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tionEnabl
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成下面的步
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成功後，送

置 (脈波 )或

e()開啟輸

n()，以開

完整的呼叫

ircetion 格

式庫使用手冊
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送出一筆脈

或速度 (電

輸出功能；

開啟伺服馬

叫程序如下
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脈波
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C_PGE_S
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C_PGE_S

發出脈波

個脈波  

C_PGE_S

外，使用

mber() 

能 詳 細

C_PGE_S

之計算與設

之脈波總數

I.2 控制

IMP Seri

狀態。  

可使用 IM

中，目前

可使用 IM

目前是否

空間。  

可使用 IM

目前所儲

SetOutputF

GE 機制  

Start(1); 

波命令，要

SendPulse(

IMC_PGE

設 定 每 個

SetIPOTim

設定， IM

數需滿足

脈波命令

ies 驅動程

MC_PGE_

前是否已無

MC_PGE_

否已無多餘

MC_PGE_

儲存但尚未
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程式函式庫

_CheckFi

無儲存任何
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foEmpty(

何脈波命令

foFull()檢

存脈波命令

kCount()讀

之脈波命令

    IMP S

MT_PD);

1 個 IPO

r()與 IMC

送 出 的 脈 波

定之 IPO T

e()所送出

 

列功能，用

)檢查所指

令。  

查所指定
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讀取所指定
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Time 內送

_PGE_Se

波 總 數 之

Time 完成

出的每筆脈

用來控制與
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定 Channel 的

FIFO 共有

定 Channel
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送出 200 

etClock 
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成脈波總數

脈波命令所
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的 FIFO 中

有 64 個儲
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I.3 控制
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出、已不在
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正在送出

可判斷目

也 可 以

PGE_FMT

與正在執

I.4 緊急

某些情況

提供的下列

可 使 用 I

Channel 的

需緊急停

IMC_PGE

指定 Cha

面所提及的

O 中，避免

統運作的

送出中的

ries 驅動程

在 FIFO 中

MC_PGE_

出的脈波命

目前的運動

使 用 I

T_NO)，使

執行中的命

停止脈波

況下需緊急

列功能，

IMC_PGE

的輸出功能

停止輸出

E_SetOutp

nnel 的輸

       

的函式充

免因脈波命

穩定性。

的脈波命

程式函式庫

中的脈波命

_GetCurre

命令，包括

動方向。

IMC_PGE

使所指定

命令皆會停

波輸出  

急停止輸

能滿足此

E_Start(0)

能。  

FIFO 中

putFormat

輸出無效。
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充分利用 F

命令不足

 

命令  

庫提供下

命令。  

entComma

括正負符號

E_SetOutp

Channel

停止輸出

輸出脈波，

此種需求。

關 閉 PG

的命令與

t(指定的

 

    IMP S

FIFO 的空

造成運動

列功能，

and()讀取

號。利用

putFormat

的輸出無

。  

 IMP Se

 

GE 機 制

與正在輸出

Channel, 

Series 驅動函式

空間，可預

動不連續的

用來控制

取所指定 C

此命令的

( 指 定 的

無效，  FIF

eries 驅動

， 此 函 式

出的命令

PGE_FMT

式庫使用手冊

預先將脈波

的現象出現

制與讀取正

Channel 目

的正負符號

的 Chan

FO 中的命

動程式函式

將 停 止 所

令，可以使

T_NO)，使

冊 

波命

現，

正在

目前

號，

nel, 

命令

式庫

所 有

使用

使所



III

的脈

 

1. 

 

2. 

 

3. 

 

需先

Cha
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IMC
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IMC

lon
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用脈

 

I.5 已輸

IMP Ser

脈波總數

使用 IMC

數功能。

使用 IMC

器之計數

 使用 IM

器之計數

在使用  

先呼叫 IM

annel 0 實

清除 Ch

C_PGE_C

開啟 Ch

C_PGE_E

g lPulseC

讀取的 C

ulseCount 

通 常 會

C_PGE_S

脈波輸出功

出的脈波

ries 驅動程

。這些功

C_PGE_En

 

C_PGE_C

數值歸零。

MC_PGE_G

數內容  

IMC_PGE

MC_PGE_

實際送出的

annel 0 之

ClearPulse

annel 0 之

EnablePuls

Count; 

Channel 0

= IMC_P

會 使 用

SendPulse(

功能。  

       

波總數計

程式函式庫

能包括：

nablePulse

learPulseC

 

GetPulseC

E_GetPuls

EnablePu

的脈波總數

之脈波計數

eCounter(0

之脈波計數

seCounter

0 實際送出

GE_GetPu

脈 波 計

()所送出的
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eCounter(

Counter()

Count()讀取

seCount()

lseCounte
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數器的計數

0, 1);   

數功能  

r(0, 1); 

出之脈波總

ulseCount

數 器 的

的脈波數

    IMP S

波計數功

()開啟所指

使所指定

取所指定

前需先開

er()。下面

數值  

總數  

t(0, &lPul

的 計 數 內

相比較，

Series 驅動函式

功能，可獲

指定 Chann

定 Channel

Channel

開啟計數功

面程式碼說

lseCount)

內 容 與

以便驗證

式庫使用手冊

獲得實際輸

nel 的脈波

的脈波計

的脈波計

功能，也就

說明如何讀

);   

實 際 使

證是否正確

冊 

輸出

波計

計數

計數

就是

讀取

使 用

確使



 

III

功能

便自

 

 

要使

 

1. 

 

 

 

I.6 循環

IMP Ser

能後，驅動

自動觸發並

使用循環中

宣告與定

面的宣告

typedef v

因此使用

void _std

{ 

 if (

 { 

  

  

中斷功能

ries 驅動程

動程式函

並執行使

Use

IPO

中斷功能

定義使用者

告：  

oid(IMC_

用者自訂的

call  PGE_

pstINTSo

/* 

循環中斷

       

能  

程式函式庫

式庫將以

用者自訂

er PGE Int

Cyclic In

O Time

需完成下

者自訂的 P

_LIB_CAL

的 DDA 中

_ISR_Fun

ource->CY

斷發生後欲
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庫提供循

以 IPO Tim

訂的 PGE 中

terrupt Ser

Call

nterrupt Si

下列幾個步

PGE 中斷

LL *PGEI

斷服務函

nction(PGE

YCLE)//  

欲執行的程

    IMP S

環中斷功

me 為發生

中斷服務函

rvice Rout

ignals

步驟：  

服務函式

ISR)(PGE

函式可定義

EINT *ps

判斷循環

程式碼  

Series 驅動函式

功能，當開

週期，每

函式，如下

Tim

tine

式，此函式

INT *p); 

義如下：  

tINTSour

環中斷是否

式庫使用手冊

開啟循環中

每隔 IPO T

下圖。  

me

 

式必須遵循

ce) 

否發生  

冊 

中斷

ime

循下



 

2. 

 

3. 

