10 Schritte

zur laufenden

IMP-Steuerung

Version 1.17



Rev. 1.17

22.Juni 2004 IMP - Indel Modular Peripherie

Rev 1.0 10.06.2001-M.
Rev 1.1 14.06.2001-M.
Rev 1.11 24.01.2002-M.
Rev 1.12 19.02.2002-M.
Rev 1.13 17.06.2002-M.
Rev 1.14 13.09.2002-M.
Rev 1.15 08.01.2003-M.
Rev 1.17 22.06.2004-M.

Koch
Koch
Koch
Koch
Koch
Koch
Koch
Koch

erster Entwurf, erste ausgelieferte Version

Uberarbeitet: Achsen, Inco-Server, Not-System, analoge 1/Os, pos-channels, Burn, Load
INCO-Explorer

Kapitel 10.12

Stream File .str 16schen, Laufzeiten, Zahlenformate Kap. 10. 2, Konfiguration
Zahlenformate Kap. 10. 2 erweitert

NeuesIMP-5VPSa

CH-8332 Russikon

INDELAG 2



Rev. 1.17 22.Juni 2004 IMP - Indel Modular Peripherie

Inhaltsverzeichnis

1. Hardware Installation ... 6
1.2 NetZanSCRIUSS ..o s 6
1.3 Drehschalter StelluUng ... s 7
14 ANSChIUSS BelegUNG ... e 8
2.  Software Installation ... 9
21 Installation ab CD-ROM ..........ccooiiiiiiiiiiiicciccicsssseerrrrrr s s e s s s s s s sssmmnsn e s n e e e e s e e e e s nannnnnnn 9
2.2 Registrierungs-Editor ... 12
SC TR 1\ 1 2 T 2 O3 V=T o o 1 Lo = o PN 13
31 VerdrahtUNg ... s e e e e e e e e e a s 13
3.2 Verbindung teSTeN ... s 13
4. Beispiel Projekt 0ffnen ... 14
ST 0o Yo L= =Y o [ =Y =Y o 15
6. Projekt Laden ... s e 16
6.1 Umgebungs-Variablen .......... s 16
6.2 Kompilieren, DOWNIOAd ... s 17
6.3 Load, BUrn Target ......ccccceiiiiiiiii i n s e e 17
6.4 ReSet Target .... ..o 18
7.  Programm teSten ... e 19
71 Status Anzeige der MOAUIE ...........cccceiiiiccere e ssmrr e s s mmn e e s s mnn e e s e mmnn s 19
7.2 1@ =T o T=Y =T 2 o] =Y o = o P 20
7.3 Hardware SIiMUIIEIEN ........ooo oo s s n e e e e e e e e s e e s s e s e nnnnnnnnn 20
8. DEDUGGEN .. 21
8.1 Task-Fenster, Edit-Fenster ... rsss s s ss s s rsaa e n s aa s e na s e nas s ennnnss 21
8.2 TaSK-KONLIOIIE ... 21
8.3 BreaKpoint LisSt ......cccciiiiiii i 22
9.  SOftWAre TOOIS ... e e e e e e e e e e s e s s s s nnnnnannnnnnnnnnnn 23
9.1 IMP Konfiguration ... s 23
9.2 R T F= 1o =T 4 T oo T 23
9.3 11T 030 B 0 q o [ 4 - 24
9.4 LA L S £ e 24
9.5 L@ 7= - P 25
9.6 05 T 3T 26

CH-8332Russikon {DINDEL AG 3



Rev. 1.17 22.Juni 2004 IMP - Indel Modular Peripherie

9.7 LA L= 1= =T I Y o 26
10. Software Lehrgang ... sssssnnnes 27
101 Aufbau des BetriebsSyStemes.........ccceiiiicceeiiiiircccerre e 27
10.2 Datentypen und Zahlenformate ...........ccccceiiireceieinincccerre e 28
10.2.1  EinSatz der ZahIENTOIMALE ...............oooe ettt aneae s 28
10.2.2  StANAard DAENEYPEN ............oooi ettt 29
10.2.3  FIXEUS2, FIXQUBA ...ttt ettt e e et e e et e e e a e e e e e 30
O TR Y =T 1 S 30
10.2.5  WEItEre DAtENIYPDON : ...ttt e et e e 31
10.2.6  Code-Beispiel Fixed-Zahlen versus Float-Zahlen ......................cccccocuviviiiiiiiciieiiciiccccc 31
10.2.6  Laufzeiten flir mathematisSChe OPErationen .................coouieuieiieeiieiee e 32
10.3 Neues Projekt erstellen ... 33
104 o 01T 10 = L1 o o K7}
Ly B @ o) (o1 1= I 34
10.4.2  Default-Einstellungen der OPLIONEN .............c.eeeeeeeeeie e 35
T0.4.3  OS-VAlIADIEN ...ttt e e 36
10.5 85 = T 8 0T TG o o 37
10.6 VL= =Y I T N 37
10.6.1  SOUICE-FilES IMPOITEION ..........coieeeeeeeee et e e e e 38
10.6.2  Task Starten, Stoppen, Rechenleistung abgeben ................occcueiiiiiiciiiieieee e 38
10.7 1 0538 =T T |- P 39
10.8 Module anSPreCheN ... 40
10.8.1  Digitale Ein- AUSQENGE @NSPIECREN ............ooi ettt 40
10.8.2  Analoge Ein- AUSGENQGe @nSPreCN@N .................eeuueeeeeeee e 40
10.8.3  PoSitions Kan&le @NSPreCREN ................coooeeeeeeeeeee ettt sttt et e e e e e e e e e e e e aeeeeeasaans 41
10.9 L2 1= 4
10.10 o 3T o 42
10.11 Variablen, Funktionen registrieren ... 43
10.11.1  Variablen rEQUSIIIEOION .............oooi ittt e e e a e e e e 43
10.71.2  FUNKHONEN FEGUSIIEION ...ttt e et e e e a e e e e 44
10.12 Visualisierung, INCO-Schnittstelle .........cccooiiiiiiiii s 45
10.12.1  BeiSPi€l iN VISUAI BASIC ..........ccceeeeeeeeeeeeeeeeee ettt ettt et e e e e e e e aeeeeeaeasns 45
L B I = o = T o = L= Y= o SR 45
T0.T2.1.2 ACHSEN DEOWEGEN ...ttt e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e s s s enees 47
(L R B =T 1 o = L= O 47
10.12.3 BEISPICIE INDEIPRI ...ttt ettt e e ettt et e e e e e e e e e e aaaaaans 47
A Fehlermeldungen ... ———————— 48
AA1 (=1 Y=Y o [UL=Y =Y N o =TT ¢ N 0o 31.V7 4 Y U ¥ T [T o O 48
A2 Fehler bei Power-Up der IMP-SteuUerung .........ccccccvureeeerrerisssssseressssssssseesssssssssesessssssssssssssssnns 49
B Mitgeltende Unterlagen ... 50
C  Online Dokumentation ..o 50
0 o = 51

CH-8332Russikon {DINDEL AG 4



Rev. 1.17 22.Juni 2004 IMP - Indel Modular Peripherie

IMP - Indel Modular Peripherie

Herzlichen Dank, dass Sie sich fur unsere multifunktionale Kleinsteuerung IMP -

Indel Modular Peripherie entschieden haben !

Dieses Manual soll Innen helfen, mdglichst schnell den Einstieg in die Program-
mierung und den Umgang mit der IMP-Steuerung zu finden. Die ersten 10 Schritte
fuhren nicht nur zu einem ersten lauffahigen Projekt, sondern hoffentlich auch zur

erfolgreichen Ldsung lhrer Automatisierungs-Applikation.

Sollten sich Ihre genialen Ideen zur Lésung lhres Automatisierungs-Problemes
nicht oder nur widerspenstig in Tasks fur den IMP-Master transferieren lassen, ste-

hen Ihnen unsere erfahrenen Entwicklungsingenieure zur Seite.

Wir legen grossen Wert auf eine gute Zusammenarbeit mit unseren Kunden und
bemtihen uns entstehende Probleme innert nitzlicher Frist zu I6sen. Schliesslich
haben wir die gesamte Hard- und Software selber entwickelt und kénnen lhnen da-

durch optimalen Support liefern.

Tel. ++41/(0)44 956 20 00
E-Mail info@indel.ch

CH-8332Russikon {DINDEL AG 5
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1. Hardware Installation

1.2 Netzanschluss
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Abb. 1.2.1 Netzanschluss
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1.3 Drehschalter Stellung

Jedes IMP-Modul ist mit einem Drehschalter bestiickt. Die IMP-Module sind in verschiedene Grup-
pen mit verschiedenen Karten-Typen eingeteilt. Alle Module des gleichen Typs missen fortlaufend
durchnummeriert werden. Werden mehrere Module des gleichen Typs mit der gleichen Adresse am
IMP-Master betrieben, entstehen Adresskonflikte, und die Module kénnen nicht korrekt angespro-
chen werden. Die Reihenfolge der Module spielt keine Rolle.

Das Modul 1MP-8PIN gehort zum Karten-Typ digitale Eingange
Das Modul IMP-8POT gehort zum Karten-Typ digitale Ausgénge

Beide Module miissen fiir das nachfolgende Beispiel auf Adresse Null eingestellt werden.

Abb. 1.3.1 Adress Wahlschalter, Drehschalter

1 Adress Wahlschalter fiir Adresse 0 ... 15
2 Adress Wahl-Jumper fiir Adresse 16 ... 31

Fur weitere Hilfe siehe CD-ROM, File:
- d:\IMP\Hardware\Deutsch\adressierung.pdf

CH-8332 Russikon <DINDEL AG 7
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1.4 Anschluss Belegung

Weitere Informationen zu den einzelnen Modulen finden Sie in der entsprechenden Modul-Beschrei-
bung auf der CD-ROM oder im Internet auf unserer Homepage http://www.indel.ch/

IMP-5VPS IMP-8PIN IMP-8POT
Input 0 Output0
’—0\—‘ ,7 Lood j
mmmm 14 [x13 |x12 |x11 Stecker X1
24523 |2 e 24 ]e3[2]x1] Stecker X2
+ [In0 |In1 ov|ov |00 |O1
+ |In2 | In3 ov|ov |02 |03
<DINDEL AG “DINDELAG “DINDELAG
IMP-8PIN IMP-8POT
K24V 11024V 0@ @ I1 o0 O O 01
e e 2 @ @ I3 020 O 03
IMP-5VPS i]ii E
+5V@ @Fuse 5@ @ 4 050 O 04
T 17 @ @ 16 o7 0 O 06
T T X1 [4[3]2[1 X1 [4[3]2]1
3112134 X2 |4|3]2]1 x2 [a]3]21
X411/2]3|4 X3 |1|2|3]4 X3 [1(2[3]4
X4 |1]2]3]4 X4 [1]2]3]4
|, voov In5 [ Ind | + o5 o4]ov|ov
K O0Vo] In7 | In6 | + o7 |06 |ov|ov
x33 [x34 x31|x32 |x33 [x34 x31 mm Stecker X3
X3 [xad |x41|x42| 43| 44| xa1|xa2 xa3xad Stecker X4
[ &0 L Load J

Input 4 Output4

Abb. 1.4.1 Anschlussbelegungen
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2. Software Installation
2.1 Installation ab CD-ROM
Bentzten Sie die Vollversion der Entwicklungsumgebung (CD-ROM "Indel-Steuerungssyste-
1 me"). Starten Sie die Installation aus dem Verzeichnis auf der CD-ROM:

d:\Setup\imd\IMDSetup.exe"
Die Installation beinhaltet:

- IMD-Indel Master Desk: Entwicklungsumgebung mit Editor, Cross-Compiler,
Debuger, usw

- INCO-Server: Kommunikation zwischen Targets und Visualisierung,
netzwerkfahig, PC-Netzwerk, Modem, Internet
- Diverse Tools: Variablen Logger, Variablen Explorer, ACS-Show, Win-Show,

Memory-Dump, usw.

