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COMANDI DA DSPIC A PIC

RF6

Chip Select

RD3-RD2-RD1-RDO
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RD3-RD2-RD1-RDO

Con gestione CS azione singolo asse
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0
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0
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RD3-RD2-RD1-RDO
senza gestione CS azione simultanea entrambi gli assi

Avvia posizionamento in start stop
Avvia posizionamento singolo con rampa
Avvia posizionamento multiplo con rampa
Azzeramento

1
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0
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PORTF

RF6
RF5
RF4
RF'3
RF2
RF1
RF0

PORTE

RES8
RES5
RE4
RE3
REZ2
RE1
REO

PORTD
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RD2
RD1
RDO
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RCI1I5
RC14
RC13
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INPUT

RS5232
RS5232
OUTPUT
OUTPUT

INPUT

OUTPUT
OUTPUT
OUTPUT
OUTPUT

INPUT
INPUT
INPUT
INPUT

Nessuna operazione

Avvia posizionamento in start stop
Avvia posizionamento singolo con rampa
Avvia posizionamento multiplo con rampa
in meno
in piu
Azzeramento

Muovi
Muovi

CHIP SELECT

RX
TX

BUSY DSPIC
ERRORE DSPIC

ALLARME
RESET
EN

DIR

CLK

Comando
Comando
Comando
Comando

da
da
da
da

PIC
PIC
PIC
PIC
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RBS8 - INPUT STATO ALTRO ASSE
RB7 - OUTPUT IN MOTO

RB6 - INPUT EMERGENZA

RB5 - INPUT FASE B ENCODER
RB4 - INPUT FASE A ENCODER
RB3 - INPUT ZERO ENCODER

RB2 - INPUT

RBI1 - INPUT

RBO - INPUT ZERO ASSE

STATO_ASSE

BIT7 -

BIT6 -

BITS -

BIT4 -

BIT3 -

BITZ2 -

BITI — 1=ERRORE
BITO - 1=AZZERATO

STRUTTURA EEPROM INTERNA
EEPROM address iniziale 0x7FFC00

0 - offset low
2 — offset high
*/

#include <built_in.h>

sbit ALTRO_ASSE at RB8_bit;
sbit IN_MOTO at RB7_bit;
sbit EMERGENZA at RB6_bit;
sbit IN_2 at RB2_Dbit;
sbit IN_1 at RB1_Dbit;
sbit FC_ZERO at RBO_bit;
sbit coM4 at RD3_bit;

sbit COoM3 at RD2_bit;

sbit COM2 at RDO_bit;

sbit COM1 at RD1_bit;

sbit ALLARME at RE4_bit;
sbit RESET at RE3_bit;
sbit ENABLE at RE2_bit;
sbit DIREZIONE at RE1l_bit;
sbit CLOCK at REO_bit;

sbit CHIP_SELECT at RF6_bit;

sbit RX_232 at RF3_bit;
sbit TX_232 at RF2_bit;
sbit BUSY at LATF1_bit;
sbit ERROR at LATFO_bit;

//stato_asse
char stato_asse;
sbit ZERO_OK at stato_asse.BO;
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unsigned int passi_rampa=540;
//cont_pos=96 0,8 secondi a ciclo 8kHz
unsigned short const rampa_passi [96] = {
111111111111111111111/112121212121212121212131
4/4151515151515151516I6I6I6I6I6I6I6I6I7 I7I
10,10,10,10,10,10,10,22,122,212,21,11,11, ,11,1
//dt=4us

unsigned short const rampa_time [96] = {
250,216,189,169,152,139,128,118,110,102,96,91,86,81,77,74,70,67,64,62,60,57,55,
53,52,50,48,47,46,44,43,42,41,40,39,38,37,36,35,35,34,33,32,32,31,30,30,29,29,
28,28,27,27,26,26,26,25,25,24,24,24,23,23,23,22,22,22,21,21,21,20,20,20,20,19,19,
19,19,19,18,18,18,18,18,17,17,17,17,17,16,16,16,16,16,16,15};

//angolo impulso motore

const float risoluzione=0.018;

//GESTIONE SERIALE

char dato_rx[5];

char attiva_seriale,disattiva_seriale;

//VARIABILI PER GESTIONE MOTORE

int passi_totali,conteggio_passi,passi_cost;

int cont_pos,pos_attuale,pos_richiesta,offset_zero;
unsigned short cont_vel;

char temp_rampa,cont_del;

char flag allarme,esito,esito_movimento, codice_errore;
unsigned long int address_eeprom;

int delay_SS;

int passi_offset;