 

下面

 

voi

{ 

 

  

 } 

 } 

  

在 PGE 中

外 PGE

的是 Sta

串接使用

在初始化

式的函式

 

IMC_PGE

使用 IMC

 See Al

面程式碼將

d _stdcall

if (

 { 

  

  

  

 } 

  } 

‧  

‧  

*/ 

中斷服務

中斷服務

andalone 模

用者自訂的

化運動控制

式指標傳入

E_SetISRF

C_PGE_En

so  IMC_P

將說明如

l  PGE_ISR

pstINTSo

/* 

循環中斷

*/ 

       

函式中需

務函式的宣

模式則需要

的 PGE 中斷

制卡後需串

入 IMC_PG

Function(

nableCycl

PGE_Enab

何使用循

R_Functio

ource->CY

斷發生後欲

        

10 

需判斷此函

宣告需加上

要加上 IM

斷服務函

串接 PGE

GE_SetISR

PGE_ISR

leInterrup

bleCycleIn

循環中斷功

on(PGEIN

YCLE)//  

欲執行的程

    IMP S

函式是否由

上關鍵字 _

MC_LIB_

式  

中斷服務

RFunction

_Function

t()開啟循

nterrupt()

功能  

NT *pstIN

判斷循環

程式碼  

Series 驅動函式

由循環中斷

_stdcall，

CALL 此關

務函式，將

n()，如下

n); 

循環中斷功

 

TSource) 

環中斷是否

式庫使用手冊

斷所觸發

但如果使

關鍵字。

將中斷服務

：  

功能  

 

否發生  

冊 

。此

使用

 

務函



 

if (

{ 

} 

 

期特

狀態

時性

令

內目

送入

筆命

 

int  

int 

 

voi

{ 

 

 

‧  

IMC_Ope

‧  

IMC_PG

IMC_PG

‧  

循環中斷

特性且要求

態相關的函

性需求，避

假設總共

，因此使用

目前儲存的

入 FIFO 的

命令為止

nCount =

nPulse[20

d _stdcall

WO

 if (

 { 

  

enDevice(

GE_SetISR

GE_Enable

斷為硬體中

求準時執

函式，可

避免因 FI

共需送出

用循環中

的命令筆

的命令。在

。下面的

= 200;  

00] = 150

l PGE_ISR

ORD wSto

pstINTSo

if (nCoun

       

)) 

RFunction

eCycleInte

中斷，擁

行的工作

保證 FIFO

IFO 中已無

200 筆脈

斷觸發中

數並計算

在中斷服務

程式碼說

/ /   共

;  //   2

R_Functio

ockNo; 

ource->CY

nt)//   送完
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n(PGE_ISR

errupt(1);

有較精確

作。利用循

O 中的命

無命令而

脈波命令，但

中斷服務函

算剩餘的儲

務程式中將

說明此過程

共需送出 2

200 筆命令

on(PGEIN

YCLE)//  

完 200 筆命

    IMP S

R_Functio

 

確的觸發週

循環中斷功

令庫存量

造成運動

但因 FIFO

函式，並在

儲存空間，

將重複這些

程。  

200 筆脈波

令，命令可

NT *pstIN

判斷循環

命令時 nC

Series 驅動函式

on); 

週期，通常

功能，搭配

量可滿足連

動中斷的現

O 最多能儲

在此函式內

並藉以判

些動作，直

波命令  

可預先規

TSource) 

環中斷是否

Count 等於

式庫使用手冊

常使用在具

配檢視 F

連續運動的

現象。  

儲存 64 筆

內讀取 F

判斷與送出

直到送完

劃  

否發生  

於 0 

冊 

具週

IFO

的即

筆命

IFO

出可

200



 

 

狀態

 

 

III

FIF

的

最低

如下

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 } 

} 

循環中斷

態，例如

I.7 FIFO

IMP Se

FO 中斷 )功

FIFO 中斷

低庫存數目

下圖。  

{ 

 / /   讀

 IMC_

  

 / /   “

 //   空

 for (i

 { 

  I

  n

 } 

} 

斷因具備週

I/O 接點的

O 最低庫

ries 驅動

功能。當設

斷功能後，

目時，將

       

讀取 Chan

_PGE_Get

“i < 64 – w

空間  

int  i  = 0;i  

MC_PGE_

nCount--;

週期發生

的輸出入

存數目中

動程式函式

設定 FIF

則所指定

觸發並執
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nnel 0 之 F

tStockCou

wStockNo

< 64 - wS

_SendPul

生的特性，

狀態。  

中斷  

式庫提供

O 最低庫

定 Channel

執行使用者

    IMP S

FIFO 中目

unt(0, &w

o”是因為

StockNo &

se(0, nPu

因此也常

FIFO 最低

庫存數目並

l 的 FIFO

者自訂的 P

Series 驅動函式

目前儲存的

wStockNo)

FIFO 只具

&& nCoun

lse[200 - 

常用來檢查

低庫存數

並開啟所指

庫存命令

PGE 中斷

式庫使用手冊

的命令筆數

); 

具 64 筆儲

nt;i++) 

nCount]) 

查系統的各

目中斷 (簡

指定 Chan

令消耗到只

斷服務函式

冊 

數  

儲存  

各種

簡稱

nnel

只剩

式，



 

要使

 

1. 

 

 

 

Min. Stock 

使用 FIFO

宣告與定

面的宣告

typedef v

因此使用

void _std

{ 

 //   

 if (

 { 

  

  

  

 } 

 / /   

 if (

FIF

k No.

O 中斷功能

定義使用者

告：  

oid(IMC_

用者自訂的

call  PGE_

判斷是否

pstINTSo

/* 

Channel 0

*/ 

判斷是否

pstINTSo

       

0
1

63
62

FO

30
31

能需完成下

者自訂的 P

_LIB_CAL

的 PGE 中斷

_ISR_Fun

否發生 Ch

ource->FIF

0 的 FIFO

否發生 Ch

ource->FIF
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I

St

User

 

下列幾個

PGE 中斷

LL *PGEI

斷服務函

nction(PGE

hannel 0 的

FO0) 

O 中斷發生

hannel 1 的

FO1) 

    IMP S

IPO Time

tock No. = 31

r PGE Interr

Ca

FIFO Inter

步驟：  

服務函式

ISR)(PGE

式可定義

EINT *ps

的 FIFO 中

生後欲執

的 FIFO 中

Series 驅動函式

Stock No. = 3

rupt Service

all

rrupt Signal

式，此函式

INT *p) 

如下：  

tINTSour

中斷  

行的程式

中斷  

式庫使用手冊

30 Stock No.

e Routine

l

式必須遵循

ce) 

式碼  

冊 

Tim
 = 29

循下

me



 

2. 

 

 

3. 

 

下面

 

voi

{ 

 { 

  

  

  

 } 

‧  

‧  

 } 

  

在 PG

pstINTSo

發生 Cha

的宣告需

則需要加

串接使用

在初始化

式的函式

IMC_PGE

使用 IMC

中斷功能

 See Al

面程式碼說

d _stdcall

 / /   

/* 

Channel 1

*/ 

GE 中斷服

urce->FIF

nnel 0 ~ C

需加上關鍵

加上 IMC_L

用者自訂的

化運動控制

式指標傳入

E_SetISRF

C_PGE_En

能。  

lso  IMC_P

說明如何

l  PGE_ISR

判斷是否

       

1 的 FIFO

服務函式中

FO0 ~ ps

Channel 7

鍵字 _stdca

LIB_CAL

的 PGE 中斷

制卡後需串

入 IMC_PG

Function(

nableStock

PGE_Enab

使用 FIFO

R_Functio

否發生 ch
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O 中斷發生

中需判斷此

stINTSour

的 FIFO

all，，但如

LL 此關鍵

斷服務函

串接 PGE

GE_SetISR

PGE_ISR

kInterrupt

bleStockIn

O 中斷功

on(PGEIN

annel 0 的

    IMP S

生後欲執行

此函式是否

rce->FIFO

中斷。此外

如果使用

字。  

式。  

中斷服務

RFunction

_Function

t()開啟所

nterrupt()

能。  

NT *pstIN

的 FIFO 中

Series 驅動函式

行的程式碼

否由 FIFO

O7 分別用

外 PGE 中

的是 Stan

務函式，將

n()，如下

n); 

指定 Cha

 

TSource) 

中斷  

式庫使用手冊

碼  

O 中斷所觸

用來判斷是

中斷服務函

ndalone 模

將中斷服務

：  

annel 的 FI

 

冊 

觸發。

是否

函式

模式

務函

IFO



 

if (

{ 

} 

 

與周

負荷

可保

如此

令

內目

送入

筆命

 if (

 { 

  

  

  

 } 

  } 

‧  

‧  

‧  

IMC_Ope

‧  

IMC_PGE

IMC_PGE

‧  

FIFO 中

周期性發生

荷。通常利

保證 FIFO

此可避免因

假設總共

，因此使用

目前儲存的

入 FIFO 的

命令為止

pstINTSo

/* 

FIFO 中斷

*/ 

enDevice(

E_SetISRF

E_EnableS

斷也為硬

生的循環

利用 FIFO

O 中的命令

因 FIFO 中

共需送出

用 FIFO 中

的命令筆

的命令。在

。  

       

ource->FIF

斷發生後欲

)) 

