᶕ Ї0ŀ Ї1ŀᶕ Ж 
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    Е enable_isr ⃰ Ї װ ᶕ Ҳ ꜗ Ї ‟ҿҒᶕ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еenable_isr ( 1Ї1)Ж 

 

⃰  Еset_isr_factor  

    Е set_isr_factor ⃰ Ҳ ɼ 

    Еint set_isr_factor(int ch,int factor) Ж 

chЕ Ж 

factor ЕҲ ᾡ ┼ Ї ᵣ ӎ Ґ Е 

factor ᵣ  ┼ᵣ ӎ  

Bit 7 0ЕOFFЖ1ЕON Ḫ ֥ Ҳ  

Bit 6 0ЕOFFЖ1ЕON ֥ Ҳ (1,2 )  

Bit 5 0ЕOFFЖ1ЕON ZḪ ҿ ᾡ ֥ Ҳ  

Bit 4 0ЕOFFЖ1ЕON ORGḪ ᾡ ֥ Ҳ  

Bit 3 0ЕOFFЖ1ЕON EL-Ḫ ᾡ ֥ Ҳ  

Bit 2 0ЕOFFЖ1ЕON EL+Ḫ ᾡ ֥ Ҳ  

Bit 1 0ЕOFFЖ1ЕON Ẩ ᾡ ֥ Ҳ  

 

    Е set_isr_factor ⃰ Ї װ ‟Ґ ֥ Ҳ Ї

‟ҿҒᶕ ɼ ┼ ֙Ҳ ҐЇ ꜠Ẩ Ї

֥ Ҳ Ԑᴌɼ ɻ ᵣɻ Ḫ ҿ ЇҒ Ҳ

ɼ ꜠ ꜠Ҳ Ԑᴌ ꜗ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_isr_factor ( 1Ї0x01)Ж 

 

⃰  Еset_isr_routine  

    Е Ҳ ꜙ  

    Еint set_isr_routine(void ( * MyIsr)( ))  

    Е ֥ Ҳ ⃰  void MyIsr() Ї MyIsr() ⃰ Ї ᶕװ

get_isr_event ⃰ ≡ ╦Ҳ Ҳ Їה ᶕMyIsr ⃰ ש

Ғ Ҳ ɼ Ҳ Ԑᴌ ꜙ Ї Ḧ Ҳ
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ԓ ԓ 10ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 

 

⃰  Еget_isr_event  

    Е get_isr_event ⃰ ╦֥ Ҳ ɼ 

    Еint get_isr_event(int ch,int *event) Ж 

chЕ ┼ Ж 

*eventЕҲ Ї ᵣ 1 Ҳ ֥ ԋҲ ɼ ᵣ

ӎ ҐЕ 

event ᵣ  ᵣ ӎ  

Bit 7 0ЕOFFЖ1ЕON Ḫ ֥ Ҳ  

Bit 6 0ЕOFFЖ1ЕON ֥ Ҳ (1,2 )  

Bit 5 0ЕOFFЖ1ЕON ZḪ ҿ ֥ Ҳ  

Bit 4 0ЕOFFЖ1ЕON ORGḪ ֥ Ҳ  

Bit 3 0ЕOFFЖ1ЕON EL-Ḫ ֥ Ҳ  

Bit 2 0ЕOFFЖ1ЕON EL+Ḫ ֥ Ҳ  

Bit 1 0ЕOFFЖ1ЕON Ẩ ֥ Ҳ  

    Е⃰ get_isr_event ┼ ╦֥ Ҳ Ї֥ Ҳ ᵣҿ 1ɼ 

  ẅЕ 0ŀ Ї- 1ŀ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еint event;  

    get_isr_event(1,&event);  
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12.7.11 ꜘ⁯ ┼ 

12- 20 ꜘ⁯ ┼⃰  

⃰   

int set_ramp(int ch, double* ad, 

double* ratio,int num)  

ɻꜘ ẅ 

 

⃰  Еset_ramp 

    Е ԓ ┼ꜘ⁯ ɼ 

    Еint set_ramp (int ch,double *ad ,double *ratio, int num );  

int chЕ ┼  

double *adЕ └ ꜘ ᶡ 

double *ratio Е ҅ └ ᶡɼ 

numЕ ┼ꜘ⁯ Ї1~10ɼ 

    Е ᶕ Ї ꜘ⁯ ӎ Ї∑

װ set_ramp ┼ꜘ⁯ Ї ⃰ ꜘ ⅎҿ 10 ɼ

װ Ғ ꜘ Ї װ үꜘ └ ҅ ẅɼ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е ᶡ  

          

12.7.12 ꜠Ҳ  

12- 21 ꜠Ҳ ⃰  

⃰   

i nt change_speed(int ch,double speed )  ꜠Ҳ  

 

⃰  Еchange_speed 

    Е change_speed⃰ ҲЇ ҐЇ ꜠ ꜠

ɼ 

    Еint change_speedЃint ch,double speed ЄЖ 

chЕ ┼ ɼ 



ῳ  MPC2810E(ES) ꜠ ┼                                                    V2.1  

 122 

speedЕ └ ɼ 

    Е⃰ change_speed ԓ ҐЇ ꜠Ҳ ꜗ Ї

ẅҒ set_maxspeed ẅЇ ẅ ԓ

ԓ 0.2ɼ Ї ԓ ꜠ ┼ Ὺ ⅎ ┼Ї

꜠ ɼ ҿ MPC2810EҲ Їҿ 13 Ѓr ẅ

ҿ 8191ЄЇ └ 2400KHz ₴ “ Ї “ⅎ ҿ

Ѓ2400000/8191Є=293HzЇ MPC2810E ₴҅үⅎ “ Ѓ

293HzЄɼῗԓⅎ set_maxspeed⃰ ɼ Е ₴

꜠ ╦ת ɼ װ ꜠ ת ꜠ ꜠ Ї ⃰

꜠ Ҳ ɼ ꜘ ꜠ ⃰ת ╦ set_profile

Ҳ ꜘ ” ɼ 

  ẅЕ 0Ї - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еchange_speed (1Ї1000)Ж/* ҅ ꜘ 1000 */  

 

12.7.13 ⅓ ┼ 

12- 22 ⅓ ┼ ⃰  

⃰   

int set_tan_flag Ѓint flag Є ꜠ ⅓ ꜗ  

int set_tan_initp osЃdouble pos Ї int flag Є ⅓ √  

int set_ tan_tuneЃdouble degreeЄ ⅓ ị  

int set_ tan_mapЃdouble pulseperdegЄ ⅓ “  

int set_ tan_axisЃint chЇint dir Є ⅓ Ὶ  

int set_tan_profile(double vl,double 

vh,double ad)  
⅓ ꜠  

int set_tan_sto pangle(double stopagl,double 

liftagl , nFlag )  
⅓ Ẩ №  

int set_tan_io(int cardno,int bitno,int 

time)  
⅓ IO  

int get_tan_lastpos(double *degree)  
҅ ꜠ ת ⅓

ᵣ  
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⃰  Еset_tan_flag  

    Е ԓ ᶕ ⅓ ꜗ ɼ ת ╦ Ҳ ɼ 

    Еint set_ tan_flag Ѓint flag ЄЖ 

 flag Е ᶕ ⅓ꜗ ɼ0ש Ғᶕ Ї1ש ᶕ ɼ 

    Е ⃰ ᶕ ⅓ ꜗ Ї 1ҿᶕ ꜗ Ї 0ҿẨ

ꜗ ɼ√ Ғᶕ ꜗ ɼ Ї ⅓ ꜗ

ҲЇ ꜠ԋ ╦ ꜗ Ї ɼת ꜠ ⅓ ꜗ Ї

⅓ ҿ ꜠ ꜠Ї∑ ⃰ ⅓

ꜗ Ї ⃰ ҿ 0ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_tan_flag(1) Ж/* ᶕ ⅓ ꜗ */  