//DIREZIONE AVANTI
void avanti ()

{
DIREZIONE=0;

}//avanti

//DIREZIONE INDIETRO
void indietro()

{
DIREZIONE=1;

}//indietro

//ABILITA_ASSE
void abilita_asse()
{
ENABLE=1;
}//abilita_asse

//DISABILITA ASSE
void disabilita_asse()
{
ENABLE=0;
}//disabilita _asse

//CALCOLA PASSI PER RAMPE IN BASE ALLA VELOCITA' IMPOSTATA
void calcola_passi_rampa()

{
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char cont_1;

passi_rampa=0;
cont_1=0;
while (cont_l<cont_vel)

{

passi_rampa+=rampa_passi[cont_11];
cont_1++;

}//while (cont_vel<vel_imp)

passi_rampa+=20;

}//calcola_passi_rampa

//AZZERAMENTO ASSE

//torna 0 se ok 99 se EMERGENZA 1 se manca zero

char azzera_asse()

{

int cont_zero;
int imp_uscita,imp_entrata;
float ang_uscita,ang_entrata;

ang_uscita=5.0;

ang_entrata=120.0;
imp_uscita=ang_uscita/risoluzione;
imp_entrata=ang_entrata/risoluzione;
abilita_asse();

IN_MOTO=1;

if (FC_ZERO)

{

//esco dal finecorsa
avanti () ;
cont_zero=imp_uscita;
while (cont_zero)

{

CLOCK=1;
delay_ms (1) ;
CLOCK=0;
delay_ms (1) ;
cont_zero——;
if (!FC_ZERO)
if (EMERGENZA)
if (ALLARME)

cont_zero=0;
{IN_MOTO=0;return(99);}
{IN_MOTO=0; return(l);}

4

}//whie (cont_zero)
cont_zero=imp_uscita;
while (cont_zero)

{

CLOCK=1;
delay_mS(1);
CLOCK=0;
delay_mS(1);
cont_zero——;
if (EMERGENZA)
if (ALLARME)

{IN_MOTO=0; return(99);}
)

)
{IN_MOTO=0; return(l);}

4

}//whie (cont_zero)

}//if (FC_ZERO)
indietro();
cont_zero=imp_entrata;
while (cont_zero)

{

CLOCK=1;

//incremento i passi di 20

//emergenza

//emergenza
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delay_ms (1) ;
CLOCK=0;
delay_ms (1) ;
cont_zero——;
if(!cont_zero)
if (FC_ZERO)

{
pos_attuale=offset_zero;
IN_MOTO=0;
return(0) ;

}//1if (FC_ZERO)

if (EMERGENZA) {IN_MOTO=0; return(99)

if (ALLARME) {IN_MOTO=0; return(l);}
}//whie (cont_zero)
}//char azzera asse ()

{IN_MOTO=0; return(l);}

il

//RITARDO VARIABILE IN MICRO SEC
void delay_micro(int valore)
{
while (valore)
{
valore——;
delay_us(1l);
}//while (valore)
}//delay_micro (int valore)

//1

//ESEGUO IL POSIZIONAMENTO IN START/STOP
//torna 0 se ok 99 se emergenza
char posiziona_SS()
{
char flag posiziona;
int valore;

flag_posiziona=1;

//emergenza

if((flag_posiziona) && (pos_richiesta>pos_attuale))

{
passi_totali=pos_richiesta-pos_attuale;
valore=1;
avanti () ;
flag_posiziona=0;

Y/ /if

if((flag_posiziona) && (pos_richiesta<pos_attuale))

{
passi_totali=pos_attuale-pos_richiesta;
valore=-1;
indietro();
flag_posiziona=0;

Y/ /if

if((flag_posiziona) && (pos_richiesta==pos_attuale))

{
return(0) ;

Y/ /if

if (delay_SS<=0)
flag_allarme=0;
IN_MOTO=1;
conteggio_passi=0;

while (conteggio_passi<passi_totali)

{

delay_SS=1000;
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CLOCK=1;

delay_micro(delay_SS);

CLOCK=0;

delay_micro(delay_SS);
conteggio_passi++;
pos_attuale=pos_attuale+valore;

if (EMERGENZA) {IN_MOTO=0; return(99);} //emergenza
if (ALLARME) {IN_MOTO=0; return(l);}
}//while (conteggio_passi<passi_totali)