Function(

StockInter

硬體中斷，且

中斷相比

O 中斷功

令不會低於

中已無命令

200 筆脈

中斷觸發中

數並計算

在中斷服務
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FO0) 

欲執行的程

PGE_ISR

rrupt(0, 1

且只在滿

比， FIFO

能，搭配

於某一設定

令而造成

脈波命令，但

中斷服務函

算剩餘的儲

務程式中將

    IMP S

程式碼  

_Function

); 

足中斷條

中斷較不

配檢視 FIF

定值 (即 F

運動中斷

但因 FIFO

函式，並在

儲存空間，

將重複這些

Series 驅動函式

n); 

條件時中斷

不會增加系

FO 狀態相

IFO 最低庫

斷的現象。

O 最多能儲

在此函式內

並藉以判

些動作，直

式庫使用手冊

斷才會發生

系統執行時

相關的函式

庫存數目

 

儲存 64 筆

內讀取 FI

判斷與送出

直到送完

冊 

生，

時的

式，

目 )，

筆命

IFO

出可

200



可能

筆數

 

 

int  

int 

‧  

‧  

for 

  

{ 

} 

 

‧  

‧  

voi

{ 

 

 

但為觸發

能出現滿足

數由 31 筆

nCount =

nPulse[20

(int i  = 0

 

IMC_P

nCoun

d _stdcall

WO

 if (

 { 

  

  

  

  

發 FIFO 中

足 FIFO 中

筆消耗至 3

= 200;  

00] = 150

0;i  < 64;i+

   

PGE_Send

nt--; 

l  PGE_ISR

ORD wSto

pstINTSo

if (nCoun

{ 

 //   讀

 IMC_

       

中斷，因此

中斷觸發條

30 筆時 )。

/ /   共

;  //   2

++) //   先

//   F

dPulse(0, 

R_Functio

ockNo; 

ource->FIF

nt)//   送完

讀取 Chan

_PGE_Get
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此需先送

條件的情

。下面的程

共需送出 2

200 筆命令

先送出 64 筆

FIFO 

nPulse[20

on(PGEIN

FO0)  

完 200 筆命

nnel 0 之 F

tStockCou

    IMP S

出 64 筆命

況 (也就是

程式碼說明

200 筆脈波

令，命令可

筆命令至

00 - nCou

NT *pstIN

命令時 nC

FIFO 中目

unt(0, &n

Series 驅動函式

命令至 FI

是 FIFO 所

明此過程

波命令  

可預先規

Channel 

nt]) 

TSource) 

Count 等於

目前儲存的

StockNo)

式庫使用手冊

IFO，如此

所儲存的命

。  

劃  

0 之  

於 0 

的命令筆數

;  

冊 

此才

命令

數  



 

 

 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

 } 

} 

  

 / /   F

 for (i

 { 

  I

  n

 } 

} 

       

FIFO 具 6

int i  = 0;i  

MC_PGE_

nCount--;
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4 筆命令儲

< 64 - nS

_SendPul

    IMP S

儲存空間

StockNo &

se(0, nPu

Series 驅動函式

 

&& nCoun

lse[200 - 

式庫使用手冊

nt;i++) 

nCount]) 

冊 



IV.

 

IV.

號

函式

 

1. 

 

2. 

 

3.  

 

指定

 

下面

 

lon

//  

IMC

. 編碼器

.1 基本設

IMP Se

，編號分別

式，首先需

使用 IMC

型態，輸

器迴授訊

定為 A/B

使用 IMC

解碼倍率

為有效。

Phase 輸

使用 IMC

函式前通

歸零。  

完成上面

定 Channe

面程式碼說

g lCounte

設定 Ch

C_ENC_S

器控制  

設定與功

ries 運動控

別為 chan

需完成下

C_ENC_S

輸入訊號型

訊號時，請

 Phase 輸

C_ENC_S

率。解碼倍率

本函式必

入。  

C_ENC_S

通常會先呼

面各項設

el 的計數值

說明如何

er; 

annel 0 之

SetInputFo

       

功能  

控制平台

nnel 0 ~ c

列各項步

etInputFo

型態必須搭

請參考馬達

入 (內定為

etInputRa

率必須在

必須搭配 I

StartCount

呼叫 IMC_

設定後即可

值。  

讀取 chan

之輸入格式

ormat(0, E
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台最多擁有

channel 7

步驟：  

ormat()設定

搭配硬體設

達或驅動器

為 A/B Ph

ate()設定所

在所輸入的

IMC_ENC

ter()開啟計

_ENC_Cle

可利用 IM

nnel 0 的計

式為  A/B

ENC_TYP

    IMP S

有 8 個 cha

，要使用

定所指定

設定。當

器設定；

ase 輸入 )

所指定 C

的編碼器格

C_SetInpu

計數器的

earCounte

MC_ENC_

計數值。

 Phase 

PE_AB);

Series 驅動函式

annel 可輸

用與編碼器

Channel

輸入訊號

當接一般

。  

hannel 的

格式為 A/B

utFormat()

計數功能

er()使計數

_ReadCoun

式庫使用手冊

輸入編碼器

器控制有關

的輸入訊

號為馬達編

般手輪時請

的計數器訊

B Phase 時

)設定為 A

能，在使用

數器的計數

nter()讀取

冊 

器訊

關的

訊號

編碼

請設

訊號

時方

A/B 

用此

數值

取所



 

/ /   

IMC

 

//  

IMC

 

//  

IMC

 

//  

IMC

 

可將

 

1. 

 

2. 

 

3. 

 

4. 

設定 Ch

C_ENC_S

使 Chan

C_ENC_C

開啟 Ch

C_ENC_S

讀取 Ch

C_ENC_R

為了配線

將送到計數

使用 IMC

輸入訊號

 See Al

使用 IMC

輸入訊號

 See Al

使用 IMC

輸入訊號

 See Al

使用 IMC

入訊號中

annel 0 之

SetInputRa

nel 0 之計

ClearCoun

annel 0 計

StartCount

annel 0 之

ReadCoun

線的實際需

數器輸入

C_ENC_E

號中的 inA

so  IMC_E

C_ENC_En

號中的 inB

so  IMC_E

C_ENC_E

號中的 inC

so  IMC_E

C_ENC_En

中的 inA 及

       

之訊號解碼

ate(0, EN

計數器之計

nter(0, 1);

計數功能

ter(0, 1);

之計數器計

ter(0, &C

需要，IMP

腳位的訊

nableInA

A 腳位反相

ENC_Ena

nableInBI

腳位反相

ENC_Ena

EnableInCI

腳位反相

ENC_Ena

nableInAB

及 inB 腳位
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碼倍率為

C_RATE_

計數值歸零

  

計數值  

Counter);

P Series 驅

訊號反向：

Inverse()可

相。預設狀

ableInAIn

Inverse ()

相。預設狀

ableInBIn

Inverse()可

相。預設狀

ableInCIn

BSwap()可

位，在訊

    IMP S

x4 

_X4);  

零  

驅動程式函

 

可使所指

狀態為不反

nverse()

)可使所指

狀態為不反

nverse()

可使所指

狀態為不反

nverse()

可使所指定

號進入計

Series 驅動函式

函式庫提供

定 Chann

反相。  

指定 Chann

反相。  

定 Chann

反相。  

定 Channel

計數器前先

式庫使用手冊

供下列函

nel 的計數

nel 的計數

nel 的計數

l 的計數器

先經過訊號

冊 

式，

數器

數器

數器

器輸

號交



 

 

IV.

函 式

Cha

的計

服務

 

1. 