Wahlen Sie die Sprache und anschliessend das Verzeichnis in dem Sie Indel Master Desk
installieren wollen. Default Verzeichnis: "c: \IMD\ "

Installation von Indel Master-Desk x|

Lielvergeichnis wihlen

INDEL AG

Geben Sie an, in welchem Werzeichnis die Indel
Master-Desk-D ateien installiert werden sallen
Der Werzeichnisname darf nicht langer als 8 Zeichen sein,

| ChIMD Durchsuchen |

<Zuiick |7 Wsiter s Abbrechen

Abb 2.1.1  IMD-Setup

Wenn Sie bei "Installationsart" "Benutzer" gewahlt haben, kénnen Sie folgende
Komponenten nach Belieben installieren. Installieren Sie alle Komponenten!

installation von Indel Master-Desk x|

3 iﬂDEL AG

Komponenten auswihien

Wahlen Sie die zu installierenden Komponenten, indem Sie in

\ die entsprechenden Kastchen klicken.
@
o

[V Indel MasterDesk ¢ IMCO-Server 73k
- ¥ Tools ®23k
! D A} ¥ Samples / Programming 51689k
e
-l
Notwendiger Speicherplatz 142425k
Werbleibender Speicherplatz: 3444872 k

Abbrechen |

V < Zuriick |

Abb 2.1.2 Komponenten

CH-8332Russikon DINDEL AG 9
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Komponenten:
M Indel Master Desk/INCO-Server
Entwicklungsumgebung, Kommunikation zwischen Targets und PC-Oberflache,
netzwerkféhig

M Tools
Variablen Logger, Variablen Explorer, ACS-Show, Win-Show, Memory-Dump, usw.

M Samples/Programming
Diverse Beispiel-Programme

"Standard" installiert alle Komponenten.

Waihlen Sie ein Zielsystem (Target):

Zielsystem auswihien
INDEL AG

‘wighlen Sie das Zielsystem aus mit dem ibr System arbeitet

I
\ I " Remote-PC
o

" Power-PC-Master
© PCl-Master

© INFO-Master
" PC-Master
P

© INCOSio

<Zuiick |7 Weiters 4 Abbrechen

Abb 2.1.3 Komponenten

Wahlen Sie als Target: "INCO-SIO"

® Remote-PC Beliebiges Target, befindet sich in einem Netzwerk
® Power-PCMaster Targetist PowerPC-Master: INFO-PPC, INFO-MASI, lokal
® PCIl-Master Target ist PCIl-Master: INFO-PCI, lokal
® INFO-Master Target ist INFO-Master: INFO-PCM, lokal
® PC-Master Targetist Kupferfeldbusmaster: EXT-MAS
® IPS Target ist IPS-System, via serielle Schnittstelle
® INCO-Sio Target ist an serieller Schnittstelle:
— IMP-Master: IMP-MAS
— Stand Alone Master: INFO-SAM
— AC-Servo Regler: INFO-ACSr

CH-8332 Russikon “DINDEL AG 10
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Sie haben spater die Méglichkeit weitere Targets zu definieren. Benltzen Sie dazu den
Registrierungs-Editor "INCO-Registry" inder Programmauswabhl.

Waihlen Sie den Target Namen:

Ed
5 Name des Targets

Gehen Sie den Namen des Taigels ein, das Sie erstellen
machten.

Name: iy aget

F Kein Taget | Abbrechen |

Abb 2.1.4 TargetNamen

Geben Sie einen Namen fur das Zielsystem an. Ein beliebiger Name ohne Leer- und Sonder-
zeichen ist erlaubt. Der Name sollte sich auf ihr Projekt (z.B. TestProject) und nicht auf den
Kartentyp beziehen. Bei der Installation eines Remote-PC’s ist darauf zu achten, dass dieser
Name mitdem Target-Namen der Server-Registrierung Uibereinstimmt.

CH-8332 Russikon “DINDEL AG 11
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2.2 Registrierungs-Editor

Beantworten Sie die Abfrage "Wollen Sie nun den Registrierungseditor
starten?" mit "Ja".

Reugistrierungseditor

@ “walle Sie nun den Registienungseditor starten”?

Neim | tbbrechen |

Abb 2.2.1

Bei Targets, die Uber die serielle Schnittstelle angeschlossen werden, wie IMP-Master,

Servo Regler (INFO-HCSr), Stand Alone Master (INFO-SAM), muss der COM-Port angegeben
werden. Alle Ubrigen Eintrage im Verzeichnis Setup missen nicht veréandert werden.

Wahlen Sie einen freien COM-Port, der nicht von einem anderen Gerét benutzt wird.

o]

Datei  Hilfe

INCO-SERVER-REGISTRATION

Targets T Applications T PCI Canfiguration
i Registry vi i~ Create nevs target
7 =& Softwareindel e
e T aige
& INCDSie PPC-Master
etup
B Baudate 115200 Cliloste]
Lo DataBits 8 Met-Master
LB Parity no INCO-Sia

B Fol COMT
B Refries 1 PC-Master

B SlaveMumber 1 INFO-Master
B StopBits 1 1P5-32

v Timeout 400

B TimeouRDMAceess 7000 el

B Server KOCH

B SlaveMumber 0 |

w B Target INCOSio

poe B2 PCM SetWalue I
£ PPC - P
o remcts ~ Registry manipulation
= Delete selected T arget I
[wum [ FEsT [ aas [aooszom
Abb 2.2.2

Registrierungs-Editor: Bei PC-Master-Karten wie INFO-PPC, PC-MAS, PCMAS-32 muss die
Adresse im Verzeichnis "Setup" mit der Adresse, die auf der Masterkarte eingestellt ist,
Ubereinstimmen. Bei PowerPC kann zwischen Adresse "CEO00Q" bis "D800" gewahlt werden!
Nurgerade Adressenverwenden(CE, DO, D2, D4...) !

Sie kénnen zusétzliche Targets definieren.

Die Registrierungs-Eintradge werden in der Windows-Registry abgelegt. Samtliche Indel
Software Tools greifen auf die Windows-Registry zu.

e PC neu booten. Nach dem booten erscheint das Symbollﬂ fir den INCO-Server rechts
in der Taskleiste.

CH-8332Russikon <DINDEL AG 12
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3.

3.1

3.2

IMP mit PC verbinden

Verbindung mit SIO

Verwenden Sie ein 9-poliges Null-Modem Kabel fiir die Verbindung zwischen IMP-Master und PC.
Distrelec: AT Link-Datenkabel, Lange 3m 67 27 88

Der COM-Port, der in der Registry angegeben worden ist darf von keinem anderen Gerét belegt wer-
den. Z.B. PDA-Dockingstation, Modem, Maus, usw.

Bei jeder Anderung in der INCO-Registry muss der INCO-Server neu gestartet werden, ansonsten
werden die Anderungen nicht ilbernommen!

Bei der Auslieferung ist im IMP-Master ein Notsystem geladen. Die rote Error-LED blinkt.

Verbindung mit Ethernet

Falls der IMP-MAS2 direkt mit dem PC verbunden werden soll, muss ein gekreuztes Kabel verwen-
detwerden.

Uber die SIO kann dem IMP-MAS2 eine IP Nummer eingestellt werden. Die IP muss bei Inrem Netz-
werk-Administrator bezogen werden. (Es darf niemals die gleiche IP-Adresse mehrmals verwendet
werdenim gleichen Netzwerk.)

Danach muss der IMP-MAS?2 als Netzwerk-Target registriert werden. Siehe dazu Kapitel 2. Software
Installation.

“Inco Explorer - C:3IMD'Bin' IncoExp.str ilglﬁl
File Help
item wvalue | unit |:|
—HE) MET221Y
++£5 DatabaseTables
5 Devices
++23 FieldBus
+Ii| Loggers
+E| Scheduler
++20 Software
L-Cl Target
F & ActualDateTime 22.068.2004 11:34:19  dd:mm:..
I BatteryOk 1
- @@ BusClock 100000000 Hz
- 0@ Characteristics 000000001
abc Cpu PPCEO3
- 8@ CpuClock. 200000000 Hz
- @@ Cpuld 070000202
- @@ Eror (000000000
I~ 89 GalR evision 0+26
[abc 1d 101328 ||
tddress]0 192
- @@ IPAddress(1] 168
@80 |PAddess[?] 1
I 8@ IPAddress[3] 21
I 80 [T Macddress(0] 0:00000004
[abc Mame ProfiBus
& syncDateTime 38160.47437500
0.0 Temperature 390 LI
=] Addiess 0400105338 o
[x] Amraylength 4
[gad Bitmap internal resource
# Characteristics (0=00000008
fip Inco-path Target IPAddress[0]
t}_!l Inco-target SWMARKUSAMET 221 ;I
F1 | F2 F3 F4 5 | F6 | 7 | F8 |
Refpkt_sch... -- InActivate Activate Fosl PosZ Stop
[\WMARKUSWNET 221 [ Ok A

Abb 3.2.1 IP-Adresse

CH-8332Russikon <DINDEL AG 13
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3.3

Verbindung testen

Verwenden Sie das Tool INCO-Explorer um die Verbindung zwischen IMP-Master und PC zu te-
sten. Wahlen sie das Target aus, das Sie fur den IMP-Knoten registriert haben. Das Ergebnis sollte

wie folgt aussehen:

"Inco Explorer - C:\IMDYBin', IncoExp.str ;|g|5|
File Help
item | walue | urit |:|
- 5104
++i(4) F_ADDTIMIO) | cal
++£5 DatabaseT ables
++£5 Image
-+ ImpBus
|— 0@ ErmorCounter 1]
':r-f(x) Contacttodule(0, 0 =
’:r-f(x) EepromRead(D, 0. 0] _I call
’:r-f(x) Eepromiwrite(0, 0. 0] _I call
++£5 EepromBluffer
-+ Madules
- o8 Address 0=00
0@ Channels 1]
- 0@ DataBits B Bit
0@ EmorCounter 1]
Fabc  Moduleld 98268 IMP-EPLR
T Online 1
@8 Outputs 000
Fabc  Revision B.O
0@ SeriesMumber 1]
abc  State init successfully done
@0 TelegramD ataBits g Bit —
1 _ Fabc  Type IMP-EPLR
I D omPead() 2 cal
+H0) Eepromiwrite(] LI
(=) Address (abiect) D4FFB24754 ~ [
k] Bitmap [object] internal rezource
# Characternistics [object] 000000004
tip Inco-path ImpBusz. Modules. Imp-Gplr-0
2 tip Inco-target S0 —
\ @, KeyLevel [object) 0 =
£ 7N\
= [u] Ok ) 4

Abb 3.3.1 INCO-Explorer

Der Rollbalken 1 lauft standig von links nach rechts und wieder zurtick, sobald das Target lauft.

