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Kapitola 1

Ovlada£ MonarcoDrv a systém

REXYGEN

1.1 Úvod

Tento manuál vysv¥tluje, jak pouºívat ovlada£ MonarcoDrv pro Monarco HAT [1] v rámci
systému REXYGEN, který byl vyvinut spole£ností REX Controls. Ovlada£ MonarcoDrv

umoº¬uje p°ímý p°ístup k vstup·m a výstup·m za°ízení.
Pokud za£ínáte s REXYGEN, doporu£ujeme nejd°íve projít tutoriály Za£ínáme a ná-

vody krok za krokem, které:

• Vás seznámí se základními principy systému REXYGEN a jeho vývojovými nástroji
[2],

• Vám pomohou s instalací a kon�gurací systému REXYGEN na cílové za°ízení [3],

• Vám ukáºou, jak vytvo°it jednoduchý projekt v£etn¥ základního uºivatelského roz-
hraní [4],

• ukáºí, jak nakon�gurovat vstupy a výstupy daného za°ízení [5],

• Vám umoºní vytvo°it vlastní gra�cké uºivatelské rozhraní [6].

1.2 Instalace

Pro moºnost kon�gurace ovlada£e MonarcoDrv ve vývojovém prost°edí REXYGEN Studio

je nutné b¥hem instalace REXYGEN Studiomít za²krtnutu moºnostMonarco HAT dri-
ver v kroku Select Components. Nejjednodu²²í je vybrat moºnost Full installation.

Ovlada£ MonarcoDrv je sou£ástí standardní instalace RexCore na cílovém za°ízení
(Raspberry Pi) a m¥l by být nainstalován, a´ uº jste zvolili jakýkoliv zp·sob instalace
popsaný v [3].
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Pokud z n¥jakého d·vodu musíte instalovat MonarcoDrv samostatn¥, m·ºete tak
u£init z p°íkazové °ádky Raspberry Pi pomocí p°íkazu:
sudo apt-get install rex-monarcodrvt
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Kapitola 2

Za°azení ovlada£e do projektu

Za°azení ovlada£e do projektu spo£ívá v p°idání ovlada£e do hlavního souboru projektu
a z p°ipojení vstup· a výstup· ovlada£e v °ídicích algoritmech.

2.1 P°idání ovlada£e MonarcoDrv do projektu

P°idání ovlada£e MonarcoDrv do hlavního souboru projektu je znázorn¥no na Obr. 2.1.
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Obrázek 2.1: P°íklad za°azení ovlada£e MonarcoDrv do hlavního souboru projektu
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Pro za°azení ovlada£e do projektu slouºí blok IODRV p°ejmenovaný na MNR a p°ipojený k
výstupu Drivers hlavního bloku EXEC. Jménem tohoto bloku (MNR, viz Obr. 2.1) za£ínají
v²echny vstupní a výstupní signály tohoto ovlada£e. Po otev°ení Block properties -

vlastností bloku (pomocí dvojkliku na blok) m·ºete upravovat nastavení parametr·.
�ty°i nejd·leºit¥j²í parametry jsou:

• module � název modulu p°ipojeného k tomuto ovlada£i, v tomto p°ípad¥ MonarcoDrv

• classname � t°ída ovlada£e, v tomto p°ípad¥ MonarcoHatDrv

• cfgname � název kon�gura£ního souboru ovlada£e, nap°. monarcohat.rio

• factor � násobek parametru tick bloku EXEC de�nující periodu vykonávání úloh
ovlada£em.

Tla£ítko Configure otvírá kon�gura£ní dialog ovlada£e MonarcoDrv, který je popsán v
Kapitole 3.

2.2 P°ipojení vstup· a výstup· v °ídicím algoritmu

Vstupy a výstupy z ovlada£· je moºné do algoritmu v jednotlivých úlohách p°ipojit
n¥kolika funk£ními bloky:

• Pro £tení jedné hodnoty je výhodné pouºít blok From.

• Pro zápis jedné hodnoty se pouºívá blok Goto.

