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ᵲ  

¶ Windows xp 

¶ Windows 7 32bit/64bit  

 

 

¶ VC++  

¶ VB 

¶ LabVIEW 

¶ C# 

¶ Delphi  

 

ᴌ  

Е 

Ƙ.  ӕ∕ www.leetro.comЇ ꜠ ɼ 

ƙ.  ҐЃ C:\ Program FilesЄ └ ҿ MPC2860ᴌ Ї ᴌ

ŅDevelopņ ᴌɼ 

 

 

1. ╦װ  ꜠ Ї Ґҩװ Е 

Õ Ņ ┼ ņ- >Ņ ꜘ ∩ ņЇ MPC2860 Ї ₵Ņ

/∩ ņ Ї ҅ ҅ ꜠ ɼ 

 

Õ ҲЃ C:\ Program FilesЄҲ └MPC2860 ᴌ Ї

Ї └ ҿŅUNWISE.EXEņ ᴌЇ ₵ Ї ҅ ҅

꜠ ɼ 

 

2.  └ ꜠ Ґ Ї └ ᴌЇ ┼ Ҳ

ᴌ ɼΊᵩ Ņ ᵣ  ņ ɼ 

 

ᴌᶕ  

MPC2860 ᶱ windows ‼ DLL ᴌЇₐ DLL ᴌ

װ MPC2860ɼ ꜠ Ҳ ᶱԋ Ί ᴌЇ

ЕVC++ɻVBɻC#ɼ 

 

 

 

http://www.leetro.com/
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ᴌᶕ  

C++  

Õ  

 ̧ Visual  Studio 2010Ї∕ Visual  C++ ɼ 

 ̧ ᴌŅMPC2860.hņŅMPC2860.libņ( Ņ ᴌ ņ҅ )Ї

ᴌ ┼└ Ҳɼ 

 ̧ Ņ ņ - >Ņ ņЇ Ņ ῇņ Ҳ └Ņ ꜘᶳ ņЇ ῇ

ŅMPC2860.libņЇ ₵Ņ ņɼ 

 ̧ ᴌҲꜘҏ #includeņMPC2860.hņ ɼ 

 

Õ  

 ̧ Visual Studio 2010 Ї ∕ Visual  C++ ɼ 

 ̧ ᴌŅCLoad.hņ ŅCLoad.cppņ ( Ņ ᴌ ņ҅ )Ї

ᴌ ┼└ Ҳɼ 

 ̧ ᴌҲ ꜘ #includeņCLoad.hņЇ CLoad ɼ 

 

VBЃVB.NETЄ  

Õ VB 6.0 

 ̧ VB6.0Ї∕ ɼ 

 ̧ ᴌŅMPC2860.basņЃ Ņ ᴌ ņ҅ ЄЇ Ὶ ┼└

Ҳɼ 

 ̧ ₵Ņ ņҐ Ї Ґ Ҳ ₵Ņ ꜘ ņ Ї ₴ Ҳ ꜘ

Ї Ҳ └ŅMPC2860.bas ņЇ ₵Ņ ņ ɼ 

 

Õ VB.NET 

 ̧ Visual Studi o 2010Ї∕ Visual Basic ɼ 

 ̧ ᴌŅMPC2860.vbņ ( Ņ ᴌ ņ҅ )Ї Ὶ ┼└

Ҳɼ  

 ̧ ₵Ņ ņҐ Ї Ґ Ҳ Ņ ꜘ ņЇ ₴ Ҳ └

ŅMPC2860.vbņЇ ₵Ņ ꜘņ ɼ 

 

C#  

 ̧ Visual Studio 2010 Ї∕ Visual C# ɼ 

 ̧ ᴌŅMPC2860.csņ ( Ņ ᴌ ņ҅ )Ї Ὶ ┼└

Ҳɼ 

 ̧ ₵Ņ ņҐ Ї Ґ Ҳ Ņ ꜘ ņЇ ₴ Ҳ └

ŅMPC2860.cs ņЇ ₵Ņ ꜘņ ɼ 
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꜠ ῝ת  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

√ ┼  

auto_set  

init_board  

┼  

set_outmode 

set_home_mode 

ňň 

꜠  

set_maxspeed 

set_profile  

꜠  ת

fast_pmove 

꜠  

check_done 
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1 ᴌ  

1.1 ┼ √  

1.1.1 ┼ √  
1.1.1.1 ∆ת  

√ ⃰ 2 үЇ ᶕ MPC2860 ꜗ Ї ᾨᶳ ⃰ auto_setɻinit_board Ї

┼ √ Ὶ ⃰ ɼ√ ⃰ 2- 1 ɼ 

1- 1 ┼ √ ⃰  

⃰  ẅ  

auto_set  
²0Е  

- 1Е  
꜠ ꜠ ┼  

init_board  
²0Е  

- 1Е  
┼ ᴌ ᴌ√  

 

1.1.2.1 ꜗ  

Ѓ1Єauto_set  

ᾨ auto_set ⃰ ꜠ ┼ Ї ҏ ɼ

ɼ 

Ѓ2Єinit_board  

init_board ⃰ ⃰ ɻ ꜠ ɻ ┼ ᴌ Ї√ ┼ ҿ

Їinit_board auto_set Ӑ Їҿԋ ᵲЇauto_set init_board ҅ ɼ

Ὺ ┼ ɼ√ ┼ √ ҿЕ 

ü “ ῇ ЕPul/Dir Ѓ “/ Є 

ü Е0 ----  Ẩ  

ü  

1- 2√  

 4M pps 

꜠ 
 2000 pps 

 ᵤ 2000ppsɻ 8000ppsɻҏ /Ґ ꜘ 80000pps 

꜠ 
 2000 pps 

 ᵤ 2000ppsɻ 8000ppsɻҏ /Ґ ꜘ 80000pps 
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ü Е  

ü Ҙ ῇЕ 

1- 3√ Ҙ ῇ  

   

OrgЃ Є  ᵤ  

EL¤Ѓ ᵣЄ  ᵤ  

AlmЃ Є  ᵤ  

Card_AlmЃ Є  ᵤ  

 

ü ₴Е ₴  

ü ᵣ ẅЕ   0 

ᶡ ЕInitMPC2860()  

{  

int Rtn;  

Rtn = auto_set();    // ꜠  

if(Rtn  <= 0 )  

        {  

ש   

}  

 else  

        {  

   ꜠ ꜗЇ  

         }  

 

 Rtn = init_board();    // √  

 I  f(Rtn  <= 0 )  

              {  

ש    

}  

 else  

           {  

   √ ꜗЇ  

            }  

    ňň 

}  
 

1.2.1   
1.2.1 .1   

ᶕ ꜠ ┼ ῗ ┼Ӑ╦Ї ᴌ ‟ ꜠ ┼ Їᶕ ꜠

┼ ᵲ Ї ү Ї Ầ  ɼ  
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MPC2860 ᶱҩ Ї ‟ ɼ҅ ⅎ⌡ ɻת 

Ḫ ת ת ЇΊᵩ  ῗ ɼԑ ꜠

Ґᶕ ꜠ ┼ ᴌ LeetroMotionController.exe ҅ү ᴌЇ ⌐װ ᴌ

꜠ ┼ Ї Ӑ Ї  ᴌ*.ini Ї Ї ᴌꜘ

Їת Ḫ ᴶ ꜠ ┼ Ї  ү ꜠ ┼ ᵲɼ  

1.2. 1. ∆ת 2   

⃰  ẅ  

Load_Configfile  
0Е  

- 1Е  
Ґ Ḫ └ ┼  

 

1.2. 1. 3 ꜗ   

(1Єload_Configfile   

 load_Configfile ת ᴌ LeetroMotionController.exe ᴌ*.ini  Ḫ

Ґ └ ꜠ ┼ ҲЇ  Ї ᴌғ ᴌҒ ҅ ҐЇ  

load_Configfile ת Ї ᴌ ɼ ⃰  auto_set  init_board 

Ї ∑ᴰ - 1ɼ  

Е Ї ⅎ⌡ Ḧ ῗ Ḫ Ї ῇ 

ᴌɼ 

1.2  

1.2.1 ∆ת  
1- 4 ∆ת  

⃰  ẅ  

set_outmode 
0Е  

- 1Е  
“ ₴  

set_home_mode 
0Е  

- 1Е  
 

set_dir  
0Е  

- 1Е  
Ḫ  

enable_el  
0Е  

- 1Е  
ᶕ ᵣḪ  

enable_org 
0Е  

- 1Е  
ᶕ Ḫ  

enable_alm 
0Е  

- 1Е  
ᶕ Ḫ  

set_el_logic  
0Е  

- 1Е  
ᵣḪ  

set_org_logic  
0Е  

- 1Е  
Ḫ  

set_alm_logic  
0Е  

- 1Е  
Ḫ  
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1.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_outmode  

꜠ ┼ ᶱԋҩ “ ₴ ЕŅ “+ ņ Ņ “ņЇ “ ₴ ҿŅ “+

ņɼ set_outmode Їת “ ₴ ҿŅ “ņ ɼ 

⃰ init_board ⃰ ɼҩ ҐЕ 
1- 5 ₴  

 

 

 

 

 

 

 

Ѓ2Єset_home_mode  

꜠ ┼ ᶱ Е 

0 ----  Org Ḫ Ẩ  

1 ---- װ  ꜠ Ї └ OrgḪ ⁯ Ї└ ᵤ Ẩ  

2 ----  └  Z Ḫ ῇ Ẩ  

3 ---- װ  ꜠ Ї └ OrgḪ ⁯ ᵤ Ї └ ZḪ Ẩ  

 

Ѓ3Єset_dir  

set _dir(int ch, int iLogic) װ Dir¤Ḫ Ї Ґ ɼ 

1- 6Еdir Ḫ  
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 ֙ ꜠ ꜠ ת Ї “/ Ḫ ₴ Ҳ Ḫ ╦ԓ “Ḫ Ї

ɼMPC2860 ₴ “/ Ḫ ₉ӓ Ї ҐЇ ᾨװ set_dir()

Dir¤Ḫ ɼ 

 ᶡ Е fast_pmove(3, 10000) Ї 3 ꜠ 10000ү “ɼ ꜠ Ӑ╦Їת

set_dir(3, 1) Ї Ḫ Ґ҅ ꜠ ת Ḫ ҅ ɼ 

set_dir() Dir+ Dir -Ḫ Ї Ғᴰ Ґ҅ ꜠ ת ɼ ꜠ ת Ї

꜠ ꜠ Ҳת ᵣ ẅ Е ẅש Ж ẅש ɼ 

Ѓ4Єenable_el  

꜠ ┼ ҿ ү ┼ ᶱԋ ᵣḪ ῇ ɼ ‟ҐЇ ᵣ ῗ ԓᶕ Ї

ɼ ᵣ ῗ ғ ҏ ᵣḪ ῇ OGND ɼῚ ʃMPC2860 

UserʄҲ ŅҘ ῇ ņ҅ ɼ ᵣ ῗ Ї ꜠ ┼ Ẩ ꜠Їװ

Ḧ Ὴɼ 

┼ Ғᶕ ᵣḪ Ї Ņenable_elņ Їת ҿ 0Ї ᵲҿ ῇ

ᶕ ɼ Е ᵣḪ ᶕ ᵣ҅ ɼ 

Ѓ5Єenable_org  

꜠ ┼ ҿ ү ┼ ᶱԋ Ḫ ῇ ɼ ‟ҐЇ ῗ ԓᶕ Ї ɼ

ῗ ғ ҏ Ḫ ῇ OGND ɼῚ ʃMPC2860 UserʄҲ

ŅҘ ῇ ņ҅ ɼ ᵲ ꜠ Ї ῗ Ї ꜠ ┼ ꜠Ẩ ꜠ɼ

Ḫ ꜠ ɼ 

┼ Ғᶕ Ḫ Ї Ņenable_orgņ Їת ҿ 0Ї ᵲҿ ῇ

ᶕ ɼ 

 

