\\"/ REXYGEN WWW.Trexygen.com

Ovlada¢ systému REXYGEN pro Monarco HAT
(modul MonarcoDrv)

Uzivatelska piirucka

REX Controls s.r.o.

Verze 3.0.4
Plzen
27.3.2025


www.rexygen.com

Obsah

1 Ovlada¢ MonarcoDrv a systém REXYGEN 2
L1 Uvod . .ot 2
1.2 Imstalace . . . . . . . . . 2

2 Zaiazeni ovladacée do projektu 4
2.1 Prfidani ovladace MonarcoDrv do projektu . . . . . .. ... o0 4
2.2 Pfipojeni vstupt a vystupt v fidicim algoritmu . . . . . . ... ..o L. )

221 Priklad . . ... 6

3 Konfigurace ovladace MonarcoDrv 8

4 Drivery pro sbérnicové piny 9
4.1 Komunikace protokolem Modbus pfes RS-485 . . . . .. .. ... ... .. 9
4.2 1-Wire senzory a rozgifujicf moduly . . . . . . . ..o o000 10

5 Co délat pri problémech 11
Literatura 12



Kapitola 1

Ovladac¢ MonarcoDrv a systém
REXYGEN

1.1 Uvod

Tento manual vysvétluje, jak pouzivat ovlada¢ MonarcoDrv pro Monarco HAT [1] v ramci
systému REXYGEN, ktery byl vyvinut spole¢nosti REX Controls. Ovlada¢ MonarcoDrv
umoziuje piimy pifstup k vstuptim a vystuptim zafizeni.

Pokud zacinate s REXYGEN, doporucujeme nejd¥ive projit tutoridly Zacindme a nd-
vody krok za krokem, které:

e Vis seznami se zakladnimi principy systému REXYGEN a jeho vyvojovymi nastroji
2],

e Vam pomohou s instalaci a konfiguraci systému REXYGEN na cilové zafizeni [3],

Vam ukaZou, jak vytvofit jednoduchy projekt véetné zakladniho uzivatelského roz-
hranf [4],

ukazi, jak nakonfigurovat vstupy a vystupy daného zafizeni [5],

e Vam umozni vytvofit vlastni grafické uzivatelské rozhrani [6].

1.2 Instalace

Pro moznost konfigurace ovladate MonarcoDrv ve vyvojovém prostiedi REXYGEN Studio
je nutné béhem instalace REXYGEN Studio mit zagkrtnutu moZnost Monarco HAT dri-
ver v kroku Select Components. Nejjednodussi je vybrat moznost Full installation.

Ovlada& MonarcoDrv je soucasti standardni instalace RexCore na cilovém zafizeni
(Raspberry Pi) a mél by byt nainstalovan, at uz jste zvolili jakykoliv zptisob instalace
popsany v [3].



Pokud 7z néjakého dtivodu musite instalovat MonarcoDrv samostatné, mizete tak
udinit z piikazové fadky Raspberry Pi pomoci piikazu:
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

Pridani ovlada¢e MonarcoDrv do hlavniho souboru projektu je znazornéno na Obr. 2.1.

Modules
Drivers prev_next)
MNR
Archives
QTask
Leveld prev_next)
myproject_task
Level1
Level2
Level3
EXEC
HMI

Obrazek 2.1: Priklad zafazeni ovladace MonarcoDrv do hlavniho souboru projektu



Pro zafazeni ovladace do projektu slouzi blok I0DRV piejmenovany na MNR a pfipojeny k
vystupu Drivers hlavniho bloku EXEC. Jménem tohoto bloku (MNR, viz Obr. 2.1) zadinaji
vS8echny vstupni a vystupni signédly tohoto ovladace. Po otevieni Block properties -
vlastnosti bloku (pomoci dvojkliku na blok) muZete upravovat nastaveni parametri.
Ctyfi nejdulezitéjsi parametry jsou:

e module — nézev modulu pfipojeného k tomuto ovladacdi, v tomto pfipadé MonarcoDrv
e classname — tfida ovladade, v tomto piripadé MonarcoHatDrv
e cfgname — nizev konfiguracniho souboru ovladace, napf. monarcohat.rio

e factor — nasobek parametru tick bloku EXEC definujici periodu vykonavani tiloh
ovladacem.

Tlagitko Configure otvira konfiguracni dialog ovladace MonarcoDrv, ktery je popsan v
Kapitole 3.

2.2 Pripojeni vstupi a vystupt v ridicim algoritmu

Vstupy a vystupy z ovladaci je mozné do algoritmu v jednotlivych tlohach pfipojit
nékolika funk&nimi bloky:

e Pro ¢teni jedné hodnoty je vyhodné pouzit blok From.
e Pro zapis jedné hodnoty se pouziva blok Goto.

e Protoze ovlada¢ umoznuje pod jednim symbolickym jménem ziskavat nékolik vstupt
¢i nastavovat nékolik vystupt, lze s vyhodou pouzivat bloky ¢tyfnésobnych, os-
mindsobnych a Sestnactindsobnych vstupt a vystupt (INQUAD, OUTQUAD, INOCT,
OUTOCT a INHEXD, OUTHEXD). Vyhodou takového uziti je zvySeni rychlosti a ¢és-
tecné i prehlednosti algoritmi.

Ptislusnost bloki From a Goto k danému ovladadi je ddna jejich parametrem Goto tag,
ktery za¢ind nazvem tohoto ovladaée (viz Obr. 2.1), pokracuje oddélovacem __ (za se-
bou dva znaky ’_’) a koné¢i jménem signalu definovanym v konfiguraci ovladace (viz
Kapitola 3). Pro bloky INQUAD, OUTQUAD, INOCT, OUTOCT, INHEXD a OUTHEXD je tento
identifikacni Fetézec zadavan piimo do jejich nazvu. Podrobny popis blokt lze nalézt
v pfirucee [7].