 

⃰  Еset_tan_initpos  

    Е ԓ ⅓ ɼ ת ╦ Ҳ ɼ 

    Еint set_ tan_initpos Ѓdouble pos Ї int flag ЄЖ 

 posЕ ⅓ Їҿꜘ ⅓ ғ xӐ Ї 9- 6

Ҳ q ɼ ᵣҿ Ї Е0~360 ɼ 

 FlagЕMPC2810E ҿ 0ɼ 

    Е ꜠ ⅓ ꜗ Ї№Ί ғ ᴌꜘ ⅓ ҅ Ї

Ḧ №Ί ҅ү√ Ї set_tan_initpos ɼ ∑

⅓ №ΊҒ ғ x- y ⅓ɼ ⅓ √ ҿ 0 ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е ӎ 9- 6Ҳ qɼ 

ᶡ Еset_tan_initpos(45 Ї0);  /* ⅓ √ ҿ 45 */  

 

⃰  Еset_tan_tu ne 

    Е ԓ ⅓ ɼ ת ╦ Ҳ ɼ 

    Еint set_ tan_tuneЃdouble degreeЄЖ 

 degreeЕ ⅓ ᵣ ị Ї ẅҿ ₴ ⅓

ҏ ꜘ҅ү ẅЇҿ ₴ ⅓ ҏ⁯ ҅ү ɼ

ᵣҿ Ї Е- 180~180 ɼ 
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    Е ꜠ ⅓ ꜗ Ї ᵣ Ї ịɼ

ת ╦ Ҳת Ї ị ЇῚ ⅓ ꜠ ԓ

ꜘҏ ịẅɼ ịЇ ╦ Ҳ ị ҿ 0 ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е  

ᶡ Еset_tan_tune(10);  /* ⅓ ị ҿ 10 */  

 

⃰  Еset_tan_map 

    Е ԓ ⅓ “ ɼ ҿת Їת ɼ 

    Еint set_ tan_mapЃdouble pulseperdegЄЖ 

 pulseperdegЕ ⅓ ҅ “ Ї ᵣЕpulse/degɼ

ԓ ԓ 0.1ɼ 

    Еᶕ ⅓ ꜗ Ї ҅ Ї “ Ї

װ Ḧ ⅓ №Ί ԓ Ḧ ⅓ῗ ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_tan_mapЃ30ЄЖ/* ⅓ ҅ 30ү “*/  

 

⃰  Еset_tan_axis  

    Е ԓ ⅓ ⅓ ɼ ҿת Їת

ɼ MPC2810EҲҒᶕ ⃰ ɼ 

    Еint set_ tan_axisЃint chЇint dir ЄЖ 

 chЕ ⅓ ɼMPC2810E ҿ 1 ҏ 3 ҿ ⅓ ɼ 

 dir Е ⅓ Ї ҿ 1 Ї∑ ∑Ї ⅓ Ї

ҿ Ї Ӑҿ ɼMPC2810E ẅҿ 1ɼ 

    Е ⃰ Ї װ ӎ ⅓ ɼ ҙ ᶕ ҲЇ

Ḧ ⅓ ғ ҅ Ї Ї∑ ⅓

ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 
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⃰  Еset_tan_profile  

    Е ԓ ⅓ ꜠ ɼ ҿת Їת ɼ 

    Еint set_tan_profile(double vl,double vh,double ad) Ж 

 vlЕ ⅓ ꜠ᵤ Ї ᵣЕpulse/s ɼ ẅ Е2~2000000ɼ 

 vhЕ ⅓ ꜠ Ї ᵣЕpulse/s ɼ ẅ Е2~2000000ɼ 

 adЕ ⅓ ꜠ꜘ Ї ᵣЕpulse/ss ɼ ẅЕ20ɼ 

    Е ⅓ ꜠ ɼMPC2810Eװ ẅЃvhЄᵲ ꜠ɼ

ᾡ ῪЇ ẅ ЇװḦ ⅓ ꜠└ᵣɼ

₴ Ї ┼ ᾡ ẅ ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_tan_profile  ( 0,  10000,  1)Ж 

 

⃰  Еset_tan_stopangle  

    Е ⅓ Ẩ№ № ɼ ת ╦ Ҳ ɼ 

    Еint set_tan_stopangle(double stopagl,double liftagl , nFlag )Ж 

 stopaglЕẨ Ї ᵣЕ ɼ ẅ Е1~180 ЇҒ ᵤԓ 1 ɼ 

 liftagl Е № Ї ᵣЕ ɼ ẅ Е1~180 ЇҒ ᵤԓ 1 ɼ 

nFlagЕ ⅓ ҅ ꜠ ת № Їҿ 0 ꜠ ⅓ ꜗ

Ї set_tan_flag(1) Ї ꜠ ҅ ꜠╦ № ꜠Ї

⅓ ᾨ Ї ꜠└ᵣ Ґ№Ї ꜠ ꜠ɼҿ 1 ꜠ ⅓ ꜗ

Ї ҅ ꜠ Ї╦ת ⅓ ԓ Ẩ Ї ⅓ Ғ

№ ꜠Їғ 1ɻ2 ꜠Ї ԓẨ Ї∑ № ꜠ɼ 

    Е ⅓ Ẩ № ɼẨ ⅓ ꜠ ԓ ԓ

ẅ Ї Ẩ 1ɻ2 ꜠Ї ⅓ ꜠└ᵣ Ї 1ɻ2 ꜠ɼ №

⅓ ꜠ ԓ ԓ ẅ Ї Ẩ 1ɻ2 ꜠Ї ⅓ Ї

꜠ ⅓ └ᵣ Ї Ґ ⅓ Ї ҅ү № Їῴ 1ɻ2

꜠ɼ № ⃰ set_tan_io ɼ Е № ԓẨ ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_tan_ io  

ᶡ Еset_tan_ stopangle ( 45,  90, 0 )Ж 
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⃰  Еset_tan_ io  

    Е ⅓ Ẩ№ ┼ ₴ № ɼ ת ╦

Ҳ ɼ 

    Еint set_tan_io(int cardno,int bitno,int time) Ж 

 cardnoЕ Ї ҿ 1ɼ 

 bitno Е ᵲ № ┼ ₴ Ї ₴ 1~24ɼ 

 timeЕ ɻ № Ї ẅ Е0~60000Ї ᵣЕmsɼ 

    Е ⅓ ɻ № ┼ ₴ № Ї ꜠ ɻ №ЃIO

₴Є Ї Ї ꜠ 1ɻ2 ꜠ɼ ҿ

ԋḦ ɻ №꜠ᵲ└ᵣ ꜠ ꜠ɼ 

  ẅЕ ⃰ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ж ∑ - 1ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еset_tan_ io ( 1,  1, 100 )Ж// ┼ 1 ₴ 1ҿ № ┼ Ї

№ 100ms 

 