Ѓ6Єenable_alm  

꜠ ┼ ү ┼ ᶱԋ Ḫ ῇ ɼ ‟ҐЇ ῗ ԓᶕ Ї

ɼ ῗ ғ ҏ Ḫ ῇ OGND ɼῚ ʃMPC2860 UserʄҲ

ŅҘ ῇ ņ҅ ɼ ꜠ ┼ ԓ ꜠ Ї ῗ Ї ꜠ ┼ ꜠

Ẩ ꜠ɼ 

┼ Ғᶕ Ḫ Ї Ņenable_almņ Їת ҿ 0Ї ᵲҿ ῇ

ᶕ  

Ѓ7Єset_el_logic  

ᵣḪ ᶕ ‟ҐЇ ꜠ ┼ ᵣḪ ҿ Ї ᵣḪ ῇ

Ї ᵣ ɼ Ņset_el_logicת ņ ᵣ ῗ Ї
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ҿ 1Ї ᵣ ῗ ҿ Ж ҿ 0 ᵣ ῗҿᵤ ɼ

ᴌ ᴶ ɼ Е ᵣḪ ᵣḪ ҅ ɼ 

 

Ѓ8Єset_org_logic  

Ḫ ᶕ ‟ҐЇ ꜠ ┼ ᵣḪ ҿ Ї Ḫ ῇ

Ї ᵣ ɼ Ņset_org_logicת ņ ᵣ ῗ Ї

ҿ 1Ї ῗ ҿ Ж ҿ 0 ῗҿᵤ ɼ

ᴌ ᴶ  

 

Ѓ9Єset_alm_logic  

Ḫ ᶕ ‟ҐЇ ꜠ ┼ ᵣḪ ҿ Ї Ḫ

ῇ Ї ᵣ ɼ Ņset_alm_logicת ņ ῗ Ї

ҿ 1Ї ῗ ҿ Ж ҿ 0 ῗҿᵤ ɼ

ᴌ ᴶ  

ᶡ Е 

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

set_outmode ( 1,1,0);  // ҅ “ ₴ ҿ “+ Ѓ Ҏү  Ғᶕ                           

Ї ҿ 0Є 

set_home_mode(1,0);  // ҅ ҿ OrgḪ Ẩ  

enable_el(1,1); // ᶕ ҅ ᵣḪ  

enable_org(1,1); // ᶕ ҅ Ḫ  

enable_alm(1,0); // ҅ Ḫ  

set _el_logic(1,0);       // ҅ ᵣḪ ҿᵤ Ї ҅ ᵣḪ ᵤ

ῇЇᴰ ᵣ Ї҅ ꜠ᴰẨ  

set _org_logic(1,0);       // ҅ Ḫ ҿᵤ Ї Ḫ ᵤ

ῇЇᴰ Ї ҅ Ầ ꜠Ї 

       ňňňňňň 

}  
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1.3 Ḫ  

1.3.1 ∆ת  
1- 7 Ḫ ∆ת  

⃰  ẅ  

enable_card_alm 
0Е  

- 1Е  
ᶕ Ḫ  

set_card_alm_logic  
0Е  

- 1Е  
 

check_card_alarm 
0Е  

- 1Е  

ᶕ Ḫ Ḫ

 

 

1.3.2 ꜗ  

Ѓ1Є enable_card_alm  

꜠ ┼ ᶱԋ҅ү Ḫ ῇ ɼ ꜠ ┼ ԓ ꜠ Ї ῗ

Ї ꜠ ┼ ꜠Ẩ ꜠ɼ ┼ Ғᶕ Ḫ Ї Ņenable_almņ Їת

ҿ 0Ї ᵲҿ ῇ ᶕ  

alm+com Ї NPN PNP ᴶ ɼΊᵩ ҐЕ 

Ƙ ᶕ NPN ᴶ ЕNPN ᴶ ₴ ꜠ Ⱶ ᵤ Ї װ com

24VЇalm ᴶ Ḫ  

ƙ ᶕ PNP ᴶ ЕPNP ᴶ ₴ ꜠ Ⱶ Ї װ com GND

Ѓ0VЄЇalm ᴶ Ḫ  

 

Ѓ2Є set_card_alm_logic  

ԓ Ḫ ԋ com ЇῚ ӤғῚלҘ ῇҒ҅ Їᴰ

└ ɼ set_card_alm_logic Ѓint cardno Їint flag Єғ Ḫ ῗ ҐЃ

Ѓ1Єenable_card_alm Ҳ ЄЕ 

1- 8 Ḫ  

flag ẅ Ḫ ῇ  

0   

1   

0   

1   

ῚҲЕNPN ᴶ Ḫ ῇҿᵤ Ѓ0VЄ 

        PNP ᴶ Ḫ ῇҿ Ѓ24VЄ 
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(3)check_card_alarm  

⃰ check_card_alarm ԓ ῗ Ї Ḫ ῇ ɼ

Ņenable_card_almņ ᶕת Ҙ Ḫ ᶕ Ї Ҙ ῇ ɼ check_al m 1

└ ῗᵣ Ї 0∑ └ ῗᵣ Ї ₴ ∑ - 3ɼ 

ᶡ Е      

                               ňňňň.  

                I nt Rtn  

enable_card_alm(1,1); // ᶕ ҅ Ḫ  

set_card_alm_logic(1,0); // ҏ 1- 8Ї Ḫ ῇЃNPNҿ 0VЇ

PNPҿ 24VЄЇ  

set_card_alm_logic( 1,1); // ҏ 1- 8Ї Ḫ ῇЃNPNҿ 0VЇ

PNPҿ 24VЄЇҒ ɼ Ḫ Ї   

Rtn=check_alarm(1);// ҅ Ї ẅЕ 0Ѓ Є-----  1Ѓ Є--

--  - 3Ѓ₴ Є 

    ňňňňň.  

1.4  

1.4.1 ∆ת  
1- ∆ת 9  

⃰  ẅ  

set_encoder_mode 
0Е  

- 1Е  
 

set_encoder 
0Е  

- 1Е  
ᵣ  

get_encoder 
0Е  

- 1Е  
ᵣ  

 

1.4.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_encoder_mode  

‟ҐЇinit_board ⃰ ꜡ ҿ A/B 90 ᵣ 4Ṗ ɼ Ї ҿ

⁯ “ ЇṖ Ӥ ҿ 1Ṗ ɼ init_board ⃰ set_encoder_mode

ɼ ᴌ ʃMPC2860 UserʄҲŅ ῇ ņ҅ ɼ 

Ѓ2Єset_encoder  

      ╦ ᵣ  
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Ѓ3Єget_encoder                                                                                                                                                                                                                                                                                                        

╦ ᵣ Ї ╦ set_encoder ᵣ Ї ᵣ ∑ ԓ

ᵣ ẅɼ 

ᶡ Е 

 ňňňňňňň 

double count;  

set_encoder_mode(1,0,4,0);// ҿ A/B ᵣ 90 4Ṗ  

get_encoder(1,&count);// ҅ ᵣ Ї count Ҳ 

ňňňňňňňň 

1.5  

1.5. 1 ∆ת  
1- 10 ∆ת  

⃰  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  

 

1.5.2 ꜗ  
Ѓ1Єset_maxspeed  

҅ү ₴ “ Ї Ӏ ԓ ꜠ ┼ “ ₴Ṗ ɼMPC2860꜠ ┼

₴ “ ҩү ┼Е “ⅎ Ṗ Їҩ ӝ ₴ “ ɼ ԓ ꜠ ┼ Ὺ

Ṗ Їҿ 13ᵣЃ ẅҿ 8191ЄЇ └ 4000KHz ₴ “ Ї “ⅎ

ҿЃ4000000/8191Є=488HzЇ ᶕ “ ҿ 100HzЇ MPC2860 ₴҅үⅎ “

Ѓ 488HzЄɼҿԋ ” ү Ї set_maxspeed └ ₴ “ Ї

set_maxspeedЃ1Ї100Єɼ “ⅎ ЇҿЃ100/8191Є=0.012HzЇ ⅎ

ɼᵜ Ї ꜠ ┼ ₴ “ └ 100Hzɼ ЕMPC2860 ⅎ ҿ װ └

0.01Ї ┼ ₴ “ └ 82Hzɼ  
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        ‟ҐЇinit_board ⃰ Ὶ Ї 4000000Ѓ4MHzЄɼᶕ

₴ װ ɼ ₴ “ Е81.91~ 4000000 Hzɼ 

set_maxspeed ת ԓ ᵣ ꜠ ɻת ꜠ ɻת ꜠ ɻת ꜠  ɼת

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 4000000 HzЇ “ ҿ 0.2 Hzɼ 

Ѓ3Єset_profile  

⃰ set_profile ҅ү ꜠ Ґ ᵤ Ѓ Єɻ Ѓ ЄɻꜘЊ⁯ ẅЃ

ҐЇ⁯ ẅ Ғװ ԓꜘ ẅЄɼ ꜠ ɼ 

ғ ꜠ ┼ “ ₴ Ғ҅ Ї ғ set_conspeed҅ ɼ 

 

 

 

 

 

 

1Еꜘ Ї ꜘ ꜘ └ Ж 

 

 

1- 11 ꜠  

 ᵣ └  

 

 

1- 12 ꜠  

1 

2 

3 

⁯  

ᵣ └  
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2Е ЇḦ Ї ꜠└⁯ Ж 

3Е⁯ Е ꜘ ⁯ └ Ж 

꜠ ҐЇᵤ ẅ “ ҿ 10HzЇ ẅ “ ҿ 2000000HzЇꜘ ẅ ҿ 20ɼ 

Ѓ4Єset_vector_conspeed  

⃰ set_vector_conspeed Ґ Ї ү ҩ ҏװ

꜠Ҳ ᴰ └ɼ ғ set_maxspeed ῗ Ї set_maxspeed⃰

Ṗ Ғ ꜠ɼ “ ҿ 4000000 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 4000000HzЇꜘ ẅ ҿ 20ɼ 

ᶡ Е 

ňňňňňňňň 

set_maxspeed(1,5000);// ҅ 5000 

set_conspeed(1,2000);// ҅ 2000 

set_profile(1,1000,5000,50000,50000);// ҅ Їᵤ 1000Ї 5000Їꜘ

50000Ї⁯ 50000 

set_vector_conspeed(2000);// 2000 

ňňňňňňňň 

 

1.6 ᵣ ꜠ 

1.6.1 ꜠ 
1.6.1.1 ∆ת  

꜠ ꜠⃰ 7үЇ Ґ Е 

1- 13 ꜠ ∆ת  

⃰  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 ꜠ 

con_pmove3 
0Е  

- 1Е  
3ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 
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con_pmove4 
0Е  

- 1Е  
4ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove_to 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

 

1.6.1.2 ꜗ  

MPC2860꜠ ┼ ᶱԋ 5ү 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_conspeedņ ꜠ ɼ Е ꜠ Ғ҅ └ ɼ 

Ѓ2Єcon_pmove_to  

ԓ҅ү װ Ầ ᵣ ꜠Ї Ҳת ᵣ ҿ ᵣ Ї ꜠ ꜠╦ᾨ

Ņset_maxspeedņ ┼ Ѓ ԋ ꜠ ┼ “ ₴Ṗ ⅎ ЄЇ ת

Ņset_conspeedņ ꜠ ɼ 

ᶡ Е 

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 

       ňňňňňň 

 con_pmove_to(1,0);  //1 װ ꜠└ ᵣ 0  

}  
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1.6.2 ꜠  
1.6.2.1 ∆ת  

꜠ ꜠⃰ 8үЇ Ґ Е 

1- 14 ꜠ ∆ת  

⃰  ẅ  

set_s_curve 
0Е  

- 1Е  
┼ ꜠  

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 ꜠ 

fast_pmove_to 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

 