• Protoºe ovlada£ umoº¬uje pod jedním symbolickým jménem získávat n¥kolik vstup·
£i nastavovat n¥kolik výstup·, lze s výhodou pouºívat bloky £ty°násobných, os-
minásobných a ²estnáctinásobných vstup· a výstup· (INQUAD, OUTQUAD, INOCT,
OUTOCT a INHEXD, OUTHEXD). Výhodou takového uºití je zvý²ení rychlosti a £ás-
te£n¥ i p°ehlednosti algoritm·.

P°íslu²nost blok· From a Goto k danému ovlada£i je dána jejich parametrem Goto tag,
který za£íná názvem tohoto ovlada£e (viz Obr. 2.1), pokra£uje odd¥lova£em __ (za se-
bou dva znaky '_') a kon£í jménem signálu de�novaným v kon�guraci ovlada£e (viz
Kapitola 3). Pro bloky INQUAD, OUTQUAD, INOCT, OUTOCT, INHEXD a OUTHEXD je tento
identi�ka£ní °et¥zec zadáván p°ímo do jejich názvu. Podrobný popis blok· lze nalézt
v p°íru£ce [7].

Úlohy jsou poté zapojovány v hlavním souboru projektu na výstupy QTask, Level0,
Level1, Level2 a Level3 bloku EXEC. Výstupy QTask a Level0 jsou vyhrazeny pro úlohy
s nejvy²²í prioritou, výstup Level3 pro úlohy s nejniº²í prioritou.
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Obrázek 2.2: P°íklady vlajek pro vstupy a výstupy ovlada£e MonarcoDrv

2.2.1 P°íklad

P°íklad p°ístupu k vstup·m a výstup·m ovlada£e MonarcoDrv je vid¥t na Obr. 2.2. Pro
£tení se vyuºívá funk£ní blok From, pro zápis signálu se vyuºívá funk£ní blok Goto. Oba
tyto bloky mají parametr Goto tag, který je nastaven na název signálu.

Na obrázku jsou znázorn¥ny dva bloky typu From, které umoº¬ují uºivateli p°e£íst
vstupy. Tyto bloky mají parametry Goto tag nastaveny na MNR__DI1 a MNR__DI2. Ná-
zev za podtrºítky ve vlajce odpovídá pinu terminálu (pojmenování pin· je vid¥t na
Obr. 2.3). Dále je na obrázku blok typu Goto, který umoº¬uje nastavit (zapsat) výstup.
Jeho parametr Goto tag je nastaven na MNR__DO1.
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Obrázek 2.3: Ozna£ení pin· terminálu pro Monarco HAT.

Podobn¥ pro ostatní piny m·ºeme vyuºít nap°íklad tyto vlajky:

• Goto, MNR__DO4 � digitální výstup 4

• Goto, MNR__AO1 � analogový výstup 1
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• From, MNR__AI1 � analogový vstup (voltage mode 0..10V)

• From, MNR__AI2C � analogový vstup (current mode 0..20mA)

• Goto, MNR__LED5 � Vestav¥ná LED 5

• Goto, MNR__LED5_Mask � Pro ovládání vestav¥né LED je nutné nastavit tento pa-
rametru na TRUE

Instalace systému REXYGEN obsahuje knihovnu p°íklad·, kde je mimo jiné sekce
0121_Monarco_HAT v¥nována pouºití MonarcoDrv. P°íklad 0121-00_IO_Flags obsahuje
knihovnu pouºitelných vstup· a výstup·.
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Kapitola 3

Kon�gurace ovlada£e MonarcoDrv

Kon�gura£ní dialog m·ºe být aktivován tla£ítkem Configure v parametrickém dialogu
bloku IODRV (viz Kapitola 2.1).

Obrázek 3.1: Kon�gura£ní dialog Monarco HAT

Sekce RS-485 kon�guruje parametry sb¥rnice RS-485 pro p°ipojení k vn¥j²ím za°íze-
ním.