⃰  Еget_tan_lastpos  

    Е ҅ ꜠ ת ⅓ ᵣ ɼ 

    Еint get_tan_lastpos(double *degree) Ж 

 degreeЕḦ ҅ ꜠ ת ⅓ ᵣ Ї Е0~360Ї ᵣЕ ɼ 

    Еᶕ ҅ ꜠ ת ⅓ ᵣ ɼ ᵣ

Ғ ⅓ ᵣ Ї ҿ ₴ ꜠ ת “Ҳɼ̔

ת ᶕ Їᾨ≡ ꜠ Ẩ ЇẨ ῴ ү⃰

⅓ ᵣ ɼ ⅓ ᵣ Ї ᶕ get_abs_posЇҒ get_abs_pos

⅓ ꜠ ᵣ Ї ҿ 0~360 ῪЇ װ “ ҿ

ᵣɼ 

  ẅЕҿ 0ɼ 

    Е WINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 
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12.8 ᵣ ⃰  

12- 21 ⃰  

⃰   

int get_max_axe ( void)  ꜠ ┼  

int get_board_num (void)   

int get_axe ( int board_no )  ҏ  

int get_unit(double* dl)  “  

int check_IC(int cardno)  ┼ ID  

int get_abs_pos Ѓint ch Їdouble *posЄ ҅ү ᵣ ẅ 

int get_rel_pos Ѓint ch Їdouble *posЄ ҅ү ᵣ ẅ 

int get_encoder Ѓint ch Їlong*posЄ ҅ү ᵣ ẅ 

double get_conspeed( int ch)   

int get_profile(int ch, double *ls, 

double *hs, double *acc)  
 

double get_vector_conspeed( void)   

int get_vector_profile (double  *vec_f l, 

double *vec_fh , double  *vec_ad) 
 

double get_rate(int ch);  ╦  

int get_cur_dir (int ch)  ҅ү ╦ ꜠  

int check_status Ѓint ch Є ҅ү ẅ 

int check_doneЃint ch Є ҅ү ꜠  

int check_lim it Ѓint ch Є ҅ү ᵣ ῗ  

int check_home(int ch)  ҅ү └ ῗᵣ  

int check_SD(int ch)  ҅ү ⁯ Ḫ  

int check_alarm(int ch)  ҅ү Ḫ  

i nt  get_done_source(int ch,long *src)  ҅ү Ẩ  

 

⃰  Еget_max_axe 

    Еget_max_axe ԓ ┼ ɼ 

    Е int g et_max_axeЃvoidЄЖ 

  ẅЕget_max_axe ┼ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 

int max_axe_num; 

max_axe_num=get_max_axeЃЄЖ 
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⃰  Еget_board_num 

    Еget_board_num ԓ Ὺ ꜠ ┼ ɼ 

    Е int get_ board_numЃvoidЄЖ 

  ẅЕget_board_num ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 

int card_num;  

card_num=get_board_numЃЄЖ 

 

⃰  Еget_axe 

    Еget_axe ԓ ҏ ɼ 

    Еint get_axe Ѓint board_no ЄЖ 

  ẅЕget_axe ҏ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Е 

int axe_num;  

axe_num=get_axeЃ1ЄЖ// ҅  

 

⃰  Еcheck_IC 

    Е ԓ ID ɼ 

    Еint check_IC Ѓint cardno ЄЖ 

cardnoЕ Ї ғ╦ ⃰ Ҳ ID Ғ҅ Ї׃

Ὺ Ї ẅ ה 1 └ ɼ ⃰ ҅ ԓ Ҳ

҅ ┼ Ї Ὶ ID ɼ 

    Е ⃰ װ ꜠ ┼ ID ɼ 

  ẅЕ ╦ ꜠ ┼ ID ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еint ic=check_IC Ѓ1ЄЖ 
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⃰  Еget_abs_posЇget_rel_posЇget_encoder 

    Е get_abs_pos ҅ү ԓ√ ᵣ ᵣ ᵣ ɼ 

get_rel_pos ҅ү ԓ ╦ ꜠ ᵣ ẅɼ 

get_encoder ҅ү ԓ√ ᵣ ᵣ ᵣ

ẅɼ 

    Еint get_abs_pos Ѓint ch Їdouble *abs_posЄЖ 

int get_rel_pos Ѓint  chЇdouble *rel_pos ЄЖ 

int get_ encoderЃint ch Їlong* en_posЄЖ 

chЕ ᵣ Ж 

abs_posЕ҅ү ᵣ Ж 

rel_posЕ҅ү ᵣ Ж 

en_posЕ҅ү ẅ Ж 

    Е⃰ get_abs_pos ╦ ᵣ Ї ꜠Ї

ԋ reset_pos ⃰ Ї Ӎ ү ᵣ ԓ ᵣ Ж

reset_posЇ Ӎ ү ᵣ ԓ ᵣ ɼ⃰ get_rel_pos

ԓ ╦ ꜠ ᵣ ẅЇ ╦ ꜠Ї Ӎ

ᵣ ҿ 0ɼ ԓ ҩү⃰ ᵣ ẅ ┼ ₴ “ ” Ї

װ ҧ “ ‟ҐЇҒ ᵣ ẅɼget_encoder ᾩ

ᵣ Ї MPC2810E┼ ҩ ῇЇ Ї

ch ҿ 1 2Ї ῇ 3ɻ4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇget_abs_posɻget_rel_pos get_encoder 0ẅЇ ₴

‟Ґ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еtemp=get_abs_posЃ1Ї&abs_posЄЖ 

temp=get_rel_posЃ1Ї&rel_posЄЖ 

temp=get_encoder_posЃ1Ї&en_posЄЖ 

 

⃰  Еget_conspeed 

    Е get_conspeed⃰ ү ɼ 

    Еdouble get_conspeedЃint ch ЄЖ 

chЕ ┼ ɼ 

    Е get_conspeed⃰ ɼ 

  ẅЕ⃰ get_conspeed ẅЇ₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 
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    Е 

    Е 

ᶡ Еdouble speed;  

speed=get_conspeedЃ2ЄЖ 

 

⃰  Еget_profile  

    Е get_profile ẅɼ 

    Еint get_profile Ѓint ch Їdouble *ls Їdouble *hsЇdouble *accelЄ 

double *ls Е ᵤ ɼ 

double *hs: Е ɼ 

double *accel Е ꜘ ẅ ɼ 

    Е⃰ get_profile ҅ү ᵤ ɻ ꜘЊ⁯

ẅɼ 

  ẅЕ ꜗЇget_profile 0ẅЇ ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еget_profile ЇЃ3Ї&lsЇ&hsЇ&accelЄЖ 

 

⃰  Еget_vector_conspeed 

    Еget_vector_conspeed⃰ Ґ ɼ 

    Еdouble get_vector_conspeedЃvoidЄɼ 

    Е⃰ get_vector_conspeed Ґ∆ԑ ꜠⃰ Е

con_line2ɻcon_line3ɻcon_line4 ɼ 

  ẅЕ ꜗЇ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

    Еset_conspeedЇset_pr ofile  

ᶡ Еvec_conspeed= get_vector_conspeedЃЄЖ 

 

⃰  Еget_vector_profile  

    Е get_vector_profile ẅЖ 

    Еint get_vector_profile Ѓdouble *vec_fl Їdouble *vec_fh Їdouble *vec_adЄЖ 

*vec_fl Е ᵤ Ж 

*vec_fhЕ Ж 
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*vec_adЕ ꜘ ɼ 

    Е⃰ get_vector_profile fast_line2 Їfast_line3 ⃰

ɼ 

  ẅЕ ꜗЇget_vector_profile ⃰ 0Ї ₴ ‟ҐЇ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еget_vector_profile Ѓ&vec_flЇ&vec_fhЇ&vec_adЄЖ 

