









	
 Home

	 Add Document
	 Sign In
	 Create An Account














[image: PDFKUL.COM]






































	
 Viewer

	
 Transcript













MB – LED Controller GUIDA MONTAGGIO ED UTILIZZO Il dispositivo MB LED Controller è un dispositivo elettronico che permette di controllare tramite un sistema PC o Embedded l'attivazione e il grado di luminosità di luci a led o faretti o il calore generato da riscaldatori a resistenza alimentati da 8V fino a 20V DC con assorbimenti fino a 4 Ampere tramite tecnologia PWM (Pulse With Modulation). Ideale anche per controllo velocità ad alta efficienza di motori DC a bassa tensione con fino a 2 Ampere di assorbimento. Il dispositivo è progettato per essere installato in una rete RS485 permettendo l’installazione del dispositivo insieme ad altri 30 dispositivi della stessa famiglia MB, potendo creare un potente sistema di automazione domestica o industriale. Per vedere gli altri prodotti MB compatibili e quindi installabili senza problemi nello stesso bus visitate il sito www.mectronica.it Il dispositivo oltre alle funzionalità di scrittura e lettura dello del grado di luminosità impostato dispone di funzioni per la ricezione di comandi variazione luminosità in broadcast con gruppi personalizzati (fino a 16), memorizzazione opzionale ultimo comando con auto ripristino in caso di blackout e doppia velocità di variazione luminosità: immediata o graduale. La tecnologia PWM consente un controllo preciso della luminosità con 256 livelli (da 0 completamente spento a 255 completamente acceso) senza creare le dissipazioni che un dispositivo lineare provocherebbe, è quindi l'ideale per l'utilizzo con apparati ad alta efficienza luminosa come i LED. Data la particolare tecnologia PWM il dispositivo può funzionare con dispositivi fino a 4 Ampere di assorbimento senza produrre eccessivo calore tanto da non richiedere alcun dissipatore. Il dispositivo per il controllo della luminosità si avvale di una soluzione Mosfet ad alta potenza con controllo PWM negativo, il dispositivo si autoalimenta tramite l'alimentazione della luce LED semplificando il cablaggio necessario. Le ridotte dimensioni (appena 42x48 mm) lo rendono ideale per la gestione dell'illuminazione di ambienti esterni e interni con la massima sicurezza e la semplicità di cablaggio e isolamento di dispositivi a bassissime tensioni. Il dispositivo è installabile direttamente incassato a miro o tramite scatole da impiantistica plastiche (stagne se l'installazione è in esterno). Ideale per il controllo di strisce di led, lampade a led, faretti led, faretti e in generale tutti i tipi di luce a led operanti da 8V a 20V DC e assorbimento massimo 4A. Per il controllo di più lampade è possibile utilizzare assieme i dispositivi LED Controller creando un sistema di gestione luminosa avanzato con controllo centralizzato tramite PC o sistemi Embedded. SPECIFICHE TECNICHE  Alimentazione da 8 a 20VDC direttamente da alimentazione LED o faretto  Alimentazione lampada diretta senza cadute di tensione  Assorbimento MAX dispositivo a vuoto 10mA  Corrente in uscita per carico lampada massimo 4A  MB bus compatibile (fino a 32 dispositivi sullo stesso bus)  Controllo luminosità tramite PWM  Doppia velocità di variazione: immediata o graduale gestita automaticamente  Supporto comandi di broadcast in gruppo (fino a 16)  Controllo ad alta efficienza e precisione con 256 livelli (da 0 spento a 255 completamente acceso)  Ripristino opzionale automatico luminosità dopo blackout  Indirizzamento dispositivo modificabile  Ideale anche per controllo velocità ad alta efficienza per motori DC fino a 2A  Ideale anche per controllo calore generato da riscaldatori resistivi fino a 4A  Terminazione linea inclusa  Led stato attività dispositivo  Memorizzazione stato luminosità per ripristino dopo blackout  Temperatura operativa da 0°C a +70°C  Fori di fissaggio laterali  Dimensione 42x48x20, peso 20g MONTAGGIO DISPOSITIVO  Predisposizione MB bus Per predisporre il bus è necessario innanzitutto utilizzare un dispositivo di controllo compatibile con MB bus, tale dispositivo può essere un PC con un convertitore RS485 e un programma di gestione oppure un dispositivo di controllo della serie MB bus o un sistema embedded generico dotato di interfaccia RS485. Per maggiori informazioni potete contattarci o visitare i prodotti compatibili MB bus presenti all’indirizzo www.mectronica.it. Il cablaggio di MB bus segue le linee generali del cablaggio RS485. Un volta predisposto il dispositivo di controllo o il PC è necessario provvedere alla realizzazione del BUS, tale operazione può essere effettuata con del cavo twistato o con del cavo di rete ethernet CAT 5E o 6. In particolare il cavo di rete è dotato di 4 coppie twistate consentendo di portare più bus o di trasportare altri segnali con un unico cavo in quanto il bus necessita di base di una sola coppia (2 fili twistati assieme). Per brevi tratti si può anche utilizzare del semplice cavo senza rete di polarizzazione o terminazioni. Nel caso in cui si utilizzino più di un dispositivo è necessario prevedere un polarizzatore della rete RS485, ogni dispositivo di controllo MB bus compatibile ha questo apparato, mentre se siete intenzionati ad utilizzare un sistema proprio è necessario utilizzare il nostro polarizzatore in vendita su www.mectronica.it o predisporlo con 2 resistenze da 820 ohm seguendo lo schema sottostante. Nel bus i dispositivi di controllo e dispositivi di I/O vanno posti il più possibile in cascata collegando in successione i dispositivi con i contatti A e B (rispettando la polarità A (+) e B (-) per tutte i dispositivi del bus). Per lunghi tratti nella prima e l’ultima è consigliabile che siano terminate con un resistenza da 120 ohm 1/4W. Ogni dispositivo MB bus ha la terminazione già inclusa attivabile tramite ponticello o switch. Le alimentazioni dei dispositivi MB bus possono essere centralizzate o indipendenti. Di seguito alcune immagini illustrative.
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Montaggio dispositivo