D�LE�ITÉ: Nutno poznamenat, ºe vnit°ní komunikace mezi CPU a Monarco
HAT MCU vyuºívá komunikaci UART (/dev/ttyAMA0 na Raspberry Pi) s hodnotou
baudrate 115200, 8 bity na byte, bez parity a 1 stop bitem. Tyto hodnoty musíte pou-
ºít v kon�guraci ovlada£e Modbusu, pokud ho chcete pouºít. Více informací najdete na
https://www.monarco.io.

Sekce kon�gurace SPI slouºí k nastavení komunikace mezi CPU a Monarco HAT
MCU (/dev/spidev0.0 na Raspberry Pi, maximální frekvence hodin jsou 4 MHz).
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Kapitola 4

Drivery pro sb¥rnicové piny

Krom analogových a digitálních vstup· a výstup· Monarco HAT poskytuje také moºnost
p°ipojení k sb¥rnicovým pin·m RS-485 a 1-Wire. V systému REXYGEN existují speciální
ovlada£e pro tyto sb¥rnicové piny. P°íklad zapojení více ovlada£· do hlavního souboru
projektu je vid¥t na Obr. 4.1.
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Obrázek 4.1: Projekt s ovlada£i MonarcoDrv, 1-Wire, Modbus RTU a Modbus TCP

4.1 Komunikace protokolem Modbus p°es RS-485

Sb¥rnice RS-485 poskytuje b¥ºné rozhraní ke komunikaci s vn¥j²ími za°ízením (serva, m¥-
°i£e energie atd.), p°ípadn¥ k roz²í°ení I/O moºností samotného Monarco HAT. Typicky
se vyuºívá komunikace p°es protokol Modbus. V systému REXYGEN existuje speciální
ovlada£ pro protokol Modbus, viz [8].

D�LE�ITÉ: Nutno poznamenat, ºe vnit°ní komunikace mezi CPU a Monarco HAT
MCU vyuºívá komunikaci UART (/dev/ttyAMA0 na Raspberry Pi) s hodnotou baudrate
na 115200, 8 bity na byte, bez parity a 1 stop bitem. Tyto hodnoty musíte pouºít v
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kon�guraci ovlada£e protokolu Modbus, pokud ho chcete pouºít. Více informací najdete
na https://www.monarco.io.

4.2 1-Wire senzory a roz²i°ující moduly

Sb¥rnice 1-Wire poskytuje p°ídavné rozhraní pro roz²í°ení I/O moºností Monarco HAT
(nap°íklad pomocí 1-Wire senzor· teploty, relativní vlhkosti, relé modul· atd.). V sys-
tému REXYGEN existuje speciální ovlada£ pro 1-Wire komunikaci, viz [9].

10

https://www.monarco.io


Kapitola 5

Co d¥lat p°i problémech

Ze v²eho nejd°íve je vhodné prozkoumat knihovnu p°íklad·, zejména sekci 0120_Raspberry_Pi,
která se týká pouºití MonarcoDrv.

V p°ípad¥, ºe v diagnostických prost°edcích systému REXYGEN (nap°. REXYGEN Stu-

dio) jsou neo£ekávané nebo nesprávné hodnoty vstup· nebo výstup·, je vhodné nejd°íve
p°ekontrolovat kon�guraci. Nej£ast¥j²í chyby jsou:

Chyba v hardware � ²patné zapojení.

Chyba vnit°ní komunikace � Sb¥rnice SPI, I2C nebo UART jsou okupovány jinou sluº-
bou nebo programem.

V p°ípad¥, ºe se Vám neda°í nalézt chybu, prosíme o zaslání informace o problému
emailem na adresu podpora@rexcontrols.cz. Pro co nejrychlej²í vy°e²ení problému by
informace m¥la obsahovat:

• Identi�ka£ní údaje Va²í instalace vyexportované pomocí programu REXYGEN Stu-

dio (Target → Licensing → Export).

• Stru£ný a výstiºný popis problému.

• Co moºná nejvíce zjednodu²enou kon�guraci °ídicího systému REXYGEN, ve které
se problém vyskytuje (obsahující soubory s p°íponou .mdl a .rio).
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