Im Fenster 2 werden Fehler aufgezeigt. Schlagen Sie im Anhang A.1 Fehlermeldungen nach um die
Ursache zu finden.

CH-8332 Russikon
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4. Beispiel Projekt offnen

Starten Sie die integrierte Entwicklungsumgebung IMD - Indel Master Desk:
Start > Programme > Indel Master Desk > Indel Master Desk

Unter File > Open 0ffnen Sie das Beispiel im Verzeichnis:
c:\IMD\Program\INOS\Samples\IMP MAS\FirstStep\IMP.mpd

Ein Doppelklick auf das File IMP.CPP.Aplication.Src.FirstStep.cpp 6ffnet den ersten Bei-
spieltask.
c:\IMD\Program\INOS\Samples\IMP MAS\FirstStep\Applicat\Src\FirstStep.cpp

Lasst sich das Projekt nicht 6ffnen, muss das File "FirstStep.str" geléscht werden. In diesem Fall
verwenden Sie eine neuere Version des IMD - Indel Master Desk.

==}
== x|

W Bubd | 37 FrginFies| § Debug|
EvSTEN Ttten 100 %
IHP-0PIN-CHN
oD
THP—§PLE_CHN
THP—§ FLR—HCD

IHP-BFIH-

Abb 4.1 IMD - Indel Master Desk

Projektverwaltung

C++ Task-Fenster: Zustand, Name, Adresse und Programm Counter aller Tasks
ISM-Task-Fenster: Zustand, Name, Adresse und Programm Counter aller Tasks
Projektstruktur

Konfiguration IMP-Module, INFO-Link Module

Diagnose Tool (Nur fur INFO-Link)

Projektstruktur

Editier-Fenster

Compiler-, Download- Nachrichten

©COoO~NOOGBDWN-
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ISM-Tasks
Nebst der Programmiersprache C++ kann die IMP-Steuerung und der INFO-Link in Anweisungsliste
namens ISM-6.0 programmiertwerden.

Die einfach zu erlernende Makrosprache hat aber bis heute ihre Bedeutung und lauft voll kompatibel
mit den neuesten Betriebssystemen auf allen neuen Masterkarten.

ISM-6.0 Manual siehe (CD-ROM): m: \INFO-Link\Software\Deutsch\ISM-Buch.pdf

Projektstruktur
In der Projektstruktur ist der gesamte Source Code des Projektes aufgelistet:

Applikation kundenspezifische Anwendungen
Firmware héngt von der Konfiguration ab
0Ss Betriebssystem, der Source-Code des Betriebssystemes liegt ebenfalls bei!

Firmware und Betriebssystem Libraries aller Beispiel-Programme befinden sich zentral im Verzeich-
nis \Lib32 im Installationsverzeichnis (Standard: c:\imd\).

Code editieren

Im Beispiel FirstStep.cpp befindet sich folgender Code in der While-Schleife der Operation
CFirstStep::Action():

if (m_pInputO->Test())
// InputO has value 1
m_pLed0->Set () ;
} // End of if
else {
// Input0O has value 0
m_pLed0->Clear() ;
} // End of if
Relinqgquish() ;

Bei gedricktem Eingang "m_plnput0" (Eingang 0, IMP-8PIN Modul 0) wird der Ausgang "m_pLed0"
(Ausgang 0, IMP-8POT Modul 0) gesetzt.
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Projekt Laden

Umgebungs-Variablen

Bevor das Projekt in den IMP-Master geladen werden kann, muss im IMD noch bekannt gemacht
werden, in welches Target das Projekt geladen werden soll.

Target

Dazu muss die Umgebungsvariable Target gesetzt werden: Rechter Mausklick in der Projektver-
waltung (Abb 2.1.6, Pos 2) im Verzeichnis Projektstruktur (Abb 2.1.6, Pos 4) 6ffnet ein Auswahlme-
nue, wahlen Sie Environment Variables (4), unter Target geben Sie den Namen ein, den Sie
bei der Installation zuvor fiir das SI0-Target angegeben haben. Mit set wird der Wert ibernom-
men. Im Feld (6) ist der aktuelle Target-Name ersichtlich.

Debug-Release
Im Debug-Release Gcc_FLAGS kann der Optimierungs-Grad angegebenwerden:

-g: Nicht optimiert, mit Debug-INFO, debuggen ist mdglich
-g, -02: Optimierttbersetzt, mit Debug-INFO, debuggen ist nur eingeschrankt méglich

Wichtig
Wird der Code optimiert compiliert, ist er auch schneller und bendétigt weniger Speicherplatz! Mit oder
ohne Debug-Info hat keinen Einfluss auf Grosse und Geschwindigkeit des Programm-Codes.

=l )
—18 x|

i e | p
o S e,
Coniglaibae  Conigh .
4 / DIRECTIVES F .ﬁFHYPf' HINOSDkncsy, III
GLE_FLAGS ot revceptons ot Wl [ )
LT $IMD_PA T2 farmarsirg_mstin [Evs]l...,
INDSDiedives  DANOS_NO_MODULE_ME0
LE5 -whoi-archive HALL_SUBNODEOUTFUT_Li global, look st 6
/ FROIECTVERSI. 202 . s
5 TARGET MyT et
TSRGETTVFE  MP_MAS
T==ERT Tar T
|

dh Buld | 3% FrdinFie: | 7 Dobug|
jcompili Tojektetiap FirstSteptdpplicat Src FirstStep opp

linking
loading object-fils. ..
mild successfully cowpleted

(510) (M) ('l l)ucaa o

Abb 6.1.1  Umgebungs Variablen, Build, Download

Build, Compilieren, Download

Load Target, Download Software ins (flichtige) S-RAM

Burn Target, Software downloaden und ins (resistente) Flash-Memory brennen
Umgebungs Variablen

Debug-OptionenGCC_FLAGS

Target-Namen (z.B. MyTarget)

Fehler-Code (Siehe Online Hilfe -> F1)

Lebenszeichenvom Target, drehender Balken

O~NOOG DB WN-
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6.2 Kompilieren, Download
Jetzt muss das Projekt neu kompiliert werden. Driicken Sie dazu die F8 Taste um das Projekt zu
kompilieren und anschliessend in den IMP-Master zu laden. Im Menue Build (1) finden Sie alle
Kommandos fiir Compilieren und Download aufgelistet.
F7 Build
Ctrl + F7 Rebuild Node
Ctrl + F8 Load Target
F8 Build and Load Target
6.3 Load, Burn Target

Load Target Abb. 6.1.1 Pos. 2 speichert den Programm-Code im fliichtigen S-RAM. Bei Power-
down gehtdas Programm unwiderruflich verloren.

Um den Code dauerhaft im IMP-Master zu speichern, muss Burn Target Abb. 6.1.1 Pos. 3 aus-
gefuhrt werden. Damit wird der Code ins nicht-fliichtige Flash-Memory geschrieben, und bleibt auch
bei Power-down erhalten. Nach Burn Target lauft das System immer noch im S-RAM mit Hard-
ware Reset Abb. 6.3.1 Pos. 1 oder Power-Up startet der IMP-Master mit dem neuen Code.

Damit besteht die Mdglichkeit in einer laufenden Anlage jederzeit ein neues Programm zu laden,
ohne diese unterbrechen zu mussen.

Wenn das Projekt ordnungsgemass im IMP-Master lauft und der IMD - Indel Master Desk mit dem
Target in Kontakt steht, erscheint ein sich drehender Balken im Fenster von Abb. 6.1.1 Pos. 8. An-
sonsten schlagen Sie im Anhang A Fehlermeldungen nach um die Ursache der Fehler zu finden.

Load Burn Power-Up, Hardware Reset
IMD IMD IMD
INCO-Server INCO-Server INCO-Server

Flash Flash Flash

PROM RAM PROM RAM PROM 2| ram
Not- Not- Not-

system system system

Abb 6.3.1 Load, Burn Target

Rot: Mit dem Notsystem-Stecker wird bei Power-Up nur das Notsystem ins RAM geladen. Siehe
auch: Anhang A.2 "Fehler bei Power-Up der IMP-Steuerung”.
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6.4 Reset Target

A INDEL iaster Desk - PP - [\ Progekte IMP TirstStep\ s nos! Sev' lnes. i o] =i
7 Y . Window el =8l

a1

CINCELme  CINGE 1 ]
Wit FPCATD
© CINOATask(*IN0E_1Ha", e, defPe IPrioricy, FALAE, OWFFFFEFFF)

H5T, defDefaulcStackdize, defPeriodicalPrioricy, TRUE, OxFFFFFEFF]

4 | | pliandlecsfuces = new CINOSEuces |} L]

B Bubd | 37 FoelinFix | § Dnbng| sddress: [FEEIZETA
loading chiect-f1le FFB22]

FFB3IECE FF B3 13 iC EF EJ 2
EFBIIFCF DA 00 00 00 01 FF B2
FFB3FD6 19 58 00 04 00 00 FF

Fuesst and start Tanget =0 e \ ram

Abb 6.3.1 ResetTarget

Hardware Reset: Das Target wird zuriickgesetzt, der Programmcode wird aus dem
Flash-Memory ins S-RAM kopiert und ausgefuhrt.

Reset Target: Das Target wird zurtickgesetzt, der Programmcode im S-RAM wird gestartet.

Reset and Halt: Das Target wird zuriickgesetzt, der Programmcode wird nicht gestartet.

Bei Ziffer 2 und 3: Nicht moglich mit folgender Option in der Konfiguration:
ReuseStartupMemory = yes. Siehe auch Kap. 10.4.1 Optionen
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7. Programm testen

7.1 Status Anzeige der Module

Uber das Tool "Variablen Explorer" kann das Innenleben aller Master Karten auf einfachste Art und
Weise eingesehen werden. (Beschreibung "Variablen Explorer" siehe Kapitel 9. Tools)

Abb 7.1.1  INCO Explorer

TargetName

Prozess Abbild
Konfigurierte Hardware
Fehler Zahler

Zustand IMP-Modul

B WN -

Starten Sie den Variablen Explorer:
Start > Programme > Indel Master Desk > Variable-Explorer.

oder im IMD - Indel Master Desk:
View > Variable-Explorer bzw. Alt+V

Der Variablen Explorer zeigt séamtliche Targets (1) an, die auf diesem PC mit dem Registrierungs
Editor erstellt worden sind.

Die gesamte Kommunikation zwischen PC und Targets funktioniert tber Variablen-Namen und nicht
Uber Adressen. Damit ist der Anwender von der Zuordnung Daten - Adresse befreit, diese Aufgabe
Ubernimmt das Betriebssystem. Dies erleichtert auch den Netzwerkbetrieb wesentlich, da der Zugriff
auf Variablen samtlicher Targets auch tiber Modem, Internet und PC-Netzwerke erfolgen kann. Diese
Moglichkeiten sind standardmassig im Lieferumfang enthalten.

Die Verzeichnisstruktur, wie sie der Variablen-Explorer oben zeigt, wird vom Betriebssystem ange-
legt. Die wichtigsten Eintrége sind das Prozessabbild Image (2) sowie die Hardware Konfiguration
ImpBus (3). Selbstverstandlich kann der Benutzer eigene Strukturen und Variablen definieren.