Il montaggio consiste nel collegare l’alimentazione e la linea RS485 MB bus rispettando la polarità dei contatti. Per la linea RS485 è sufficiente seguire le istruzioni relative alla “Predisposizione di MB bus” presenti nel manuale. Per quanto riguarda l’alimentazione può essere effettuata con un alimentatore stabilizzato o non stabilizzato, lineare o switching, con un tensione compresa tra 8 e 20 volt centralizzata (un alimentatore unico) o indipendente. In particolare l’alimentazione tramite alimentatori indipendenti è consigliata per lunghe distanze onde evitare eccessive caduta di tensione nel cavo e la necessità di usare grosse sezioni. L’uscita del dispositivo a cui collegare il carico fornisce direttamente la tensione per la lampada a led, pertanto è necessario alimentare il dispositivo con la stessa linea a cui sono collegate le lampade LED. Sono possibili, carico e assorbimento permettendo, sia il collegamento della lampada alla linea centralizzata del BUS (come visibile sotto) sia l’utilizzo di linee dedicate all’alimentazione delle lampade. Se il dispositivo è l’ultimo della linea BUS è necessario cortocircuitare con un ponticello i contatti di terminazione. Se si desidera modificare l’indirizzamento del dispositivo leggere l’apposito paragrafo “PROGRAMMAZIONE DISPOSITIVO”. Una volta eseguito il collegamento è possibile verificare il corretto funzionamento del dispositivo. Il LED di stato dovrebbe attivarsi per una frazione di secondo e poi spegnersi. Se così non fosse è necessario controllare l’alimentazione, in particolare verificare che polarità e voltaggio siano corretti. Ogni dispositivo MB bus dispone di protezione contro l’accidentale inversione di polarità Di seguito una guida grafica sulla posizione dei componenti ed alcuni esempi di collegamento. PSU è l’alimentatore, 12-20VDC è il contrassegno per l’alimentazione di dispositivi nel bus, 230V è il contrassegno per la tensione di rete.



2



UTILIZZO DEL DISPOSITIVO Il dispositivo è fornito con un programma gratuito inTouch Manager che consente in maniera semplice tramite un PC Windows di scansionare l’MB bus per cercare i dispositivi presenti ed effettuare tutte le prove e configurazioni iniziali con una comoda interfaccia grafica. Inoltre è possibile usare inTouch Manager come ponte al proprio programma di gestione tramite comandi diretti su socket TCP senza preoccuparsi di gestire il protocollo del MB bus, per maggiori informazioni su questa modalità consultare il manuale di inTouch Manager. Di seguito verranno indicati i comandi necessari per la prima configurazione e gestione tramite inTouch Manager e l’equivalente tramite i comandi diretti nel BUS. Quest’ultima parte è dedicata a chi voglia interfacciare questo dispositivo (e altri della famiglia bus MB) direttamente alla propria applicazione di automazione.



3



PROTOCOLLO MB BUS Di seguito la descrizione del protocollo MB bus. Questo paragrafo è utile per cimentarsi nella comunicazione diretta tramite pacchetti dati via seriale con qualsiasi dispositivo della serie MB. Il protocollo di linea applicato nel sistema prevede per la comunicazione una forma a pacchetto avente una trama composta da 11 byte, aventi ognuno una funzione specifica.



I byte hanno le seguenti funzioni nella trama:  Start byte (0): questo byte indica l’inizio della trama.  Indirizzo destinatario(1): è un indirizzo ad 8 bit che indica il destinatario del pacchetto.  Indirizzo mittente (2): è un indirizzo ad 8 bit che indica il mittente del pacchetto.  Type e zero flag (3): questo byte è composto da 2 parti: i primi due bit meno significativi rappresentano gli “zero flag”, mentre gli altri bit indicano il tipo di comando a cui si riferisce il pacchetto. Gli zero flag sono bit posti a 1 quando il campo data 1 o data 2 ha valore zero (il meno significativo indica uno zero, in data 1, quando ha valore 1, il secondo bit indica uno zero, in data 2, quando ha valore 1). Se il campo data1 e/o data2 ha valore zero (e quindi rispettivo zero flag a 1) è necessario sostituire il valore 0 del campo data1 e/o data2 con il carattere ASCII “0” ovvero il valore 48 prima dell'invio sulla seriale. Questo accorgimento è necessario poiché il master spesso utilizza linguaggi di alto livello aventi spesso problemi nel trattare dati aventi in mezzo alla trama valori nulli (pari a 0). Tramite gli zero flag è possibile poi ricostruire in maniera corretta i valori data1 e data2 in ricezione. La parte “type” contiene un numero da 1 a 63 detto tipologia pacchetto che è usato in maniera diversa dai singoli dispositivi MB bus a seconda delle funzioni supportate. La tipologia di risposta 1 e 63 è comune a tutti i dispositivi: 1 indica il pacchetto di rilevazione presenza dispositivo (descritto in seguito) mentre 63 indica che il dispositivo ha restituito un codice errore in DATA1. La descrizione dei codici errore in questo manuale si trova alla fine della descrizione del pacchetto che lo ha generato.  Data 1 e data 2 (4 e 5): rappresentano i 2 byte inviati dal pacchetto  Checksum low (6): contiene come bit più significativo un 1 fisso e come 4 bit meno significativi i 4 bit meno significativi del Checksum calcolato prima della trasmissione.  Checksum high (7): contiene come bit più significativo un 1 fisso e come 4 bit meno significativi i 4 bit più significativi del Checksum calcolato prima della trasmissione. I bit posti ad 1 fisso dei due byte di Checksum low e high consentono di evitare il formarsi di byte aventi valore 0 e di sequenze simili agli end byte.  End byte (8,9 e 10): sono una sequenza di 3 byte aventi valore 3, che non può presentarsi in altri campi altri della trama, indicanti la fine del pacchetto. Il checksum viene calcolato mettendo a XOR i campi nella figura sopra contrassegnati da asterisco (Address destinatario, address mittente, type/zerofalg, data1, data2). I byte vengono trasmessi in seriale con velocità 9600 baud, 1 bit di stop, nessuna parità e 8 bit di dati (9600 8N1). Maggiori informazione sulla creazione del pacchetto e la sua comprensione nell'appendice a fine di questo manuale. Indirizzamento dispositivi L’indirizzamento dei dispositivi MB avviene tramite un codice binario ad 8 bit, permettendo di indirizzare fino a 254 dispositivi. Tale numero massimo è dovuto alle limitazioni sull’utilizzo degli indirizzi, in particolare:  L’indirizzo 0 non può essere utilizzato  L’indirizzo 255 è riservato al master per comunicazioni di broadcast ( a tutti i dispositivi slave, in contemporanea) e per la programmazione iniziale degli indirizzi. Il master deve essere unico nella rete e deve disporre di un unico indirizzo tra 1 e 254, assegnatogli prima dell’ assegnazione degli indirizzi agli slave. I dispositivi slave possono essere al massimo 253 con indirizzi da 1 a 254. I dispositivi comunque collegabili al singolo bus sono massimo 32 per via delle limitazione dei dispostivi RS485 utilizzati. Per aumentare i dispositivi è possibile predisporre più dorsali di MB bus o provvedere alla rigenerazione del segnale tramite rigeneratori RS485. RAPRRESENTAZIONE PACCHETTO Dato che il pacchetto è costituito da varie parti, si riassume nel manuale il pacchetto come componente di indirizzi (mittente destinatario), tipologia, data 1 e data 2. I restanti campi del pacchetto vanno elaborati tramite apposite codifiche e decodifiche realizzabili con tutti i linguaggi di programmazione seguendo la descrizione dei campo del pacchetto. In appendice al manuale ci sono gli esempi di funzione di codifica e decodifica pacchetto per alcuni linguaggi di programmazione su PC e sistemi a microcontrollore. Ecco quindi di seguito la rappresentazione dei pacchetti che verrà usata in seguito nel manuale: Per comodità alcuni campi rappresentati hanno un valore decimale della codifica binaria reale (campi DEC), i soli campi DATA1 e DATA2 hanno una rappresentazione che indica lo stato dei singoli bit (b7 – b0). IND. DEST. DEC
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X = bit indefinito (solo nei campi data 1 e 2) 0 = bit posto a stato 0 (solo nei campi data 1 e 2) 1 = bit posto a stato 1 (solo nei campi data 1 e 2) Nei campi “DEC” 0 e 1 o un qualsiasi numero rappresentano la rappresentazione decimale del dato binario, mentre X è un numero indefinito in cui nel campo sottostante è indicato il range di valori.
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ESEMPIO. IND. DEST. DEC
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PROGRAMMAZIONE INDIRIZZO DISPOSITIVO I dispositivi slave vengono forniti di fabbrica con l’indirizzo 2 e il dispositivo di controllo (sia un PC con inTouch Manager o un sistema di controllo serie MB) ha indirizzo predefinito 1. Questi indirizzi possono essere modificati a piacimento. Nel caso in cui il dispositivo sia l’unico collegato con il dispositivo di controllo non è indispensabile modificare l’indirizzo dello slave e quindi si può saltare tutta la parte di programmazione indirizzo. Nel caso in cui nel bus siano presenti più dispositivi MB bus è assolutamente necessario assegnare ad ogni dispositivo slave un indirizzo diverso. Ipotizzando che il dispositivo di controllo abbia indirizzo 1 è possibile assegnare ai dispositivi slave un indirizzo da 2 a 254. L’assegnazione degli indirizzi ai dispositivi slave è un operazione che va effettuata solo durante la messa in opera del sistema, l’operazione risulta molto semplice tramite l’utilizzo di inTouch Manager. 