1.6.2.2 ꜗ  

MPC2860꜠ ┼ ᶱԋ 8ү ᵣ ꜠ ⃰ ɼ ᵣ ꜠ ɻꜘ

꜠Ї └└ ᵣ Ẩ ᶕת Ẩ ꜠ɼ ᵣ ꜠⃰ Ҳ װ “ ҿ

ᵣɼ 

Ѓ1Єset_s_curve  

MPC2860꜠ ┼ ҿ ᵣ ꜠ ᶱԋҩ ꜠ Е ЇS Їᶕ

Ņset_s_curveņ⃰ ү ҅ ꜘ⁯ 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 

Ѓ3Єfast _pmove_to  

ԓ ꜠҅ү װ ᵲ ᵣ ꜠Ї Ҳת ᵣ ҿ ᵣ ɼ ת

Ņset_profile ņ ɼ ꜠ ꜠╦ᾨ Ņset_maxspeedņ ┼ Ѓ ԋ ꜠ ┼

“ ₴Ṗ ⅎ Єɼ 



ᴌ ῳ  MPC2860꜠ ┼                                                             V1.3 
 

[ 17]  

 

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_s_curve( 1,0);   //  

 set_maxspeed(1,5000); // 1 ҿ 2000 

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

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

ňňňňňňň 

fast_pmove_to(1,6000);//1 װ ꜠ ꜠└ ᵣ 6000 

}  

1.6.3S ꜠  
1.6.3.1 ∆ת  

1- 15  S ∆ת  

⃰  ẅ  

set_s_curve 
0Е  

- 1Е  
┼ ꜠  

set_s_section  
0Е  

- 1Е  
S ꜘꜘ  

set_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠ ᵤ ɻ ɻꜘ ⁯  

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 ꜠ 

fast_pmove_to 
0Е  

- 1Е  
1ү װ Ầ ᵣ ꜠ 

 

1.6.3.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_s_section  

ꜗ Е  S ꜠ꜘꜘ ɼŅset_profile ņ S √ ɻ ɻ ꜘ ⁯

Їᵜ S ꜘ ⁯ ɼŅset_s_section ņ Ņset_pro file ņӐ Ї

S ꜠ ꜘꜘ ꜘ⁯ ɼS ꜘ ꜠ ᵣ ꜠Ҳ Ї ꜠Ғ ᶱ S
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ꜘ⁯ ɼꜘꜘ ⁯ꜘ ꜘꜘ ẅЇ 10~375M  Їҙꜘ⁯ ⁯⁯ ꜘ⁯ ẅ

Ї ∑ ᴰ ɼ 

ᶡ  

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_s_curve( 1,1);   // S  

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

set_s_section(1,80000,80000); // 1 S ꜘꜘ ꜘ⁯ ɼ 

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

}  

1.7 ꜠⃰  

1.7.1 ∆ת  

꜠ ꜠⃰ Е 

1- 16 ꜠ ∆ת  

⃰  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 ꜠ 

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 ꜠ 
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1.7.2 ꜗ  

꜠ ɻꜘ ꜠Ї └ ᵣɻ Ḫ Ї Ẩ

ת Ẩ ꜠ɼ 

Ѓ1Єcon_vmoveɻcon_vmove2ɻcon_vmove3ɻcon_vmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ ꜠Ї ת

Ņset_conspeedņ ɼ 

Ѓ2Єfast _vmoveɻfast _vmove2ɻfast _vmove3ɻfast _vmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ ꜠Ї ת

Ņset_profile ņ ɼ 

ᶡ Е 

void main( )  

{  

 auto_set( );    // ┼  

 init_board( );    // √ ┼  

 set_maxspeed(1,10000);  //  

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

 fast_vmove(1,1);   // ꜠ 1 ꜠ 

ňň 

}  

1.8 ꜠⃰  

 1.8.1 ∆ת  

꜠ ꜠⃰ 1- 17 ɼ 

1- 17 ꜠⃰  

⃰  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 ꜠ 
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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 ꜠ 

 

1.8.2 ꜗ  

        ɻꜘ ꜠Ї └ Ḫ ɻ ᵣḪ Ḫ Ї Ẩ ת

Ẩ ꜠ɼ ꜠ ┼ ᶱԋ 4 Ї ⃰ Ņset_home_modeņ ᵲ Ї Ņ

ņ  

Ѓ1Єcon_hmoveɻcon_hmove2ɻcon_hmove3ɻcon_hmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ ꜠Ї ת

Ņset_conspeedņ ɼ 

Ѓ2Єfast _hmoveɻf ast _hmove2ɻfast _hmove3ɻfast _hmove4  

ⅎ⌡ ԓ ꜠҅ү ɻҩү ɻҎү ү Ї װ ᵲ ꜠Ї

Ņset_profileת ņ ɼ 

 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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1.9 ꜠⃰  

1.9.1 ∆ת  

꜠ ꜠⃰ Е 

1- 18 ꜠ ∆ת  

⃰  ẅ  

set_vector_conspeed 
0Е  

- 1Е  
꜠  

set_vector_profile  
0Е  

- 1Е  
꜠  

con_line2  
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line 3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line 4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line 2 
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line 3 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line 4 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line2 _to 
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line 3_to 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line 4_to 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line 2_to 
0Е  

- 1Е  
ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line 3_to 
0Е  

- 1Е  
Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line 4_to 
0Е  

- 1Е  
ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

 

1.9.2 ꜗ  

꜠ ҩ ҅ ꜠Ї ꜠Ї └ ᵣ ɼ װ꜠

Ї ⅎҿ ɼ ꜠⃰ Ҳ װ “ ҿ ᵣɼ 

MPC2860꜠ ┼ ᶱԋ 12ү ꜠⃰ ɼ 

Ѓ1Єcon_line2 ɻcon_line3 ɻcon_line4 ɻcon_line2_to ɻcon_line3_to ɻcon_line4_to  



ᴌ ῳ  MPC2860꜠ ┼                                                             V1.3 
 

[ 22]  

 

ⅎ⌡ ꜠ҩү ɻҎү ɻ ү װ ᵲ ꜠Ї ү ꜠ ҿ

ҏ ⅎ Ї ү ꜠Ї └ ᵣ ɼ Ņset_vector_conspeedņת

ɼῚҲ con_line2 ɻcon_line3 ɻcon_line4 ᵣ ҿ Їcon_line2_to ɻcon_line3_to ɻ

con_line4_to ᵣ ҿ ɼ 

Ѓ2Єfast _line2 ɻfast _line3 ɻfast _line4 ɻfast _line2_to ɻfast _line3_to ɻfast _line_to  

ⅎ⌡ ꜠ҩү ɻҎү ɻ ү װ ᵲ ꜠Ї ү ꜠ ɻꜘ ҿ

ɻ ꜘ ҏ ⅎ Ї ү ꜠Ї └ ᵣ ɼ ת

Ņset_vector_ profile ņ ɼῚҲ fast _line2 ɻfast _line3 ɻfast _line4 ᵣ ҿ Ї

fast _line2_to ɻfast _line3_to ɻfast _line_to ᵣ ҿ ɼ 

ᶡ Е 

 ňňňňňň 

 set_vector_conspeed(2000);// 2000 

con_line2(1,10000,2,15000);//2 Ї҅ ᵣ 10000Ѓ ᵣ ЄЇ2 ᵣ 15000Ѓ ᵣ

Є 

 ňňňňňň.  

1.10 ┼꜠⃰  

1.10.1 ∆ת  
1- 19┼꜠⃰ ∆ת  

⃰  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 ꜠ 
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1.10.2 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 ᾨ

ה ᵤ Ѓ set_proflile ЄЇ Ẩ ꜠ɼᾩ ┼꜠⃰ ꜠ “

ɼ 

Ѓ3Єmove_pauseɻmove_resume  

ҩү ת ԓ Ẩ ꜠ Ґ ╦ ꜠ ꜠ɼ 

ԓ ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠ Ї Ņmove_pauseņ⃰ Ї ┼

װ ⁯ └Ẩ Ж Ņmove_resumeņ Ї ┼ װ ꜘ └ ɼ 

ԓ ꜠ɻ ᵣ ꜠ɻ ꜠ɻ ꜠Ї Ņmove_pauseņ⃰ Ї

┼ Ẩ ꜠Ж Ņmove_resumeņ Ї ┼ װ ꜠ɼ 

ᶡ Е 

 ňňňňňňňň 

 set_profile(1,2000,5 000,50000,50000);// ҅ ꜠  

 fast_pmove(1,50000);// ꜠҅ ꜠ 

 ňňňňňň.  

 move_pause(1);// Ẩ҅  

    ňňňňňň..  

 move_resume(1);// ҅ ꜠ 

    ňňňňň.  

 

1.11 ᵣ ⃰  

 1.11.1 ᵣ ⃰  
 1.11.1.1 ∆ת  

ᵣ ⃰ 2үЇ Ґ Е  
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1- 20 ᵣ ⃰  

⃰  ẅ  

set_abs_pos 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵣ ẅ 

reset_pos 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵣ ẅҿ  

 

1.11.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єset_abs_pos  

⃰ ┼ ╦ ᵣ ҿ ẅЇᵜהҏ҅үᵣ └ ᵣ Ӑ Ғᴰ֥ ꜠ɼ

⃰ ԑү ҿ 0 Ņreset_posņ⃰ ꜗ ɼ⃰ 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 

ᶡ Е 

 ňňňň..  

set_abs_pos(1,0);// 1 ╦ ᵣ ҿ 0Ї ꜗ ԓ rest_pos  

 ňňňňň 

1.11.2 ᵣ ⃰  
 1.11.2.1 ∆ת  

1- 21ᵣ ⃰ ∆ת  

⃰  ẅ  

get_abs_pos 
0Е  

- 1Е  
҅ү ᵣ ẅ 

 

1.11.2.2 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 



ᴌ ῳ  MPC2860꜠ ┼                                                             V1.3 
 

[ 25]  

 

1.12 ⃰  

1.12.1 ꜠ ⃰  
 1.12.1.1 ∆ת  

꜠ ⃰ 1- 22 ɼ 

1- 22 ꜠ ⃰  

⃰  ẅ  

check_status  
Ὶ Е ẅ 

- 1Е  
 

get_cur_dir  

0ЕẨ  

- 1Е  

1Е  

- 2Е  

╦ ꜠  

check_done 

0ЕẨ  

1Е ꜠  

- 1Е  

꜠  

get_rate  
Ѓ ꜗЄ 

ẅЃ Є 
╦ ꜠  

get_max_axe 
Ѓ ꜗЄ 

0Е  
 

get_board_num 
Ѓ ꜗЄ 

0Е  
Ὺ ꜠ ┼  

get_axe 
Ѓ ꜗЄ 

0Е  
┼ ҏ  

get_conspeed 
Ѓ ꜗЄ 

- 1Е  

Ầ ᵣ ꜠

 

get_vector_conspeed 
Ѓ ꜗЄ 

- 1Е  

Ầ

꜠  

get_profile  
0Е  

- 1Е  

Ầ ᵣ ꜠

 

get_vector_profile  
0Е  

- 1Е  

Ầ

꜠  

 

1.12.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_status  

MPC2860┼ ┼ ү ┼ 1ү 32ᵣ Ї ꜠ ҲЇ װ ת

Ņcheck_statusņ ᵲ ɼ Ҳ ᵣЃbit Є ӎ Ґ ɼ 
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1- 23 ӎ 

Bit ᵣ ӎ  

31 Ḧ  

30 ῇ 1Е           0Е  

29 ᵣ ῇ 1Е           0Е  

28 ᵣ ῇ 1Е           0Е  

27   

26 Ẩ  1Е           0Е  

25  1Е           0Е  

24  1Е           0Е  

23 ῇ 1Е           0Е  

22 ᵣẨ  1ЕẨ           0Е ꜠ 

21 

Ḧ  

20 

19 

18 

17 

16 

15 Ẩ  1Е          0Е  

14 ꜠  1Е└ ꜠  

Ẩת 13  1Е Ẩ  

12 Z “Ẩ  1Е Ẩ  

11 Ẩ 2 1Е Ẩ └ Z “Ẩ  

10 Ẩ 1 1Е Ẩ  

9 Ẩ 1Е Ẩ  

8 

Ḧ  

7 

6 

5 

4 

3 

2 ⁯  1Е ꜠ ԓ  

1  1Е ꜠ ԓ  

0 ꜠  1ЕẨ         0Е ꜠             

 