Im Verzeichnis ImpBus (3) wird die gesamte Hardware aufgelistet, die konfiguriert wurde. Jedes Mo-
dul wird mit einer Anzahl von Variablen charakterisiert:

Error Counter Ubertragungs FehlerdesentsprechendenModules

Online 1 = Modul meldet sich, 0 = Modul kann nicht angesprochen werden
Module ID Bestell-Nummer mit Option und Name des Modules
Revision Hardware Version (alphanumerisch) und GAL-Software Version (numerisch)
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7.2

7.3

I/0s uberschreiben

Zu Testzwecken kdnnen alle Ein- und Ausgénge aus dem INCO-Explorer Giberschrieben werden.
Dazu muss das Overwrite-Bit des entsprechenden Ein- Ausganges auf 1 gesetzt werden.

Fir jeden I/O wird zudem der Zustand bei (t-1) inder Variablen Latched angezeigt. Damit kann
die Flanke des I/Os detektiert werden. (t= 0.5, 1, 2, 4 ms)

Abb 7.2.1  Overwrite INCO Explorer

1 Overwrite fur alle analogen Eingénge
2 Overwrite firanalogen Eingang PT100-1
3 Latch fur digitale Eingéne

Wird in unserem Beispiel das Overwrite-Bit flir INPUTO gesetzt, kann der Eingang tuiber-
schrieben werden und der Ausgang geht auf Ein.

Hardware simulieren

Ist die Hardware nicht oder unvollstandig vorhanden, wird das Prozessabbild trotzdem erstellt.
Die fehlenden Hardware-Komponenten werden in diesem Fall simuliert.
(Siehe Kapitel 10.4.1 Konfiguration)

Stimmt die Stellung des Adress-Wabhlschalters (Drehschalter) eines Modules nicht mit der Konfigura-
tion Uberein, werden die betreffenden Kanéle ebenfalls simuliert, d.h. die Software setzt evtl. virtuelle
Ausgéange.

Als Kontrolle dient die Variable online im Verzeichnis ImpBus.Modules.Imp-xy, die nurl
wird, wenn das Modul tatsachlich vorhanden ist. Es ist deshalb empfehlenswert, dass die Anwender-
Software aus einem Kontroll-Task beim Einschalten die Prasenz der Module testet.

(Ineiner spateren Version.)
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8.

8.1

8.2

Debuggen

Task-Fenster, Edit-Fenster

Task-Fenster und Edit-Fenster sind im IMD nicht identisch. D.h. Wenn Sie einen Breakpoint im Edi-
tier-Fenster setzten, miissen Sie im Task-Fenster einen Doppelklick auf den entsprechenden Task
ausfuhren, damit Sie debugen kdénnen. Siehe Pos. 2, Abb. 4.1.

Im Menue Task (1) finden Sie alle Debug-Funktionen.

=lolx|
I

| o

aan{vaid) =] | o weh ) | o wch 2| wimch 3| e wich & 7
Val,

Weie EAngabe:

[¥alue
[ this DwFFBISEAC

la1 | ol

B Bukd | 3 Pl | 9 Dabeg|
=

Atdress [FFBIIET
=l||[EeEgzEE o FRTRRTITITeS

EEEZETA D) TR
0 00

Abb 8.1.1  Debuging

Task-Menu

Task-Fenster

Next Statement

Globaler Breakpoint

Zustand der Tasks

Task spezifischer Breakpoint
Watches

NoOahWN-

Task-Kontrolle

Breakpoints

Im Source-Code kdnnen beliebig viele Breakpoints (4,6) gesetzt werden. Alle Interrupts sind in C++
geschrieben und werden als Tasks aufgerufen. Daher kdnnen auch in Interrupts Breakpoints gesetzt
werden.

Grundsatzlich wird zwischen Globalen Breakpoints und Task Breakpoints unterschieden.
Bei globalen Breakpoints wird immer angehalten. Bei Task Breakpoints muss ein Task-Name aus
dem Task-Fenster (2) angegebenwerden. Der Programm-Code wird nur angehalten, wenn der Code
aus demangegebenen Task angesprungen wird.
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Next Statement
MitNext Statement (3)springtder PC (Programm-Counter) an die Code-Zeile an der sich der
Cursor befindet. Damitkénnen Code-Teile Uibersprungen oder wiederholtwerden.
Zustand der Tasks
Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- Run
- Susp
- Trap
- Sleep
Stop
Waébhlen Sie einen Task (5) und driicken Sie shift + F5, der Task wird unmittelbar angehalten.
Jetzt kann der Task mit Step Into, Step Over schrittweise abgearbeitet werden.
Step Over, Step Into
Step oOver F10 fuhrt Unterprogramme, Funktionen komplett aus, Step Into F11 springtin
Funktionen hinein.
Watches
In den max. vier Watches (7) konnen benutzerspezifisch Programm-Variablen angezeigt werden.
8.3 Breakpoint List

Mitalt + B, View -> Breakpoint List erscheint eine Liste mit allen gesetzten Breakpoints
und zugehorigen Informationen:

Breakpoints:

Source [ Line | Pam Counter Taskname

@ orkicop 51 02574

@ workicop 52 (02574

@ workicp 43 02544 TaskName
@FistSicpcpp 119 ifblz24

@FistSicpcpp 115 ifbliz2c4 stattup

Remove Remove Al

Abb 8.3.1  Breakpoints
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9.

9.1

9.2

Software Tools

Samtliche Tools sind im Lieferumfang mit inbegriffen.

IMP Konfiguration

Mit der rechten Maustaste kdnnen neue IMP-Module eingefugt und konfiguriert werden.

o N T B LR o =

N | aue | wew -
=!I Pracke PropkieF
]
— tmekae y
— Busd o
': BusDifsst 0000
|— ManCuckTine 000 [
i g ) (i eGP
Address 00
| l_q:wm dont care
CreeTom e ks ut
| — Puas donl care.
| +— Oupuz 3
= e, Img-Bpin ) [ e BFin
b e 40
[— dont o
CyoleTime main cycle
Pty ot
+— Irputd 3 |
Modusmage [ 05V arisbles | Processmags

Abb 9.1.1  Konfiguration

Weitere Informationen siehe Kapitel10.4 Konfiguration.

Variablen Logger

Samtliche registrierten Variablen kénnen mit dem Variablen-Logger aufgezeichnet und ausgewertet
werden. Nebst Variablen kdnnen auch Speicherzellen aufgezeichnet werden. Der Logger wird wie ein
Oszilloskop bedient. Dem Benutzer stehen acht Kanéle zur Verfugung mit verschiedenen Trigger-
Mdglichkeiten.

"
. s
Festkomma cna
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. Bl o
ouble
g resaeoss e
5 1 fleat cra |
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: AutgScale
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=
E : <
oS uintlE AP0 b
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[ load | sae | st Stop

Abb 9.1.1  VariablenLogger

Kurven kdnnen in Files oder als Referenz fur Vergleiche abgelegt werden. Die Kurven kdnnen in ver-
schiedenen Formaten zur Weiterverarbeitung in Mathcad oder Excel abgelegt werden.

Je nach Konfiguration der Zeitbasis kdnnen schnelle Ereignisse (<1ms) oder lange Verlaufe tber
mehrere Stunden oder Tage aufgezeichnetwerden.

Weitere Informtionen siehe IMD-Hilfesystem unter Zubehor . OCX . VarLog
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9.3 INCO Explorer

Mit dem INCO Explorer kdnnen alle im System registrierten Variablen dargestellt werden. Der INCO
Explorer ist netzwerkfahig und kann auf entfernten PCs Einblick in ein System gewéahren, auch tber
Internet und Modem-Verbindungen! Der Variablen-Explorer eignet sich hervorragend als Service-Tool,
Inbetriebnahme-Tool und zur Visualisierung.

"Inco Explorer - C:\IMD'Bin\IncoExp.str I ] |
File  Help

[ item | value [t [

Copy
WM servertGLS %Pagte

2 Addn item
1€ Add new graup
# Remave selected tree
2 Synchranize

v Show registered targets
v Show invisible items
w Show property window

w Auto refresh items
slos w Allow nevs row

IR EEEEE
D000

lee FrG v Load items at startup
foo P [E— o
- R 5ave stream e

[SHE_servernGLS [Ok 4

Abb 9.3.1  INCO Explorer

Remote-Target
Ein Remote-Target wird im INCO-Explorer wie folgt installiert:

- Rechter Mausklick in der linken Bildhélfte oben links

- Add new Inco Iltem

- Netzwerkpfad eingeben: \\PC-Name\Remote Target Name)\
- IP-Adresse eingeben: \\128.65.56.155\

jetzt kann auf das Remote-Target zugegriffen werden.

9.4 Win-Show

Das Programm Win-Show bietet die gleichen Funktionen wie das Programm ACS-Show.
Win-Show eignet sich fur die Inbetriebnahme aller Indel Achs-Karten: Servo-Regler,Schrittmotor-In-
dexer und Endstufe, DC-Motor Endstufe, usw.

[~ -showfor =0l g

Slave Narme : Vorgaben: ——— | Regell

o N 360.0000 [deg) KRG_VR noono | 90 Fahrhefehl
WRG_Y 200.0000 [degfs] KRG_VH 0o | po -

Zustand : OK WRG_A 16000.0000 [degfs"2] | | KRG_SR 1.5000 _ Normierung_|
VRG_B 18000.0000 [deg/=2] | | KRG_SH 10000 | oo -

Adresse: VRG_SYN 0.0000 [deg] KM _SE 5 5556 _ Betriebsart_|

Achse Axis0 - POS -113.7000 [deg] DAC 00003 [v] 00 [iLusche Fehler
S-ERR -1 [inc] SynBit a

Neue Achse Starten

Abb 9.4.1 Win Show

Siehe auch "Regler Manual AC-Servo Regler".
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9.5 INCO-Server

Fur die netzwerkweite Verbreitung der Feldbusdaten sorgt der INCO-Server. Der INCO-Server wird
auf jedem PC in einem Netzwerk installiert, der auf Feldbusdaten zugreift. Aus einer Applikation
kann mit einfachen Funktionen aus einer DLL (Dynamic Link Library) auf den Feldbusmaster

zugegriffenwerden.

Heterogene Netzwerke wie z.B. Verbund 10MBit oder 100MBit beherrscht der INCO-Server ebenso

souveranwie Datenaustausch tber Internet und Modem-Verbindungen.

Die Kommunikation zwischen PC und Feldbusmaster baut auf einfachen Funktionen auf:

Weitere Informationen siehe Kapitel "10.1 Aufbau des Betriebssystemes" oder IMD-Hilfesystem

PutVariable
GetVariable

IMP-Knoten

Abb9.4.1 INCO-Server

unter Zubehdr .Tools .INCO-Server.

Lokaler PC Remote PC
Registrierte Variablen :ﬁr: :rl: :t ed;%:Targets
im lokalen Target:
- Output_0
- Output_0 - Input_0 Appli-
~ gy Appli- - AchsPos_0 kation Y
- AchsPos_0 kation X
INCO-
INCO- Server
Server
Ethernet
i

schreibe eine Variable in den Master und
hole eine Variable vom Master
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9.6 ACS-Show

Mit dem Programm ACS-Show werden Achsen in Betrieb genommen, ohne eine Zeile Code zu
schreiben. Der Logger zeichnet 6 beliebige Parameter wie Phasenstrom, Schleppfehler, Zwischen-
kreisspannung, usw. auf. Betriebssystem Updates, PID-Parameter abgleichen, usw. werden eben-
falls mit dem ACS-Show vorgenommen.