Assegnazione tramite inTouch Manager OPZIONALE



Prima di assegnare gli indirizzi ai dispositivi slave MB è possibile modificare l’indirizzo del dispositivo di controllo se si desidera cambiare il valore predefinito 1 (non consigliato), questo perché i dispositivi slave di MB bus devono impostare l’indirizzo del dispositivo di controllo durante la programmazione dei propri indirizzi. Se tale indirizzo viene modificato successivamente è necessario riprogrammare tutti gli indirizzi dei dispositivi slave. La modifica dell’indirizzo del dispositivo di controllo può essere effettuata seguendo la documentazione di inTouch Manager.



Per programmare gli indirizzi è necessario che le impostazioni della porta COM da utilizzare siano corrette tramite il menù superiore AVANZATE > IMPOSTAZIONI. Per la prima configurazione è sufficiente lasciare tutte le impostazioni ai valori predefiniti e selezionare la sola porta COM (virtuale o reale) a cui è collegato il convertitore RS485 con l’MB bus. Chiudere la finestra con APPLICA



Se la porta COM è corretta e libera in basso appare la scritta “Porta COM aperta correttamente” Per programmare l’indirizzo tramite inTouch Manager e sufficiente portarsi tramite il menù superiore in AVANZATE > SETUP INDIRIZZI. Si aprirà la finestra visibile sotto.



5



L’assegnazione di un indirizzo richiede che sia chiuso tramite un ponticello o cortocircuitando i 2 terminali definiti “SET PROG” del dispositivo che si intende programmare con l’indirizzo voluto. In questa modalità il dispositivo non risponde ad alcuna richiesta se non quella di programmazione. Ora è necessario scegliere un indirizzo non utilizzato da altri dispositivi nel bus e cliccare su “Assegna indirizzo”. Ora il programma verificherà se l’indirizzo è diverso da quello master e se qualche altro dispositivo nel bus ha lo stesso indirizzo. Se le due prove sono negative il programma procede alla programmazione e confermerà la correttezza dell’operazione tramite un messaggio.



A livello di dati la programmazione consiste nell’invio da parte del dispositivo di controllo di un pacchetto broadcast con tipologia 60: IND. DEST. DEC
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Il dispositivo risponde con un pacchetto di conferma programmazione corretta se i range di indirizzo da programmare sono corretti: IND. DEST. DEC
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CARATTERE ASCII “O” (79)



Oppure invia il codice errore 1 della tipologia errore (tipologia 63):
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Una volta programmato il dispositivo si resetta in automatico segnalandolo con il led “activity” ed è possibile rimuovere il ponticello dai terminali “SET ADDRESS”. Ora il dispositivo MB è operativo con il nuovo indirizzo, si può quindi procedere alla programmazione degli altri dispositivi MB con le medesime modalità descritte. Se si ottiene un messaggio di errore controllare i collegamenti, la correttezza dell’implementazione del MB bus e la configurazione dei programmi. Una volta programmati tutti i dispositivi è possibile verificare la corretta implementazione tramite la funzione “Ricerca dispositivi inTouch”.



Si aprirà la seguente finestra di ricerca. Attendere quindi il completamento dell’operazione:



Una volta completata ricerca il programma mostrerà la lista dei dispositivi trovati: essi sono mostrati con indirizzo e nome del dispositivo.
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Ora è possibile procedere nella descrizione delle funzioni del dispositivo LED controller utilizzabili sia con inTouch Manager sia con pacchetti seriali diretti. COMANDI BUS DISPOSITIVO LED CONTROLLER Di seguito la descrizione dei comandi supportati dal dispositivo indicato. In tutte le descrizioni si fari riferimento alla funzione di inTouch Manager e a quella dell’MB bus. 