Ѓ2Єcheck_done  

ⅎ⌡ ԓ ꜠ , Ẩ ꜠ Ї ₴Ґ҅ ꜠ ɼת ┼

꜠Ї ꜠  ɼת

Ѓ3Єget_cur_dir  

╦ ꜠ ɼ 

Ѓ4Єget_rate  
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┼ ╦ ꜠ ɼ ғ ɼ Ӏ ԓ ┼ ⅎ

ɼ ҿ ₴ “ ҩү ┼Е “ⅎ Ṗ Їҩ ӝ ҿ ₴ “ ɼ

⃰ set_maxspeed ₴ “ ҿḷ “ⅎ Їᶕ ₴ װ

ɼ 

Ѓ5Єget_max_axe  

Ὺ Ї ꜗ Ї ∑ 0ɼ 

Ѓ6Єget_board_num  

Ὺ Ї ꜗ Ї ∑ 0ɼ 

Ѓ7Єget_axe  

┼ ┼ Ї ꜗ Ї ∑ 0 

Ѓ8Єget_conspeed  

ᵣ ꜠ Ї ꜗ ẅЇ ∑ - 1 

Ѓ9Єget_vector_conspeed  

Ầ ꜠ Ї ꜗ ẅЇ ∑ - 1 

Ѓ10Єget_profile  

Ầ ᵣ ꜠ Ї ᵤ Ї Їꜘ ⁯ ɼ ꜗ

0Ї ∑ - 1 

Ѓ11Єget_vector_profile   

Ầ ꜠ Ї ᵤ Ї Ї ꜘ

⁯ ɼ ꜗ 0Ї ∑ - 1 

 

1.12.2 Ҙ ῇ ⃰  
1.12.2.1 ∆ת  

1- 24 Ҙ ῇ ⃰  

⃰  ẅ  

check_limit  

0Е ᵣḪ  

1Е ᵣḪ  

- 1Е ᵣḪ  

- 3Е  

└ ᵣ ῗᵣ  

check_home 

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  
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 1.12.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_limit ɻcheck_homeɻcheck_alarm  

ⅎ⌡ ԓ ꜠ ɻ ᵣḪ ɻ Ḫ Ḫ ɼ

Ņcheck_statusņ⃰ ₴ ү ẅЇ Ὶᵯ ₉ү⃰ ⅎ⌡ ῚҲ ⅎḪ ɼ Е

֙Ҙ ῇᶕ ‟ҐЇ Ņenable_orgņɻŅenable_limit ņɻŅenable_almņ ᶕת Ҙ

Ḫ ᶕ Їҏ ⃰ Ҙ ῇ ɼ 

Ѓ2Єcheck_sfr ɻcheck_sfr_bit  

꜠ ┼ ү ┼ ɻ ᵣɻ Ḫ Ḧ ҅үҘ ҲЇ Ғᶕ ֙Ҙ ῇḪ Ї

Ņenable_orgņɻŅenable_limit ņɻŅenable_almņɻŅenable_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 

check_sfr(int cardno) ҅ Ҙ ῇ Ї ᵣ ᵲ װ

҅ᵣ ₉ᵣҘ ῇ Жcardno Їה 1 ɼ 

check_sfr_bit(int cardno, int bitno ) ҅ ҅үҘ ῇ ɼbitno ᵣ

Їה 1 Ї Е 2 EL3- Ї check_sfr_bit(2 ,  6)Ї Ғ check_sfr_bit(2, 

5); ɼ ᵲ ῇ ʃMPC2860 User.PDFʄҲ Ņ ῇɻ ₴ ņ҅ ɼ 

Ҙ ῇ ᵣ ӎҐ ɼ 

1- 25Ҙ ῇ ᵣ ӎ 

Bit ᵣ ӎ  

31 Ḧ  

30 ALM6Е ῏  0Еᵤ       1Е  

29 ALM5Е ֒  0Еᵤ       1Е  

28 ALM4Е  0Еᵤ       1Е  

27 EZ6Е ῏ ZḪ  0Еᵤ       1Е  

26 EZ5Е ֒ ZḪ  0Еᵤ       1Е  

25 EZ4Е ZḪ  0Еᵤ       1Е  

24 ORG6Е ῏  0Еᵤ       1Е  

23 ORG5Е ֒  0Еᵤ       1Е  

22 ORG4Е  0Еᵤ       1Е  

21 EL6-Е ῏ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

20 EL5-Е ֒ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

19 EL4-Е ᵣ 0Еᵤ       1Е  

18 EL6+Е ῏ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

17 EL5+Е ֒ ᵣ 0Еᵤ       1Е  
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16 EL4+Е ᵣ 0Еᵤ       1Е  

15 ALM3Е Ҏ Ḫ  0Еᵤ       1Е  

14 ALM2Е ԑ Ḫ  0Еᵤ       1Е  

13 ALM1Е ҅ Ḫ  0Еᵤ       1Е  

12 ALARMЕ  0Еᵤ       1Е  

11 EZ3Е Ҏ ZḪ  0Еᵤ       1Е  

10 EZ2Е ԑ ZḪ  0Еᵤ       1Е  

9 EZ1Е ҅ ZḪ  0Еᵤ       1Е  

8 ORG3Е Ҏ  0Еᵤ       1Е  

7 ORG2Е ԑ  0Еᵤ       1Е  

6 ORG1Е ҅  0Еᵤ       1Е  

5 EL3-Е Ҏ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

4 EL2-Е ԑ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

3 EL1-Е ҅ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

2 EL3+Е Ҏ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

1 EL2+Е ԑ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

0 EL1+Е ҅ ᵣ 0Еᵤ       1Е  

 

1.12.3 ᵐ Ҙ ⃰  
1.12.3.1 ∆ת  

1- 26ᵐ Ҙ ⃰ ∆ת  

⃰  ẅ  

checkin_axis_INP 

0Еᵤ  

1Е  

- 1Е  

ᵐ └ᵣḪ ῇ 

checkin_axis_SRDY 

0Еᵤ  

1Е  

- 1Е  

ᵐ ‼ Ḫ ῇ 

outport_bit_RST  
0Е  

- 1Е  
ᵐ ₴ 

outport_bit_CL  
0Е  

- 1Е  
ᵐ ẘ ₴ 

outport_bit_SEVER

ON 

0Е  

- 1Е  
ᵐ ᶕ ₴ 
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1.12.3.2 ת  

Ѓ1Єcheckin_axis_INP  

ᵐ ╦ └ᵣḪ ЃINPЄ Їᵐ └ᵣḪ ӎ ᵐ ῗ ɼ

1∑ҿ Ї 0∑ҿᵤ ɼ 

Ѓ2Єcheckin_axis_SRDY  

ᵐ ╦ ‼ Ḫ ЃSRDYЄ Їᵐ ‼ Ḫ ӎ ᵐ ῗ ɼ

1∑ҿ Ї 0∑ҿᵤ ɼ 

Ѓ3Є outport_bit_RST  

┼ ᵐ Ḫ ₴ Ї0ҿᵤ Ї1ҿ ɼᵐ Ḫ ┼

ӎ ᵐ ῗ ɼ 

Ѓ4Є outport_bit_CL  

┼ᵐ ẘ ₴ Ї0ҿᵤ Ї1ҿ ɼᵐ ẘ ┼

ӎ ᵐ ῗ  

Ѓ5Єcheckin_axis_  SEVERON  

┼ᵐ ᶕ ₴ Ї0ҿᵤ Ї1ҿ ɼᵐ ᶕ ┼ ӎ ᵐ

ῗ ɼ 

1.12.4 IO ᵲ⃰  
1.12.4.1 ∆ת  

꜠ ┼ ᶱ ᾩ 32 ῇ 32 ₴ ɼ IO ᵲ⃰ Е 

1- 27 IO ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

checkin_byte  
Ὶ ЕIO  

- 1Е  
ῇ ῗ  

checkin_bit  

0Еᵤ  

1Е  

- 1Е  

ῇ ᵣ ῗ  

outport_byte  
0Е  

- 1Е  
ӀḪ ҏ ₴ ᵣ ῗ  

outport_byte_ex  
0Е  

- 1Е  

IO EA1616Cҏ ₴

ɼ 

outport_bit  
0Е  

- 1Е  

₴ ᵣ ῗ Ї ӀḪ

IO ҏ 
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1.12.4.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheckin_byteɻcheckin_bit  

ᶕ ת ꜠ ┼ 32 ῇ ЇῚҲ 1- 16 ᵣԓḪ P100- 03Ї17- 32

ᵣԓ IO EA1616Cҏɼ 

Ņcheckin_byteņ ה ꜠ ┼ 32ᵣ ῇ ῇ ῇ ῗ ɼ 

Ņcheckin_bit ņ ה ꜠ ┼ 32ᵣ ῇ ῇ ҅ᵣ ῇ ῗ ɼ 

ῇ ʃMPC2860 User.PDFʄҲ Ņ ῇɻ ₴ ņ҅ ɼ 

Ѓ2Єoutport _byteɻoutport_byte_ex ɻoutport_bit ɻ  

 Ņoutport_byte ņ Ӏ ҏ ₴ ῗ ɼ 

Ņoutport_byte_ex ņ IO EA1616Cҏ ₴ ῗ  

Ņoutport_bit ņ ₴ ᵣ ῗ ɼ 

Е ₴ 1 2 ҿ ᵣ ₴ЇҒ ┼ҿ ₴ ɼ data D2- D15

ᵣⅎ⌡ ┼ P100- 03ҏ OUT3ɻOUT4ɻOUT5ňňOUT16ɼD0 D1ᵣ ᵣ ɼ 

₴ ʃMPC2860 User.PDFʄҲ Ņ ῇɻ ₴ ņ҅ ɼ 

1.13 Ὶ ꜗ  

1.13.1  
1.13.1.1 ∆ת  

⃰ 3үЇ ɼ 

1- 28 ⃰  

⃰  ẅ  

set_backlash  
0Е  

- 1Е  
ԓ ịẅ 

start_backlash  
0Е  

- 1Е  
ị ԓ ᵣ  

end_backlash 
0Е  

- 1Е  
Ẩ ị ԓ ᵣ  

 

 1.13.1.2 ꜗ  

Ѓ1Єset _backlashɻstart _backlashɻend_backlash  

ᵲҿ ꜠ Ї ᶕ Ὶ ᴶ꜠ Їҩү Ӑ Ї Ґ ɼ ꜠

ᶽ ꜠ Ѓ Ґ └ └ ЄЇ ịẅ ꜘ ꜠ᶽ ꜠ “ Ї

⁯ ɼ 
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┼ Їᶕ MPC2860ᶱ Ҏү⃰ ЇḦ ᵣ ɼᶕ

ҐЕ 

Ї ⃰ Ņset_backlashņ ҅ү ịẅɼ 

ịẅ Ї ⃰ Ņstart_backlash ņ ꜠ ịɼװ ┼ Ї ꜠

┼ ꜠ ꜘ ịɼ 

ịЇ ⃰ Ņend_backlashņ ịɼװ ┼ Ї ꜠ ┼

Ғῴ ịɼ 

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 

}  

 

 

 

꜠  

꜠ᶽ 

 ᶽ꜠ה
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1.13.2 ꜠Ҳ  
 1.13.2.1 ∆ת  

꜠ ┼ ᶱ ꜠Ҳ ꜗ Ї ᵲ⃰ 1үЇ ɼ 

1- 29  ꜘ ⃰  

⃰  ẅ  

change_speed 
0Е  

- 1Е  
꜠Ҳ ꜗ  

 