 

 

 

換處理。

 See Al

.2 編碼器

IMP Ser

式 功 能 ( 簡

annel 設定

計數值等於

務函式。要

定義與宣

的函式宣

typedef v

因此使用

void _std

{ 

 //   

 if (

 { 

  

  

  

 } 

 } 

  

在 E

預設狀態

so  IMC_E

器計數值

ries 驅動程

簡 稱 計 數

定比較值，

於比較值

要使用計

宣告使用者

宣告如下：

oid(IMC_

用者自訂的

call  ENC_

判斷是否

pstINTSo

/* 

計數值觸

*/ 

ENC 中斷服

       

態為不需經

ENC_Enab

值觸發中

程式函式庫

數 值 觸 發 中

當啟動所

時，比較器

數值觸發

者自訂的 E

 

_LIB_CAL

的 ENC 中斷

_ISR_Fun

否由 Chan

ource->CO

觸發中斷後

服務函式
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經過訊號交

bleInABS

中斷服務函

庫所提供

中 斷 功 能

所指定 Cha

器將自動

發中斷功能

ENC 中斷

LL *ENCI

斷服務函

nction (EN

nnel 0 的計

OMP0) 

後欲執行的

式中需判斷

    IMP S

交換處理

wap() 

函式功能

的編碼器

能 ) ， 可 讓

annel 此項

觸發並執

能必須完成

服務函式

ISR)(ENC

式可定義

NCINT *p

計數值觸發

的程式碼

斷此函式是

Series 驅動函式

。  

能  

器計數值觸

讓 使 用 者 針

項功能，並在

執行使用者

成下列幾個

式，ENC 中

C INT *p);

義如下：  

stINTSou

發中斷服務

是否由計數

式庫使用手冊

觸發中斷服

針 對 所 指

在該 Chan

者自訂的中

個步驟：  

中斷服務函

;  

urce) 

務函式  

數值所觸發

冊 

服務

指 定

nnel

中斷

函式

發。



2. 

3. 

 

4. 

在與編碼

觸發 EN

一個 Ch

~ COMP

 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

 

因此

來判斷中

編碼器計

此外 EN

用的是 S

串接使用

在初始化

式的函式

 

IMC_ENC

 

使用 IMC

值。  

使用 IMC

的編碼器

碼器相關的

NC 中斷服

annel 的編

P7 的關係

0： pstIN

1： pstIN

2： pstIN

3： pstIN

4： pstIN

5： pstIN

6： pstIN

7： pstIN

此 pstINTS

中斷服務函

計數值所觸

NC 中斷服

Standalon

用者自訂的

化運動控制

式指標傳入

C_SetISRF

C_ENC_Se

C_ENC_E

器計數值觸

       

的中斷功能

服務函式後

編碼器之計

如下面所

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

Source->C

函式是否由

觸發。  

服務函式的

ne 模式則需

的 ENC 中斷

制卡後需串

入 IMC_EN

Function(

etCompara

EnableCom

觸發中斷服
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能中，Ch

後，使用 C

計數值觸發

所示。  

-> COMP0

-> COMP1

-> COMP2

-> COMP3

-> COMP4

-> COMP5

-> COMP6

-> COMP7

COMP0 ~ 

由第 0 個

的宣告需加

需要加上

斷服務函

串接 ENC

NC_SetISR

(ENC_ISR

ator()設定

mparatorI

服務函式功

    IMP S

hannel 0 ~

COMP0 ~

發此。各個

0  ----

1  ----

2  ----

3  ----

4  ----

5  ----

6  ----

7  ----

pstINTSo

Channel 

加上關鍵字

IMC_LIB

式。  

中斷服務

RFunction

R_Functio

定所指定 C

nterrupt()

功能。  

Series 驅動函式

~ Channel

~ COMP7

個 Channe

urce->CO

~ 第 7 個

字 _stdcal

B_CALL 此

務函式，將

n()，如下

n); 

Channel 的

)開啟所指

式庫使用手冊

l  7 在計數

7 判斷是由

el 與 COM

OMP7 分別

個 Channe

ll，但如果

此關鍵字

將中斷服務

下：  

的計數器比

指定 Chan

冊 

數值

由哪

MP0 

別用

l 的

果使

。  

務函

比較

nnel



 

式功

 

voi

．  

．  

if (

{ 

 

} 

下面的程

功能。  

d _stdcall

{ 

 //   

 if (

 { 

  

  

  

 } 

} 

IMC_Ope

．  

．  

IMC_EN

//  設定

IMC_EN

//  開啟

IMC_EN

．  

．  

程式碼只開

l  ENC_IS

判斷是否

pstINTSo

/* 

編碼器計

*/ 

enDevice(

NC_SetISR

定 Channel

NC_SetCo

啟 Channel

NC_Enable

       

開啟 Chan

R_Functio

否由第 4 個

ource->CO

計數值觸發

)) 

RFunction

l 4 之計數

mparator(

l  4 之編碼

eCompara
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nnel 4 的

on(ENCIN

個 channe

OMP4) 

發中斷服務

n(ENC_IS

數器比較值

(4, 10000)

碼器計數值

atorInterru

    IMP S

編碼器計

NT *pstIN

el 的編碼器

務函式後欲

R_Functio

值為 10000

);  

值觸發中斷

upt(4, 1);

Series 驅動函式

計數值觸發

NTSource)

器計數值所

欲執行的程

on); 

0 

斷服務函式

式庫使用手冊

發中斷服務

) 

所觸發  

程式碼  

式功能  

冊 

務函



IV.

器之

要使

 

1. 

 

 

 

 

 

.3 Index

IMP Se

之 Index(Z

使用 Index

定義與宣

的函式宣

typedef v

因此使用

void _std

{ 

 //   

 if (

 { 

  

  

  

 } 

 } 

在 ENC 中

在與編碼

中斷發生

的 Index

如下面所

中斷  

ries 驅動程

Z Phase)訊

x 中斷功能

宣告使用者

宣告如下：

oid(IMC_

用者自訂的

call  ENC_

判斷是否

pstINTSo

/* 

Index 中斷

*/ 

中斷服務

碼器相關的

生後，使用

x 訊號所觸

所示。  

       

程式函式

訊號輸入時

能必須完

者自訂的 E

 

_LIB_CAL

的 ENC 中斷

_ISR_Fun

否由第 0 個

ource->IN

斷發生後欲

函式中需

的中斷功能

用 INDEX

觸發。各個
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庫提供編

時，可觸發

成下列幾

ENC 中斷

LL *ENCI

斷服務函

nction (EN

個 Channe

DEX0) 

欲執行的

需判斷此函

能中，Ch

X0 ~ IND

個 Channel

    IMP S

編碼器 Ind

發使用者自

幾項設定：

服務函式

ISR)(ENC

式可定義

NCINT *p

el 的 Inde

程式碼  

函式是否由

hannel 0 

DEX7 判斷

l 與 INDE

Series 驅動函式

ex 中斷功

自訂的中斷

 

式，ENC 中

C INT *p);

義如下：  

stINTSou

x 訊號所觸

由 Index 中

~ Channe

斷是由哪一

EX0 ~ IND

式庫使用手冊

功能，當編

斷服務函式

中斷服務函

;  

urce) 

觸發  

中斷所觸發

el 7 在 In

一個 Chan

DEX7 的關

冊 

編碼

式。

函式

發。

ndex

nnel

關係



 

 

 

2. 

 

3. 