[EJ ACS_Show: 2.25 | System-Yersion: 02.24

File 2

MotorConfig CiriConfig Logger

Test Debug OB

] » il Ucc
719.0ms [/ [Req Speed
4 | B

Logger

Conflguration

ez | 100 0 A[FesEn 3 e[ w0l 0

06 Wfmin| 5] 0 ~[Pos Enint 3450 [QIRE | 2000 0

pe | [Speed 03[ Wmin[ 5] 0 [ _torque 6455 A 5|0

Rel oad Save to Ref | Save to File | Load File j

Link T

Abb 9.5.1  ACS-Show

Weitere Informtionen siehe File (CD-ROM)
m:\INFO-Link\Software\Deutsch\acs manu.pdf

9.7 Weitere Tools

ACS-Update
INCO-Registry
INFO-Link Diagnose
Map Watch

Memory Dump
OutWin

Task Logger

Task Viewer

Trans32

Konsolen-Programm fir Regler Software und Parameter Update
Registrierungs-Editor

Fehler auf einzelnen Segmenten des INFO-Link finden

Rettet Speicher-Inhalt des Targets im Fehlerfall
Adressbereiche im Zielsystem einsehen

Ausgabefenster fur Meldungen

Zeitliche Erfassung einer beliebigen Anzahl von Tasks (im IMD)
Informationen zu C++ Tasks

Download Projektin ein beliebiges Target

Weitere Informtionen siehe IMD-Hilfesystem unter Zubehé&r . Tools, bzw. Zubehdr.OCX.

CH-8332 Russikon

27



Rev. 1.17

22. Juni 2004 IMP - Indel Modular Peripherie

10.

10.1

Software Lehrgang

Aufbau des Betriebssystemes

PC, Bedienung

Betriebssystem

Abb 10.1.1 Aufbau Betriebssystem

Target, Zielsystem
z.B. IMP-Master, INFO-Link Master "INFO-PPC", Remote-Target, Stand-Alone Master mit Ethernet-
Anschluss "INFO-SAM".

INCO, INCO-Server, Kommunikation

Indel Connectivity: Schnittstelle zwischen Visualisierung und Prozessabbild bzw. Applikation.
Die INCO-Schnittstelle ist fiir alle Targets identisch. d.h. Die Kommunikation zwischen Bedienung
und Targetistimmer gleich, auch tiber PC-Netzwerke, Modemverbindungen und Internet.

Der INCO-Server lauft auf dem PC und ist fuir die netzwerkweite Verflgbarkeit der Feldbus-Daten
verantwortlich.

INOS, Betriebssystem

Indel Operating System: Multitasking-fahiges Echtzeitbetriebssystem. Das INOS Betriebssystem
lauft auf allen Indel Targets. D.h. Applikation kbnnen ohne grossen Aufwand von einem Target aufs
andere portiert werden. Z.B. vom IMP-Master auf den INFO-Link Power PC Master.

Das INOS Betriebssystem arbeitet mit Task-Prioritdten und nach dem Time-Slice Verfahren. Tasks
mit hdchster Prioritat werden nicht unterbrochen. Tasks mit niedriger Prioritat kénnen von hoher prio-
risierten Tasks unterbrochen werden, bzw. werden vom Scheduler nach einer bestimmten Zeit unter-
brochen, um Tasks mit der gleichen Prioritat Rechenzeit zuzuweisen.

Firmware
Targetspezifischer Code, Hardware-Treiber.

Applikation
Kundenspezifischer Code, Anwender-Programm.
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10.2 Datentypen und Zahlenformate
10.2.1 Einsatz der Zahlenformate

Float

Der IMP-Master verfugt Uber keine eigene FPU (Floating Point Unit). M8chte man trotzdem nicht auf
Float Zahlen verzichten, kénnen diese emuliert werden. Die Emulation der Float-Zahlen bendtigt
mehr Speicher-Ressourcen und kann nur in IMP-Mastern ab 1MByte Speicher ausgefuhrt werden.
Ausserdem bendtigt die Float-Emulation mehr Rechenleistung. Eine Float Division dauert ca. 14 mal
langer als eine Division mit Integer-Zahlen (int32)!

Damit der Compiler Float-Zahlen akzeptiert muss die Compiler-Directive -DUse_Floating eingetragen
werden.

2| ]
ariable | Walue | Cloze
Buming Bv-P —I
ConfigD atabase Configh _Set
DIRECTIVES -DPPC403 -DHTARGETTYPE] $INOSDirectives) $INCODirectives)... -
GCC_FLAGS -mepu=403 -c -g -02 -fno-exceptions -fno-t A al Delete |
INCLUDE_DIR FIMD_PATH M nclude32 fi himp_mazhine:fi himp_mazsh...

INCODirectives -DINCO_MO_MASTER_SUPPORT
INOSDirectives -DINOS_NO_MODULE_INFO -DINOS_MO_BIT_EVENT_SUPPOR..

LIBS -whole-archive $ALL_SUBNODEOUTPUT _Library] --no-whole-archi...
FROJECTWERSL.. 208
TARGET sio

TARGETTYPE IMP_M&S

IDIHEETIVES:-D PPC403 -DHTARGETTYPE] $INOSDirectives) $INCODirectives) QoINS g

Abb 10.2.1 Environment Variable "Directives"

Wichtig: Nachdem die Compiler-Directive gesetzt worden ist muss das gesamte Projekt neu Kompi-
liert werden! Samtliche Code-Stellen im Betriebssystem wo alternativ Float-Zahlen oder Fixed-Zahlen
eingesetzt werden, sind zweimal implementiert worden: optimiert fir Float-Zahlen bzw. fiir Fixed-Zah-
len. Anhand der Compiler-Directive wird der entsprechende Teil Ubersetzt.

Fixed

Als Alternative zu den Float-Zahlen wurde das Zahlenformat Fixed-32 eingefuhrt.

Eine Fixed-32 Zahl hat 16-Bit vor dem Komma und 16-Bit hinter dem Komma. Damit ergibt sich
ein Zahlenbereichvon +-32760.00000. Werden Fixed-Zahlen verwendet, muss stets auf Be-
reichstberlaufe geachtet werden, speziellwenn Multiplikationen und Divisionen ausgefihrt werden.
Mathematische Operationen kdnnen auch ungenau werden, da die Auflésung beschrankt ist. Z.B.
Additionen von vielen kleinen Werten << 1.

Mathematische Operationen mit Fixed-32 Zahlen sind sehr viel schneller als emulierte Float-Zahlen.

Werden sehr grosse bzw. kleine Zahlen benétigt, kann auch der Fixed-64 Datentyp verwendet
werden. Beachten Sie die Tabelle, mit den Rechenzeiten der einzelnen Datentypen.
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Beispiel Fixed-32

Die Fixed-32 Zahl besteht aus 32Bit; vor dem Komma 16 Bit und hinter dem Komma 16 Bit. Mit den
16 Bit hinter dem Komma kdnnen 2716 Werte eingestellt werden. D.h. der Zahlenbereich von O ...
0.999999 kann mit 65537 Werten aufgeldst werden.

Die kleinste Zahl, die dargestellt werden kann ist: 1/65537 = 0.00001525902
Die zweitkleinste Zahl: 2x1/65537 = 0.00003051804
10.5 als fixed32: m_rDac_Out = fixed32(10,32767)
35.0 als fixed32: m_rDac Out = fixed32(35,0)
99.999 als fixed32: m_rDac Out = fixed32(10,65469)

Fixed-64 analog: 32 Bit vor dem Komma, 32 Bit hinter dem Komma

Real

Soll Code sowohl fir ein IMP-System als auch fiir ein INFO-Link Master geschrieben werden, bietet
sich der Real-Datentyp fur Fliesskomma-Zahlen an. Bei einem Master mit FPU werden alle als
Real32 deklarierten Variablen vom Betriebssystem als Float Zahlen verarbeitet, Real64 analog als
Double.

In einem System ohne FPU werden Real Zahlen als Fixed-Zahlen verarbeitet. Auch beim Einsatz
von Real-Zahlen muss darauf geachtet werden, dass keine Probleme mit Bereichsuberlaufen und zu
kleinen Zahlen, die nicht mehr geniigend genau sind, entstehen.

10.5 als real32: m_rDac Out = real32(10.5)
10.99 als realé64: m_rDac_Out realé64 (10.99)

10.2.2 Standard Datentypen

Name Vorzeichen Bitbreite Bereich

int8 signed 8 -128 ... 127

uint8 unsigned 8 0..255

int16 signed 16 -32768...32767

uintlé  unsigned 16 0...65535

int32 signed 32 -2147483648...2147483647

uint32  unsigned 32 0...4294967295

int64 signed 64 -263... 2"63-1

uinté4  unsigned 64 0...2"64-1

float signed 32 -10138...10"38  Genauigkeit: 8 signifikante Stellen
double  signed 64 -10"308...10"308 Genauigkeit: 15 signifikante Stellen
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10.2.3 Fixed32, Fixed64
Fir Targets, die keine Floatingpoint-Zahlen unterstitzen ist ein Festkomma-Datentyp verfugbar:
Name Vorzeichen  Bitbreite Bereich
fixed32 signed 32 -32768.00000...32768.99999
fixed64  signed 64 -2147483648.00000000...2147483647.99999999
Der Dezimalpunkt befindet in der Mitte der Integer-Zahl: Zwischen Bit 15 und 16 bei Fixed32 und zwi-
schen Bit 31 und 32 bei Fixed64.
10.2.4 Real32, Real64

Kompatibilitéats-Datentypen: Soll Software von einem Target ohne FPU auf ein Target mit FPU por-
tiert werden bieten sich die Real-Datentypen an.

Der Compiler ersetzt Real32 Datentpyen wie folgt:

Targets mit FPU (INFO-PCI, INFO-SAM)
real32 -> float
realed -> double

Targets ohne FPU (IMP-MAS)
real32 -> fixed32
realed -> fixed64

Targets ohne FPU mit Compiler-Directive -DUse_Floating

real32 -> float
realesd -> double
Bereiche:

Name Vorzeichen Bitbreite Bereich

Real32 signed 32 Target mit FPU siehe float
Real32 signed 32 Target ohne FPU siehe fixed32
Real64  signed 64 Target mit FPU siehe double
Real64  signed 64 Target ohne FPU siehe fixed64
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10.2.5 Weitere Datentypen :

Name Beschreibung
INOSTime Struktur zur Darstellung von Datum und Uhrzeit.

10.2.6 Code-Beispiel Fixed-Zahlen versus Float-Zahlen
Im Beispiel Analog.cpp sind sdmtliche Fliesskommazahlen als Real deklariert. Mit aktivierter
Compiler Directive -DUse_Floating werden aus den Real-Zahlen Float bzw. Double-Werte. Ohne
die Directive macht der Compiler fixed32, bzw. fixed64 (Integer) -Werte.

Registrierung von Variablen

Registrierung einer Variable als Real-Wert wird vom Compiler mitund ohne -DUse Floating
akzeptiert (Siehe Kapilel "10.11.1 Variablen registrieren":

MyVariables->Add (new CINCOrealé64 ("Real64",

&m_rRealé64, // Variable
real64(0.0), // Minimum
real64 (1000.0), // Maximum
nomn, // Unit
defCharShowFix |SHOW DIGIT(1))); // Darstellung

Registrierung einer Variable als Double-Wert wird vom Compiler nur mit -DUse_Floating
akzeptiert:

MyVariables->Add (new CINCOdouble ("Double",

&m_Double, // Variable
0.0, // Minimum
1000.0, // Maximum
non,)) // Unit
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10.2.6 Laufzeiten fiir mathematische Operationen

Gemessene Zeiten im Vergleich. PPC403 (66MHz) und PPC603 (100MHz) fur eine Operationen.