Ulohy jsou poté zapojovany v hlavnim souboru projektu na vystupy QTask, Level0,
Levell, Level2 a Level3 bloku EXEC. Vystupy QTask a LevelO jsou vyhrazeny pro tlohy
s nejvyssi prioritou, vystup Level3 pro tlohy s nejnizsi prioritou.
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Obrazek 2.2: Priklady vlajek pro vstupy a vystupy ovladate MonarcoDrv

2.2.1 Priiklad

Priklad piistupu k vstupim a vystuptim ovladace MonarcoDrv je vidét na Obr. 2.2. Pro
¢teni se vyuziva funkéni blok From, pro zapis signilu 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 pfecist
vstupy. Tyto bloky maji parametry Goto tag nastaveny na MNR__DI1 a MNR__DI2. N&-
zev za podtrzitky ve vlajce odpovida pinu terminalu (pojmenovani pind je vidét na
Obr. 2.3). Déle je na obrazku blok typu Goto, ktery umoziiuje nastavit (zapsat) vystup.
Jeho parametr Goto tag je nastaven na MNR__DO1.
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Obrazek 2.3: Oznaceni pint terminalu pro Monarco HAT.
Podobné pro ostatni piny muZeme vyuzit napiiklad tyto vlajky:
e Goto, MNR__D04 — digitalni vystup 4

e Goto, MNR__AO1 — analogovy vystup 1



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

From, MNR__AI2C — analogovy vstup (current mode 0..20mA)

Goto, MNR__LED5 — Vestavéna LED 5

Goto, MNR__LED5_Mask — Pro ovladani vestavéné LED je nutné nastavit tento pa-
rametru na TRUE

Instalace systému REXYGEN obsahuje knihovnu piikladi, kde je mimo jiné sekce
0121_Monarco_HAT vénovana pouZiti MonarcoDrv. Piiklad 0121-00_I0_Flags obsahuje
knihovnu pouzitelnych vstupt a vystupt.



Kapitola 3

Konfigurace ovladace MonarcoDrv

Konfigura¢ni dialog mtze byt aktivovan tlacitkem Configure v parametrickém dialogu
bloku IODRV (viz Kapitola 2.1).

I Monarco Driver O *

RS-485 Configuration

Baudrate 9600 =
O Parity none ~
Data bits 8 e
Stop bits  one w

SPI Configuration

SPI Device /dev/spidevi.0

MONARCO s oo
Cancel

Obréazek 3.1: Konfigura¢ni dialog Monarco HAT

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

DULEZITE: Nutno poznamenat, 7e vnitini komunikace mezi CPU a Monarco
HAT MCU vyuzivd komunikaci UART (/dev/ttyAMAO na Raspberry Pi) s hodnotou
baudrate 115200, 8 bity na byte, bez parity a 1 stop bitem. Tyto hodnoty musite pou-
zit v konfiguraci ovladate Modbusu, pokud ho chcete pouzit. Vice informaci najdete na
https://www.monarco.1io.

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


https://www.monarco.io

Kapitola 4

Drivery pro sbérnicové piny

Krom analogovych a digitalnich vstupt a vystupt Monarco HAT poskytuje také moZznost
pfipojeni k shérnicovym pintim RS-485 a 1-Wire. V systému REXYGEN existuji specialni
ovladacde pro tyto sbérnicové piny. Piiklad zapojeni vice ovlada¢i do hlavniho souboru
projektu je vidét na Obr. 4.1.
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Obréazek 4.1: Projekt s ovladac¢i MonarcoDrv, 1-Wire, Modbus RTU a Modbus TCP

4.1 Komunikace protokolem Modbus pies RS-485

Sbérnice RS-485 poskytuje b&zné rozhrani ke komunikaci s vnéjgimi zafizenim (serva, mé-
Fi¢e energie atd.), pfipadné k rozsifeni I/0O moznosti samotného Monarco HAT. Typicky
se vyuziva komunikace pfes protokol Modbus. V systému REXYGEN existuje specidlni
ovlada¢ pro protokol Modbus, viz [8].

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 protokolu Modbus, pokud ho chcete pouzit. Vice informaci najdete
na https://www.monarco.io.

4.2 1-Wire senzory a roz$iiujici moduly

Sbérnice 1-Wire poskytuje pFidavné rozhrani pro rozsifeni I/O moznosti Monarco HAT
(napiiklad pomoci 1-Wire senzort teploty, relativni vlhkosti, relé moduli atd.). V sys-
tému REXYGEN existuje specialni ovlada¢ pro 1-Wire komunikaci, viz [9].
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Kapitola 5

Co délat pri1 problémech

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

V piipadé, ze v diagnostickych prostiedcich systému REXYGEN (napi. REXYGEN Stu-
dio) jsou neocekdavané nebo nespravné hodnoty vstupti nebo vystupi, je vhodné nejd¥ive
pfekontrolovat konfiguraci. Nej¢astéjsi chyby jsou:

Chyba v hardware — Spatné zapojeni.

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

V ptipadé, zZe se Vam nedafi nalézt chybu, prosime o zaslani informace o problému
emailem na adresu podporaCrexcontrols.cz. Pro co nejrychlejsi vyfeSen{ problému by
informace méla obsahovat:

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

e Strucny a vystizny popis problému.

e Co mozn4 nejvice zjednodusenou konfiguraci ¥idictho systému REXYGEN, ve které
se problém vyskytuje (obsahujici soubory s pfiponou .mdl a .rio).
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