 

 

voi

{ 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

Channel 

因此 pst

判斷是否

此外 EN

用的是 S

串接使用

在初始化

式的函式

 

IMC_ENC

使用 IMC

中斷觸發

 See Al

下面的程

d _stdcall

/ /   判斷是

0： pstIN

1： pstIN

2： pstIN

3： pstIN

4： pstIN

5： pstIN

6： pstIN

7： pstIN

tINTSourc

否發生第

NC 中斷服

Standalon

用者自訂的

化運動控制

式指標傳入

C_SetISRF

C_ENC_En

發功能。  

so   IMC_

程式碼只開

l  ENC_IS

是否由第

       

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

NTSource 

ce->INDE

0 個 chan

服務函式的

ne 模式則需

的 ENC 中斷

制卡後需串

入 IMC_EN

Function(

nableInde

_ENC_Ge

開啟 Chan

R_Functio

5 個 Cha
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-> INDEX

-> INDEX

-> INDEX

-> INDEX

-> INDEX

-> INDEX

-> INDEX

-> INDEX

EX0 ~ pstI

nnel ~ 第

的宣告需加

需要加上

斷服務函

串接 ENC

NC_SetISR

(ENC_ISR

xInterrup

tIndexSta

nnel 5 的

on(ENCIN

annel 之  I

    IMP S

X0 ----

X1 ----

X2 ----

X3 ----

X4 ----

X5 ----

X6 ----

X7 ----

INTSourc

7 個 chan

加上關鍵字

IMC_LIB

式。  

中斷服務

RFunction

R_Functio

t()開啟所

atus() 

Index 中斷

NT *pstIN

Index 中斷

Series 驅動函式

e->INDEX

nnel Index

字 _stdcal

B_CALL 此

務函式，將

n()，如下

n); 

所指定 Cha

斷功能。

NTSource)

斷所觸發  

式庫使用手冊

X7 分別用

x 中斷。  

l l，但如果

此關鍵字

將中斷服務

下：  

annel 的 In

 

) 

冊 

用來

果使

。  

務函

ndex



} 

．  

．  

if (

{ 

} 

 

 

IV.

者可

紀錄

函式

條件

Ind

號源

if  (pstINT

{ 

 /* 

 Ind

 */ 

} 

IMC_Ope

．  

．  

IMC_EN

//  開啟

IMC_EN

．  

．  

.4 計數器

IMP Se

可設定觸發

錄在閂鎖暫

式，讀取閂

計數器計

件觸發兩類

dexLatchS

源是來自

TSource->

dex 中斷發

enDevice(

NC_SetISR

啟 Channel

NC_Enable

器計數值

ries 驅動程

發訊號源

暫存器內

閂鎖暫存

計數 Latch

類，使用計

ource()或

Index 訊號

       

>INDEX5)

發生後欲執

)) 

RFunction

l 5 之 Inde

eIndexInt

值 Latch 功

程式函式

，這些觸發

的動作，使

器內的紀

h 功能之觸

計數器計數

或 IMC_EN

號或外部
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) 

執行的程式

n(ENC_IS

ex 中斷觸

errupt(5, 

功能  

庫提供計

發訊號源

使用者並

紀錄值。

觸發訊號

數 Latch 功

NC_SetExt

條件觸發

    IMP S

式碼  

R_Functio

觸發功能

1); 

計數器計數

被用來觸

可使用驅

源分為 In

功能首先需

ternalLatc

發訊號，函

Series 驅動函式

on); 

數值 Latch

觸發將計數

驅動程式函

ndex 訊號

需使用 IM

chSource(

函式的函式

式庫使用手冊

h 功能，使

數器的計數

函式庫提供

號觸發或外

MC_ENC_

)設定觸發

式宣告如下

冊 

使用

數值

供的

外部

_Set 

發訊

下： 



 

 

號源

(La

觸發

 

NO

IND

IND

IND

IND

IND

IND

IND

IND

OT

OT

OT

OT

OT

OT

OT

OT

OT

OT

void IMC

void IMC

Channel

源， Index

atch)計數器

發訊號源包

O_TRIG_E

DEX0_TR

DEX1_TR

DEX2_TR

DEX3_TR

DEX4_TR

DEX5_TR

DEX6_TR

DEX7_TR

P0_TRIG

P1_TRIG

P2_TRIG

P3_TRIG

P4_TRIG

P5_TRIG

P6_TRIG

P7_TRIG

N0_TRIG

N1_TRIG

C_ENC_S

   

C_ENC_S

   

l 表示 Ch

x 訊號觸發

器計數值

包括：  

ENC    

RIG_ENC 

RIG_ENC 

RIG_ENC 

RIG_ENC 

RIG_ENC 

RIG_ENC 

RIG_ENC 

RIG_ENC 

_ENC   

_ENC   

_ENC   

_ENC   

_ENC   

_ENC   

_ENC   

_ENC   

G_ENC  

G_ENC  

       

SetIndexL

 

SetExterna

 

annel 的編

發或外部

的動作，

沒有選

 Chann

 Chann

 Chann

 Chann

 Chann

 Chann

 Chann

 Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann
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atchSourc

 

alLatchSo

 

編號，範圍

部條件觸發

設定時可

選擇任何觸

nel 0 編碼

nel 1 編碼

nel 2 編碼

nel 3 編碼

nel 4 編碼

nel 5 編碼

nel 6 編碼

nel 7 編碼

nel 0 正極

nel 1 正極

nel 2 正極

nel 3 正極

nel 4 正極

nel 5 正極

nel 6 正極

nel 7 正極

nel 0 負極

nel 1 負極

    IMP S

ce(  WOR

   WO

ource ( WO

    WO

圍為 0 ~ 7

發各有 8

可同時取多

觸發訊號源

器的 Inde

器的 Inde

器的 Inde

器的 Inde

器的 Inde

器的 Inde

器的 Inde

器的 Inde

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

Series 驅動函式

RD Chann

RD Sourc

ORD Chan

ORD Sour

7。Source

種觸發源

多個條件的

源  

ex 訊號  

ex 訊號  

ex 訊號  

ex 訊號  

ex 訊號  

ex 訊號  

ex 訊號  

ex 訊號  

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

式庫使用手冊

nel,  

ce  );  

nnel,  

rce ); 

e 則為觸發

源可觸發閂

的聯集。這

號  

號  

號  

號  

號  

號  

號  

號  

號  

號  

冊 

發訊

閂鎖

這些



OT

OT

OT

OT

OT

OT

 

值紀

數器

Lat

 

 

模式

 

儲存

之

可由

 

voi

N2_TRIG

N3_TRIG

N4_TRIG

N5_TRIG

N6_TRIG

N7_TRIG

當觸發訊

紀錄在閂鎖

器 Latch 功

tch 模式。

IMC_EN

Channel

式，可為

ENC_TR

ENC_TR

使用者可

存在閂鎖暫

下面程式

Index 訊號

由此值獲得

d _stdcall

G_ENC  

G_ENC  

G_ENC  

G_ENC  

G_ENC  

G_ENC  

訊號源設定

鎖暫存器

功能前，需

此函式的

NC_SetCo

l 表示 Ch

：  

RIG_FIRS

RIG_LAS

可使用 IM

暫存器中

式碼說明如

號，並在

得 Index 真

l  ENC_IS

       

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

定完成後

內。不過在

需先呼叫

的函式宣告

ounterLatc

annel 的編

ST  第

的

T   觸

值

數

MC_ENC_

的紀錄值

如何將觸

Index 訊號

真正的位

R_Functio
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nel 2 負極

nel 3 負極

nel 4 負極

nel 5 負極

nel 6 負極

nel 7 負極

後，在這些

在使用 IM

IMC_EN

告如下：

chMode(

WORD

編號，範圍

第一次滿足

的計數值並

觸發條件滿

值，但只要

數值。  

_ReadLatc

值。  

觸發源設定

號發生，

置。  

on(ENCIN

    IMP S

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

限輸入點

訊號發生

MC_ENC_

C_SetCou

WORD C

 Mode) 

圍為 0 ~ 7

足觸發條件

並不再變動

滿足時即閂

再次滿足

chCounter

定為串接至

讀取閂鎖

NT *pstIN

Series 驅動函式

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

點發生訊號

生時會將計

_StartCou

unterLatch

Channel, 

。Mode 為

件後即閂鎖

動。  

閂鎖住計數

足條件即閂

()讀取指定

至 Channel

鎖住的紀錄

NTSource)

式庫使用手冊

號  

號  

號  

號  

號  

號  

計數器的計

unter()開始

hMode()設

為 Latch 觸

鎖住計數器

數器的計數

閂鎖住新的

定 Chann

l 0 的編碼

錄值，使用

) 