Add Mul Div mitint32 | PPC 403 ns PPC 603e ns
double 53'309 585

fixed64 6'499 4'016

uint64 3012 1'821

float 18'494 474

int32 681 461

Add PPC 403 ns PPC 603 ns
double 14’700 89

fixed64 - -

uint64 273 141

float 10428 89

int32 121 51

Mul PPC403ns PPC 603 ns
double 13'184 99

fixed64 - -

uint64 530 195

float 8'856 94

int32 167 61

Div PPC 403 ns PPC 603 ns
double 16’234 193

fixed64 - -

uint64 2'679 1'645

float 8'810 146

int32 605 413

Tabelle 10.2.1 Rechenzeit
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10.3 Neues Projekt erstellen

Betriebsystem mit Firmware bendétigen ca. 150 ... 200 kByte Speicher, je nach angeschlossener Pe-
ripherie. Fur kleine Projekte, die nur digitale 1/0s benétigen, reicht ein IMP-Master mit 256 kByte

Speicher.

Unter File > New Project kann ein neues Projekt erstellt werden. Zur Auswahl stehen folgende Vari-

anten:

1

2 3
4

Abb 10.3.1 New Project

1 File, New Project

2 Projekt Auswahl

3 Projekt Name

4 TargetName

PCI/SAM with/without ISM
Projekt flir SAM oder PCI-Master. Wahlweise mit oder ohne ISM-Interpreter.

PCI2/SAM2 with/without ISM
Projekt fir SAM2 oder PCI2-Master. Wahlweise mit oder ohne ISM-Interpreter.

IMP/IMP2 with/without ISM
Projekt fir IMP- oder IMP2-Master. Wahlweise mit oder ohne ISM-Interpreter. Die Wahl zwischen
IMP oder IMP2 wird in der Konfiguration (Kapitel 10.4 Konfiguration) getroffen.
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10.4 Konfiguration

10.4.1 Optionen
G P e I T - - =

Marnne | Walle | Unit &
C:/Projekte...

-Optiong

— BitEwentSupport

— DatabazeSupport

— DebugSupport

— Dynamichd emonyS upport
— EthermetSuppart

— IMPasterTupe

— INCOMaszterSuppart
— 15MAxi=Compatibility
— LibcReentrancySupport

P2 (103344)

— Modulelnfo

— FRamTeztSuppart
— RieuszeStartuphd emory
— ShBSuppaort

— SioSupport

— Tel33645upport
— UdpSupport

—— ‘VariableLogger

g -

Mnduleimagel DS-ValiabIesI Processzimage

OO0z MR

Abb 10.4.1 Konfiguration, Optionen

Achtung: Wenn eine Options-Einstellung verandert wird, muss immer ein Rebuild auf das
gesamte Projekt ausgefiihrt werden!

Um die Speicher-Ressourcen der IMP-Master optimal ausnutzen zu kénnen, sind viele Optionen kon-
figurierbar:

Optionen aktueller IMD-Versionen

BitEventSupport yes Mitden folgenden Hilfeklassen kann auf ein CINOSBIt
(Digitaler Eingang, Ausgang oder Flag) gewartet werden bis es
gesetzt oder geldscht wird, ohne die CPU unnétig zu belasten.
CINOSBiItClearedEvent, CINOSBItSetEvent

DatabaseSupport yes Datenbank Funktionen werden unterstitz. Diese Option istin der
Regel immer notig, da die gesamte Konfiguration mit Datenbanken,
bzw. Tabellen realisiert ist.

DebugSupport yes Debugen istim vollen Umfang mdglich.
no  Debugenist nicht méglich
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DynamicMemorySupport
EthernetSupport

IMPMasterType

INCOMasterSupport

ISMAXxisCompatibility

LibcReentrancySupport

Modulelnfo

RamTestSupport

ReuseStartupMemory

S5Support

SioSupport

Tel3964Support
UdpSupport

VariableLogger

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

yes

Die Ethernet Schnittstelle wird unterstitzt

Hier muss die Version des IMP-Masters angegeben werden:
IMP-MAS 99280 oder
IMP-MAS2 103344

Samtliche INCO-Funktionen kdnnen zwischen zwei Master
verwendet werden. Z.B Serielle Verbindung zwischen zwei IMP-
Mastern: Kommunikation mit Put- GetVariable. Kommunikation
zwischen IMP-Master und Indel Servo-Regler ebenfalls mit

Put- GetVariable, o. a.

Samtliche Informationen zu jedem Software-Modul wie: Author,
Versions-Nummer, Datum, usw. werden mit Registriet und sind z.B.
mit dem INCO-Explorer ersichtlich. Benotigt ca. 30kByte Speicher!

Der RAM-Test vergleicht standig den Inhalt des Flash-PROM mit
dem S-RAM

Start-Funktionen werden nur einmal beim hochfahren des Systems
abgearbeitet. Mit ReuseStartupMemory=yes kann dieser Speicher-
bereich wieder freigegeben werden und z.B. flir den Variablen
Logger verwendet werden. Achtung: Ein Software-Reset ist mit
eingeschalteter Option nicht mehr méglich!!

Mit dieser Option kann mit einer Siemens S5/S7 tUber Industrial
Ethernet kommuniziert werden. (Nur mit Ethernet Schnittstelle)

Unterstitzt die SIO auf dem IMP-Master und die IMP-SIO Karten

Das serielle Protokoll 3946R wird untersttitzt

Der Variablen-Explorer kann verwendetwerden.

Optionen von friitheren IMD-Versionen

1msSupport

ExceptionHandling

InfoLinkConnection

yes

yes

yes

1ms Handler wird unterstiizt. (IMD Rev. 1.34)

Das ANSI C/C++ Exception Handling wird unterstiitz.
Siehe GNU-Hilfe (IMD Rev. 1.34)

Wird verwendet wenn der IMP-Knoten als Slave im INFO-Link
betrieben wird. (IMD Rev. 1.34)
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OS-Variablen

Ei
€+ Task | Ysm Task | (] Proest ¥ Corfig | & Diagnass | [Burn]

Mame

| Value

| Unit |

IMP
+E ANALDG
++& DIGITAL
—-8, IMP
| L) MainCycleTime
—+& INFO
| |1 ArestkpCompatible
| W) LinkUpSelfiecaver
| ] ResstDacshtLinkDown
| ¥ ResetOutputsdtlinkDown
| L) StoparesatlinkDown
—-8, INOS
[¥] SimulateFrocessimage
[¥] SioBufferSize
[¥] Ticksbddress
POSITION

& T

)

250

yes
ves
yes
ves
ves

yes
256

0200000000

Modulsimags 05 Variables [ Piocessimage

Abb 10.4.2 Konfiguration, OS-Variablen

MainCycleTime

AxesdkpCompatible yes/no
LinkUpSelfRecover yes/no
ResetDacsAtLinkDown  yes/no

ResetOutputsAtLinkDown yes/no
Stop AxesAtLinkDown yes/no

SimulateProcessimage  yes/no

SioBufferSize
TicksAddress

yes/no

yes/no

250, 500, 1000us

Zykluszeit fur den IMP-Bus. Innerhalb diser Zeit werden alle
IMP-Teilnehmer einmal angesprochen. Beliebige Zykluszeiten
bis 0.050ms sind moglich, evtl. mit gewissen Einschréankungen.

Achs-Module wie IMP-SMI (Schrittmotor) werden wie INFO-4KP
Karten Ubertragen. Option =no -> Achsen werden wie Servo-Regler
Ubertragen. -> Entsprechende Karte konfigurierenim INFO-Master.

Nach einem Link Down werden automatisch samtliche Ausgange
des IMP-Knoten (analoge, digitale, Achsen,...) mit den Werten
vom INFO-Master Uiberschrieben. Option = no -> Nach einem Link
Down werden die Zustande der Ausgange beibehalten. Die Soft-
ware im INFO-Master muss aktiv bestimmen ab welchem Zeitpunkt
wieder die Werte vom INFO-Master gelten. Diese Option wird bend-
tigt, wenn der IMP-Knoten eigene Intelligenz ausfuhrt und im Falle
eines Link-Downs unabhangig vom INFO-Master weiterarbeitet.

Bei Link Down werden alle DAC = 0 gesetzt. Muss no sein wenn
der IMP-Master eigene Intelligenz austibt.

Bei Link Down werden alle Ausgéange = 0 gesetzt. Muss no sein
wenn der IMP-Master eigene Intelligenz ausiibt.

Bei Link Down werden alle Achsen angehalten. Muss no sein
wenn der IMP-Master eigene Intelligenz ausubt.

Ist ein Peripherie-Modul physisch nicht vorhanden und wird ein
"Find" auf einen Ein-Ausgang dieses Modules gemacht, kommt
die Funktion trotzdem erfolgreich zuriick. Wird bengtigt um Soft-
ware zu testen, ohne dass die benotigte Hardware vorhanden ist.
Wird die Option = no gesetzt kdnnen z.B. Maschinen-Optionen mit
dem Anschliessen der entsprechenden Peripherie in der Software
aktiviertwerden.

Grosse des Buffers der seriellen Schnittstelle am IMP-Master.

Hardware-Adresse des Millisekunden-Timers. Kann bei Bedarf auf
eine feste Adresse gelinkt werden.
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10.5 Start Funktion
Fur jeden Task kdnnen sog. Start-Funktionen ausgefiihrt werden. Die Namen aller Start-Funktionen
werden vom Task Startup (Betriebssystem-Task) alphabetisch sortiert und bei Systemstart nach
deren Reihenfolge aufgerufen. Im Normalfall setzt sich der Name folgendermassen zusammen:
_INI xxxx_MyModulname  wobeixxxx eine 4-stellige Zahl bedeutet
Mit diesem Hilfsmakro kann das System nach einer genau definierten Reihenfolge aufgestartet wer-
den. Unterhalbvon INI 1000 werden Betriebssystem Funktionen aufgestartet. In der Regel fol-
gen alle Benutzerspezifischen Start-Funktionenab INI 1000. Breakpoints kdnnen erst nach
_INI_0200_INOS gesetztwerden. Ein vorheriges Debuggen ist nicht moglich.
Das Starten eines Tasks geschieht ebenfalls in der Startfunktion.
Beispiel
#include <inos mod.h>
bool MyVariable;
StartFunction( INI 1000 MyStartFunction)
{
// create task
g pMyWorkerTask = new CMyWorkerTask ("Worki") ;
// put task to READY state
Resume ( g pMyWorkerTask ) ;
MyVariable = 0;
}
Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- StartFunction
10.6 Neuer Task

Das IMP-Betriebssystem ist echtzeit- und multitaskingfahig. Multitaskingfahig heisst, es kénnen
mehrere Programmiteile "parallel” ablaufen. In Wirklichkeit [Auft nattrlich nur immer ein Task zu ei-
nem bestimmten Zeitpunkt. Das Betreibssystem ordnet jedem Task eine gewisse Zeit an Rechenlei-
stung zu. Danach wird der Task unterbrochen und der néchste Task erhélt Rechenleistung. Dieses
Verfahren wird als "Preemptives Multitasking" bezeichnet.