 

⃰  Еget_rate  

    Е get_rate ⃰ ╦ ү ꜠ ɼ 

    Еdouble get_ rateЃint ch ЄЖ 

chЕ ┼ Ж 

    Е⃰ get_rate ┼ ╦ ɼ 

  ẅЕ⃰ get_rate ╦ Ї ᵣЕ “ ЃppsЄЇ⃰

₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еget_profile  

ᶡ Еdouble speed;  

speed=get_rateЃ2ЄЖ 

 

⃰  Еget_cur_dir  

    Е ԓ ╦ ꜠ ɼ 

    Еint get_cur_dir Ѓint chЄЖ 

 chЕ Ж 

  ẅЕ ⃰ Ї∑ ẅҿ- 2Ж ∑ - 1 ╦ ꜠ Ї

1∑ ╦ ꜠ Ї0 ꜠Ẩ ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еget_cur_dir Ѓ1ЄЖ/* 1 ╦ ꜠ */  

 

⃰  Еcheck_status  

    Е ҅ү ╦ ɼ 
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    Еint check_status Ѓint ch ЄЖ 

chЕ ɼ 

    Е⃰ check_status ɼMPC2810E┼ ү 1ү 32ᵣ

Ѓ Є ẅЇ ԓ ᵲ ɼ ᵣ ӎ 7.1.2 ɼ

Ņenable_orgņɻŅenable_limit ņɻŅenable_almņɻŅenable_sdņ

ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Ї Ҙ ῇ ɼ 

  ẅЕ ꜗЇcheck_status ẅЇ ₴ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

ᶡ Еch_status=check_statusЃ2ЄЖ 

 

⃰  Еcheck_done 

    Е check_done⃰ ꜠ ɼ 

    Еint check_doneЃint ch ЄЖ 

chЕ ɼ ҿ 0Ї ꜠ ɼ close_list

ῗ ꜠╦ check_done(0) ∑Їת ꜠ Ḧ ꜠ ɼ 

    Е⃰ check_done ꜠Ҳ ɼ 

  ẅЕ ꜠ Їcheck_done 1Ї Ї

check_done 0Ї⃰ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  Еcheck_limit  

    Е check_limit ⃰ ҅ү └ ᵣ ῗᵣ ɼ 

    Еint check_limit Ѓint ch ЄЖ 

chЕ Ж 

    ЕMPC2810E꜠ ┼ ҩү ᵣ ῗ ῇ Їⅎ⌡ҿ ᵣḪ ῇ

ᵣḪ ῇ ɼ⃰ check_limit ԓ ᵣ ῗ Ї

ᵣ └ ᵣ ῗᵣ └ ҅ү ҏ ᵣ ῗᵣ

ɼ  Ņenable_limit ņ ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Ї

Ҙ ῇ ɼ 

  ẅЕ check_limit 1 └ ᵣ ῗᵣ Ї - 1 └

ᵣ ῗᵣ Ї 0∑ └ ᵣ ῗᵣ Ї 2 └ ᵣ
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ᵣЇ ₴ ∑ - 3ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еsta tus=check_limit Ѓ1ЄЖ 

 

⃰  Еcheck_home 

    Е check_home⃰ ҅ү └ ῗᵣ ɼ 

    Еint check_homeЃint ch ЄЖ 

chЕ ɼ 

    ЕMPC2810E꜠ ┼ ҅ү ῗ ῇ ɼ⃰ check_home ԓ

ῗ Ї ᵣ └ ῗᵣ ɼ

Ņenable_orgņ ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Ї Ҙ ῇ

ɼ 

  ẅЕ check_home 1 └ ῗᵣ Ї 0∑ └ ῗ

ᵣ Ї ₴ ∑ - 3ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еstatus=check_homeЃ1ЄЖ 

 

⃰  Еcheck_SD 

    Е check_SD⃰ ⁯ Ḫ ɼ 

    Еint check_SDЃint ch ЄЖ 

chЕ ɼ 

    ЕMPC2810E꜠ ┼ ҅ү⁯ ῗ ῇ ɼ⃰ check_SD ԓ

⁯ ῗ Ї └ ⁯ ῗᵣ ɼ

Ņenable_sdņ ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Ї Ҙ ῇ ɼ 

  ẅЕ check_SD 1 └ ⁯ ῗᵣ Ї 0∑ └ ⁯ ῗᵣ

Ї ₴ ∑ - 3ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  Еcheck_alarm 

    Е check_alarm⃰ Ḫ ɼ 

    Еint check_alarm Ѓint ch ЄЖ 

chЕ ɼ 
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    ЕMPC2810E꜠ ┼ ΐ ҅ү ῗ ῇ ɼ⃰ check_alarm ԓ

ῗ Ї Ḫ ῇ ɼ

Ņenable_almņ ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Ї Ҙ ῇ ɼ 

  ẅЕ check_alarm 1 └ ῗᵣ Ї 0∑ └

ῗᵣ Ї ₴ ∑ - 3ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  Еget_done_source 

    Е ԓ Ẩ ɼ 

    Еint get_done_source Ѓint ch,long *src ЄЖ 

chЕ ɼ 

*srcЕḦ ẅɼ 

    Е ⃰ ԓ ┼ ԓᵫ Ẩ ɼ ₴ ҿ҅ү 8 ᵣ

ẅЇ Ґ ɼ 7 ⃰ ɼ 

ᵣ   

D11 0Е Ḫ   1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D10 0Е Ḫ   1Е ᴌ ᵣẨ  ԓ ᴌ ᵣẨ  

D9 0Е Ḫ   1Е ᴌ ᵣẨ  ԓ ᴌ ᵣẨ  

D8 --  --  

D7 0Е Ḫ Ї1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D6 0Е Ḫ Ї1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D5 0Е Ḫ   1ЕZ “ Ẩ  ԓ Z “ Ẩ  

D4 0Е Ḫ   1Е Ẩ  ԓ Ẩ  

D3 0Е Ḫ   1Е ᵣẨ  ԓ ᵣẨ  

D2 0Е Ḫ   1Е ᵣẨ  ԓ ᵣẨ  

D1 --  ӎ 

  ẅЕ ꜗЇ∑ ẅҿ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  Еcheck_delay_status  

    Е check_delay_status ⃰ ɼ 

    Еint check_delay_status ЃЄЖ 

    Е⃰ check_delay_status delay_time Ї Ҳ
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ԓ ɼ 

  ẅЕ ╦ ԓ ⃰ 1Ї ∑ 0ɼ 

    ЕWINDOWS2000ɻWINDOWS XP 

    Еdelay_time()  

 

⃰  Еget_cmd_counter 

    Е ԓ ╦ ╦ ꜠ ꜠ ת ɼ 

    Еint get_cmd_counter ЃЄЖ 

    Е Ґ ₴ ꜠ ת ῇ└Ὺ “ Ї ┼Ґ

ᶳ Ї ╦ ₉ ꜠ Їת ⃰ ɼ ꜠

ת √ה 0 Ї ꜠ Ѓת ֥ ꜠

ЇҒת set_conspeed Єת Ї װ reset_cmd_counter()

⃰ ɼ 

  ẅЕ ╦ ꜠ ת ẅɼ 

    ЕWINDOWS2000ɻWINDOWS XP 

    Еreset_cmd_counter 

ᶡ Еcmdcounter=get_cmd_counterЃЄЖ/* ╦ ꜠ ת ῚḦ

cmdcounterҲ*/  

 

