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1.

Podrobny popis programu a jeho ovladani:

Zhotoveny program je ur€en k ovladani oto¢ného stoku s pomoci instrukci pfes sériovou
linku. Vytvofena knihovna pfikazll pak slouzi k ovladani otocného stolku pFimo
z prostfedi simulaéniho programu MATLAB.

Ovladaci program a nasledné i Knihovnu pfikazli umoznuje Fidit oto¢ny stolek v téchto
rezimech:

e inicializace - musi byt jako prvni v programu

e nulovani aktualniho uhlu nato&eni

¢ rotace konstantni uhlovou rychlosti s rozjezdovou rampou

e zastaveni rotace se zpomalovaci rampou

o relativni zména uhlu natoceni

e nastaveni zrychleni/zpomaleni

e zapnuti sledovani kontrolniho souc¢tu na sériové komunikaci

Instalace programu

Program ROTTABLE je napsany v prostfedi MATLAB a zkompilovany do EXE souboru.
Instalace se provadi prostym spusténim instalacniho bali¢ku. Pokud je jiz knihovna
MATLABuU nainstalovana, neni tfeba provadét dalsi instalaci, nebot’ program nepotiebuje
dalSi pomocné soubory.

Knihovna pfikazu je pfipravena v souboru typu *.m a slouzi k vytvafenym vlastnich
programu. Musi byt uloZzena ve stejném adresafi.

Vzhled ovladaciho okna a vyznam objektt

Po spusténi programu ROTTABLE.EXE se zobrazi hlavni a jediné okno (viz. obr. 1.),
v némz se provadi veSkeré ovladani. Hlavni okno programu obsahuje nékolik ovladacich
tlacitek a editacni pole

COoma -

VWyber sériove linky
ReZim pfikazu
: -

R = rotace konstantni uhlovou rychlosti s rozjezdovou rampou

Data pro rezimy M a R

Data pro reZim A

Ohelnatogeni | + =| | 400 | stupfic . . s
. P Zrychleni 50 stupnu / s2

Rychlost 10 | stupfid/s

[STHICMD] : |+ [A3[AZ[AT[AD] . [AT] @ [V2 [V VO] @ [ETXICHKICR]
Sestav pfikaz 02 52 3A 28 30 30 34 30 2E 30 3A 30 31 30 3A 03 FF 0D

Obr. 1. Hlavni okno programu Rottable
~3~
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Vyznam tlacgitek a editacnich pole je uveden v tabulce:

RezZim pfikazu

Vybér z pfednastavenych hodnot:

| - inicializace - musi byt jako prvni v programu

C- nulovani aktualniho uhlu natoceni

R - rotace konstantni uhlové rychlosti s rozjezdovou rampou
S - zastaveni rotace se zpomalovaci rampou

M - relativni zména uhlu natoceni

A - nastaveni zrychleni/zpomaleni

H - zapne sledovani kontrolniho souctu

Vybér sériové linky

Vybér z pfednastavenych hodnot:
Nevysilat — jen sestavi pfikaz pro sériovou linku
COML1 - COM10 - volba aktivniho COM portu

Data pro rezimy Ma R

Uhel natoéeni

Vybérem smér otaceni + nebo —

Vlozeni velikosti uhlu nato€eni s pfesnosti 0,1°

Rychlost

Vlozeni velikosti rychlosti otaeni s presnosti 1°/s

Data pro rezim A

Zrychleni

Vlozeni velikosti zrychleni/zpomaleni ota&eni s pfesnosti 1°/s®

4. Pouziti knihovny programu

4.1. Popis knihovny

Knihovna pfikaz( obsahuje nasledujici jedinou funkci k ovladani oto€ného stolku. Volba
¢innosti se fidi druhym parametrem v seznamu parametra.

Rottable(COM,Rezim,Smer,Uhel,Rychlost,Zrychleni)

Parametry funkce:

e COM - urCuje Cislo sériového portu ve tvaru COM1, COM2...apod., Maximalni
délka stringu je 5 znakd (COM10), Uvedenim zanaku ,-, se pfikaz sestavi, ale na
com port se nevysle.

e Rezim — urCuje rezim, ktery je vyslan do oto€ného stolku. Jde o jeden znak podle
predchozi tabulky ,ReZim pfikazu®

o Smeér — urCuje smér otaceni stolku. Jde o jeden znak ,+“ nebo ,-“.

