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Kapitola 1

Ovladac¢ MonarcoDrv a systém
REXYGEN

1.1 Uvod

Tento manudl popisuje ovlada¢ MonarcoDrv pro primy pifstup ke vstupim a vystuptim
Monarco HAT [1] uvnit# systému REXYGEN. Tento ovladac byl vyvinut spole¢nosti REX
Controls.

Pro rychlé instrukce pro zacatek viz [2]

1.2 Instalace ovladace na vyvojovém pocitaci

Ovlada¢ MonarcoDrv se instaluje jako bali¢ek Fidiciho systému REXYGEN. Je obsazen
v instaldtoru vyvojovych nastroji systému REXYGEN, pro jeho nainstalovani je pouze
nutné ho v instalatnim programu systému REXYGEN zagkrtnout. Po typické instalaci se
fidici systém REXYGEN nainstaluje do cilového adresafe
C:\Program Files\REX Controls\REX <verze>.

Po tspésné instalaci se do cilového adresafe zkopirujf soubory:

Bin\MonarcoDrv_H.d11l — Konfigura¢ni ¢ast ovladace MonarcoDrv.

Doc\PDF\CZECH\MonarcoDrv_CZ.pdf — Tato uzivatelska piirucka.

1.3 Instalace ovladace na cilovém pocita¢i (Raspberry Pi)

Pokud je§té nemate nainstalovany runtime modul RexCore #idiciho systému REXYGEN,
nainstalujte jej nejdfive podle pfirucky Za¢iname se systémem REXYGEN [2]. Instalace
obsahuje vSechny nezbytné ovladace véetné MonarcoDrv.

Pokud chcete nainstalovat MonarcoDrv samostatné, muzete tak ucinit z pfikazové
fadky Raspberry Pi pomoci pitkazu
sudo apt-get install rex-monarcodrvt



Kapitola 2

Zarazeni ovladace do projektu

Zarazeni ovladacée do projektu spoéiva v pfidani ovladace do hlavniho souboru projektu
a z pripojeni vstupl a vystupt ovladace v fidicich algoritmech.

2.1 Pridani ovladace MonarcoDrv do projektu

Pridéni ovladacde MonarcoDrv do hlavniho souboru projektu je znézornéno na obr.2.1.
Pro zatazeni ovladace do projektu slouzi blok I0DRV piejmenovany na MNR a pfipojeny k
vystupu Drivers zékladniho bloku EXEC. Jménem tohoto bloku (MNR, viz obr- 2.1) zadi-
naji v8echny vstupni a vystupni signaly tohoto ovladace. Ctyﬁ nejdilezitéjsi parametry
jsou:

module — nézev modulu pripojeného k tomuto ovladaédi, v tomto pfipadé MonarcoDrv —
POZOR! Jméno rozlisuje velkd a mald pismena!

classname — tfida ovladace, v tomto piipadé MonarcoHatDrv — POZOR! Jméno rozliguje
velkd a maléd pismenal

cfgname — nazev konfigura¢niho souboru ovladace, nap¥. monarcohat.rio

factor — nasobek parametru tick bloku EXEC definujici periodu vykonavani tloh ovla-
dacem.

Préveé popsané parametry bloku IODRV se konfiguruji v programu REXYGEN Studio
v dialogovém okné, které je rovnéz ukazano na obrazku 2.1.

Tlagitko Configure otvird konfiguraéni dialog ovladace MonarcoDrv, ktery je popsén
v kapitole 2.2.

2.2 Pripojeni vstupd a vystupt do ridicitho algoritmu

Konfigura¢ni dialog mtize byt aktivovan tla¢itkem Configure v parametrickém dialogu
bloku IODRV (viz kapitola 2.1).



Sekce RS-485 konfiguruje parametry sbérnice RS-485 pro pfipojeni k vnéjsim zafize-
nim.

DULEZITE: Nutno poznamenat, e vnitini komunikace mezi CPU a Monarco HAT
MCU vyuziva komunikaci UART (/dev/ttyAMAO na Raspberry Pi) s hodnotou baudrate
na 115200, 8 bity na byte, bez parity a 1 stop bitem. Tyto hodnoty musite pouzit
v konfiguraci ovladace Modbusu, pokud ho chcete pouzit. Vice informaci najdete na
http://www.monarco.io.

Sekce konfigurace SPI slouzi k urceni komunikace mezi CPU a Monarco HAT MCU
(/dev/spidev0.0 na Raspberry Pi, maximélni frekvence hodin jsou 4 MHz).


http://www.monarco.io
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Obréazek 2.1: Piiklad zafazeni ovladace MonarcoDrv do projektu




RS-485 Configuration

Baudrate |9600

O Parity none

Data bits |8

Stop bits | one

SPI Configuration

SPI Device |,|'dev,|'spidev[].[]

M D N A R c D SPIClock 4000000

4

Cancel

Obréazek 2.2: Konfigura¢ni dialog Monarco HAT




Kapitola 3

Pripojeni vstupt a vystupt v
kontrolnim algoritmu

Vstupy a vystupy ovladace musi byt propojeny s jednotlivymi tilohami pomoci funkénich
bloki. Jednotlivé tukoly (bloky QTASK nebo TASK) jsou pfipojeny k vystupim QTask,
LevelO,..., Level3 hlavniho bloku EXEC.

3.1 Piimé vstupni a vystupni signaly

Ke vstupim a vystupim ovladac¢e MonarcoDrv se lze dostat tak, jak je zobrazeno na
obr. 3.1.