冊 

計數

始計

設定

觸發

器

數

的計

el

碼器

用者



{ 

} 

．  

．  

if (

{ 

 

 

 

 

} 

 

/ /   判斷是

if  (pstINT

{ 

//   In

long lL

 

//   讀

IMC_E

} 

IMC_Ope

．  

．  

IMC_EN

//  設定

/ /   器之

 IMC_EN

//  設定

IMC_EN

．  

．  

是否由第

TSource->

ndex 中斷發

LatchValu

讀取閂鎖暫

ENC_Read

enDevice(

NC_SetISR

定 Channe

之 Index 訊

NC_SetInd

定 Channel

NC_SetCo

       

0 個 Cha

>INDEX0)

發生後欲

ue 

暫存器中的

dLatchCo

)) 

RFunction

l 0 閂鎖計

訊號  

dexLatchS

l 0 閂鎖計

unterLatc
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annel 的 In

) 

執行的程

的計數值

unter(0, &

n(ENC_IS

計數器的觸

Source(0, 

計數器之 L

chMode(0,

    IMP S

ndex 訊號

程式碼  

&lLatchV

R_Functio

觸發源為該

INDEX0_

Latch 觸發

,  ENC_TR

Series 驅動函式

號所觸發  

alue) 

on); 

該 Channe

_TRIG_EN

發模式為連

RIG_LAST

式庫使用手冊

el 編碼  

NC);    

連續觸發  

T);  

冊 

       



V. 

在

 

輸入

 

 

 

 

 

 

輸出

 

 

 

 

 

下面

 

 

V.1

OT

規劃

設狀

0 ~

 

 

 

近端輸出

近端輸出

IMP Serie

入接點總共

Home S

Limit Sw

Limit Sw

Status f

出接點總共

Servo O

LED Lig

Enablin

Motion 

面章節將說

1 基本設

近端數位

+、OT-、

劃為輸入點

狀態皆設定

以 OT+為

 OT+ 7 的

IMC_LI

出入接點

出入接點共

es 運動控

共 25 個 P

ernsor  

witch Plu

witch Min

for Emerge

共 17 個 P

On/Off  

ght   

g Position

Enable  

說明如何

設定與功

位輸出入以

HOME、

點，SERV

定為 Disa

為例，使用

的數位訊號

IO_GetPlu

       

點  (Loca

共有 42 個

制平台上

Port，包括

 

s(+) 

nus(-) 

ency Stop

Port 及 1 個

 

 

n Ready

 

使用這些

能  

以 8 點為

SERVO 以

VO / LED

able(0, 無

用 IMC_L

號輸入值

usLimitLD
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al IO) 控

個可規劃為

上已規劃好

括：  

 共

 共

 共

p  共

個 Motion

 共

 共

 共

 共

些近端輸、

為一組，40

以及 LED

預設功能

無輸出 /入 )

LIO_GetP

，此函式的

DIInput(D

    IMP S

控制  

為輸出或輸

好這些 IO

8 個輸入

8 個輸入

8 個輸入

1 個輸入

n Enable 專

8 個輸出

8 個輸出

1 個輸出

1 個輸出

出入接點

0 個 IO 接

。其中 OT

能為輸出點

)狀態。  

lusLimitL

的宣告如

DWORD *L

Series 驅動函式

輸入的 IO

的特定用

接點  

接點  

接點  

接點  

專用輸出點

接點  

接點  

接點  

接點  

點  

接點依預設

T+ / OT- /

點，所有輸

LDIInput()

下：  

LDIState)

式庫使用手冊

O 接點，不

用途，包括

點，包括

設用途共分

/  HOME 預

輸出入點的

)可讀取 O

); 

冊 

不過

括：  

：  

分為

預設

的預

OT+ 



的輸

  

的輸

因為

Bit

 

考下

 

 

IM

LIO

0 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

利用此函

輸入狀態

因此若

輸入值為

為 0x0002

位置之值

 See A

  

需使用上

下表：  

P Series 運

O 定義  

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

函式所獲得

，Bit 8 ~ 

若使用 IM

0x0002，表

2 換成 2 進

值為 1。  

Also  IMC_

 IMC_

上述所提及

運動控制

nel 0 OT+

nel 1 OT+

nel 2 OT+

nel 3 OT+

nel 4 OT+

nel 5 OT+

nel 6 OT+

nel 7 OT+

nel 0 OT- 

nel 1 OT- 

nel 2 OT- 

nel 3 OT- 

nel 4 OT- 

nel 5 OT- 

       

得 *LDISt

Bit 31 則

MC_LIO_G

表示 OT+

進位制等於

_LIO_Get

_LIO_Get

及函式之

平台近端

對

1

6

1

6

1

6

1

 6

1

6

1

6
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tate 的 Bit

則無任何意

GetPlusLim

+ 1 輸入點

於 0b0000

tMinusLim

HomeSen

之輸出入功

端輸出入接

對應之 SC

0（ 100Pi

0（ 100Pi

4（ 100Pi

4（ 100Pi

8（ 100Pi

8（ 100Pi

7（ 40Pin

8（ 40Pin

1（ 100Pi

1（ 100Pi

5（ 100Pi

5（ 100Pi

9（ 100Pi

9（ 100Pi

    IMP S

t 0~Bit 7 即

意義。  

mitLDIInp

點目前的數

000000000

mitLDIInp

nsorLDIIn

功能時，各

接點  (Loc

CSI II 位置

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

Series 驅動函式

即表示 OT

put(&dwI

數位訊號輸

00010，O

put() 

put() 

各點所代表

al I/O) 

置  備註

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點） 可觸

入點） 可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

式庫使用手冊

T+ 0 ~ OT

nput)所獲

輸入值為

OT+ 1 相關

表的意義可

註  

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

冊 

T+ 7

獲得

1，

關的

可參

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



14 

15 

16 

17 

18 

19 

20 

21 

22 

23 

24 

25 

26 

27 

28 

29 

30 

31 

32 

33 

34 

35 

36 

37 

38 

39 

40 

41 

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

Chann

ESTO

P_RDY

nel 6 OT- 

nel 7 OT- 

nel 0 HOM

nel 1 HOM

nel 2 HOM

nel 3 HOM

nel 4 HOM

nel 5 HOM

nel 6 HOM

nel 7 HOM

nel 0 SERV

nel 1 SERV

nel 2 SERV

nel 3 SERV

nel 4 SERV

nel 5 SERV

nel 6 SERV

nel 7 SERV

nel 0 LED

nel 1 LED

nel 2 LED

nel 3 LED

nel 4 LED

nel 5 LED

nel 6 LED

nel 7 LED

P 

Y 

       

1

ME 

ME 5

ME 1

ME 6

ME 1

ME 6

ME 

ME 

VO 1

VO 6

VO 1

VO 6

VO 2

VO 7

VO 1

VO 1

 非

 非

 非

 非

 非

 非

 非

 非

5

5
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9（ 40Pin

0（ 40Pin

9（ 100Pi

9（ 100Pi

3（ 100Pi

3（ 100Pi

7（ 100Pi

7（ 100Pi

5（ 40Pin

6（ 40Pin

2（ 100Pi

2（ 100Pi

6（ 100Pi

6（ 100Pi

0（ 100Pi

0（ 100Pi

1（ 40Pin

2（ 40Pin

非外接訊號

非外接訊號

非外接訊號

非外接訊號

非外接訊號

非外接訊號

非外接訊號

非外接訊號

7（ 100Pi

8（ 100Pi

    IMP S

n 外接輸入

外接輸入

in 外接輸

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸入

n 外接輸出

n 外接輸出

n 外接輸出

n 外接輸出

n 外接輸出

n 外接輸出

外接輸出

外接輸出

號輸出點

號輸出點

號輸出點

號輸出點

號輸出點

號輸出點

號輸出點

號輸出點

n 外接輸入

n 外接輸出

Series 驅動函式

入點） 可觸

入點） 可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點）可觸

入點） 可觸

入點） 可觸

出點） 

出點） 

出點） 

出點） 

出點） 

出點） 

出點）  

出點）  

可條

可條

可條

可條

可條

可條

可條

可條

入點） 

出點） 

式庫使用手冊

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

觸發中斷

條件觸發

條件觸發

條件觸發

條件觸發

條件觸發

條件觸發

條件觸發

條件觸發

冊 
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所以

函式

 

IMP

 

1. 