PRESENZA DISPOSITIVO



Tale comando permette al dispositivo di controllo di conoscere quali dispositivi slave siano presenti nel bus con indirizzo e tipologia. Tale comando in inTouch Manager si attiva direttamente cliccando sul nome del dispositivo slave nella lista, se il dispositivo è correttamente collegato inTouch Manager si porta direttamente nella schermata di controllo attivando solo i controlli supportati dal dispositivo. Questa funzione viene anche usata nella ricerca dispositivi, inviando un comando di presenza ad ogni indirizzo possibile e ricavando dalla risposta il tipo di dispositivo.



A livello di dati MB bus il comando di presenza si genera inviando all’indirizzo del dispositivo il comando: IND. DEST. DEC
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CARATTERE ASCII “?” (63)
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I dispositivo se presente e attivo risponde inviando la risposta contenente il codice dispositivo. Tale codice da 1 a 255 consente di discriminare tramite la propria applicazione i vari tipi di dispositivi e le caratteristiche (uscite,ingressi,funzionalità…) IND. DEST. DEC
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CARATTERE ASCII “!” (33)



X



CODICE DISPOSITIVO



Il dispositivo LED Controller ha codice dispositivo 120



Per gli altri codici dispositivo degli altri dispositivi MB bus consultare i relativi manuali.



PACCHETTO CONTROLLO UNIFICATO LED CONTROLLER TIPOLOGIA 27 Il dispositivo LED controller dispone di un'unica tipologia pacchetto (27) per i comandi classici e una unica tipologia pacchetto per i comando in broadcast (descritta in seguito). Ciò consente un utilizzo più efficiente del protocollo semplificando anche le fasi di impostazione e settaggio. Il pacchetto unificato prevede nei primi 4 bit meno significativi nel campo DATA1 un codice indicante la funzione desiderata (da 0 a 15) e in DATA2 il valore eventuale da scrivere. Gli ultimi 4 bit più significativi di DATA1 sono riservati al gruppo broadcast da 0 a 15 del dispositivo ed utilizzati solo in alcune funzioni. La risposta del dispositivo si articola nello stesso modo con in DATA2 il valore restituito. I comandi in broadcast seguono lo stesso principio e funzionano esclusivamente in scrittura. Di seguito vengono descritte nel dettaglio le funzioni supportate dal pacchetto unificato.  LETTURA IMPOSTAZIONI (CODICE FUNZIONE 0) Tale comando permette di leggere lo stato attuale del registro impostazione un dispositivo LED Controller. La funzione in inTouch Manager si esegue cliccando nel campo “Device settings” il pulsante “Read”. Lo stato di tale registro verrà chiesto al dispositivo e verrà visualizzato a video lo stato delle impostazioni. Il dispositivo LED Controller ha tre impostazioni il cui stato di attivazione viene visualizzato a video (tramite segno di spunta se attiva): 



RAPID PWM CHANGE



Modalità funzionamento con cambio valore PWM rapido. Con questa impostazione attiva al variare di valore PWM inviato la scheda imposterà il nuovo valore immediatamente. Se disattivata il dispositivo imposta il nuovo valore PWM gradualmente nel giro di alcuni secondi. Collegando una luce LED si otterrà con l’impostazione attiva un cambio di luminosità immediato, mentre a impostazione disattivata si otterrà una graduale variazione di luminosità fino al nuovo valore PWM indicato. 



RESTORE PWM DATA



Questa impostazione se attiva permette di salvare l’ultimo valore PWM in un una memoria non volatile consentendo di ripristinare in caso di blackout l’ultimo valore PWM. Altrimenti alla riaccensione il valore PWM predefinito sarà quello di default (completamente spento). Collegando una luce LED con l’impostazione attiva al ripristino dell’alimentazione si avrà la luminosità impostata con l’ultimo comando, altrimenti ad impostazione disattivata al ripristino dell’alimentazione il dispositivo imposterò la luce spenta. 



GRUPPO BROADCAST



Il gruppo broadcast di appartenenza da 0 (default) a 15. Tale impostazione è dedicata per i comandi broadcast e denota a quale gruppo il dispositivo viene assegnato, tale parametro verrà descritto nella sezione relativa al comando di broadcast.
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A livello di MB bus il pacchetto di tipologia 27 unificato con funzione lettura registro impostazioni si invia impostando nei primi 4 bit meno significativi di data1 il codice funzione 0 e in data2 viene inviato il carattere ASCII “?”. Pertanto il comando di richiesta a livello di MB bus è il seguente: IND. DEST. IND. MIT. TIP. DATA1 DEC DEC DEC b7 b6 b5 b4 b3 X



X



1 - 254



1 - 254



27



0



0



0



0



(NON USATI) IMOSTARE A 0



0



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



0



0



0



0



0



1



1



1



1



1



CODICE FUNZIONE 0



1



CARATTERE ASCII “?” (63)



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



b6



b5



DATA1 b4 b3



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



X



X



27



0



0



0



0



0



0



0



X



X



X



X



0



X



X



1 - 254



1 - 254



RESTORE PWM DATA



RAPID PWM CHANGE



E il dispositivo risponde con nei primi 4 bit meno significativi di data1 il codice funzione del pacchetto unificato usato nella richiesta e nei primi 4 bit meno significativi di data2 i flag di impostazione di cui solo due usati da led controller relativi alle impostazioni “RAPID PWM CHANGE” e “RESTORE PWM DATA” attive se il rispettivo bit è a 1. Negli ultimi 4 bit più significativi di data2 vi è il gruppo broadcast di appartenenza attualmente impostato (di default gruppo 0). IND. DEST. DEC



(NON USATI) TUTTI A 0



0



CODICE FUNZIONE 0



GRUPPO BROADCAST (0-15)



0



NON USATI



 SCRITTURA IMPOSTAZIONI (CODICE FUNZIONE 1) Tale comando permette di scrivere lo stato attuale del registro impostazione di un dispositivo LED Controller. La funzione in inTouch Manager si esegue impostando i parametri e cliccando nel campo “Device settings” il pulsante “Write”. Lo stato di tale registro verrà inviato al dispositivo e salvato in una memoria non volatile e riscrivibile e verrà visualizzato a video il nuovo stato delle impostazioni. Il dispositivo LED Controller ha tre impostazioni il cui stato di attivazione può essere scritto e viene visualizzato a video (tramite segno di spunta se attiva):   



RAPID PWM CHANGE RESTORE PWM DATA GRUPPO BROADCAST



Per i dettagli delle impostazioni vedere il capitolo relativo alla lettura delle impostazioni (funzione pacchetto unificato 27 con codice 0) di LED controller in cui le impostazioni sono esplicate dettagliatamente.