Zusatzlich kann jedem Task noch eine Prioritat zugesprochen werden. Wird, z.B. durch einen Inter-
rupt ein Task mit héherer Prioritat gestartet, unterbricht dieser Task einen andern mit niedrigerer
Prioritat, auch vor Ablauf seines "Time-Slices". Normale Applikations-Tasks laufen in der Regel mit
niedrigster Prioritét.
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10.6.1 Source-Files importieren

Das Beispiel Wworki.cpp zeigt, wie ein Task aufgesetzt wird. Binden Sie den Worki-Task wie folgt
in Ihr neues Projekt ein:

- Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Verzeichnis Applikation in der
Projektstruktur (siehe: Pos. 4, Abb. 4.1 )

- Flgen Sie einen Ordner mit Namen SRC ein: Add Node -> Folder flr Programm Code

- Flgen Sie einen Ordner mit Namen INC ein: 2dd Node -> Folder flr Header-Datei

- Wechseln Sie in das Verzeichnis SRC

- Flgen Sie das File
c:\IMD\Program\INOS\Samples\Imp mas\FirstStep
\Applicat\Src\Worki.cpp ein: Add Node -> File

Mit F8 wird das Projekt Ubersetzt und in den IMP-Master geladen. Im C++ Task-Fenster (siehe: Pos.
2, Abb. 4.1 ) erscheint der Worki Task nach erfolgreichem Download.

Fir weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- CINOSTask,
- CINOSTask ClassMembers

10.6.2 Task Starten, Stoppen, Rechenleistung abgeben

Resume()
Startet den Task.

Suspend()
Stoppt den Task. Der Task kann jederzeit mit Resume() wieder gestartet werden.

Relinquish()

Gibtvorubergehend Rechenleistung ab. Dieser Mechanismus ermoglicht es die Rechenzeit des Pro-
zessors unter mehreren Tasks mit der selben Prioritét zu verteilen. Ruft ein Task diese Funktion auf,
werden alle READY-Tasks mit der selben Prioritét ausgefuhrt bevor der urspringliche Task wieder
Rechenzeit erhélt. Diese Funktion kann z.B. in Schleifen aufgerufen werden.

Sleep()
Gibt fur eine bestimmte Zeit Rechenleistung ab. z.B. Sleep(500) hat zur Folge, dass dieser Task
500ms lang nicht mehr aufgerufen wird. Sleep(0) entspricht Relinquish().

Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- Resume

- Suspend

- Relinquish

- Sleep

- Ready
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10.7

1ms Handler
Das Betriebssystem erzeugt beim Hochstarten einen Task der exakt jede Millisekunde aktiviert wird.
Der Anwender hat nun die Mdglichkeit, diesem Task verschiedene Aufgaben zu Uibergeben. Soist es

z.B. mdglich, Funktionen zu registrieren, die alle x ms aufgerufen werden. Diese Funktionen laufen
alle synchron zum zentralen 1ms Tasks.

Wichtig

Da das Betriebssystem diesen Mechanismus auch verwendet (z.B. von CINOSTask::Sleep()) muss
darauf geachtet werden, dass innerhalb dieser Funktionen nicht auf ein Ereignis gewartet wird, da an-
sonsten der ganze 1ms Task blockiert wird und nachfolgende Funktionen nicht mehr aufgerufen wer-
den.

Member Funktionen registrieren

void CMylmsTask: :Mylms ()

{
}

// constructor

DeclareClassMemberPointer (CMylmsTask, Mylms) ;

pINOS1ms->AddHandler (ClassMemberPointer (CMylmsTask, Mylms), this,2);
Die Funktion My1ms wird alle 2ms aufgerufen.
Variable jede Millisekunde dekrementieren

int32 g MyVariable;

// decrement (-1) variable g MyVariable each ms until it’s 0
g pINOSlms->AddTimer (&g _MyVariable) ;

Die Variable g MyVariable wird jede Millisekunde um eins dekrementiert, bis sie O ist.

Das Beispiel 1ms . cpp zeigt die Anwendung der Memberfunktionen der Klasse CINOS1ms.

Fir weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- CINOS1ms
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10.8 Module ansprechen

10.8.1 Digitale Ein- Ausgange ansprechen

Mit der Klasse CcINOSBit konnen einfach einzelne Ein- und Ausgénge oder Flags verandert wer-
den. Sie wird fuir den Zugriff auf die digitalen Ein- / Ausgange sowie auf die Flags verwendet. Ein wei-
terer Vorteil besteht darin, dass auf eine Signal-Flanke ohne Belastung der CPU gewartet werden
kann. Siehe auch Beispiel FirstStep.cpp.

#include <CINOSProcessImage.h>

// Suchen des digitalen Einganges ,MyInput"
CINOSBit *pMyInput = g pInputs->Find(,MyInput");
// Test auf die GlUltigkeit des Einganges

ASSERT ALWAYS (pMyInput) ;

// Nun warten bis der Eingang gesetzt wurde
pMyInput->WaitForSet () ;

/] ..

pMyInput->WaitForCleared() ;

Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- CINOSBit

- g _plInputs, g pOutputs

- CINOSBit class members

10.8.2 Analoge Ein- Ausgange ansprechen

Analog zu den digitalen Ein-Ausgangen werden die analogen I/Os angesprochen. Dazu wird die Klas-
Se CINOSDacChannel und CINOSAdcChannel verwendet. Die globalen Pointer auf das Pro-
zessabbild heissen: g _pDacChannels, g pAdcChannels.

Siehe auch Beispiel Analog. cpp.

#include <CINOSProcessImage.h>

// Suchen des analogen Ausganges ,MyDAC"

CINOSDacChannel *pMyDAC = g pDacChannels->Find(,MyDAC") ;
// DAC Ausgang setzten

pMyDAC->SetValue (Value) ;

// Suchen des analogen Einganges ,MyADC"

CINOSAdcChannel *pMyADC = g pAdcChannels->Find("InputO") ;
ASSERT ALWAYS (pMyADC) ;

// ADC Ausgang lesen

real32 value = pMyADC->GetValue() ;

Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- CINOSDacChannel, CINOSAdcChannel
- g _pAdcChannels, g pDacChannels
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10.8.3 Positions Kanéle ansprechen

Positionskanéle verwenden die Klasse CINOSPosChannel. Der globale Pointer auf das Prozess-
abbild heisst: g pPosChannels.

#include <CINOSMotors.h>

// Suchen des Positions-Kanals ,MyPosition"

CINOSPosChannel *pMyPosition = g pPosChannels->Find("PositionO") ;
ASSERT ALWAYS (pMyPosition ) ;

// Positions Kanal lesen

int32 Pos = pMPosition->GetPosition() ;
pMPosition->SetPosition (Pos, true) ;

Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- CINOSPosChannel
- g_pPosChannels

10.9 Timer

Die CINOSTime Klasse wird vorwiegend zur Zeitmessung verwendet. Siehe auch Beispiel
Timer.cpp.

#include <inos_ tim.h>
// Erzeuge das Messobjekt MyTime
CINOSTime MyTime;

// Die Messzeit wird hier gestartet
MyTime.InitTime () ;

// Zeitmessung fuir 1'000 Additionen
for(n=0;n<1000;n++)
Sum = Sum +n;

// Holen der zeit
MeasureTime = MyTime.ElapsedUS() ;

// Die Messzeit wird hier wieder gestartet
MyTime.InitTime () ;

// Zeitmessung fuir 1'000'000 Divisionen
for(n=1;n<1000001;n++)
Sum = Sum / 200.123;

// Holen der Zeit in us
MeasureTime = MyTime.ElapsedMS () ;

Wéhrend der Messung mussten die Interrupts gesperrt werden.
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10.10 Achsen

Mit Hilfe dieser Klasse kobnnen Motoren aller Art angesprochen werden. Sie bietet eine einheitliche
Schnittstelle fir Schrittmotor- und Servo-Achsen wie INFO-HCSr, IMP-SMC, IMP-SMI und IMP-DAC
mit IMP-INC.

Die meisten Funktionen kdnnen synchron oder asynchron aufgerufen werden, d.h. man kann mit Hil-
fe eines Parameters definieren, ob die Funktion sofort zurtickkehrt (asynchron) oder erst wenn der
Befehlabgearbeitetwurde (synchron).

Entscheidet man sich fur die asynchrone Version, liefert die Funktion einen Zeiger auf ein
Sync-Object zurlick, mit Hilfe dessen auf das Funktionsende gewartet werden kann.

Beispiel
#include <CINOSMotors.h>

// try to find motor with name ‘XAchse’

CINOSMotor* motor = pINOSMotors->Find(,XAchse");

// stop if not found

ASSERT_ALWAYS (motor)

// get pointer to motor contorller

CINOSMotorController* controller = motor->GetController() ;

// activate controller
controller->Activate () ;

// do synchronous move to absolute position 10.0
controller->Absolute() ;
controller->Move (10.0, false);

// do asynchronous move to absolute position 20.0
CINOSSync* sync = controller-s>Move(20.0, true);
// wait until we are there

sync->Wait () ;

Fir weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:

- CINOSMotorController

- Kapitel 10.12.1.2 Achen bewegen

- Kapitel 6 im "Regler Manual AC-Servo Kontroller"
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10.11  Variablen, Funktionen registrieren
10.11.1  Variablenregistrieren

Der Zugriff aus der Visualisierung oder aus Indel-Tools auf Werte und Variablen im Zielsystem ge-
schieht Uber ihren Namen. Der Benutzer muss sich nicht mehr um Adressen oder Memory Bereiche
kimmern. Damit kann der Programmierer der Visualisierung die Prozessvariablen, die der Steue-
rungsprogrammierer definiert hat, sofort und ohne Umwandlungsprozeduren direkt auf der
Visualisierungsseite Ubernehmen.

Fur die netzwerkweite Verbreitung der Prozessdaten sorgt der sog. INCO-Server, der auf jeder belie-
bigen Station im Netzwerk installiert werden kann.

If INDEL Yariable Explorer Sample 1ol x|

Hame [ vae |
Fefresh 4 Hz

&8 s8I0 [ WawesCounter 0 Hz
(2 DatabaseT ables =l 2 Hz
(3 Image l2l 2 Hz
3 Inps i 3 Hz

(23 InfoLink
=[] Myariables
B0 MinMax
20 Hen_Val

(2 Software
(2 Target

Abb 10.11.1 Variablen registrieren

Damit VVariablen und Parameter aus dem Variablen-Explorer oder aus der Visualisierung betrachtet
und verandert werden kénnen, missen diese registriert werden. CINCOIltem ist die Basisklasse aller
Variablen, welcheim Variablenexplorer dargestellt werden kdnnen.

Siehe auch Beispiel Variable.cpp.
#include <Inco_ itm.h>

// Register WavesCounter (array) with unit "Hz", range 0-1000000

// The variable appears in the "root directory"

PINCOItems->Add (new CINCOuint32 ("WavesCounter", m uWavesCounter,
0,1000000, "Hz",defCharShowDec, 0, ARRAY SIZE (WavesCounter))) ;

// Add a new directory "My Variables"
CINCOObject* MyVariables = new CINCOObject ("MyVariables", this);
pINCOItems->Add (MyVariables) ;

// Add a sub-directory "Min-Max"
CINCOObject* Min Max = new CINCOObject ("Min-Max", 0);

MyVariables->Add (Min Max) ;

// Register Variables
MyVariables->Add (new CINCOint32("Value 0", &m uValue,0,0,65000,"mv")) ;

Fur weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- PINCOItems

- defCharShowExp

- SHOW DIGIT

- CINCOuint32
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10.11.2 Funktionen registrieren

Nebst Variablen kdnnen auch Funktionen registriert, und tiber den Variablen-Explorer aufgerufen wer-
den. Ein Doppelklick auf den "Function-Value" aktiviert die Funktion.