1.13.2.2 ꜗ  

Ѓ1Єchange_speed  

꜠ ┼ ᶱ ꜠Ҳ ┼ ꜘ ꜗ ɼ Ņchange_speedņ ┼ ꜠ Ї

ᵜ ẅҒ Ņset_maxspeedņ Ї ẅҒ ᵤԓ 0.2Hzɼ Е ₴ ꜠ ╦ת

ɼ Ї ԓ ꜠ ┼ Ὺ ⅎ ┼Ї ꜠ Їῗ

ԓⅎ set_maxspeed⃰ ɼ 

Ї ү ת ꜠ Ҳ ɼ 

ꜘ Е 

 

1- 30   

⁯ Е 

 

1- 31 ⁯  

 

 

ꜘ  

ẅ 

꜠ ẅ 

ꜘ  

“  

 

꜠ ẅ 

ẅ 

꜠⁯ Ѓ “ Є 

 

ꜘ  

ꜘ  

“  
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ᶡ Е 

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 

}  

1.13.3 ꜠ ᵣ  
1.13.3.1 ∆ת  

1- 32꜠ ᵣ ⃰  

⃰  ẅ  

change_pos 
0Е  

- 1Е  
꜠Ҳ꜠ ᵣ ꜗ  

change_pos_to 
0Е  

- 1Е  
꜠Ҳ꜠ ᵣ ꜗ  

 

1.13.3.2 ꜗ  

Ѓ1Є  change_pos  

⃰ Е ᵣ Ґᶕ ⃰ change_pos ꜠ ᵣ ɼ ᵣ ꜠ ҲЇ

ҐЇ ₴ ꜠ ת ᵣ Ї ᵣ ꜠ ╦

Ņchange_posņ꜠ ᵣ ɼ ꜠ ᵣ ꜠ɼ ᵣ ҏ҅װ ₴ ꜠

Ѓfast_pmoveɻcon_pmoveЄת ҿ ɼ ⃰ ᵣ ɼ 

Е 

                                 ch------  

                      pos------ ᵣ  

                     ⃰ ẅЕ0Ѓ ꜗЄ----  1Ѓ Є 

ת                      Е Їת  
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Ѓ2Є  change_pos_to  

⃰ Е ᵣ Ґᶕ ⃰ change_pos_to ꜠ ᵣ ɼ Ґ

ᵣ ꜠Ѓfast_pmove_toЄ ᵣ ꜠Ѓcon_pmove_toЄ ҲЇ ₴ ꜠ ת

ᵣ Ї ᵣ ꜠ ╦ Ņchange_pos_toņ꜠ ᵣ ɼ ꜠

ᵣ ꜠ɼ ᵣ װ ү ᵣ ҿ ɼ ⃰ ᵣ ɼ 

Е 

                                          ch------  

                                         pos------ ᵣ  

                     ⃰ ẅЕ0Ѓ ꜗЄ----  1Ѓ Є 

ת                      Е Їת  

1.13.4 Ḧ  ꜗ  
1.13.4.1 ∆ת  

1- 33 Ḧ  ⃰  

⃰  ẅ  

write_password_flash  

0Е  ꜗЖ 

- 1Е   Ж 

- 2Е  

ɼ 

Ḧ ꜗ  

 ⃰  

read_password_flash 

0Е ꜗЖ 

- 1Е Ж 

- 2Е

ɼ 

Ḧ ꜗ  

⃰  

clear_password_flash  

0Е ꜗЖ 

- 1Е Ж 

- 2Е  

ɼ 

Ḧ ꜗ  

 

write_flash  
0Е  ꜗЖ 

- 1Е   Ж  
҅  ⃰  

read_flash  
0Е ꜗЖ 

- 1Е Ж  
҅ ⃰  

clear_flash  
0Е ꜗЖ 

- 1Е Ж  
҅  

 

1.13.4.2 ꜗ  

MPC2860 ᶱ 1M bytes Ḧ Ỵ ɼ1M bytesⅎҿ 16ү Ї ҿ 0~15Ї

ү ΐ 64K bytes Ỵ ɼ Ỵ Ҳ Ỵ ҿ long ɼ Ї ү ⅎҿ

64K/4 = 16K ү Ї 0 ~ 16383( 16K - 1)ɼ Ḧ Ґ Е 
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1- 34 Ḧ  

   

 

15 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

14 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

13 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

12 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

11 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

10 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

9 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

8 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

7 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

6 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

5 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

4 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

3 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

2 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

1 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

 0 Е0~16383Ѓΐ 16KЄ 

Ѓ 0ЄҲ ҅ү ( 16383) Ỵ Ї₴ ҿ 0xffffffff ɼ

Ѓ 0Є   ᵲ ᶱῚ 16383 Ỵ l ong ɼ 

Ѓ1Є write_password_flash ɻ read_password_flashɻ clear_password_flash  

 

         ԓ Ḧ ꜗ  ɻ ᵲɼ   ᵲӐ╦

ᵲЇ ∑  ῇ   ɼ ᵲ Ї װ Їᶕ

 64K ᵣҿŅ1ņɼ   ᵲ  4 ү Ї װ ᵲ ϼ 

Ѓ2Є write_flash ɻ read_f lashɻ clear _flash  

        ԓ ҅  ɻ ᵲɼ   ᵲӐ╦ ᵲЇ

∑  ῇ   ɼ ᵲ Ї װ Їᶕ  64K 

ᵣҿŅ1ņɼ   ᵲ  4 ү Ї װ ᵲ ϼ 

ᶡ Е 

void main( )  

{  

Long data;  

auto_set( );     // ┼  

init_board( );    // √ ┼  

clear_pass word_flash(1, 0xffffffff);    //  0 

write_password_flash(1,1 6383,0xccccaaaa,0xffffffff);   //   ḷ ҿ 0xccccaaaa 

write_password_flash(1,1, 0x01, 0xccccaaaa);   //  0  1  ῇ  0x01 

read_password_flash(1,1,&data, 0xccccaaaa);  //  0  1 Ḧ ẅ 

}  
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1.13.5 ᵣ ₴ 
1.13.5.1 ∆ת  

1- 35 ᵣ ₴⃰  

⃰  ẅ  

start_comparePulse 
0Е  

- 1Е  
HSIO ₴҅ү “ Ḫ  

start_compareData 

0Е  

- 1Е  

7Е

 

꜠ ᵣ ₴ ῗ

 

start_compareLinear  

0Е  

- 1Е  

7Е

 

꜠ ᵣ ₴ ῗ

 

get_compareStatus 
0Е  

- 1Е  
₴ ᵣ  

compare_stop 
0Е  

- 1Е  
ᵣ ₴ 

1.13.5.2 ꜗ  

꜠ ҲЃ ᵣ ꜠ ꜠Ї ꜠ ғῚҲ ҅ү ᵣ ₴ЄЇ ┼

꜠ ᵣ Ὺ “ ᵣ ғ ᵣ Ї ᵣ Ὺ “ ᵣ └

ᵣ Ї IOЃHSIOЄ ₴ “Ѓ ⅎ ₴Є ╦ Ḫ ɼᵣ ₴

ҿ 5V( ҿ 3.5Vљ5V )ɼ Е ꜗ Ҳ Ņᵣ ņ ҿ ᵣ Ї ԓ ╦ ꜠ ת

ᵣ ɼ 

MPC2860 ҩ Ί ᵣ ₴ꜗ ɼ ₴ ЃHSIOЄ ɼ 1

HSIO1 Ї2 HSIO2 ЇҒ ɼ 

ЕḪ P100- 03 OUT1ҿ HSI01ЇOUT2ҿ HSI02Ї ҩү OUT ҿᵣ ₴ ЇҒ ῴ

ᵲ ₴ ᶕ ɼΊᵩ ῳʃMPC2860 User.PDFʄ 

Ѓ1Єstart_comparePulse  

HSIO ₴҅ү “ Ḫ Ї ╦ ꜠ᵣ ₴Ї ᵣ

₴Ї HSIO ₴ “ɼ 

Ѓ2Єstart_compareData  

꜠ ᵣ ₴ ῗ Їᶕ ῇЇװ ╦ᵣ ҿ Ї ῇ ᵣ

ᵣ ɼ Ḧ ᵣ Ҳ ҿ ꜘ ẅ ⁯

ẅɼ 
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Ѓ3Єstart_compareLinear  

꜠ ᵣ ₴ ῗ ɼ ᵣ ҿ ₴Ї∑ᶕ ⃰ Ї

׃ ῇ ᵣ ɻ װ ɼ ₴ “Ḫ ɼ 

 Ѓ4Єget_compareStatus  

ᵣ ₴ ҏ ү ɼ װ ₴Ї∑ ẅҿ 1 2 ₴ ҏ ү

Їᵜғ ᵣ ү Ғ Ѓװ ₴ Ї ᵣ ү ҿ ₴ҏ ₴Ґ

ү ЄЖ װ “ ₴Ї∑ ẅҿ 1 2 ₴ ҏ ү Їғ ᵣ

ү  

Ѓ5Є  compare_stop  

ᵣ ₴ɼ Ņ ᵣ ₴ņɻŅ ᵣ ₴ņ Ņ ₴҅ү “

Ḫ ņҎ Ӑ ⅓ Ї ᾨ Ņcompare_stopņ ╦ ₴ ɼ 

1.13.6  
1.13.6.1 ∆ת  

꜠ ┼ ᶱ 1ү ⃰ 3ү ⃰ Ї ɼ 

1- 36 ⃰  

⃰  ẅ  

check_IC 
Ὶ Е  

- 1Е  
┼ ID  

get_lib_ver  0 ⃰  

get_sys_ver 
0Е  

- 1Е  
꜠  

get_card_ver  
0Е  

- 1Е  
꜠ ┼ ᴌ  

1.13.6.2 ꜗ  

Ѓ1Єcheck_IC  

꜠ ┼ ҏ ԋ҅ү ῗЇ װ ΐ ID ɼ ῗ ẅ

ҿ 0xFHЇ ╦ ҿ 0x0Hљ0x7HЇ 4 ΐ ɼᶕ ⃰ Ņcheck_ICņ ₴

ID ɼᶕ Ņcheck_ICņ Ї Ҳ ҅ ┼ ɼ 

꜠ ┼ ₴ Ї√ ID ҿ 0Ї ΐ Ї ɼᶡ 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 
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1.13.7 ש ⃰  
1.13.7.1 ∆ת  

꜠ ┼ 10ү ЇװḈ ԋ ‟ɼ ש ᵲ⃰ 3үЇ 1-

37 ɼ 

1- 37 ש ᵲ⃰  

⃰  ẅ  

get_err  
0Е  

- 1Е  
10ү ש  

get_last_err  
0Е  

- 1Е  
҅ү ש  

reset_err  0 Ѓ10үЄ ש ᵣ  

 

1.13.7.2 ꜗ  

Ѓ1Єget_err  

10үҲ Ḫ ɼ ꜠ ┼ ᶱԋ Ґ Ḫ ɼ 

1- 38√ Е 

ש  Error Code ӎ 

0x00000004 ERR_AUTO_SET_NOT √ auto_set()  

0x00000006 ERR_WDM_COMM 
ғ Ḫ Е ꜠

꜠ ꜘ  

0x00000007 ERR_INIT_NO_BOARD Ғ└  

0x00000008 ERR_INIT_NO_AXES ҏ Ғ└  

0x00000009 ERR_INIT_BOARD_NOT √ √ ꜗ 

0x0000000a ERR_INIT_TOO_BOARD 
└ ᾡ

ЖMPC2860 4 ΐ  

0x0000000b ERR_INIT_TOO_AXES_CARD 
└ ҏ

ЖMPC2860 6  

0x0000000c ERR_INIT_NO_NAMECARD ID  

0x0000000d ERR_INIT_TOO_NAMECARD ID  

0x0000000e ERR_INIT_NAMECARD_NO1 

ᶕ Ї ID

ҿ 0Е ῗ └ 0

 

0x0000000f ERR_INIT_NAMECARD_NO2 
ΐ Ї ҅

IDҒ 0 

0x00000010 ERR_INIT_NAMECARD_NO3 
ΐ Ї ID

Ғ ᶳ  

0x00000011 ERR_INIT_LIB ⃰  

0x00000012 ERR_INIT_SYS ꜠  

0x00000013 ERR_INIT_CARD_TYPE ₴  
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1- 39  API Е 