A livello di MB bus il pacchetto di tipologia 27 unificato con funzione scrittura registro impostazioni si invia impostando nei primi 4 bit meno significativi di data1 il codice funzione 1 e in data2 viene inviato il nuovo valore del registro, contenenti nei primi 4 bit meno
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significativi i flag di impostazione di cui solo due usati da led controller relativi alle impostazioni “RAPID PWM CHANGE” e “RESTORE PWM DATA” attive se il rispettivo bit è a 1. Negli ultimi 4 bit più significativi di data2 vi è il gruppo broadcast di appartenenza che dovrà essere impostato nel dispositivo (di default gruppo 0). Pertanto il comando di richiesta a livello di MB bus è il seguente: IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



b6



b5



DATA1 b4 b3



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



X



X



27



0



0



0



0



0



0



1



X



X



X



X



0



X



X



1 - 254



1 - 254



RAPID PWM CHANGE



IND. DEST. DEC



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



b6



b5



DATA1 b4 b3



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



X



X



27



0



0



0



0



0



0



1



X



X



X



X



0



X



X



1 - 254



1 - 254



RAPID PWM CHANGE



0



RESTORE PWM DATA



0



RESTORE PWM DATA



IND. DEST. DEC



(NON USATI) TUTTI A 0



GRUPPO BROADCAST (0-15)



CODICE FUNZIONE 1



NON USATI



E il dispositivo risponde con i medesimi valori di data1 e data2 inviati, confermando la corretta comprensione:



(NON USATI) TUTTI A 0







0



CODICE FUNZIONE 1



GRUPPO BROADCAST (0-15)



0



NON USATI



LETTURA VALORE PWM (CODICE FUNZIONE 2)



Il dispositivo per regolare la luminosità, la temperatura o la velocità del carico che sia una lampada LED, una resistenza o un motore utilizza un tipo di regolazione ad alta efficienza detta PWM. Tale regolazione prevede come parametro principale un valore numerico che indica da 0 a 255 la percentuale di regolazione da 0 al 100% di potenza. La regolazione di potenza viene fatta a divisione di tempo e non applicando resistenze fittizie come in apparati lineari e ciò consente il massimo dell’efficienza con il minimo di dissipazione di calore. Il dispositivo LED Controller ha solo un unico valore PWM da 0 a 255 indicante con 0 dispositivo spento e con 255 dispositivo alla massima potenza e i valori intermedi da 1 a 254 consentono di ottenere la potenza erogata preferita creando un preciso controllo di potenza ad altra efficienza. In inTouch Manager la lettura del valore PWM è possibile tramite il pulsante “Read” in “LED Controller”.
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A livello di MB BUS tale valore è leggibile tramite apposite funzioni del pacchetto unificato 27 con funzione 2 (lettura) e 3 (scrittura). In questo capitolo viene analizzato il pacchetto di lettura del valore PWM attualmente applicato dal dispositivo LED Controller interrogato. Il pacchetto di richiesta del valore PWM fa parte del codice funzione 2 del pacchetto tipologia unificato 27 e richiede che nei primi 4 bit meno significativi di data1 sia presente il codice funzione 2 e in data2 il carattere ASCII “?”. Pertanto il comando di richiesta a livello di MB bus è il seguente: IND. DEST. DEC



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



b6



b5



DATA1 b4 b3



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



X



X



27



0



0



0



0



0



1



0



0



0



1



1



1



1



1



1 - 254



1 - 254 (NON USATI) IMOSTARE A 0



0



CODICE FUNZIONE 2



1



CARATTERE ASCII “?” (63)



E il dispositivo risponde con nei primi 4 bit meno significativi di data1 il codice funzione del pacchetto unificato usato nella richiesta e in data2 il valore attuale dell'apparato PWM sul LED Controller da 0 a 255 IND. DEST. DEC



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



b6



b5



DATA1 b4 b3



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



X 1 - 254



X 1 - 254



27



0



0



0



0



0



1



0



X



X



X



X



X



X



X







(NON USATI) TUTTI A 0



0



CODICE FUNZIONE 2



X



VALORE PWM ATTUALE (0 -255)



SCRITTURA VALORE PWM (CODICE FUNZIONE 3)



Il valore PWM è un parametro descritto nella sezione lettura valore PWM (codice funzione 2), di seguito verrà descritto come scrivere un nuovo valore PWM per cambiare la potenza erogata dal carico. Così come in lettura questo valore ha un range da 0 (completamente spento) a 255 (carico accesso a massima potenza). In inTouch Manager la scrittura del valore PWM è possibile nella sezione “LED Controller” tramite il campo “Value PWM” dove andrà inserito il valore desiderato (da 0 a 255) e il pulsante “Set” che invierà il nuovo valore al dispositivo. Il dispositivo imposterà immediatamente o gradualmente il nuovo valore a seconda dell’impostazione del flag “RAPID PWM CHANGE” nel registro impostazioni descritto in lettura registro impostazioni (codice funzione 0).



A livello di MB BUS tale valore è scrivibile il pacchetto unificato 27 con funzione 3 (scrittura). Il pacchetto di scrittura del valore PWM fa parte del codice funzione 3 del pacchetto tipologia unificato 27 e richiede che nei primi 4 bit meno significativi di data1 sia presente il codice funzione 3 e in data2 il nuovo valore PWM da scrivere sul dispositivo da 0 a 255. Pertanto il comando di richiesta a livello di MB bus è il seguente: IND. DEST. DEC



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



X 1 - 254



X 1 - 254



27



0



b6



b5



DATA1 b4 b3



0 0 0 (NON USATI) IMOSTARE A 0



0



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



0



1



1



X



X



X



X



X



X



X



CODICE FUNZIONE 3



X



NUOVO VALORE PWM (0-255)



E il dispositivo risponde con i medesimi valori di data1 e data2 inviati, confermando la corretta comprensione:
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IND. DEST. DEC



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



X 1 - 254



X 1 - 254



27



0







b6



b5



DATA1 b4 b3



0 0 0 (NON USATI) IMOSTARE A 0



0



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



0



1



1



X



X



X



X



X



X



X



CODICE FUNZIONE 3



X



NUOVO VALORE PWM (0-255)