I INDEL ¥ariable Explorer Sample =] 3]

Options  About
= MyTarget
i PPC

Name Value |
remolr Walue 0 5.000E+000 i
-8 5I0 MyRPCFunction long MyRPCFunction flonal
(3 DatabaseT ablee
RS -l procedure =
(23 ImpBus
[ Infolink
23 Myariables
(22 Software
(22 Target

Definition:
long MyRFCFunction long]

Parameter Stiing
i

Retun Value: 10000000 CaLL CLOSE

Status:

Abb 10.11.2 Funktionen registrieren
Siehe auch Beispiel variable. cpp.

int32 MyRPCFunction (int32 aCommand)

// Ausfihren der Funktion //
return aCommand;
StartFunction( INI 1000 RPCFunction)
// Registriert die globale Funktion MyRPCFunction
pINCOItems-Add (new CINCOProcedure
(REG_TYP_ FCT (int32,MyRPCFunction, (int32))));

Fir weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- pINCOprocedure

Achtung

In Funktionen die von der Visualisierung aufgerufen werden, dirfen keine Breakpoints gesetzt wer-
den. Diese Funktionen sind auch nicht debugbar! Ansonsten wird das gesamte System angehalten!
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10.12 Visualisierung, INCO-Schnittstelle
Die Kommunikation zwischen PC und Feldbusmaster baut auf einfachen Funktionen auf:
PutVariable schreibe eine Variable in den Master und
GetVariable hole eine Variable vom Master
Samtliche Funktionen, die es ermdglichen auf ein Target zuzugreifen, sind in der INCO-DLL
(INCO_32.DLL, Dynamic Link Library) enthalten. Alle géngigen Visualisierungs-Tools kdnnen auf
Indel Targets zugreifen, sofern diese eine DLL einbinden kénnen.
Das INFO-Link Steuerungssystem untersttitzt diverse gangige Visualisierungs-Systeme:
- LabView (National Instruments)
- InTouch (Wonderware)
- Intellution (Intellution)
- Visual Basic (Microsoft)
- Visual C++ (Microsoft)
- Viscontrol (Viscom AG)
- Delphi(Borland)
10.12.1 Beispiel in Visual Basic
10.12.1.1 Eingéange lesen

Um die Zugriffszeit auf die Eing&nge von 8 IMP-8PIN Karten zu optimieren, kdnnen alle Eingange
mit einem GetBlock32() auf einmal (anstatt jeder Eingang einzeln) gelesen werden.
Konfiguration:

- INCO-Serverinstalliert und gestartet
- PowerPC mitgeladenem Projekt (I0-Karten konfiguriert)
- Alle Eingangskarten liegenim Speicher hintereinander

Fir weitere Hilfe suche in der Online-Hilfe nach:
- Inco-Server
- VB-Beispiel
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VB-Beispiel (Verwendung Klassenmodul INCO_32.BAS)

' Code in beliebiger Form reagiert auf das Ereignis Click eines Buttons
Private Sub GetInputs Click()

On Error GoTo ERROR_HANDLER

Dim lInputs(l To 2) As Long

Dim lError As Long, lInputAddress As Long

Dim sTargetName As String

sTargetName = ,PPC"

lError = 0

' holen der Basisadresse der digitalen Eingdnge
lError = GetVBVariable (sTargetName, ,Digital.Inputs!Address"“,
lInputAddress)

‘"alles in Ordnung? Fehlerfrei?
If lError Then GoTo ERROR_HANDLER

‘ holen der ersten 64 (2*32-Bit-Karten) Eingange
lError = GetBlock32 (sTargetName, lInputAddress, lInputs(l), 2)

‘"alles in Ordnung? Fehlerfrei?
If lError Then GoTo ERROR_HANDLER

MsgBox ,Inputs from the second 32-bit card:
0x"“ & Hex(lInputs(2)), vbOKOnly, ,Message"“
Exit Sub

ERROR_HANDLER:
Dim sErrorMsg As String

If 1lError Then

' " holen des Fehlertextes

Call GetVBErrorDescription (sTargetName, lError, sErrorMsg, 100)
End If

‘' Ausgabe des Fehlertextes
MsgBox sErrorMsg + Err.Description, vbExclamation + vbOKOnly, ,Error™
End Sub

Achtung

Wegen der Little- / Big-Endian Problematik funktioniert obiges Beispiel nur mit der GetBlock32()
Funktion. Bei den Funktionen GetBlock8(), GetBlock16() und GetBlock64() stimmt die Reihenfolge
der Bytes nicht!
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10.12.1.2 Achsen bewegen

Aus dem Variablen-Explorer oder dem INCO-Explorer kdnnen alle Achen in Betrieb genommen wer-
den. Unter "Axis .MyAxis" sind alle konfigurierten Achsen aufgelistet. Die Erklarung dieser
Schnittstelle finden Sie im File "Regler Manual".

Inco Explorer - CA\IMD\BintIncoExp.str =] ]
File Help
item [ value [unit T[]
—| @ 5o
+100 F_ADDTIM{0) ] cal
- fvis
o 4Nz DAC 0 vdac
Fea ANZ_S 0.0000 deg
[0 ANZ_SER 0 Inc
o AXS_STA 000
|-ea ERA_FLG 0408
Foa Kmx_SE 55558 Inc
fe.a KNF_DAC 31858
o8 KNFE 000
fea KNFS 11111
oo KNF_TIM 0u01
fe.a KRG_SH 1.8000
Fee KRG_SR 1.8000
e KRG_vH 0.0000
oo KRG_VR 0.0000
oo vAG_A 18000.0000 deq/s"2
oo VRG_E 18000.0000 deg/s"2
|-ea vAG_BEF 0:00
o VRG_FLG 000 —
fee vAG_S 0.0000 deg
e VRE_SCU 0 %
e vAG_SYN 0.0000 deg
Foea VRG_TST 000
Loa vRG_V 9000.0000 de/s
-3 Avis |
(=] Address [object) 04FFBAEEES =
] Bitmap [object) intemal resource
# Characteristics [cbiect) 000000000
1 Inco-path s vis
1 Inco-target si0
@ KeylLevel [object) [i] |
[sio 3 Vi

Abb 10.12.1 Interface fiir Achsen

Diese universelle Schnittstelle kann auch benitzt werden um aus der Visualisierung die Achsen im
System zu bedienen.

Mit dem Programm "Win-Show" bzw. "ACS-Show" (fir Servo-Regler) kdnnen die Achsen ebenfalls
bedient werden. Beide Programme sind in VB geschrieben und greifen tber diese Schnittstelle auf
die Achsen zu.

Siehe auch Kapitel 6 im "Regler Manual AC-Servo Kontroller"

10.12.3 Beispielein C++

Siehe Beispiele im Verzeichnis \IMD\Program\VisualC++

10.12.3 Beispielein Delphi

Siehe Beispiele im Verzeichnis \IMD\Program\Delphi
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A Fehlermeldungen

A1 Fehlerquellen beim Downloaden

0x06BA:

0x70001:

0x70002:

0x10003:

0x70004:

Contacting MyTarget failed, error: INCO-Server not found

Problem
Der INCO-Server muss gestartet sein: INCO-Server inder Programm-Auswabhl.

Contacting MyTarget failed, error: Error initialysing COM

Problem
Der INCO-Server versucht den COM-Port, der im Registrierungs Editor dem Target
MyTarget zugeordnet wurde, zu 6ffnen.

Ursache
- Der COM-Port existiert physikalisch nicht.
- Der COM-Port wird bereits von einem anderen Gerat benitzt.

Contacting MyTarget failed, error:
Problem

Ursache

Contacting MyTarget failed, error: Target not defined

Problem

Der INCO-Server sucht ein Target namens MyTarget in der Registrierung, kann es
aber nicht finden. (Der Name MyTarget wurde in den Environment Variables als Target
fur das aktuelle Projekt eingetragen.)

Ursache
- Esexistiert kein Target namens MyTarget. Verwenden Sie den Registrierungs
Editor INCO-Registry inder Programm-Auswabhl.

Contacting MyTarget failed, error: Timeout reading from COM

Problem
Der INCO-Server versucht mit einem Target namens My Target Uber die konfigurierte
serielle Schnittstelle Kontakt aufzunehmen, kann es aber nicht finden.

Ursache

- Serielles Schnittstellenkabel ok? Nullmodem-Kabel verwenden.
- Serielles Kabel am richtigen COM-Port eingesteckt?

- Speisung eingeschaltet?
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A.2

Fehler bei Power-Up der IMP-Steuerung

Bei Power Down wahrend dem Brennen der Flash-Prom werden nicht alle Sektoren ordnungsgemass
beschrieben. Danach kann der IMP-Master das geladene Programm nicht ausfuhren.

Damit der IMP-Master trotzdem wieder gestartet werden kann, befindet sich in einem Sektor des
Flash-Prom ein Notsystem, das minimale Funktionen, z.B. Kommunikation zum PC unterstutzt.

Das Notsystem pruft den Code im Flash-Prom mit einer Check-Summe auf Fehler bevor er gestartet
wird. Damit wird sichergestellt, dass ein unvollstandig gebranntes Programm nicht gestartet wird. Ist
dies der Fall verweilt der IMP-Master im Notsystem.

Kann aus irgend einem Grund ein fehlerhaftes Programm nicht erkannt werden, und der IMP-Master
startet trotztdem stirtzt der Master ab. In diesem Fall kann der Master mit einem Kurzschluss-Stek-
ker gezwungen werden nur das Notsystem zu starten.

Folgende Verbindungen miissen am Seriellen Stecker auf dem IMP-Master hergestellt werden:
Verbindungen: Signale Pin
RxD, TxD 2,3 Drahtbriicke
DSR,DTR 6,4 Drahtbriicke

Nachdem der IMP-Master aufgestartet ist, kann der Kurzschlussstecker entfernt werden und das se-
rielle Kabel zum PC kann wieder eingesteckt werden.
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B Mitgeltende Unterlagen

Online Hilfe
IMD-Hilfesystem: C/C++ Hilfe, Klassen, Applikationsbeispiele,
Tools, usw.

Hardware Ordner
Dokumentation der IMP-Module
Steckerbelegung, Adressierung, Anschlussbeispiele, usw.
INDEL Verdrahtungs-Richtlinie:
Vorschriften fur eine EMV-Gerechte Verdrahtung und Installation in Maschinen
und Anlagen

INDEL Aufbaurichtlinie
Vorschriften fir eine EMV-Gerechte Verdrahtung der IMP-Module

C Online Dokumentation

Samtliche Dokumentationen sind im Internet unter

http://www.indel.ch/

publiziert. Wahlen Sie die Seite "Dokumentation” und danach "IMP". Sie kénnen die neuesten Doku-
Versionen als kostenloses PDF-File herunterladen.

Dieses Handbuch befindet sich auch auf der CD-ROM:

"d:\IMP\Software\Deutsch\10Schritte.pdf"
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