ПРОТОКОЛ ОБМЕНА COM-ПОРТА

версия 7
По умолчанию порт работает в режиме 115200 8N1

Условные обозначения:

aaa.aa  eee.ee  ppp.pp – любые целые или дробные числа, положительные или отрицательные,относящиеся к азимуту, элевации и поляризации соответственно. Разделитель целой и дробной части – точка (.)

n – номер оси. 0 – азимут, 1 – элевация (при наличии), 2 – поляризация (при наличии),
[.] - пробел
I. Основные команды.

Qaaa.aa eee.ee – поворот осей азимута и элевации на заданные углы


Вместо “Q” возможно использовать “W” или “M”

Kppp.pp – поворот оси поляризации на указанный угол

Xa.a e.e – установка скорости вращения осей азимут и элевация

Vp.p – скорость вращения оси поляризации

Ia.a e.e – установка ускорения осей азимута и элевации

Jp.p – установка ускорения оси поляризации

H – запрос заданной скорости вращения всех осей. В ответ на команду контроллер выдаёт одно, два или три числа, соответствующих скоростям осей, в зависимости от количества осей контроллера.

Y или «Возврат каретки» (код 0DH) – запрос положения осей. Контроллер отвечает:


“OKaaa.aa eee.ee ppp.pp” , количество чисел зависит от количества осей

S – команда «СТОП». Остановка всех осей.

II. Команды настройки осей.

GnCddd.dd – калибровка оси n в положение ddd.dd градусов. Вращение не происходит.

GnL0 – выключение лимитов-ограничений оси n

GnL1 – включение ограничения вращения соответствующей оси

GnAddd – установка минимального допустимого значения оси n. ddd – абсолютное целое значение в градусах (возможно отрицательное).

GnBddd – установка максимального допустимого значения оси n.

III. Прочие команды.

G0S0 – установка скорости COM-порта 9600 бод;

G0S1 – установка скорости COM-порта 115200 бод.


Новая скорость будет применена после перезагрузки контроллера!

G0H – вывод версии ПО контроллера, серийного номера прибора, количество управляемых осей

GnI – вывод параметров оси n: символ-обозначение оси, минимум и максимум оси (один полный оборот), ускорение, вкл/выкл пределы оси( 0 или 1), минимальная и максимальная граница оси.

Все команды необходимо завершать символом «Возврат каретки» (код 0DH).

Если команда допустима и обработана, контроллер отвечает “ACK”.

Если команда ошибочна, выдаётся “ERR!”

После окончания выполнения команд вращения (Q,W,M или K) контроллер выдаёт строку:

“OKaaa.aa eee.ee ppp.pp”, числа в которой соответствуют текущим положениям осей.

IV. Формат ответа КУ.
При подаче питания на КУ в порт поступает сообщение - Контроллер[.]"РАДАНТ"[.]Версия[.]x.xx[.]Готов:[.], где 
x.xx – версия ПО КУ.

H – a.a[.]e.e[.], где
а.а – значение заданной скорости оси азимута (градус в секунду),

е.е – значение заданной скорости оси элевации (градус в секунду).

G0H - Версия[.]x.xx[.]S/N:[.]ssss-ssss[.]Осей[.]:[.]Ax[.]ACK[.][.], где 
x.xx – версия ПО КУ, 
ssss-ssss – серийный номер КУ, 

Ax – количество управляемых осей.
GnI – Ось:[.]Axn[.]Mn[.]Mx[.]Ускор:[.]Ac[.]Пред:[.]p[.]Мин:[.]Mnp[.]Макс:[.]Mxp[.]ACK[.][.], где
Axn  - символ-обозначение оси, 
Mn  - минимум оси,
Mx - максимум оси, 
Ac - ускорение, 
p - вкл/выкл пределы оси( 0 или 1),
Mnp - минимальная граница оси,
Mxp - максимальная граница оси.