ש  Error Code ӎ 

0x02000001 ERR_PARAM_CH  

0x02000002 ERR_PARAM_SPEED  

0x02000005 ERR_PARAM_CARD  

0x02000006 ERR_SET_HOME_MODE  

0x02000009 ERR_PARAM_FLASHNO Flash  

0x0200000a ERR_PARAM_BITNO I /O ᵲҲ bit ᵣ ₴ ᾡ  

0x0200000b ERR_PARAM_FLASHPICE Flash  

0x02000017 ERR_PARA_SAME_CH ꜠ ת  

0x02000018 ERR_PARAM_BACKLASH ẅ ԓ 0 

0x02000019 ERR_PARAM_VALUE  

0x0200001b ERR_PARAM_CH_FUN ꜗ “  

0x0200001c ERR_PARAM_CARD_FUN ꜗ “  

0x0200001d ERR_PARAM_FUN ꜗ “  

0x0200001e ERR_BEFOREMOTION ꜠ ת ꜠  

0x0200001f ERR_CHECK_RANGE ꜠ᵣ  

 

 

Ѓ2Єget_last_err  

҅ ש ɼ 

Ѓ3Єreset_err  

10ү ש ɼ 
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2⃰  

2.1 ⃰ ∆  
2- 1  ⃰ ∆  

  ⃰   

┼ √  
auto_set  ꜠ ꜠ ┼  

init_board  ┼ ᴌ ᴌ√  

 

set_outmode “ ₴  

set_home_mode  

set_dir  Ḫ  

enable_el  ᶕ ᵣḪ  

enable_org ᶕ Ḫ  

enable_alm ᶕ Ḫ  

set_el_logic  ᵣḪ  

set_org_logic  Ḫ  

set_alm_logic  Ḫ  

Ḫ

 

enable_card_alm ᶕ Ḫ  

set_card_alm_logic   

check_card_alarm ᶕ Ḫ Ḫ  

 

set_encoder_mode  

set_encoder ᵣ  

get_encoder ᵣ  

 

set_maxspeed  

set_conspeed ꜠ Ґ  

set_s_curve ┼ ꜠  

set_profile  ꜠ Ґ  

set_vector_conspeed ꜠ Ґ  

set_vector_profile  ꜠ Ґ  

set_s_section  S ꜘꜘ  

ᵣ ꜠ 

con_pmove 1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove2 2ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove3 3ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove4 4ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

con_pmove_to 1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove 1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove2 2ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove3 3ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove4 4ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

fast_pmove_to 1ү װ Ầ ᵣ ᵣ ꜠ 

꜠ 

con_vmove 1ү װ Ầ ꜠ 

con_vmove2 2ү װ Ầ ꜠ 

con_vmove3 3ү װ Ầ ꜠ 

con_vmove4 4ү װ Ầ ꜠ 
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fast_vmove 1ү װ Ầ ꜠ 

fast_vmove2 2ү װ Ầ ꜠ 

fast_vmove3 3ү װ Ầ ꜠ 

fast_vmove4 4ү װ Ầ ꜠ 

꜠ 

con_hmove 1ү װ Ầ ꜠ 

con_hmove2 2ү װ Ầ ꜠ 

con_hmove3 3ү װ Ầ ꜠ 

con_hmove4 4ү װ Ầ ꜠ 

fast_hmove 1ү װ Ầ ꜠ 

fast_hmove2 2ү װ Ầ ꜠ 

fast_hmove3 3ү װ Ầ ꜠ 

fast_hmove4 4ү װ Ầ ꜠ 

꜠⃰  

con_line2  ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line3  Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line4  ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line2_to  ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line3_to  Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

con_line4_to  ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line2  ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line3  Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_lin e4 ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line2_to  ҩү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line3_to  Ҏү ᵲ ꜠( ᵣ )  

fast_line4_to  ү ᵲ ꜠( ᵣ )  

┼꜠⃰  

sudden_stop ┼꜠҅ү ꜠  

sudden_stop2 ┼꜠ҩү ꜠  

sudden_stop3 ┼꜠Ҏү ꜠  

sudden_stop4 ┼꜠ ү ꜠  

decel_stop  ᾩ ┼꜠҅ү ꜠  

decel_stop2  ᾩ ┼꜠ҩү ꜠  

decel_stop3 ᾩ ┼꜠Ҏү ꜠  

decel_stop4 ᾩ ┼꜠ ү ꜠  

move_pause Ẩ҅ү ꜠  

move_resume ҅ү ꜠ 

ᵣ ⃰

 

set_abs_pos ҅ү ᵣ ẅ 

reset_pos ᵣ҅ү ╦ᵣ ẅҿ  

get_abs_pos ҅ү ᵣ ẅ 

꜠ ⃰  

check_status   

get_cur_dir  ╦ ꜠  

check_done ꜠  

get_rate  ╦ ꜠  

get_max_axe  

get_board_num Ὺ ꜠ ┼  

get_axe ┼ ҏ  

get_conspeed Ầ ᵣ ꜠  
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get_vector_conspeed Ầ ꜠  

get_profile  
Ầ ᵣ ꜠

 

get_vector_p rofile  
Ầ ꜠

 

Ҙ ῇ ⃰  

check_limit  └ ᵣ ῗᵣ  

check_home └ ῗᵣ  

check_alarm └ ῗᵣ  

check_sfr  Ҙ ῇ ῗ  

check_sfr_bit  Ҙ ῇ ᵣ ῗ  

ᵐ Ҙ ⃰  

checkin_axis_INP ᵐ └ᵣḪ ῇ 

checkin_axis_SRDY ᵐ ‼ Ḫ ῇ 

outport_bit_RST  ᵐ ₴ 

outport_bit_CL  ᵐ ẘ ₴ 

outport_bit_SEVERON ᵐ ᶕ ₴ 

IO ᵲ⃰  

checkin_byte  ῇ ῗ  

checkin_bit  ῇ ᵣ ῗ  

outport_byte  ӀḪ ҏ ₴ ᵣ ῗ  

outport_byte_ex  IO EA1616Cҏ ₴  

outport_bit  
₴ ᵣ ῗ Ї ӀḪ

IO ҏ 

 

set_backlash  ԓ ịẅ 

start_backlash  ị ԓ ᵣ  

end_backlash Ẩ ị ԓ ᵣ  

꜠Ҳ  change_speed ꜠Ҳ ꜗ  

꜠ ᵣ  change_pos ꜠Ҳ꜠ ᵣ ꜗ  

  change_pos_to ꜠Ҳ꜠ ᵣ ꜗ  

Ḧ

 ꜗ  

write_password_flash  Ḧ ꜗ  ⃰  

read_password_flash Ḧ ꜗ ⃰  

clear_password_flash  Ḧ ꜗ  

write_flash  ҅  ⃰  

read_flash  ҅ ⃰  

clear_flash  ҅  

ᵣ ₴ 

start_comparePulse HSIO ₴҅ү “ Ḫ  

start_compareData ꜠ ᵣ ₴ ῗ  

start_compareLinear  ꜠ ᵣ ₴ ῗ  

get_compareStatus ₴ ᵣ  

  compare_stop ᵣ ₴ 

 

check_IC ┼ ID  

get_lib_ver  ⃰  

get_sys_ver  ꜠  

get_card_ver  ꜠ ┼ ᴌ  

ש ⃰  

get_err  10ү ש  

get_last_err  ҅ү ש  

reset_err  Ѓ10үЄ ש ᵣ  
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2.2 ⃰  

2.2.1 ┼ √  
 

ü int    auto_set(void)  

ꜗ Е √ Ї ҅ү  

ẅЕ Ѓ Є-----   ẅЃ Є 

 

ü int    init_board(void)  

ꜗ Е √ Ї ԑү  

ẅЕ Ѓ Є-----   ẅЃ Є 

 

  

int load_Configfile(int cardno,co nst char * FileName)  

ꜗ ЕҐ Ḫ └ ꜠ ┼ Ї  init_board   

Е  

Cardno----- Ї Е1- 4Ж  

FileName---- ᴌ Е  

ᴌ + Е   

ᴌ + ᴌ Е   

 Е1Є ᶕ Ї ᴌғ ҅ Ґ  

2Є  LeetroMotionController ᴌҲŅ ņ ҐЇ   

Ї ₵ŅḦ ҿ ᴌņ Ж  

3Є ᴌғ ῗ ɼ  

ẅЕ 0Ѓ ῇ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

 

2.2.2  
 

ü int    set_outmode(int ch, int mode, int logic)  

ꜗ Е “ ₴ ЃPul/Dir ɻCW/CCWЄ 

Е 

ch -----   

mode ----  Е 0  (CW/CCW) Ŀ 1  (Pul/Dir)  

logic ----  Ғᶕ Ї ҿ 0 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 
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ü int    set_home_mode(int ch,  int origin_mode)  

ꜗ Е  

Е 

ch ----   

mode ----   

0 ----  Org Ḫ Ẩ  

1 ---- װ  ꜠ Ї └ OrgḪ ⁯ Ї└ ᵤ Ẩ  

2 ----  └  Z Ḫ ῇ Ẩ  

3 ---- װ  ꜠ Ї └ OrgḪ ⁯ ᵤ Ї └ ZḪ

Ẩ  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

ü int    set_dir(int ch, int  iLo gic)  

ꜗ Е Ḫ  

Е 

ch -----   

 iLogic ----  Е 1 Ѓ Є --  - 1 Ѓ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    enable_el(int ch, int flag)  

ꜗ Е ᶕ ᵣḪ ЇҒᶕ Ї װ Ὶ ᵲ ῇ ᶕ Ї 

                

Е 

           ch -----   

flag ----  ᶕ Е 1 Ѓᶕ Є --  0 ЃҒᶕ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    enable_org(int ch, int flag)  

ꜗ Е ᶕ  ORG Ḫ ЇҒᶕ Ї װ Ὶ ᵲ ῇ ᶕ  

Е 

ch -----   

     flag ----  ᶕ Е 1 Ѓᶕ Є --  0 ЃҒᶕ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    enable_alm(int ch, int flag)  

ꜗ Е ᶕ Ḫ ЇҒᶕ Ї װ Ὶ ᵲ ῇ ᶕ  

Е 
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 ch -----   

flag ----  ᶕ Е 1 Ѓᶕ Є--  0 ЃҒᶕ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_el_logic(int ch, int flag )  

ꜗ Е ᵣḪ  

Е 

 ch -----   

flag ----  Е 1 Ѓ Є --  0 Ѓᵤ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_org_logic(int ch, int flag )  

ꜗ Е  ORG Ḫ  

Е 

ch -----   

flag ----  Е 1 Ѓ Є --  0 Ѓᵤ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_alm_logic(int ch, int flag )  

ꜗ Е Ḫ  

Е 

ch -----   

 flag ----  Е 1 Ѓ Є --  0 Ѓᵤ  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.3 Ḫ  
 

ü int    enable_card_alm(int cardno, int flag)  

ꜗ Е ᶕ Ḫ ЇҒᶕ Ї װ Ὶ ᵲ ῇ ᶕ  

Е 

cardno -----   

flag ----  ᶕ Е 1 Ѓᶕ Є --  0 ЃҒᶕ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_card_alm_logic(int cardno, int flag )  

ꜗ Е Ḫ  

Е 

 cardno -----   

 flag ----  Е 1 Ѓ Є --  0 Ѓᵤ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 
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ü int    check_car d_alarm(int cardno)  

ꜗ Еᶕ Ḫ Ḫ  

Е 

cardno -----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  1Ѓ Є----  - 3Ѓ₴ Є 

 

2.2.4  
 

ü int    set_encoder_mode(long ch,long mode,long multip,long count_unit)  

ꜗ Е  

Е 

  ch ----  

   mode ----  Ḫ Е 1 Ѓ ⁯ “) --  0 (A/B 90 ᵣ )  

 multip --- -  Ṗ Е1 4 

 count_unit --- -  Ғᶕ Ї ҿ 0 

         ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_encoder(int ch,long encodercount)  