ERRORI IN PACCHETTO UNIFICATO TIPOLOGIA 27



Tale comando tipologia 27 sia in lettura che in scrittura prevede un l’invio di un pacchetto errore nel caso in cui venga fornito un codice funzione superiore a 3. Gli unici codici funzione supportati dal dispositivo sono 0,1,2,3. Nel caso venga ricevuto un altro codice il dispositivo risponde con il seguente pacchetto di errore. IND. DEST. DEC



IND. MIT. DEC



TIP. DEC



b7



b6



b5



DATA1 b4 b3



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



X



X



63



0



0



0



0



0



1



0



0



0



0



0



0



0



0



1- 254



1- 254



1 10



0 0



CODICE ERRORE 10: FUNZIONE NON SUPPORTATA



IMPOSTAZIONE VALORE PWM IN BROADCAST Il dispositivo LED Controller supporta una modalità di impostazione del valore PWM tramite un comando in broadcast senza risposta. Questo consente di inviare un comando a più dispositivi contemporaneamente in maniera immediata, per migliorare questa funzionalità inoltre è previsto un raggruppamento a codice gruppo dei dispositivi. Ad esempio è possibile assegnare a diversi dispositivi diversi gruppi di appartenenza assegnando in broadcast il valore PWM di ogni singolo gruppo. Questa funzionalità è ideale per raggruppare le schede di un ambiente e diversificarle da quelle di un altro ambiente. I gruppi supportati sono 16 (da gruppo 0 a gruppo 16) e possono essere assegnati tramite il pacchetto di tipologia unificato 27 con funzione di scrittura registro impostazioni, per maggiori informazioni vedere il capitolo relativo a scrittura impostazioni (codice funzione 1). Il gruppo di appartenenza una volta impostato consente al dispositivo di ricevere i comandi di scrittura valore PWM in broadcast relativi al solo gruppo impostato (di default 0). In inTouch Manger l’impostazione del valore PWM in broadcast si effettua andando in Attività broadcast > Set LED Controller PWM value ed inserendo poi a video quando richiesto i parametri gruppo a cui inviare il comando (da 0 a 15) e il valore da impostare nel gruppo (0 – 255). Il comando essendo di broadcast non ottiene risposta ma i dispositivi del gruppo impostano il nuovo valore immediatamente.
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A livello di MB BUS il comando di impostazione valore PWM in broadcast richiede la tipologia pacchetto 53 con indirizzi 255 che caratterizzando un comando in broadcast e in data1 nei 4 bit più significativi il gruppo a cui inviare il nuovo valore e nei 4 bit meno significativi il codice funzione 3 (scrittura nuovo valore PWM), mentre in data2 va inserito il nuovo valore PWM da impostare. Pertanto il comando di richiesta a livello di MB bus è il seguente: IND. DEST. IND. MIT. TIP. DATA1 DEC DEC DEC b7 b6 b5 b4 b3 255



255



53



X



X X X GRUPPO BROADCAST (0 - 15)



0



b2



b1



b0



b7



b6



b5



DATA2 b4 b3



b2



b1



b0



0



1



1



X



X



X



X



X



X



X



CODICE FUNZIONE 3



X



NUOVO VALORE PWM (0-255)



Il comando essendo di broadcast non ottiene risposta ma i dispositivi del gruppo impostano il nuovo valore immediatamente.



APPENDICE: ESEMPI DI IMPLEMENTAZIONE PROCEDURE CODIFICA E DECODIFICA PROTOCOLLO MB BUS Il protocollo MB bus necessita di un paio di funzioni o procedure che si occupino di codificare e decodificare il comando che transiterà sul bus. Per la codifica è sufficiente disporre dell’indirizzo del destinatario, la tipologia e infine i campi DATA1 e DATA2. In sostanza la funzione o procedura di codifica dovrà eseguire le seguenti fasi:  Spostare a sinistra 2 bit della tipologia pacchetto per lasciare posto ai due bit detti “zero flag”  Inserire l’indirizzo del mittente (quello di questo dispositivo) se i’indirizzo destinatario è minore di 255. Altrimenti se il destinatario è 255 va aggiunto al mittente 255 in quanto si tratta di un pacchetto di broadcast.  Verificare se data1 o data2 hanno un valore 0 e se si impostare i rispettivi zero flag a 1 e porre al posto di 0 il carattere ASCII “0” ovvero 48 in decimale.  Calcolare il checksum con indirizzo mittente XOR indirizzo destinatario XOR tipologia con zero flag XOR data1 XOR data2  Dividere il checksum in due byte aventi il bit più significativo a 1 e gli ultimi 4 bit meno significativi aventi prima la parte bassa del checksum e poi nel successivo byte la parte alta del checksum.  Comporre la trama da inviare sul bus aggiungendo il byte di start (ASCII “S”) e successivamente in ordine i byte vari costituenti il pacchetto e la fine del pacchetto con 3 byte a valore decimale 3. La procedura di decodifica, invece deve prelevare un pacchetto generato dalla funzione di codifica e decodificare le informazioni per riottenete tutti i campi indirizzo destinatario, mittente, tipologia (senza zero flag), data1, data2. Tutto questo se ovviamente il checksum ricalcolato corrisponde a quello inviato. La funzione o procedura di decodifica dovrà fare le seguenti operazioni:  Verificare che il primo byte contenga il valore ASCII “S”  Ricomporre il checksum riunendo i due byte del pacchetto in un unico byte.  Ricalcolare il checksum con indirizzo mittente XOR indirizzo destinatario XOR tipologia con zero flag XOR data1 XOR data2  Confrontare i due checksum e se coincidono proseguire (posso verificare anche se i due byte di checksum del pacchetto hanno il bit più significativo a 1).  Prelevare gli indirizzi destinatario e mittente e porli in due variabili  Estrarre la tipologia pacchetto spostando di due byte verso destra il byte di tipologia ricevuto nel pacchetto eliminando così gli zero flag nella nuova variabile  Verificare se lo zero flag dei campi data 1 e data 2 è a 1 e verificare che il byte del rispettivo campo data abbia valore 48 (ASCII 0) e se si sostituire il campo data con il valore decimale 0 altrimenti copiare direttamente il rispettivo campo data del pacchetto nella variabile corrispondente.  Chiamare se il pacchetto è stato correttamente interpretato la successiva elaborazione dei dati ricevuti. Di seguito vi sono alcuni esempi di implementazione delle procedure in alcuni linguaggi di programmazione:  MIKROBASIC (MICROCONTROLLORE PIC 8 BIT) Si presume che vi sia una procedura di invio che riceve come parametri l’indirizzo destinatario, la tipologia e i due campi data. Dopo aver eseguito l’elaborazione compone il pacchetto in un array che viene inviato poi ad una funzione di invio array su seriale. La procedura di ricezione prende in ingresso invece un array rilasciato da una funzione di prelievo dati su seriale e restituisce i campi del pacchetto. '------------------------------------------'Procedura creazione trama da inviare su bus sub procedure code_data_to_send(dim address_master_send as byte, dim type_s as byte, dim data1_s as byte, dim data2_s as byte) dim checksum_send as byte dim checksum_send_low as byte dim checksum_send_hi as byte dim type_to_send as byte dim data_send_1 as byte dim data_send_2 as byte dim address_slave_send as byte type_to_send = type_s * 4 'sposto di 2 bit la parte del tipo di paccketto if (address_master_send 
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data_send_1 = 48 'invio 48 e segno con il bit in type to send che è uno 0 type_to_send.0 = 1 else data_send_1 = data1_s 'altrimenti mantengo il dato end if if (data2_s = 0) then 'se data2 è pari a 0 data_send_2 = 48 'invio 48 e segno con il bit in type to send che è uno 0 type_to_send.1 = 1 else data_send_2 = data2_s 'altrimenti mantengo il dato end if 'Calcolo e asegnazione bit checksum checksum_send = address_master_send xor address_slave_send xor type_to_send xor data_send_1 xor data _send_2 checksum_send_low = (checksum_send and 15) or 128 checksum_send_hi = (checksum_send / 16) or 128 'Composizione pacchetto da inviare string_compose[0] = "S" string_compose[1] = address_master_send string_compose[2] = address_slave_send string_compose[3] = type_to_send string_compose[4] = data_send_1 string_compose[5] = data_send_2 string_compose[6] = checksum_send_low string_compose[7] = checksum_send_hi string_compose[8] = 3 'byte di fine trama string_compose[9] = 3 string_compose[10] = 3 string_compose[11] = 0 'carattere NULL 'Invio pacchetto send_data(string_compose) end sub