 

2. 

 

3. 

 

IMP

 

1. 

 

2. 

MOTI

IMP Se

以如果搭配

式，對轉接

P Series 驅

使 用 IM

HOME 點

使用此函

使用 IMC

碰觸正方

發生撞機

體極限開

使用 IMC

已碰觸負

可能發生

的硬體極

P Series 驅

使用 IMC

功能。本

設定後，所

位置或速

使用 IMC

ON ENAB

ries 運動

配 IMP-W

接板上相

驅動程式函

MC_LIO_G

點狀態。H

函式檢查所

C_LIO_Ge

方向的硬體

機的危險，

開關時可觸

C_LIO_Ge

負方向的硬

生撞機的危

極限開關時

驅動程式函

C_LIO_Se

本接點可連

所指定 Ch

速度命令。

C_LIO_Se

       

BLE 非

控制平台

WB-1 或 IM

對應的接

函式庫提供

GetHomeS

HOME 點狀

所指定 cha

etPlusLim

體極限開關

使用者應

觸發使用者

etMinusLi

硬體極限開

危險，使用

時可觸發使

函式庫提供

etServoOn

連接馬達驅

hannel 將可

 

tServoOff
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非外接訊號

台因已規劃

MP-WB-2

接點作讀取

供下列函

SensorStat

狀態改變

annel 的 H

mitStatus()

關 (limit sw

應立即作緊

者自訂的中

imitStatus

開關 (limit

用者應立即

使用者自訂

供下列函

n()開啟所

驅動器的伺

可接受來

f()關閉所

    IMP S

號輸出點

劃好這些 I

轉接板使

取或輸出的

函式來讀取

tus() 讀 取

時並不會

HOME 點狀

)讀取所指

witch plus

緊急處置

中斷服務函

s()讀取所

 switch m

即作緊急

訂的中斷服

函式來設定

指定 cha

伺服驅動

自 IMP S

所指定 Cha

Series 驅動函式

 

IO 接點的

使用，可以

的動作。  

取輸入接點

取 所 指 定

會產生中斷

狀態。  

指定的 Cha

)，若是則

。在碰觸

函式。  

指定的 C

minus)，若

處置。在

服務函式

定輸出接點

nnel 的伺

接點，當

eries 運動

annel 的伺

式庫使用手冊

的特定用途

以使用下面

點的狀態。

channel

斷訊號，只

annel 是否

則機臺有可

觸正方向的

Channel 是

若是則機臺

在碰觸負方

。  

點的狀態。

伺服驅動接

當呼叫本函

動控制平台

伺服驅動接

冊 

途，

面的

。  

的

只能

否已

可能

的硬

是否

臺有

方向

。  

接點

函式

台的

接點



 

3. 

 

4. 

 

接點

馬達

On/

 

 

V.2

Min

或原

極限

用此

 

1. 

功能。本

後，所指定

函式成功

使用 IMC

功能。LE

燈，當呼叫

運動控制

內定為關

使用 IMC

位置 (脈波

能將被開

能。  

IMP Ser

點也可用來

達，並不需

/Off 輸出

2 硬體極

IMP Se

nus 接點 (

原點 )，提

限開關的狀

此功能規劃

要使用極

定義與宣

本接點可連

定的 Chan

功後，內定

C_LIO_Se

ED 輸出接

叫本函式設

制平台的 L

關閉狀態。

C_LIO_Se

波 )與速度

開啟。在呼

ries 運動控

來作為一

需要 Serv

接點可用

極限開關

ries 運動

或稱為過

供硬體極

狀況時，將

劃緊急處

極限中斷功

宣告使用者

       

連接馬達驅

nnel 將不

定狀態為關

tLedLight

接點連接 I

設定後，所

LED 輸出

 

tMotionE

(電壓 )命令

呼叫初始化

控制平台的

般的輸出

vo On/Of

用來作為一

關中斷  

控制平台

過行程極限

極限開關中

將觸發使

理動作的

功能需完

者自訂的 L
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驅動器的伺

不再接受位

關閉伺服驅

tOn()設定

IMP Serie

所指定 Ch

命令。在

nable()開

令輸出功

化函式成功

的輸出接

出用途。例

ff 訊號控

一般的輸出

台的 Limit

限接點 )以及

中斷功能 (簡

用者自訂

的內容。

完成下列各

LIO 中斷

    IMP S

伺服驅動

位置或速度

驅動功能

定所指定 c

s 運動控制

annel 將可

在呼叫初始

開啟 IMP S

能。當呼

功後，內

點都有特

例如某些 C

制，則這

出用途。

t  Switch 

及 Home 

簡稱為極

訂的中斷服

各項步驟的

服務函式

Series 驅動函式

接點，當

度命令。在

。  

hannel 的

制平台上的

可接受來自

始化函式成

eries 運動

呼叫本函式

定狀態為

特定用途，

Channel 使

這些 Chann

Plus 與 L

Sensor(或

限中斷 )，

服務函式，

的內容：  

式，LIO 中

式庫使用手冊

當呼叫本函

在呼叫初始

的 LED 點輸

的 LED 指

自 IMP Se

成功後，L

動控制平台

式後，輸出

為關閉輸出

但這些輸

使用的是步

nel 的 Se

Limit Sw

或稱 Home

當發生碰

使用者可

中斷服務函

冊 

函式

始化

輸出

指示

ries

LED

台的

出功

出功

輸出

步進

ervo 

itch 

e 點

碰觸

可利

函式



 

 

 

的宣告必

typedef v

因此使用

void _std

{ 

 //   

 if (

 { 

  

  

  

 } 

 } 

  

在 LIO 中

HOME 0

OTP 7 /

下：  

 

a. IM

p

p

p

p

p

p

必需遵循下

oid(IMC_

用者自訂的

call  LIO_

判斷是否

pstINTSo

/* 

發生過行

*/ 

中斷服務函

0 ~ HOME

 OTN 0 ~

MP Series

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

       

下面的定義

_LIB_CAL

的 LIO 中斷

_ISR_Func

否發生極限

ource-> OT

行程極限時

函式中需

E 7，判斷此

~ OTN 7 

s 運動控制

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

        

34 

義：  

LL *LIOIS

斷服務函式

ction(LIO

限中斷  

TP0) 

時的緊急處

使用 OTP

此函式是否

/  HOME

制平台 Li

TP0  Ch

TP1  Ch

TP2  Ch

TP3  Ch

TP4  Ch

TP5  Ch

    IMP S

SR)(LIOIN

式可定義如

OINT *pstI

處理動作

P 0 ~ OTP

否由極限

0 ~ HOM

mit Switc

annel 0的

annel 1的

annel 2的

annel 3的

annel 4的

annel 5的

Series 驅動函式

NT *p); 

如下：  

INTSourc

P 7 / OTN

中斷所觸

ME 7 所表

ch Plus (O

的OT+ 

的OT+ 

的OT+ 

的OT+ 

的OT+ 

的OT+ 

式庫使用手冊

ce) 

N 0 ~ OTN

觸發。OTP

表示的意義

OT+) 

冊 

N 7 /  

 0 ~ 

義如



 

 

2. 

p

p

b. IM

p

p

p

p

p

p

p

p

 

c. IM

p

p

p

p

p

p

p

p

 