Piistup k signalim ovladace se provadi pomoci jejich ndzvi — tzv. vlajek. Pro ¢teni
signalu se vyuZziva funk¢ni blok From, pro zapis signalu se vyuziva funkéni blok Goto.
Oba tyto bloky maji parametr Goto tag, ktery je nastaven na nazev signalu.

Na obréazku jsou znézornény dva bloky typu From, které umoziuji uzivateli precist
vstupy. Tyto bloky maji parametry Goto tag nastaveny na MNR__DI1 a MNR__DI2. Cislo
v nazvu vlajky odpovidé vyvodu terminédlu. Déle jsou na obrazku dva bloky typu Goto,
které umoziuji nastavit vystup. Jejich parametry Goto tag jsou nastaveny na MNR__D03
a MNR__D04. Bloky maji vzdy pfedponu MNR na zac¢atku nazvu vlajky nasledovanou dvéma
znaky ., “ (podtrzitko).

Podobné pro ostatni vstupy a vystupy mizeme vyuzit napiiklad tyto parametry:

e Goto, MNR__D04 — digitaln{ vystup 4

e Goto, MNR__AO1 — analogovy vystup 1

e From, MNR__AI1 — analogovy vstup (voltage mode 0..10V)

e From, MNR__AI2C — analogovy vstup (current mode 0..20mA)
e Goto, MNR__LED5 — Vestavéna LED 5

e Goto, MNR__LED5_Mask — Pouze pokud je TRUE, mtze byt vestavénad LED 5 ovla-
déna algoritmem
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Obrazek 3.1: Priklady vlajek pro vstupy a vystupy ovladace MonarcoDrv
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Obrazek 3.2: Vyvod terminalu pro Monarco HAT.

Obecné se odkaz na konkrétn{ signal sklada z nazvu ovladace MNR, dvou podtrzitek
__, reference signalu, ¢isla signalu piipadné znaku definujictho méd vstupu. Cislovanf
terminalu Monarco HAT je zobrazeno na obr. 3.2.

Instalace systému REXYGEN obsahuje knihovnu piikladi, kde je mimo jiné sekce
0121_Monarco_HAT vénovana pouziti MonarcoDrv. Pifklad 0121-00_I0_Flags obsahuje
knihovnu pouZitelnych vstupt a vystupt.



3.2 Komunikace protokolem Modbus pres RS-485

Sbérnice RS-485 poskytuje bézné rozhrani ke komunikaci s vnéj$imi zafizenim (serva, mé-
fi¢e energie atd.), piipadné k rozsifeni I/O moznosti samotného Monarco HAT. Typicky
se vyuziva komunikace pfes protokol Modbus. V systému REXYGEN existuje specidlni
ovlada¢ pro protokol Modbus, viz [3].

DULEZITE: Nutno poznamenat, Ze vnitini komunikace mezi CPU a Monarco HAT
MCU vyuziva komunikaci UART (/dev/ttyAMAO na Raspberry Pi) s hodnotou baudrate
na 115200, 8 bity na byte, bez parity a 1 stop bitem. Tyto hodnoty musite pouZit v
konfiguraci ovladace protokolu Modbus, pokud ho chcete pouzit. Vice informaci najdete
na http://www.monarco.io

Obr. 3.3 zobrazuje piiklad hlavniho souboru projektu s vice I/O ovladadi.

3.3 1-Wire senzory a rozs$iiujici moduly

Sbérnice 1-Wire poskytuje pFidavné rozhrani pro rozsifeni I/O moznosti Monarco HAT
(napiiklad pomoci senzort teploty, relativni vlhkosti, relé modulid atd.). V systému
REXYGEN existuje specialni ovlada¢ pro 1-Wire komunikaci, viz [4].

Obr. 3.3 zobrazuje piiklad hlavniho souboru projektu s vice I/O ovladadi.
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Drivers| —Hprev next |—F|prev next |—F|prev next |—F|prev next P

MNR ows MBM MTM

Archives
QTask

Levelo [prev_nextp
monarco_task
Level1

Level2

Level3

EXEC

Obrazek 3.3: Projekt s ovladaci MonarcoDrv, 1-Wire, Modbus RTU a Modbus TCP
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Kapitola 4

Co délat pri1 problémech

Ze v&eho nejdiive je vhodné prozkoumat knihovnu piikladi, zejména sekci 0120_Raspberry_Pi,
ktera se tyka pouzit{ MonarcoDrv.

V pfipadé, Ze v diagnostickych prostfedcich systému REXYGEN jsou neocekavané
nebo nespravné hodnoty vstupl nebo vystupi, je vhodné nejdiive ovérit jejich funkci ne-
zévisle na systému REXYGEN (pomoci néstroju piikazového fadku, jednoduchych skripti
atd.). Déle je nutné piekontrolovat konfiguraci. Nejc¢ast&jsi chyby jsou:

Chyba v hardware — Spatné zapojeni

Chyba vnitini komunikace — Shérnice SPI, I12C nebo UART jsou okupovany jinou sluz-
bou nebo programem.

V piipadé, ze dany vstup ¢i vystup funguje pomoci jinych softwarovych nastrojia spravné
a pri shodném zapojeni v systému REXYGEN nefunguje, prosime o zasldni informace o
problému emailem na adresu podpora@rexygen. cz. Pro co nejrychlejsi vyfeseni problému
by informace méla obsahovat:

e Identifika¢ni idaje Vasi instalace vyexportované pomoci programu REXYGEN Stu-
dio (Target — Licensing — Export).

e Struny a vystizny popis problému.

e Co mozna nejvice zjednodusenou konfiguraci fidiciho systému REXYGEN, ve které
se problém vyskytuje (ve formatu souboru s pf¥iponou .mdl nebo .rio).
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