⃰  Еreset_cmd_counter 

    Е ԓ ╦ ꜠ ת ɼ 

    Еint reset_cmd_counter ЃЄЖ 

ᶡ Еreset_cmd_counterЃЄЖ 

    Е ꜠ ת √ה 0 Ї ╦ ꜠ Ї ꜠

Ѓת ֥ ꜠ ЇҒת set_conspeed Єת Ї

װ reset_cmd_counter()⃰ ɼ 

  ẅЕ0 

    ЕWINDOWS2000ɻWINDOWS XP 

    Еset_cmd_counter 

 

⃰  Еset_cmd_counter 

    Е ԓ ╦ ꜠ ת ɼ 

    Еint set_cmd_counter (int count er)Ж 

counterЕ ẅɼ 

    Е ꜠ ת √ה 0 Ї ╦ ꜠ Ї ꜠
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Ѓת ֥ ꜠ ЇҒת set_conspeed Єת Ї

װ set_cmd_counter ⃰ ҿ ẅЇ ҿ 0Ї∑ғ

reset_cmd_counterᵲ ɼ 

  ẅЕ0 

    ЕWINDOWS2000ɻWINDOWS XP 

ᶡ Еset_cmd_counterЃ0ЄЖ 

    Еreset_cmd_counter 

 

ש 12.9 ⃰  

꜠ ┼ 10ү ЇװḈ ԋ ‟Ї ש ӎ

11- 2ɼ ש ᵲ⃰ 3үЇ 12- 22 ɼ 

12- ש 22 ⃰  

⃰   

i nt  get_err(int index, int * data) ש   

int  get_last_err()  ҅ ש  

int reset_err()   

 

⃰  Еget_err  

    Е ԓ Ӑ╦ ת Ҳ֥ ש ɼ 

    Еint get_err(int index,int* data) Ж 

indexЕ Ỵ ש Ї ₴ ש ҿ 1Їװ ṛ └

10ɼ 

dataЕḦ ש ɼ 

    Е⃰ get_err Ӑ╦ ת Ҳ֥ ש ɼ

ẅЇῴ ש 11- 2Ї װ └ ɼ 

  ẅЕ index ש Ї0 Ж- 1 Index ₴ԋ 1

└ 10 ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 11- ש 2 ӎ 

ᶡ Еint err;  

get_err(2,&err);  /* 2 ֥ ש */ Ж 
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⃰  Еget_last_err  

    Е ԓ Ӑ╦ ת Ҳ֥ ҅ ש ɼ 

    Еint get_last_err();  

  ẅЕ ҅ ש Ї0 ɼ 

ᶡ Еint err;  

err=get_last_err();  

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 11- ש 2 ӎ 

 

⃰  Еreset_err  

    Е ԓ ש ɼ ⃰ Ӑ Їῴ get_last_err()

get_err() ⃰ 0ɼ 

    Еint reset_err();  

  ẅЕ ꜗ 0Ї - 1 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Еget_last_err() Їget_err()  

ᶡ Еint err;  

err=reset_err();  

12.10 ┼ ⃰  

12- 23 ⃰  

⃰   

int get_lib_ver( long* major, long *minor1, long 

*minor2)  
⃰  

int get_sys_ver ( long* major, long *minor1, long 

*minor2)  
꜠  

int get_card_ver ( long cardno,long *type,long * 

major, long *minor1, long *minor2)  
 

 

⃰  Еget_lib_ver  

    Е ԓ ⃰ ɼ 

    Еint get_lib_ver( long* major, long *minor1, long *minor2)Ж 

long *  majorЕ ⃰ Ӏ ɼ 

long *  minor1Е ⃰ 1 ɼ 
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long *  minor2Е ⃰ 2 ɼ 

ᶡ Еget_lib_ver( &major,  &minor1,  &minor2)Ж 

    Е ⃰ װ ꜠ ┼ ⃰ Ї⃰ ғ ꜠

ᴌ ɼ 

  ẅЕ0ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  Еget_sys_ver 

    Е ԓ ꜠ ɼ 

    Еint get_sys_ver( long* major, long *minor1, long *minor2)Ж 

long *  majorЕ ꜠ Ӏ ɼ 

long *  minor1Е ꜠ 1 ɼ 

long *  minor2Е ꜠ 2 ɼ 

ᶡ Еget_sys_ver( &major,  &minor1,  &minor2)Ж 

    Е ⃰ װ ꜠ ┼ ꜠ Ї ꜠ ғ⃰

ᴌ ɼ 

  ẅЕ ꜗ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 

 

⃰  Еget_card_ver 

    Е ԓ ɼ 

   Еint get_ card_ver( long cardno,long * type,long * major  ,  long *minor1 , long 

*minor2)Ж 

long cardnoЕ Ї ID Ї ẅ ה 1└

Ж 

long * type Е ЇMPC2810Eҿ 0ɼ 

long *  majorЕ Ӏ ɼ 

long *  minor1Е 1ɼ 

long *  minor2Е 2ɼ 

ᶡ Еget_card_ver( 1Ї&type, & major,  &minor1,  &minor2)Ж 

    Е ⃰ װ ꜠ ┼ Ї ᴌ ғ⃰

꜠ ɼ 

  ẅЕ ꜗ 0Ї ∑ - 1ɼ 

    ЕWINDOWS 2000ɻWINDOWS XP 

    Е 
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13 ⃰  

add_list  ------------------------------------------------------------------- 82 

arc_certer------------------------------------------------------------------  97 

arc_final ------------------------------------------------------------------- 98 

auto_set  ------------------------------------------------------------------- 73 

change_speed  ------------------------------------------------------- 121 

check_alarm  ------------------------------------------------------------- 133 

check_delay_status ------------------------------------------------------- 134 

check_done  ------------------------------------------------------------- 132 

check_home  ------------------------------------------------------------- 133 

check_IC  ------------------------------------------------------------- 128 

check_limit  ------------------------------------------------------------- 132 

check_SD  ------------------------------------------------------------- 133 

check_sfr  ------------------------------------------------------------- 105 

check_sfr_bit  ------------------------------------------------------------- 105 

check_softlimit  ---------------------------------------------------------- 115 

check_status  ------------------------------------------------------------- 131 

checkin_bit  ------------------------------------------------------------- 103 

checkin_byte  ------------------------------------------------------------- 103 

close_list  ------------------------------------------------------------- 82 

c_set_curve_vertex ------------------------------------------------------ 88 

c_set_max_accel  ------------------------------------------------------- 87 

c_set_multiple  ------------------------------------------------------- 88 

c_set_vector_profile ------------------------------------------------------ 87 
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con_hmove  ------------------------------------------------------------- 95 