此外 LIO

的是 Sta

串接使用

在初始化

式的函式

 

pstINTSou

pstINTSou

MP Series

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

MP Series

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

pstINTSou

O 中斷服務

andalone 模

用者自訂的

化運動控制

式指標傳入

       

urce-> OT

urce-> OT

s 運動控制

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

urce-> OT

s 運動控制

urce-> HO

urce-> HO

urce-> HO

urce-> HO

urce-> HO

urce-> HO

urce-> HO

urce-> HO

務函式的

模式則需要

的 LIO 中斷

制卡後需串

入 IMC_LI
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TP6  Ch

TP7  Ch

制平台 Li

TN0  Ch

TN1  Ch

TN2  Ch

TN3  Ch

TN4  Ch

TN5  Ch

TN6  Ch

TN7  Ch

制平台 Ho

OME0  Ch

OME1  Ch

OME2  Ch

OME3  Ch

OME4  Ch

OME5  Ch

OME6  Ch

OME7  Ch

宣告需加

要加上 IM

斷服務函式

串接 LIO

O_SetISR

    IMP S

annel 6的

annel 7的

mit Switc

annel 0的

annel 1的

annel 2的

annel 3的

annel 4的

annel 5的

annel 6的

annel 7的

ome Senso

annel 0的

annel 1的

annel 2的

annel 3的

annel 4的

annel 5的

annel 6的

annel 7的

加上關鍵字

MC_LIB_

式。  

中斷服務

RFunction

Series 驅動函式

的OT+ 

的OT+ 

ch Minus (

的OT- 

的OT- 

的OT- 

的OT- 

的OT- 

的OT- 

的OT- 

的OT- 

or 

的Home Sen

的Home Sen

的Home Sen

的Home Sen

的Home Sen

的Home Sen

的Home Sen

的Home Sen

字 _stdcall，

CALL 此關

務函式，將

()，如下

式庫使用手冊

(OT-) 

nsor 

nsor 

nsor 

nsor 

nsor 

nsor 

nsor 

nsor 

，但如果使

關鍵字。

將中斷服務

：  

冊 

使用

 

務函



 

3. 

 

4. 

 

 

voi

{ 

} 

．  

．  

if (

{ 

IMC_LIO

使 用

LimitTrig

OTP 0 ~ O

發型態為

使用 IM

LimitInte

中斷功能

下面的程

d _stdcall

/ /   判斷是

if  (pstINT

{ 

/* 

發生過

*/ 

} 

IMC_Ope

．  

．  

IMC_LIO

O_SetISRF

IMC_LIO

ggerMode

OTP 7 / O

為上緣觸發

C_LIO_E

rrupt()/IM

能。  

程式碼說明

l  LIO_ISR

是否發生

TSource->

過行程極限

enDevice(

O_SetISRF

       

Function(L

O_SetPlusL

()/IMC_L

OTN 0 ~ O

發或是下緣

nablePlus

MC_LIO_E

明如何使

R_Functio

極限中斷

> OTP0) 

限時的緊急

)) 

Function(L
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LIO_ISR_

LimitTrig

LIO_SetHo

OTN 7 / H

緣觸發或是

sLimitInte

EnableHo

使用極限中

on(LIOINT

斷  

急處理動作

LIO_ISR_

    IMP S

_Function)

ggerMode(

omeSenso

HOME 0 ~

是轉態觸發

errupt()/IM

meSensor

中斷。  

T *pstINT

作  

_Function)

Series 驅動函式

); 

()/IMC_LI

rTriggerM

 HOME 7

發。  

MC_LIO_

rInterrupt(

TSource) 

); 

式庫使用手冊

IO_SetMi

Mode() 設

7 接點中斷

EnableMi

() 開 啟 極

冊 

inus 

設 定

斷觸

inus 

極 限



} 

 

 

V.3

 

器的

斷 )

要使

 

1. 

 

 

 

/ /   開啟

IMC_LIO

IMC_LIO

．  

．  

3 計時器

IMP Ser

的計時時間

)，並重新

使用計時中

定義與宣

函式必須

typedef v

因此使用

void _std

{ 

 //   

 if (

 { 

  

  

  

 } 

啟 OTP0 中

O_SetPlusL

O_EnableP

器計時中

ries 運動控

間，而在

新開始計時

中斷必須

宣告使用者

須遵循下面

oid(IMC_

用者自訂的

call  Time

判斷是否

pstINTSo

/* 

計時終了

*/ 

       

中斷觸發功

LimitTrig

PlusLimitI

斷  

控制卡提供

計時終了

時，此過程

完成下列

者自訂的計

面的定義：

_LIB_CAL

的計時器中

r_ISR_Fu

否發生計時

ource->TIM

了時欲執行
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功能  

ggerMode(

Interrupt(

供 32 Bits

了時將觸發

程將持續至

列幾項設定

計時器中斷

 

LL *TMR

中斷服務函

unction(TM

時中斷  

MER) 

行的程式碼

    IMP S

(LIO_OTP

LIO_OTP

s 的計時器

發計時器計

至使用者

定步驟：

斷服務函

ISR)(TMR

函式可定義

MRINT *p

碼  

Series 驅動函式

P0, LIO_I

0, 1); 

器，使用者

計時中斷 (

關閉此項

式，計時

RINT *p);

義如下：  

pstINTSo

式庫使用手冊

NT_FALL

者可設定計

(簡稱計時

項功能為止

時器中斷服

;  

 

urce) 

冊 

L); 

計時

時中

止。

服務



 

2. 

 

3. 

 

4. 

 

5. 

 

下面

 

voi

{ 

 } 

  

在計時器

函式是否

加上關鍵

IMC_LI

串接使用

在初始化

函式的函

 

IMC_TMR

使用 IMC

System C

使用 IMC

 See Al

使用 IMC

 See Al

面程式碼說

d _stdcall

/ /   判斷是

if  (pstINT

{ 

/* 

器中斷服務

否由計時中

鍵字 _stdca

IB_CALL此

用者自訂的

化運動控制

函式指標傳

R_SetISR

C_TMR_S

lock(10ns

C_TMR_S

so  IMC_T

C_TMR_S

so  IMC_T

說明如何

l  Timer_I

是否發生

TSource->

       

務函式中

中斷所觸發

all，但如果

此關鍵字

的計時器中

制卡後需串

傳入 IMC_

RFunction(

SetTimer(

s)。  

etTimerIn

TMR_GetT

etTimerE

TMR_GetT

使用計時

SR_Funct

計時中斷

>TIMER)

        

38 

中需使用 ps

發。此外

果使用的

字。  

中斷服務函

串接計時器

_TMR_Set

(Timer_IS

()設定計時

ntEnable()

TimerIntE

nable()開

TimerEna

時中斷功能

tion(TMR

斷  

    IMP S

stINTSour

計時器中

是Standa

函式。  

器中斷服

tISRFunct

SR_Functi

時器之計

)開啟計時

Enable() 

啟計時器

ble() 

能。  

RINT *pstI

Series 驅動函式

rce->TIM

中斷服務函

alone模式

務函式，

tion()，如

ion); 

時時間，

時器中斷功

器計時功能

INTSourc

式庫使用手冊

MER，判斷

函式的宣告

式則需要加

將中斷服

如下：  

計時單位

功能。  

能。  

e) 

冊 

斷此

告需

加上

服務

位為



} 

．  

．  

if (

 

 

計時終

*/ 

} 

IMC_Ope

{ 

．  

．  

IMC_TM

 //  設定

 IMC_TM

 IMC_TM

 IMC_TM

．  

．  

} 

終了時欲執

enDevice(

MR_SetISR

定 TMR 計

MR_SetTi

MR_SetTim

MR_SetTim

       

執行的程式

)) 

RFunction

計時器計時

mer(1000

merIntEna

merEnable
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式碼  

n(Timer_I

時時間為 1

000, 0);

able(1);

e(1);  

    IMP S

ISR_Funct

10ns x 100

 

//   開啟

 / /   開啟

Series 驅動函式

tion); 

00000 = 1

啟計時中斷

啟計時器計

式庫使用手冊

10ms 

斷功能  

計時功能  

冊 