'------------------------------------------------------'Procedura decodifica dati ricevuti sub procedure decode_ric_data(dim byref array_in_data as string[11], dim byref correct_data as byte, dim byref address_ric as byte, dim byref address_master as byte, dim byref type_ric as byte, dim by ref data1_ric as byte, dim byref data2_ric as byte) dim chk_low as byte dim chk_hi as byte dim checksum as byte dim calcolated_checksum as byte correct_data = 0 if (array_in_data[0] = 83) then 'se start byte è corretto 'il controllo della terminazione del pacchetto viene effettuata dalla procedura di lettura seria le 'Ricostruzione byte checksum chk_low = array_in_data[6] and 15 chk_hi = array_in_data[7] and 15 checksum = (chk_hi * 16) or chk_low 'mette insieme i 2 byte per ricostruire il byte di checksum 'Controllo del dato ricevuto con checksum calcolated_checksum = array_in_data[1] xor array_in_data[2] xor array_in_data[3] xor array_in_d ata[4] xor array_in_data[5] if (calcolated_checksum = checksum) and (array_in_data[6].7 = 1) and (array_in_data[7].7 = 1) t hen 'se il checksum è corretto address_ric = array_in_data[1] address_master = array_in_data[2] type_ric = (array_in_data[3] and 252)/4 'preleva il byte che seleziona il tipo di chiamata 'eliminando gli zero flag inseriti if (array_in_data[4] = 48) and (array_in_data[3].0 = 1) then 'se data1 è uguale a zero (contro llo zero flag 1) data1_ric = 0 else 'altrimenti viene copiato il byte data1_ric = array_in_data[4] end if if (array_in_data[5] = 48) and (array_in_data[3].1 = 1) then 'se data2 è uguale a zero (contro llo zero flag 2) data2_ric = 0 else 'altrimenti viene copiato il byte data2_ric = array_in_data[5] end if correct_data = 1 end if end if end sub 



ARDUINO UNO REV3



Analogamente a mickrobasic si effettuano le stesse operazioni: //Procedura creazione trama da inviare su BUS void code_data_to_send(byte adress_reciver, byte type_s, byte data1_s, byte data2_s)
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{ byte checksum_send; byte checksum_send_low; byte checksum_send_hi; byte type_to_send; byte data_send_1; byte data_send_2; byte adress_sender; enable_eth_ric = false; //Disabilito ricezione pacchetti ethernet durante procedura BUS type_to_send = type_s << 2; //shift di due bit per spazio riservato zero flag //se l'indirizzo è in modalità normale if(adress_reciver != 255){ adress_sender = my_adr; } else { adress_sender = 255; } if(data1_s == 0){ //se data1 è pari a 0 data_send_1 = 48; //lo sostituisco con il codice ASCII 48 type_to_send = type_to_send | 1; } else { data_send_1 = data1_s; //altrimenti mantengo il dato } if(data2_s == 0){ //se data2 è pari a 0 data_send_2 = 48; //lo sostituisco con il codice ASCII 48 type_to_send = type_to_send | 2; } else { data_send_2 = data2_s; //altrimenti mantengo il dato } //Calcolo e assegnazione bit checksum checksum_send = adress_reciver ^ adress_sender ^ type_to_send ^ data_send_1 ^ data_send_2; checksum_send_low = (checksum_send & 15) | 128; checksum_send_hi = (checksum_send >> 4) | 128; last_address_reciver = adress_reciver; // Composizione array stringa seriale send_compose[0] = 'S'; send_compose[1] = adress_reciver; send_compose[2] = adress_sender; send_compose[3] = type_to_send; send_compose[4] = data_send_1; send_compose[5] = data_send_2; send_compose[6] = checksum_send_low; send_compose[7] = checksum_send_hi; send_compose[8] = 3; send_compose[9] = 3; send_compose[10] = 3; first_packet_send = true; //Invio il pacchetto send_data(); } //Procedura decodifica dati void byte byte byte byte



decode_ric_data(){ chk_low; chk_hi; checksum; calcolated_checksum;



correct_data = false; if((recived_data[0] == 'S')&&(recived_data[8] == 3)){ //Controllo start byte //Ricostruzione byte checksum chk_low = recived_data[6] & 15; chk_hi = recived_data[7] & 15; checksum = (chk_hi << 4) | chk_low; //Mette insieme due byte per ricostrire //controllo il dato ricevuto con il checksum calcolated_checksum = recived_data[1] ^ recived_data[2] ^ recived_data[3] ^ ed_data[5]; if((calcolated_checksum == checksum) && ((recived_data[6] & 128) == 128) && 128) == 128)){ //se il checksum è corretto adress_reciver_ric = recived_data[1]; adress_sender_ric =recived_data[2]; type_ric = recived_data[3] >> 2; //preleva il pacchetto di tipologia //elimino gli zero falg inseriti if((recived_data[4]==48)&&((recived_data[3] & 1)==1)){ //se data1 = 0 (controllo zero flag a 1) data1_ric=0; } else { data1_ric=recived_data[4]; } if((recived_data[5]==48)&&((recived_data[3] & 2)==2)){



e terminazione



checksum recived_data[4] ^ reciv ((recived_data[7] &
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//se data2 = 0 (controllo zero flag a 1) data2_ric=0; } else { data2_ric=recived_data[5]; } correct_data = true; }