con_hmove2  ------------------------------------------------------------- 95 

con_hmove3  ------------------------------------------------------------- 95 

con_hmove4  ------------------------------------------------------------- 95 

con_line2  ------------------------------------------------------------- 96 

con_line3   ------------------------------------------------------------- 96 

con_line4   ------------------------------------------------------------- 96 

con_pmove  ------------------------------------------------------------- 93 

con_pmove2  ------------------------------------------------------------- 93 

con_pmove3  ------------------------------------------------------------- 93 

con_pmove4  ------------------------------------------------------------- 93 

con_vmove  ------------------------------------------------------------- 94 

con_vmove2  ------------------------------------------------------------- 94 

con_vmove3  ------------------------------------------------------------- 94 

con_vmove4  ------------------------------------------------------------- 94 

decel_stop  ------------------------------------------------------------- 99 

decel_stop2  ------------------------------------------------------------- 99 

decel_stop3  ------------------------------------------------------------- 99 

decel_stop4  ------------------------------------------------------------- 99 

decel_stop_list  ----------------------------------------------------------- 99 

delay_time  ------------------------------------------------------------- 99 

enable_alm  ------------------------------------------------------------- 78 

enable_el  ------------------------------------------------------------- 77 

enable_gear  ------------------------------------------------------------- 113 
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enable_handwheel  ------------------------------------------------------- 114 

enable_input_mode  ----------------------------------------------------- 117 

enable_io_pos  -------------------------------------------------------- 110 

enable_isr    ------------------------------------------------------------ 118 

enable_lock_enc  -------------------------------------------------------- 111 

enable_org  -------------------------------------------------------------- 78 

enable_poserr_limit -------------------------------------------------------- 116 

enable_sd  ------------------------------------------------------------- 77 

enable_softlimit  --------------------------------------------------------- 114 

end_backlash  ------------------------------------------------------------- 107 

end_lookahead ------------------------------------------------------------- 83 

fast_arc_center  ---------------------------------------------------------- 97 

fast_hmove  ------------------------------------------------------------- 95 

fast_hmove2  ------------------------------------------------------------- 95 

fast_hmove3  ------------------------------------------------------------- 95 

fast_hmove4  ------------------------------------------------------------- 95 

fast_line2  ------------------------------------------------------------- 96 

fast_line3   ------------------------------------------------------------- 96 

fast_line4   ------------------------------------------------------------- 96 

fast_pmove  ------------------------------------------------------------- 93 

fast_pmove2  ------------------------------------------------------------- 93 

fast_pmove3  ------------------------------------------------------------- 93 

fast_pmove4  ------------------------------------------------------------- 93 

fast_vmove  ------------------------------------------------------------- 94 
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fast_vmove2  ------------------------------------------------------------- 94 

fast_vmove3  ------------------------------------------------------------- 94 

fast_vmove4  ------------------------------------------------------------- 94 

get_abs_pos  ------------------------------------------------------------- 129 

get_axe  ------------------------------------------------------------------- 128 

get_board_num  ------------------------------------------------------- 128 

get_card_ver  -- ---------------------------------------------------------- 138 

get_cmd_counter  ------------------------------------------------------- 135 

get_conspeed  -- ---------------------------------------------------------- 129 

get_cur_dir  ------------------------------------------------------------- 131 

get_done_source  ------------------------------------------------------- 134 

get_encoder  ------------------------------------------------------------- 129 

get_err   ------------------------------------------------------------- 136 

get_isr_event  ------------------------------------------------------------- 120 

get_last_err  ------------------------------------------------------------- 137 

get_lib_ver  ------------------------------------------------------------- 137 

get_locked_encoder  ------------------------------------------------- 112 

get_locked_flag  ------------------------------------------------------- 112 

get_max_axe  ------------------------------------------------------------- 127 

get_poserr_limit  --------------------------------------------------------- 117 

get_profile  ------------------------------------------------------------- 85 

get_rate  ------------------------------------------------------------------- 87 

get_rel_pos  ------------------------------------------------------------- 129 

get_sys_ver  ------------------------------------------------------------- 138 
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get_tan_lastpos  ----------------------------------------------------------- 126 

get_vector_conspeed  ---------------------------------------------------- 86 

get_vector_profile  ------------------------------------------------------- 86 

get_watchdog_status  -------------------------------------------------- 109 

init_board  ------------------------------------------------------------- 73 

Inport   ------------------------------------------------------------- 106 

move_pause   ------------------------------------------------------- 99 

move_pause_list   ------------------------------------------------------- 99 

move_resume    ------------------------------------------------------- 99 

move_resume_list  ------------------------------------------------------- 99 

open_list     ------------------------------------------------------- 82 

Outport  ------------------------------------------------------------------- 106 

outport_bit  ------------------------------------------------------------- 104 

outport_byte  ------------------------------------------------------------- 104 

reset_cmd_counter ------------------------------------------------------- 135 

reset_err  ------------------------------------------------------------- 137 

reset_locked_flag  ------------------------------------------------------- 112 

reset_pos  ------------------------------------------------------------- 90 

reset_watchdog  -------------------------------------------------------- 108 

set_abs_pos  ------------------------------------------------------------- 90 

set_alm_logic  ------------------------------------------------------- 80 

set_backlash  ------------------------------------------------------------- 107 

set_cmd_counter  ------------------------------------------------------- 135 

set_conspeed  ------------------------------------------------------------- 85 
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set_dir   ------------------------------------------------------------- 76 

set_el_logic  ------------------------------------------------------------- 79 

set_ellipse_ratio  ------------------------------------------------------- 89 

set_encoder_mode ------------------------------------------------------- 81 

set_enc_thread  ------------------------------------------------------- 91 

set_getpos_mode  ------------------------------------------------------- 81 

set_home_mode  ------------------------------------------------------- 75 

set_im_deadband  ------------------------------------------------------- 118 

set_io_pos  ------------------------------------------------------------- 110 

set_isr_factor  ------------------------------------------------------------- 119 

set_isr_routine  ---------------------------------------------------------- 119 

set_maxspeed  ------------------------------------------------------- 84 

set_org_logic  ------------------------------------------------------------- 80 

set_outmode  ------------------------------------------------------------- 75 

set_poserr_limit ------------------------------------------------------------ 116 

set_poscmp_source--------------------------------------------------------- 110 

set_profile  ------------------------------------------------------------- 85 

set_ramp  ------------------------------------------------------------- 121 

set_s_curve  ------------------------------------------------------------- 89 

set_s_section  ------------------------------------------------------------- 90 

set_sd_logic  -------------------------------------------------------------- 79 

set_steps_pr  ------------------------------------------------------------- 91 

set_softlimit  ------------------------------------------------------------- 115 

set_softlimit_data  ----------------------------------------------------------- 115 
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set_tan_axis  -------------------------------------------------------------- 124 

set_tan_flag  -------------------------------------------------------------- 123 

set_tan_initpos  ----------------------------------------------------------- 123 

set_tan_io  -------------------------------------------------------------- 126 

set_tan_map  -------------------------------------------------------------- 124 

set_tan_profile  ----------------------------------------------------------- 125 

set_tan_stopangle  ----------------------------------------------------------- 125 

set_tan_tune  -------------------------------------------------------------- 123 

set_vector_conspeed  ------------------------------------------------- 86 

set_vector_profile  ------------------------------------------------------- 86 

set_watchdog_time  -------------------------------------------------- 108 

start_backlash  ------------------------------------------------------- 107 

start_lookahead  ------------------------------------------------------- 83 

start_watchdog  -------------------------------------------------------- 108 

stop_watchdog  -------------------------------------------------------- 109 

sudden_stop   ------------------------------------------------------------ 99 

sudden_stop2  --------------------------------------------------------- 99 

sudden_stop3  --------------------------------------------------------- 99 

sudden_stop4  --------------------------------------------------------- 99 

sudden_stop_list   --------------------------------------------------------- 99 
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14    