ꜗ Е ᵣ  

Е 

ch ----   

encodercount---- ᵣ ẅ 

ẅЕ0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_encoder(int ch,long *count)  

ꜗ Е ᵣ  

Е 

ch ----   

count--- Ḧ ᵣ ẅ ɼ 

ẅЕ0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.5  
 

ü int    set_maxspeed(int ch, double speed)  

ꜗ Е Ї ┼   

Е                                                

ch ----                                         

 speed ----  Ѓ ẅЄЇ 10~4M pps 
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ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_conspeed(int ch, double conspeed)  

ꜗ Е  

Е 

 ch -----   

speed ----  Ѓ ẅЄЇ 10~4M pps 

 ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_s_curve(int ch, int mode)  

ꜗ Е ꜠  

Е 

ch ----   

 mode ----  0Е ꜘ⁯     1ЕS ꜘ⁯  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_profile(int ch, double vl, double vh, double ad, double dc)  

ꜗ Е ꜠  

Е 

ch ----   

 vl ----  ꜠ᵤ Ѓ ẅЄЇ Е10~4M pps 

 vh ----  ꜠ Ѓ ẅЄЇ  :10ƍvlƍvhƍ4M pps 

ad ----  ҏ ꜘ Ѓ ẅЄ,  :10ƍadƍ12.5M pps 

dc -- --  Ґ ꜘ Ѓ ẅЄ,  :10ƍdcƍ12.5M pps 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü i nt    set_s_section(int ch, double accel_sec, double decel_sec)  

ꜗ Е  S ꜠ꜘꜘ ɼŅset_profile ņ S √ ɻ ɻ ꜘ

⁯ Їᵜ S ꜘ ⁯ ɼŅset_s_section ņ

Ņset_profile ņӐ Ї S ꜠ ꜘꜘ ꜘ⁯ ɼS ꜘ ꜠

ᵣ ꜠Ҳ Ї ꜠Ғ ᶱ S ꜘ⁯ ɼ 

Е 

ch ----   

 accel_sec ----  ꜘꜘ ⁯ꜘ ꜘꜘ ẅЇ 10~375M Ж 

decel_sec ----  ꜘ⁯ ⁯⁯ ꜘ⁯ ẅЇ accel_secẅ Ї ∑ ᴰ  

 ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_vector_conspeed(double conspeed)  

ꜗ Е ꜠ Ѓ Є 

Е 

speed ----  Ѓ ẅЄЇ  10~4M pps 

ẅЕ  0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 
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ü int    set_vector_profile(double vec_vl, double vec_vh, double vec_ad, double vec_dc)  

ꜗ Е ꜠ Ѓ Є 

Е 

 vec_vl ----  ꜠ᵤ Ѓ ẅЄЇ  10~4M pps 

vec_vh ----  ꜠ Ѓ ẅЄЇ 10~4M pps 

 vec_ad ----  ҏ ꜘ Ѓ ẅЄ,  10~12.5M pps 

vec_dc ----  Ґ ꜘ Ѓ ẅЄ,  10~12.5M pps 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.6 ᵣ ꜠ 
 

ü int    con_pmove(int ch, double step)  

ꜗ Е ᵣ ꜠  ת

Е 

ch ----   

step ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

          ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_pmove_to(int ch, double step)  

ꜗ Е ᵣ ᵣ ꜠  ת

Е 

ch ----   

step ----  ᵣ ẅ 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_pmove2(int ch1, double step1, int ch2, double step2)  

ꜗ Еҩ ᵣ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

  step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int  con_pmove3(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double step3)  

ꜗ ЕҎ ᵣ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch2 ----   
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step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int  con_pmove4(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double step3, 

int ch4, double step4)  

ꜗ Е ᵣ ꜠  ת

Е 

  ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 --- -   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch4 ----   

step4 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_pmove(int ch, double step)  

ꜗ Е ᵣ ꜠  ת

Е 

ch ----   

step ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ẅЕ 0Ѓ Є---- -  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_pmove_to (int ch, double step)  

ꜗ Е ᵣ ᵣ ꜠  ת

Е 

ch ----   

step ----  ᵣ ẅ 

 ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_pmove2(int ch1, double step1, int ch2, double step2)  

ꜗ Еҩ ᵣ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 
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ü int    fast_pmove3(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double 

step3)  

ꜗ ЕҎ ᵣ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_pmove4(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double 

step3, int ch4, double step4)  

ꜗ Е ᵣ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch4 ----   

step4 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.7 ꜠ 
 

ü int    con_vmove(int ch, int dir)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

 ch ----   

dir ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_vmove2(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   
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dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_vmove3(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_vmove4(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3, int ch4, 

int dir4)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch4 ----   

dir4 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_vmove(int ch, int dir)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

 ch ----   

 dir ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_vmove2(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 
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ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_ vmove3(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_vmove4(int ch1, in t dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3, int ch4, 

int dir4)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

  ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch4 ----   

dir4 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є- ----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.8 ꜠ 
 

ü int    con_hmove(int ch, int dir1)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch ----   

dir ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_hmove2(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 
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ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_hmove3(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 -- --  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_hmove4(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3, int ch4, 

int dir4)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 - ---  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch4 ----   

dir4 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_hmove(int ch, int dir)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

   ch ----   

dir ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_hmove2(int ch1, int dir1, int ch2, int  dir2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   
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dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_hmove3(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

 ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_hmove4(int ch1, int dir1, int ch2, int dir2, int ch3, int dir3, int ch4, 

int dir4)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

dir1 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch2 ----   

dir2 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch3 ----   

dir3 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ch4 ----   

dir4 ----  Ѓ 1Е    - 1Е Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

2.2.9 ꜠⃰  
 

ü int    con_line2(int ch1, double step1, int ch2, double step2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

 ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

 ch2 ----   

 step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 
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ü int    con_line3(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double step3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_line4(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double step3, 

int ch4, double step4)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch4 ----   

step4 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_line2 _to(int ch1, double step1, int ch 2, double step2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

 ch1 ----   

step1 ----  ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

 ch2 ----   

 step2 ----  ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

 

ü int    con_line3 _to(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double 

step3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 - ---   

step1 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch2 ----   
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step2 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch3 ----   

step3 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    con_line4 _to(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double 

step3, int ch4, double step4)  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch2 ----   

step2 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch3 ----   

step3 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch4 ----   

step4 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_line2(int ch1, double step1, int ch2, double step2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_line3(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double step3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ  0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_line4(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double step3, 

int ch4, double step4)  

ꜗ Е ꜠  ת
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Е 

ch1 ----   

step1 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch2 ----   

step2 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch3 ----   

step3 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ch4 ----   

step4 ----  ╦ᵣ ᵣ Ѓ ẅҿ Ї ẅҿ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_line2 _to(int ch1, doubl e step1, int ch2, double step2)  

ꜗ Еҩ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ----  ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch2 ----   

step2 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_line3 _to(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double 

step3)  

ꜗ ЕҎ ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch2 ----   

step2 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch3 ----   

step3 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ẅЕ  0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    fast_line4 _to(int ch1, double step1, int ch2, double step2, int ch3, double 

step3, int ch4, double step4 )  

ꜗ Е ꜠  ת

Е 

ch1 ----   

step1 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch2 ----   

step2 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch3 ----   

step3 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ch4 ----   

step4 ---- ᵣ ᵣ Ѓ ᵣ Є 

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 
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2.2.10 ┼꜠⃰  
 

ü int    sudden_stop(int ch)  

ꜗ Е Ẩ 

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    sudden_stop2(int ch1, int ch2)  

ꜗ Еҩ Ẩ 

Е 

ch1 ----        

ch2 ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    sudden_stop3(int ch1, int ch2, int ch3)  

ꜗ ЕҎ Ẩ 

Е 

ch1 ----   

ch2 ----   

ch3 ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    sudden_stop4(int ch1, int ch2, int ch3, int ch4)  

ꜗ Е Ẩ 

Е 

ch1 ----   

ch2 ----   

ch3 ----   

ch4 ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    decel_stop(int ch)  

ꜗ Е ꜠ Ґ Ẩ 

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    decel_stop2(int ch1, int ch2)  
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ꜗ Е ꜠ Ґԑ Ẩ 

Е 

ch1 ----   

ch2 ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    decel_stop3(int ch1, int ch2, int ch3)  

ꜗ Е ꜠ ҐҎ Ẩ 

Е 

ch1 ----   

ch2 ----   

ch3 ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    decel_stop4(int ch1, int ch2, int ch3, int ch4)  

ꜗ Е ꜠ Ґ Ẩ 

Е 

ch1 ----   

ch2 ----   

 ch3 ----   

ch4 ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    move_pause(int ch)  

ꜗ Е ꜠ Ẩ 

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    move_resume(int ch)  

ꜗ Е Ẩ ꜠ 

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.11 ᵣ ⃰  
 

ü int    set_a bs_pos(int ch, double pos)  

ꜗ Е ╦ ᵣ  

Е 
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ch ----   

pos ----  ᵣ ẅЃ ẅЄ 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    reset_pos(int ch)  

ꜗ Е ᵣ ᵣ  

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

ü int    get_abs_pos(int ch, double *pos)  

ꜗ Е ╦ ᵣ ẅ 

Е 

ch ----   

pos ----  ᵣ  

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.12 ꜠ ⃰  
 

ü int    check_status(int ch)    

ꜗ Е ╦ ЃORGɻELɻALM Є 

Е 

ch ----   

ẅЕ ẅЃ ꜗЄ-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_cur_dir(int ch)  

ꜗ Е ╦  

Е 

ch ----   

ẅЕ- 2Ѓ Є----  - 1Ѓ Є-----  0ЃẨ Є ----  1Ѓ Є 

ü int    check_ done(int ch)   

ꜗ Е ╦ ꜠ ɼ Ґ҅ ꜠ ת Ї ᾨ API ╦ ԓ

Ẩ Ї ∑Ғ ꜠  ת

Е 

ch ----   

ẅЕ 0ЃẨ Є-----  1Ѓ ꜠Є----  - 1Ѓ₴ Є 

 

ü double    get_rate(int ch)  

ꜗ Е ꜠  

Е 
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ch ----   

ẅЕ0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_max_axe()  

ꜗ Е  

ẅЕ Ѓ ꜗЄ-----   0Ѓ Є 

 

ü i nt   get_board_num()  

ꜗ Е  

ẅЕ Ѓ ꜗЄ-----   0Ѓ Є 

 

ü int    get_axe(int cardno)  

ꜗ Е ҏ  

Е 

cardno ----   

ẅЕ Ѓ ꜗЄ-----   0Ѓ Є 

 

ü double    get_conspeed(int ch)  

ꜗ Е ᵣ ꜠  

Е 

ch ----   

ẅЕ ẅ Ѓ ꜗЄ-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_profile(int ch, d ouble *vl, double *vh, double *ad, double *dc)  

ꜗ Е ╦ ꜠  

Е 

ch ----   

vl ----  ᵤ  

 vh ----   

vec_ad ----  ҏ ꜘ  

vec_dc ----  Ґ ꜘ  

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü double    get_vector_conspeed()  

ꜗ Е     ꜠  

ẅЕ ẅЃ ꜗЄ-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_vector _profile(double *vec_vl, double *vec_vh, double *vec_ad, double 

*vec_dc) 

ꜗ Е ꜠  
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Е 

vl ----  ᵤ  

vh ----   

vec_ad ----  ҏ ꜘ  

vec_dc ----  Ґ ꜘ  

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.13 Ҙ ῇ ⃰  
 

ü int    check_limit(int ch)  

ꜗ Еᶕ ᵣḪ ╦ ᵣḪ  

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  1Ѓ ᵣ Є----  - 1Ѓ ᵣ Є----  - 3Ѓ₴ Є 

 

ü int    check_home(int ch)  