}



} if(correct_data){ packet_data_elaboration(); } 



VB.NET (PC o SISTEMA EMBEDDED)



Public Shared Sub code_packet_to_send(ByVal address_slave_send As Byte, ByVal type_s As Byte, ByVal data1_s As Byte, ByVal data2_s As Byte) If (MainForm.timeout_data.Enabled = False) Then 'And (MainForm.Delay_ReRequest.Enabled = False)se non vi è alcuna operazione in attesa If MainForm.tcp_net_connected Then 'Se il programma è in modalità automatica attivo in automatico l'indirzzo MainForm.Active_address = address_slave_send End If '---------Preparazione ricezione risposta-----------If (address_slave_send < 255) Then 'solo se l'indirizzo non è generale (quelli generali in modalità 'normale non richiedono risposta) address_master_send = My.Settings.Addr_master_imp If (MainForm.SearchDevice = False) And (MainForm.ProgramAddress = False) Then MainForm.data_timeout_type = type_s 'copio la variabile che seleziona il tipo di pacchetto MainForm.count_msec = 0 MainForm.timeout_data.Enabled = True MainForm.lblStatus.Text = "Invio comando al dispositivo..." End If Else address_master_send = 255 If (MainForm.ProgramAddress = False) Then 'Se non è in programmazione è un pacchetto di broardcast MainForm.tmrWaitAll.Start() End If End If '---------Inzio procedura invio---------------------type_to_send = type_s * 4 If (data1_s = 0) Then data_to_send_1 = 48 type_to_send = type_to_send Or 1 Else data_to_send_1 = data1_s End If If (data2_s = 0) Then data_to_send_2 = 48 type_to_send = type_to_send Or 2 Else data_to_send_2 = data2_s End If checksum_send = address_slave_send Xor address_master_send Xor type_to_send Xor data_to_send_1 Xor data_to_send_2 If MainForm.correct_activation Then 'se l'apertura della com è corretta If (MainForm.sending = False) Then 'Se non sto già inviando un pacchetto '---------Dopo aver costruito i byte del pacchetto vengono messi assieme------MainForm.last_data_send(0) = 83 'S MainForm.last_data_send(1) = address_slave_send MainForm.last_data_send(2) = address_master_send MainForm.last_data_send(3) = type_to_send MainForm.last_data_send(4) = data_to_send_1 MainForm.last_data_send(5) = data_to_send_2 MainForm.last_data_send(6) = (checksum_send And 15) Or 128 MainForm.last_data_send(7) = (checksum_send \ 16) Or 128 MainForm.last_data_send(8) = 3 'end bytes MainForm.last_data_send(9) = 3 MainForm.last_data_send(10) = 3 MainForm.send_data() 'invio del pacchetto Else MainForm.timeout_data.Enabled = False 'ferma il timer di ricezione MainForm.lblStatus.Text = "Impossibile eseguire l'operazione. Porta COM occupata!" Utility_class.write_eventlog(MainForm.lblStatus.Text) If MainForm.tcp_net_connected And MainForm.auth_client Then MainForm.send_net_data("NO_FREE_COM")
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End If End If Else MainForm.timeout_data.Enabled = False 'ferma il timer di ricezione '--------------------------------------------------------------------------'Procedura ping test If test_open_form("pingBUS") Then pingBUS.close_com_alert() End If '--------------------------------------------------------------------------MainForm.lblStatus.Text = "Impossibile eseguire l'operazione. Porta COM chiusa!" Utility_class.write_eventlog(MainForm.lblStatus.Text) If MainForm.tcp_net_connected And MainForm.auth_client Then MainForm.send_net_data("NO_OPEN_COM") End If MainForm.CloseComm() End If Else



'EVENTO INVIO COMANDO CON OPERAZIONE IN CORSO MainForm.lblStatus.Text = "ATTENZIONE! un'altra operazione è in attesa di completamento!" If MainForm.tcp_net_connected And MainForm.auth_client Then 'nel caso di modalità automatica con connessione invio comando di attesa MainForm.send_net_data("WAIT_OPERATION") End If Utility_class.write_eventlog(MainForm.lblStatus.Text) End If End Sub Public Shared Sub decode_packet(ByVal array_in() As Byte, ByRef correct_data As Boolean, _ ByRef address_ric As Byte, ByRef address_slave As Byte, ByRef type_ric As Byte, ByRef data1_ric As Byte, ByRef data2_ric As Byte) correct_data = False If (array_in(0) = 83) Then 'controlla correttezza pacchetto 'ricostruzione byte checksum chk_low = array_in(6) And 15 chk_hi = array_in(7) And 15 checksum = (chk_hi * 16) Or chk_low flag_zero_byte_1 = array_in(3) And 1 flag_zero_byte_2 = (array_in(3) And 2) \ 2 calcolated_checksum = array_in(1) Xor array_in(2) Xor array_in(3) Xor array_in(4) Xor array_in(5) If (calcolated_checksum = checksum) Then correct_data = True address_ric = array_in(1) address_slave = array_in(2) type_ric = (array_in(3) And 252) \ 4 If (array_in(4) = 48) And (flag_zero_byte_1 = 1) Then data1_ric = 0 Else data1_ric = array_in(4) End If If (array_in(5) = 48) And (flag_zero_byte_2 = 1) Then data2_ric = 0 Else data2_ric = array_in(5) End If End If End If End Sub Sul sito www.mectronica.it sono disponibili i sorgenti dei programmi completi con incluse le procedure di ricezione e invio byte su seriale.



MECTRONICA SRL – VIA MONARI SARDE’ 8 – 40010 BENTIVOGLIO (BO) TEL.0516641440 FAX 0518909108 Mail: [email protected] WEB: www.mectronica.it
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