14.1 P62- 01 ӎ 

P62- 01 ԋғ MPC2810EӀ ꜠ ┼Ḫ Ї IOḪ Ї

ꜘ P37- 05 ɼ 

14- 1 P62- 01 ӎ 

 62    

D1 42 DCV5V 
5V Ї ₴ Ѓ Ғ

500mAЄЇғ DCV24Vΐ Ї  

D2 21 DCV24V 24 Ї ῇ 

D3 20 OGND 24 Ї ῇ 

D4 62 SD1 ⁯ 1 

D5 41 EL1-  ᵣ 1 

D6 19 EL1+ ᵣ 1 

D7 61 ORG1 1 

D8 40 SD2 ⁯ 2 

D9 18 EL2-  ᵣ 2 

D10 60 EL2+ ᵣ 2 

D11 39 ORG2 2 

D12 17 SD3 ⁯ 3 

D13 59 EL3-  ᵣ 3 

D14 38 EL3+ ᵣ 3 

D15 16 ORG3 3 

D16 58 SD4 ⁯ 4 

D17 37 EL4-  ᵣ 4 

D18 15 EL4+ ᵣ 4 

D19 57 ORG4 4 

D20 36 ALM  

D21 14 IN17 ῇ 17 

D22 56 IN18 ῇ 18 

D23 35 --  --  

D24 13 - DIN1 A1-Ѓ ⁯ “ Ґ “ 1-Є 

D25 55 +DIN1 A1+Ѓ ⁯ “ Ґ “ 1+Є 

D26 54 - DIN2 B1-Ѓ ⁯ “ Ґ 1-Є 
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D27 34 +DIN2 B1+Ѓ ⁯ “ Ґ 1+Є 

D28 33 - DIN3 Z1-  

D29 12 +DIN3 Z1+ 

D30 11 - DIN4 A2-Ѓ ⁯ “ Ґ “ 2-Є 

D31 53 +DIN4 A2+Ѓ ⁯ “ Ґ “ 2+Є 

D32 52 - DIN5 B2-Ѓ ⁯ “ Ґ 2-Є 

D33 32 +DIN5 B2+Ѓ ⁯ “ Ґ 2+Є 

D34 31 - DIN6 Z2-  

D35 10 +DIN6 Z2+ 

D36  COM1_8 Ї +24V 

D37 30 OUT1 ₴ 1 

D38 51 OUT2 ₴ 2 

D39 50 OUT3 ₴ 3 

D40 8 OUT4 ₴ 4 

D41 49 ŀŀ Ḧ  

D42 29 OUT5 ₴ 5 

D43 7 OUT6 ₴ 6 

D44 28 OUT7 ₴ 7 

D45 48 OUT8 ₴ 8 

D46 27 - DOUT1 1 -  

D47 6 +DOUT1 1 + 

D48 5 - DOUT2 1 “-  

D49 47 +DOUT2 1 “+ 

D50 26 - DOUT3 2 -  

D51 4 +DOUT3 2 + 

D52 46 - DOUT4 2 “-  

D53 25 +DOUT4 2 “+ 

D54 45 - DOUT5 3 -  

D55 3 +DOUT5 3 + 

D56 2 - DOUT6 3 “-  

D57 24 +DOUT6 3 “+ 

D58 44 - DOUT7 4 -  

D59 23 +DOUT7 4 + 

D60 1 - DOUT8 4 “-  

D61 43 +DOUT8 4 “+ 

D62 22 ŀŀ Ḧ  
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14.2 P37- 05 ӎ 

ᶕ P62- 01 Ї IO Ї ᶕ P37- 05 C4037 IO

ɼP37- 05 ӎ Ґɼ 

4- 3  C4037 P37- 05 ӎ 

P37- 05  37     

P19 19 IN1 ῇ 1 

P37 37 IN2 ῇ 2 

P18 18 IN3 ῇ 3 

P36 36 IN4 ῇ 4 

P17 17 IN5 ῇ 5 

P35 35 IN6 ῇ 6 

P16 16 IN7 ῇ 7 

P34 34 IN8 ῇ 8 

P15 15 IN9 ῇ 9 

P33 33 IN10 ῇ 10 

P14 14 IN11 ῇ 11 

P32 32 IN12 ῇ 12 

P13 13 IN13 ῇ 13 

P31 31 IN14 ῇ 14 

P12 12 IN15 ῇ 15 

P30 30 IN16 ῇ 16 

P11 11 OUT9 ₴ 9 

P29 29 OUT10 ₴ 10 

P10 10 OUT11 ₴ 11 

P28 28 OUT12 ₴ 12 

P9 9 OUT13 ₴ 13 

P27 27 OUT14 ₴ 14 

P8 8 OUT15 ₴ 15 

P26 26 OUT16 ₴ 16 

P7 7 COM9_16 Ї +24V 

P25 25 DCV24 ₴+24VЇ ₴ 100mA 

P6 6 OUT17 ₴ 17 

P24 24 OUT18 ₴ 18 

P5 5 OUT19 ₴ 19 

P23 23 OUT20 ₴ 20 
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P4 4 OUT21 ₴ 21 

P22 22 OUT22 ₴ 22 

P3 3 OUT23 ₴ 23 

P21 21 OUT24 ₴ 24 

P2 2 COM17_24 Ї +24V 

P20 20 DCV24 ₴+24VЇ ₴ 100mA 

P1 1 OGND ₴ 24V  

14.3 P62- 02 ӎ 

P62- 02 ԋMPC2810E Ҙ ῇ ₴Ḫ Їᶕ P62- 02
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14- 1 P62- 02 ӎ 

 ꜗ  

CN1 ꜠ ┼ DB62  

CN2 C4037 DB37  

CN3 24 ₴  

CN4 19 ῇ ῇ  

CN5 24V ῗ  

ENC1 ꜡ 1  

ENC2 ꜡ 2  

AXIS1 ┼ 1 Ѓ “ɻ ɻ ɻ ᵣɻ⁯ Ḫ Є 

AXIS2 ┼ 2 Ѓ “ɻ ɻ ɻ ᵣɻ⁯ Ḫ Є 

AXIS3 ┼ 3 Ѓ “ɻ ɻ ɻ ᵣɻ⁯ Ḫ Є 

AXIS4 ┼ 4 Ѓ “ɻ ɻ ɻ ᵣɻ⁯ Ḫ Є 

 

14- 2 P62- 02 CN3 ӎ 

  

O24 ₴ 24 

O23 ₴ 23 

O22 ₴ 22 

O21 ₴ 21 

O20 ₴ 20 

O19 ₴ 19 

O18 ₴ 18 

O17 ₴ 17 

O16 ₴ 16 

O15 ₴ 15 

O14 ₴ 14 

O13 ₴ 13 

O12 ₴ 12 

O11 ₴ 11 

O10 ₴ 10 

O9 ₴ 9 

O8 ₴ 8 

O7 ₴ 7 

O6 ₴ 6 

O5 ₴ 5 
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O4 ₴ 4 

O3 ₴ 3 

O2 ₴ 2 

O1 ₴ 1 

COM1- 8 Ї +24V 

 

14- 3 P62- 02 CN4 ӎ 

  

I18 ῇ 18 

I17 ῇ 17 

I16 ῇ 16 

I15 ῇ 15 

I14 ῇ 14 

I13 ῇ 13 

I12 ῇ 12 

I11 ῇ 11 

I10 ῇ 10 

I9  ῇ 9 

I8  ῇ 8 

I7  ῇ 7 

I6  ῇ 6 

I5  ῇ 5 

I4  ῇ 4 

I3  ῇ 3 

I2  ῇ 2 

I1  ῇ 1 

ALM ┼ Ḫ ῇ 
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GND 24V Ї ᶱ 

DC24V +24V ῇЇ ᶱ 
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14- 5 P62- 02 ENC ӎ 