IN_MOTO=0;

return(0) ;
}//posiziona_SS

//ESEGUO IL POSIZIONAMENTO
//torna 0 se ok 99 se emergenza
char posiziona_asse()
{

char flag posiziona;

int valore;

calcola_passi_rampa();
flag_posiziona=1;
if((flag_posiziona) && (pos_richiesta>pos_attuale))
{
passi_totali=pos_richiesta-pos_attuale;
valore=1;
avanti () ;
flag_posiziona=0;
Y//1f
if((flag_posiziona) && (pos_richiesta<pos_attuale))
{
passi_totali=pos_attuale-pos_richiesta;
valore=-1;
indietro() ;
flag_posiziona=0;
Y//1f
if((flag_posiziona) && (pos_richiesta==pos_attuale))
{
return (0) ;

Y/ /if

flag_allarme=0;
IN_MOTO=1;
//CONTROLLO SE SONO SUFFICIENTI I PASSI PER LA RAMPA
//in caso non fossero sufficienti faccio la misurazione in START/STOP
if (passi_totali<=(2*passi_rampa))
{
conteggio_passi=0;
while (conteggio_passi<passi_totali)
{
CLOCK=1;
delay_us (1000);
CLOCK=0;
delay_us (1000);
conteggio_passi++;
pos_attuale=pos_attuale+valore;
}//while (conteggio_passi<passi_totali)
IN_MOTO=0;
return (0) ;
}//if (passi_totali<=(2*passi_rampa))
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//ESEGUO LA MISURAZIONE
//rampa di salita
cont_pos=0;
conteggio_passi=0;
while (cont_pos<cont_vel)

{

temp_rampa=rampa_passi[cont_pos];
while (temp_rampa)

{

CLOCK=1;
conteggio_passi++;
pos_attuale=pos_attuale+valore;
cont_del=rampa_time[cont_pos];
while (cont_del)
{
Delay_us(5);//10
cont_del-——;
}//while
CLOCK=0;
cont_del=rampa_time[cont_pos];
while (cont_del)
{
Delay_us(5);//10
cont_del-—;
}//while
temp_rampa-—-—;

}//while
cont_pos++;
if (EMERGENZA)
if (ALLARME)

{IN_MOTO=0; return(99);}
)

)
{IN_MOTO=0; return(l);}

4

}//while
cont_pos——;
passi_cost=passi_totali-2*conteggio_passij;
passi_cost++;
//segmento a velocita fissa
while (passi_cost)

{
CLOCK=1;
conteggio_passi++;
pos_attuale=pos_attuale+valore;
cont_del=rampa_time[cont_pos];
while (cont_del)
{
Delay_us(5);//10
cont_del-——;
}//while
CLOCK=0;
cont_del=rampa_time[cont_pos];
while (cont_del)
{
Delay_us(5);//10
cont_del-——;
}//while
passi_cost——;
if (EMERGENZA)
if (ALLARME)
}//while

{IN_MOTO=0;return(99);}

//rampa di discesa
while (cont_pos)

{

temp_rampa=rampa_passi[cont_pos];
while (temp_rampa)

//emergenza

//emergenza

{passi_cost=0; IN_MOTO=0;flag_allarme=1;}
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CLOCK=1;
conteggio_passi++;
pos_attuale=pos_attuale+valore;
cont_del=rampa_time[cont_pos];
while (cont_del)
{
Delay_us(5);//10
cont_del-—;
}//while
CLOCK=0;
cont_del=rampa_time[cont_pos];
while (cont_del)
{
Delay_us(5);//10
cont_del-——;
}//while
temp_rampa—-—;

}//while
cont_pos——;
if (EMERGENZA)
}//while

if(flag_allarme)

IN_MOTO=0;

return (0) ;
}//posiziona_asse

{IN_MOTO=0;return(99);}

{IN_MOTO=0; return(l);}

//emergenza

//******************************************************

//INVIA SINGOLO BYTE

//******************************************************

void invia_byte (char valore)
{
char cont_bit;

//INVIO BYTE
cont_bit=8;
TX_232=0; //start bit
Delay_us(104);
while (cont_bit)
{
if (valore.FO0)
else
Delay_us(104);
valore=valore>>1;
cont_bit-—;
}//while (cont_bit)
TX_232=1;
delay_us(104);
}//invia_byte (char valore)

TX_232=1;
TX_232=0;

//******************************************************

//LEGGI SINGOLO BYTE

//******************************************************

char leggi_byte()
{
char cont_bit,dato_leggi;

cont_bit=8;
//attesa start bit
Delay_us(100);
//ricezione byte
Delay_us (50);