ꜗ Еᶕ Ḫ ╦ Ḫ  

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  1Ѓ Є----  - 3Ѓ₴ Є 

 

ü int    check_alarm(int ch)  

ꜗ Еᶕ Ḫ ╦ Ḫ  

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  1Ѓ Є----  - 3Ѓ₴ Є 

 

ü int    check_sfr(int cardno)  

ꜗ Е Ҙ ῇ ЃORGɻELɻ ALMɻZḪ ALARMḪ Є 

Е 

cardno ----   

ẅЕ ЃҘ ῇ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

ü int    check_sfr_bit(int cardno, int bitno)  

ꜗ Е ᵣҘ ῇ ЃORGɻELɻ ALMɻZḪ  ALARMḪ Є 

Е 

cardno ----   

bitno ----  Ҙ ῇ ᵣ Ї  1 ~ 31  

ẅЕ 1Ѓ Є----  0Ѓᵤ Є-----  - 1Ѓ Є 
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2.2.14 ᵐ Ҙ ⃰  
 

ü checkin_axis_INP(int ch)  

ꜗ Е ╦ ᵐ └ᵣḪ ЃINPЄ  

Е 

ch ----   

ẅЕ 1Ѓ Є-----  0Ѓᵤ Є 

 

ü checkin_axis_SRDY(int ch)  

ꜗ Е ╦ ᵐ ‼ Ḫ ЃSRAYЄ  

Е 

ch ----   

ẅЕ 1Ѓ Є-----  0Ѓᵤ Є 

 

ü int   outport _bit_RST (int ch,int status)  

ꜗ Е ┼ᵐ ₴  

Е 

ch ----   

status ----  Е 0Ѓᵤ Є 1Ѓ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ  

 

ü int   outport_bit_CL (int ch,int status)  

ꜗ Е ┼ᵐ ẘ ₴  

Е 

ch ----   

status ----  Е 0Ѓᵤ Є 1Ѓ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ  

 

ü int   outport_bit_SEVERON (int ch,int status)  

ꜗ Е ┼ᵐ ᶕ ₴  

Е 

ch ----   

status ----  Е 0Ѓᵤ Є 1Ѓ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ  

 

2.2.15 IO ᵲ⃰  
 

ü int    checkin_byte(int cardno)  

ꜗ Е ῇ  
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Е 

cardno ----   

ẅ 1Ѓᵤ Є------- 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ Є 

 

 

ü int    checkin_bit(int cardno, int bitno)  

ꜗ Е ᵣ ῇ  

Е 

cardno ----   

bitno ----  ῇ ᵣ Ї  1 ~ 32Ѓ EA1616C 17- 32 ᵣ ῇ

ɼЄ 

ẅЕ 1Ѓ Є----  0Ѓᵤ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    outport_byte(int cardno, int data)  

ꜗ Е ӀḪ ҏ ₴  

Е 

cardno ----  Ж 

data - ---  ӀḪ ҏ ₴ Ї ᵣҿ 0 ₴ᵤ Їҿ 1 ₴ɼ 

Е ₴ 1 2 ҿ ᵣ ₴ЇҒ ┼ҿ ₴ Ї

data D2- D15ᵣⅎ⌡ ┼ P100- 03ҏ OUT3ɻOUT4ɻOUT5ňňOUT16ɼD0

D1ᵣ ᵣ ɼ 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    outport_byte _ex(int cardno, int data)  

ꜗ Е IO EA1616Cҏ ₴ ɼ 

Е 

cardno - ---   

data ----  IO EA1616Cҏ ₴ Ї ᵣҿ 0 ₴ᵤ Їҿ 1

₴ɼ 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    outport_bit(int cardno, int bitno, int status)  

ꜗ Е ᵣ ₴ Ї ӀḪ ҏ IO ɼ 

Е 

cardno ----   

bitno ----  ₴ ᵣ Ї  1 ~ 34ɼ 

Е ₴ 1 2 ҿ ᵣ ₴ЇҒ ┼ҿ ₴ Ї

bitno  ҿ 3- 16 ⅎ⌡ ┼ P100- 03ҏ OUT3ɻOUT4ɻOUT5ňňOUT16Ї

bitno  ҿ 19- 34 ⅎ⌡ ┼ EA1616Cҏ OUT1ɻOUT2ɻOUT3ňňOUT16Ї bitno  ҿ

17 18 OUT ɼ 

 status ----  Е 0 ₴ᵤ Їҿ 1 ₴ɼ 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 
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2.2.16  
 

ü int    start_backlash(int ch)  

ꜗ Е ịꜗ Ї Ӑ╦ᾨ set_backlash() ịẅЇ ∑Ї

ẅ 20ү “ɼ 

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    end_backlash(int ch)  

ꜗ Еῗ ịꜗ Ї start_backlash()  

Е 

ch ----   

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    set_backlash(int ch, double blash)  

ꜗ Е ịẅ 

Е 

ch ----   

blash ----  ịẅЃ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.17 ꜠Ҳ  
 

ü int   change_speed Ѓint  chЇdouble speedЄ 

ꜗ Е ꜠Ҳ  

Е 

ch ----   

speed---  

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.18 ꜠ ᵣ  
 

ü int    change_pos(int ch, double pos)  

ꜗ Е꜠ ᵣ Ї ᵣ ҿ ҏ ת ᵣ  

Е 

ch ----   
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pos ----  ᵣЃ ԓҏ ꜠ ת ᵣ Є 

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    change_pos _to(int ch, double pos)  

ꜗ Е꜠ ᵣ Ї ᵣ ҿ ғ ᵣ  

Е 

ch ----   

pos ----  ᵣЃ ԓ ᵣ Є 

ẅЕ 0Ѓ ꜗЄ-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.19 Ḧ  ꜗ  
 

ü int     write_password_flash(int cardno, int no, long data, long pass word) 

ꜗ Е ῇ └ Ѓ 0Є ү Ҳ 

Е 

         cardno ----   

 no ----  Е0~16383 

        data ----   ῇ  

        password ----  Ѓ16383 Ὺ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ ῇ Є----  - 2Ѓ ₴ Є 

 

ü int     read_password_flash(int cardno, int no, long *data, long password) 

ꜗ Е Ѓ 0Є ү Ҳ  

Е 

         cardno ----   

          no ----  Е0~16382Ї16383 Ỵ Ї ɼ 

          data ----  Ḧ Ὺ  

          password ----  Ѓ16383 Ὺ Є 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є----  - 2Ѓ ₴ Є 

 

ü int    clear_password_fl ash(int cardno, long password)  

ꜗ Е   Ѓ 0ЄЇ ү bit ᵣẅŅ1ņ 

Е 

         cardno ----   

         password ----   

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є----  - 2Ѓ ₴ Є 

 

ü int    write_flash(int cardno, int piece, int no, long data)  

ꜗ Е ῇ └ Ѓ 1~15Є ү Ҳ 

Е 
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     cardno ----   

        piece ----  Е1~15 

             no ----  Е 0~16383 

          data --- -   ῇ  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    read_flash(int cardno, int piece, int no, long *data)  

ꜗ Е Ѓ 1~15ЄҲ ү Ҳ  

Е 

     cardno ----   

        piece ----   

             no ----  Е 0~16383 

          data --- -  Ỵ ₴  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    clear_flash(int cardno, int piece)  

ꜗ Е   Ї bit ᵣ  1 

Е 

     cardno ----   

        piece ----  Е1~15 

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.20 ᵣ ₴ 
 

ü int    start_comparePulse(int ch,int pulsetype,int level,long time)  

ꜗ Е HSIO ₴҅ү “ Ḫ  

Е 

ch ----   

pulsetype ----  HSIO ₴Ḫ Е 

                            0 ---  ₴ “Ḫ Ї  time  

                            1 ---  Ḫ  

level ------  pulseTypeҿ 0 Ї HSIO ₴ “ 

                                            0 --  Ғ ₴ “ 

                                            1 --  ₴ “ 

                 pulseTypeҿ 1 Ї HSIO ₴  

                                             0 --  ₴ᵤ  

                                             1 --  ₴  

time ----  pulsetype ҿ 0 Ї Ї [1Ї65535] Ї ᵣЕus  
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ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ₴ Є 

 

ü int    start_compareData(int ch,int source,int pulsetype,int startLevel,int time,long 

*pBuf,int count)  

ꜗ Е ꜠ ᵣ ₴ 

Е 

 ch ----   

 source ----  ᵣ Е 

                                 0 Е ת “ᵣ  

                                 1 Е ᵣ  

pulsetype ----  HSIO ₴Ḫ Е 

                                  0 Е ₴ “Ḫ Ї  time  

                                  1 Е Ḫ  

startLevel ----  HSIOḪ √ Е0 Ŀ ᵤ   1 Ŀ  

           ҿ 1Ѓ√ Є 

time ----  pulsetype ҿ 0 Ї Ї [1Ї65535] Ї ᵣЕus  

 pBuf ----  HSIO ᵣ “ Їᵣ ẅҿ ╦ᵣ Ї ҏ

∆ Ґ ∆ 

count ----  pBuf Ї ẅҿ 4096 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ₴ Є7--- Ѓ ₴ Ї ᵣ ҏ ∆

Ґ ∆Є 

 

ü int  start_compareLinear(int ch,int source,long startPos,long repeatTimes, int 

interval,int time)  

ꜗ Е ꜠ ᵣ ₴ 

Е 

ch ----   

source ----  ᵣ Е 

0 Е ת “ᵣ  

1 Е ᵣ  

startPos ----  ᵣ ᵣ Ї ᵣЕpulse 

repeatTimes ----  ᵣ  

interval ---- ᵣ Ї ᵣЕpuls eɼғ startPos ҿ ҿ ЇҒ ҿ 0 

time ----  pulsetype ҿ 0 Ї Ї [1Ї 65535] Ї ᵣЕus  

ẅЕ 0Ѓ Є-----   7Ѓ ₴ Є 

 

ü int   get_compareStatus(int ch,int *pCount)  

ꜗ Е ₴ᵣ ₴Ḫ  

Е 

pCount ----  Ỵᵣ ₴ ҏ ү ɼ װ ₴Ї∑ ẅҿ 1

2 ₴ ҏ ү Їᵜғ ᵣ ү Ғ Ѓװ ₴

Ї ᵣ ү ҿ ₴ҏ ₴Ґ ү ЄЖ װ
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“ ₴Ї∑ ẅҿ 1 2 ₴ ҏ ү Їғ ᵣ

ү ɼ 

ẅЕ 0Ѓ Є-----   - 1Ѓ₴ Є 

 

ü int    compare_stop(int ch)  

ꜗ Е ᵣ ₴ 

Е 

ch ----   

ẅЕ0Ѓ Є-----   - 1Ѓ₴ Є 

 

2.2.21  
 

ü int  check_IC  (int cardno)  

ꜗ Е ID   

Е 

     cardno ----   

 

ẅЕ 1~ Ѓ Є-----  ῚלЃ Є 

ü int    get_lib_ver(long* major, long *minor1, long *minor2)  

ꜗ Е ⃰  

Е 

major ----  Ӏ  

minor1 ----  ҅  

minor2 ----  ԑ  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_sys_ver(long* major, long *minor1, long *minor2)  

ꜗ Е ꜠  

Е 

 major ----  Ӏ  

 minor1 ----  ҅  

 minor2 ----  ԑ  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

ü int    get_card_ver(int cardno, long* type, long* major, long *minor1, long *minor2)  

ꜗ Е  

Е 

 cardno ----   

 type ----   

 major ----  Ӏ  
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 minor1 ----  ҅  

 minor2 ----  ԑ  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 

 

2.2.22 ש ⃰  
 

ü int    get_err(int index, int *data)            

ꜗ Е ש  

Е 

     index ----  Е1~10 

       data ----  Ỵ ש  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓindex Є 

 

ü int    get_last_err()  

ꜗ Е ҅ ש  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  Error CodeЃ Є 

 

ü int    reset_err()  

ꜗ Е 10 ש  

ẅЕ 0Ѓ Є-----  - 1Ѓ Є 
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