ENC1   ENC2   

A1+ ꜡ 1 A+ A2+ ꜡ 2 A+ 

A1-  ꜡ 1 A-  A2-  ꜡ 2 A-  

B1+ ꜡ 1 B+ B2+ ꜡ 2 B+ 

B1-  ꜡ 1 B-  B2-  ꜡ 2 B-  

Z1+ ꜡ 1 Z+ Z2+ ꜡ 2 Z+ 

Z1-  ꜡ 1 Z-  Z2-  ꜡ 2 Z-  

GND 24V Ї Ғ  GND 24V Ї Ғ  

 

14- 6 P62- 02 AXIS1ɻAXIS2 ӎ 

AXIS1   AXIS2   

D1+ 1 + D2+ 2 + 

D1-  1 -  D2-  2 -  

P1+ 1 “+ P2+ 2 “+ 

P1-  1 “-  P2-  2 “-  

DC5V +5V ₴ DC5V +5V ₴ 

E1+ 1 ᵣ E2+ 2 ᵣ 

E1-  1 ᵣ E2-  2 ᵣ 

ORG1 1 ῇ ORG2 2 ῇ 

SD1 1 ⁯ ῇ SD2 2 ⁯ ῇ 

 

14- 7 P62- 02 AXIS3ɻAXIS4 ӎ 

AXIS3   AXIS4   

D3+ 3 + D4+ 4 + 

D3-  3 -  D4-  4 -  

P3+ 3 “+ P4+ 4 “+ 

P3-  3 “-  P4-  4 “-  

DC5V +5V ₴ DC5V +5V ₴ 

E3+ 3 ᵣ E4+ 4 ᵣ 

E3-  3 ᵣ E4-  4 ᵣ 

ORG3 3 ῇ ORG4 4 ῇ 

SD3 3 ⁯ ῇ SD4 4 ⁯ ῇ 

 

 


	版权申明
	前言
	1 函数库的使用
	1.1 开发Windows系统下的运动控制系统
	1.1.1开发Visual Basic控制程序
	1.1.2 开发Visual C++控制程序

	1.2 MPC2810E软件升级

	2 运动控制器初始化
	2.1 控制器初始化
	2.1.1 指令列表
	2.1.2 功能说明
	2.1.3 举例

	2.2 控制轴初始化
	2.2.1 指令列表
	2.2.2 功能说明

	2.3 辅助编码器初始化
	2.3.1 指令列表
	2.3.2 功能说明

	2.4 专用输入信号设置
	2.4.1 指令列表
	2.4.2 功能说明


	3 立即运动函数
	3.1 速度设置函数
	3.1.1 指令列表
	3.1.2 功能说明

	3.2 独立运动函数
	3.2.1 常速运动模式
	3.2.1.1 指令列表
	3.2.1.2 功能说明
	3.2.1.3 例程

	3.2.2 梯形曲线运动模式
	3.2.2.1 指令列表
	3.2.2.2 功能说明
	3.2.2.3 例程

	3.2.3  S形曲线运动模式
	3.2.3.1 指令列表
	3.2.3.2 功能说明
	3.2.3.3 例程

	3.2.4 电子齿轮运动模式
	3.2.4.1 指令列表
	3.2.4.2 功能说明
	3.2.4.3 例程

	3.2.5 手脉运动模式
	3.2.5.1 指令列表
	3.2.5.2 功能说明
	3.2.5.3 例程

	3.2.6 加速度定制模式
	3.2.6.1 指令列表
	3.2.6.2 功能说明
	3.2.6.2 例程

	3.2.7 终点位置验证模式
	3.2.7.1 指令列表
	3.2.7.2 功能说明
	3.2.7.3 例程


	3.3 连续运动函数
	3.3.1 指令列表
	3.3.2 功能说明
	3.3.3 例程

	3.4 回原点运动函数
	3.4.1 指令列表
	3.4.2 功能说明
	3.4.3 例程

	3.5 线性插补运动函数
	3.5.1 指令列表
	3.5.2 功能说明


	4 批处理运动函数
	4.1 多段连续轨迹运动函数
	4.1.1 指令列表
	4.1.2 功能说明

	4.2 速度前瞻轨迹运动函数
	4.2.1 指令列表
	4.2.2 功能说明
	4.2.3 例程


	5 制动函数
	5.1 制动函数
	5.2 功能说明

	6 位置设置和读取函数
	6.1 位置设置函数
	6.1.1 指令列表
	6.1.2 功能说明

	6.2 位置读取函数
	6.2.1 指令列表
	6.2.2 功能说明


	7 状态处理函数
	7.1 运动状态查询函数
	7.1.1 指令列表
	7.1.2 功能说明

	7.2 专用输入检测函数
	7.2.1 指令列表
	7.2.2 功能说明

	7.3 运动指令计数
	7.3.1 指令列表
	7.3.2 功能说明


	8 通用IO操作函数
	8.1 数字IO口操作函数
	8.1.1 指令列表
	8.1.2 功能说明


	9 其它功能
	9.1 反向间隙处理
	9.1.1 指令列表
	9.1.2 功能说明
	9.1.3 例程

	9.2 运动中变速度
	9.2.1 指令列表
	9.2.2 功能说明
	9.2.3 例程

	9.3 编码器位置锁存
	9.3.1 指令列表
	9.3.2 功能说明
	9.3.3 例程

	9.4 位置比较输出控制
	9.4.1 指令列表
	9.4.2 功能说明
	9.4.3 例程

	9.5 事件处理
	9.5.1 指令列表
	9.5.2 功能说明
	9.5.3 例程

	9.6 板卡号和版本读取
	9.6.1 指令列表
	9.6.2 功能说明

	9.7 正切轴控制功能
	9.7.1 指令列表
	9.7.2 功能说明


	10 安全机制
	10.1 看门狗保护
	10.1.1 指令列表
	10.1.2 功能说明

	10.2 软件限位处理
	10.2.1 指令列表
	10.2.2 功能说明
	10.2.3 例程

	10.3 误差超限控制
	10.3.1 指令列表
	10.3.2 功能说明
	10.3.2 例程


	11 错误代码及处理函数
	11.1 错误代码处理函数
	11.1.1 指令列表
	11.1.2 功能说明


	12函数描述
	12.1 控制器初始化函数
	12.2 属性设置函数
	12.3 运动参数设置函数
	12.4 运动指令
	12.4.1 独立运动函数
	12.4.2 插补运动函数

	12.5 制动函数
	12.6 数字I/O操作函数
	12.7 特殊功能函数
	12.7.1 反向间隙补偿
	12.7.2 看门狗保护
	12.7.3 位置比较输出
	12.7.4 编码器位置锁存
	12.7.5 电子齿轮控制
	12.7.6 手脉控制
	12.7.7 软件限位
	12.7.8 跟随误差超限控制
	12.7.9 终点位置验证
	12.7.10 中断事件处理
	12.7.11 加减速定制
	12.7.12 运动中改变速度
	12.7.13 正切轴控制

	12.8 位置和状态设置函数
	12.9 错误代码处理函数
	12.10 控制器版本获取函数

	13 函数索引
	14 附  录
	14.1 P62-01转接板引脚定义
	14.2 P37-05转接板引脚定义
	14.3 P62-02转接板引脚定义