~4~
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e Uhel — urcuje velikost natoceni stolku ve stupnich s pfesnosti 0,1°. Rozsah je od
0 do ¢isla 999.9.

e Rychlost — uréuje rychlosti otaéeni s pfesnosti 1°/s. Rozsah je 0 az 999. Cisla
vySSi nez 400 jiz neodpovidaji skutecné rychlosti otaceni. Stolek je nezvladne.

e Zrychleni — uréuje velikosti zrychleni/zpomaleni ota&eni s pfesnosti 1°/s®

4.2. Popis ASCII protokolu Fizeni rota¢niho stolku

Rizeni rotaéniho stolku se provadi pres sériovou linku RS 232 s pomoci 19 znakového
ASCII protokolu. Vyznam jednotlivych znaku jsou uvedeny v tabulce a nasledném popisu.

index 101 1121314151617 809 10[11]12]13]14]15]16]17]18
, s|C slalalala Al |v]iv]v E1C|c|L
vyznam T| M 3 2 1 0 . 1 : 2 1 0 TI|H g
x| D x | K
hodnota | 20 | - N ] BN $0 | $x | $0 | $0
odnota 2 3 ¢ D A
Prikazy (CMD)

R = rotace konstantni uhlovou rychlosti s rozjezdovou rampou

- rozjezd

- mozné hodnoty 2,4,6, ..., 300stupriti /s zadavané na pozice V2,V1,VO

- zaporné znaménko na pozici s indexem 3 znamena zaporny smysl rotace

- (proti sméru hodinovych ruci¢ek pfi pohledu shora na rotac¢ni plochu)

- umozfuje ménit rychlosti za chodu s nastavenym uhlovym zrychlenim/zpomalenim

Pr.: $02R:00000.0:050:$03%ff$0D$0A rotace rychlosti 50 stupnt /s v kladném smyslu
Pr.: $02R:+0000.0:050:$03%ff$0D$0A rotace rychlosti 50 stupnit/s v kladném smyslu
Pr.: $02R:-0000.0:050:$03%ff$0D$0A rotace rychlosti 50 stuprid/s v zaporném smyslu

S = zastaveni rotace se zpomalovaci rampou - STOP

- zpomaleni s nastavenym uhlovym zpomalenim az do uplného zastaveni
Pr.: $02S:00000.0:000:$03%ff$0D$0A zastaveni

M = relativni zména uhlu natodeni

- provede se oto¢eni stolku o zadany pocet stupfit zadavané v pozicich A3, A2, A1, A0 a
A-1 v nastaveném sméru
- rozsah 0.1 az 9999.9 stupna

Pr.: $02M:+0090.5:030:303$ffS0DS0A  zména uhlu natoceni o0 90.5 stupné maximalni
rychlosti 30 stuprnid/s nastavenym zrychlenim a
zpomalenim

Pr.: $02M:-0360.0:100:$03$ff$0D$0A otoc€eni 0 360 stuprii proti sméru hodinovych
rucicek max. rychlosti 100 stupnu/s

A = nastaveni zrychleni/zpomaleni
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- provede se jen pfi zastaveném pohonu !

- hodnoty od 12 do 999 zadavené na pozice V2,V1,V0

- prednastavena hodnota je 100

- vyS88i hodnoty mohou v zavislosti na setrvaéné hmoté zpulsobit pretizeni pohonu

Pr.: $02A:00000.0:020:$03$ff$0D$0A nastaveni 20 stupnd/s”2

| = inicializace

- uvedeni stolku do stavu jako po zapnuti,
- doporucuje se jeho pouziti jako prvni v programu

Pr.: $021:00000.0:000:$03$ff$0D$0A

C = nulovani aktualniho uhlu natoc¢eni

- vynuluje indikaci uhlu nato&eni na ovladadi
Pr.: $02C:00000.0:000:$03%ff$0D$0A

H = zapne sledovani kontrolniho sou¢tu na komunikacni lince

- kontrolni soucet se pocita jako celo€iselny zbytek (MOD 256) souctu hodnoty
pfedchoziho souctu a aktualniho znaku v rozsahu indexu od 0 do 15 (v€etné STX a
ETX)

- sledovani kontrolniho souctu se vypne pfi zapnuti stolku pfipadné pouzitim CMD = |

Pr.: $02H:00000.0:000:$03%ff$0D$0A
Poznamka:
Po provedeni tohoto pfikazu je nutné jiz poslat platny kontrolni soucet na pozici CHK s

indexem 16. Konkrétné pro predchozi pfikaz H je hodnota kontrolniho soucétd $D9,

($02+$48+$3a+$30+$30+$30+$30+$30+$2e+$30+$3a+$30+$30+$30+$3a+$03) MOD $100
= $d9

Pr.: $02H:00000.0:000:$03$D9$0D$0A