//attesa start bit

//attesa meta bit
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dato_leggi=0;
while (cont_bit)
{

dato_leggi=dato_leggi>>1;
if (RX_232) {dato_leggi.F7=1;}
else {dato_leggi.F7=0;}

Delay_us(100);
cont_bit——;

}//while (cont_bit)
Delay_us(150); //stop bit + mezzo bit

return(dato_leggi);

}//leggi_byte ()

4

//******************************************************

//INVIA VALORE INTERO XX#

//torna 1 se ERRORE tramissione
//******************************************************

char invia_valore (int valore)

{

char valore_byte[2];
char cont_char,dato_invia, cont_bit;

int cont_time;

valore_byte[0]=hi(valore);
valore_byte[l]=1lo(valore);

cont_char=0;
while (cont_char<?2)

{

invia_byte(valore_byte[cont_char]);

cont_char++;
cont_time=30000;
while (RX_232)
{
delay_us(1l);
cont_time——;

if(!cont_time)

}//while (cont_time)
dato_invia=leggi_byte();
) return(l);
}//while (cont_char<2)

if (dato_invia=!

return(0) ;

return(1l);

}//invia_valore (int_valore)

//******************************************************

//LETTURA COMANDO DA SERIALE

//COMUNICAZIONE PIC-

J/VX# -
//DXX# -
//PXX# -
//A# -
//C# -
//S# -
//s# -
//OXX# -
//o# -
J/v# -
//d# -
//p# -
//L# -

DSPIC
INVIO
INVIO
INVIO
LEGGI
LEGGI
LEGGI

VELOCITA'" X

DELAY IN uSEC PER POSIZIONAMENTO IN START STOP
POSIZIONE ASSOLUTA IN IMPULSI

IL NUMERO ASSE
STATO ASSE
CODICE ERRORE

RESETTA ERRORE

INVIA
LEGGI
LEGGI
LEGGI
LEGGI
LEGGI

OFFSET IN IMPULSI
OFFSET IN IMPULSI
LA VELOCITA' IMPOSTATA
I DELAY IMPOSTATO
LA POSIZIONE IMPOSTATA

POSIZIONE ASSOLUTA IN IMPULSI
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//MIXX# - INVIO POSIZIONAMENTO ASSOLUTO MULTIPLO IN IMPULSI STEPI1
//M2XX# - INVIO POSIZIONAMENTO ASSOLUTO MULTIPLO IN IMPULSI STEPZ2
//M3XX# - INVIO POSIZIONAMENTO ASSOLUTO MULTIPLO IN IMPULSI STEP3
//MAXX# - INVIO POSIZIONAMENTO ASSOLUTO MULTIPLO IN IMPULSI STEP4
//MEXX# - INVIO POSIZIONAMENTO ASSOLUTO MULTIPLO IN IMPULSI STEP5

//******************************************************

char lettura_seriale()
{
char cont_char,cont_bit;
unsigned int cont_time;

//attesa risposta
cont_char=0;
while (cont_char<b)
{
dato_rx[cont_char]=leggi_byte();
delay_us(100);
invia_byte(dato_rx[cont_char]);
if (dato_rx[cont_char]== )
cont_char++;
cont_time=30000;
while (RX_232)
{
delay_us(1l);
cont_time——;
if(!cont_time) return(l);
}//while (cont_time)
}//while (cont_char<5)
return(1l);
}//lettura_seriale

void main () {
ADPCFG=0xFFFF;
C1CTRL=0x3200;
TRISB=0xFFT7F;
TRISD=0xFFFE;
TRISE=0xFFFO;
TRISF=0xFFFC;

// QEICON=0x0740;
// DFLTCON=0x1DO0;
INTCON1=0x0000;
INTCON2=0x0000;

IFS0=0x0000;
IFS1=0x0000;
IEC0=0x0200;
IEC1=0x0000;
address_eeprom=0x7FFC00;

ERROR=0;

BUSY=0;
codice_errore=0;
stato_asse=0;
esito=0;
esito_movimento=0;
disattiva_seriale=0;
attiva_seriale=1;
abilita_asse();
cont_vel=20;

//invio eco carattere ricevuto

return(0) ;

//inizializza 1 pin di PORTB come digitali
//disabilitare il CANBUS

//moltiplicatore per 4 sull'ingresso encoder
//filtro attivo sulla lettura encoder 1/64 Clock
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620:
621:
622:
623:
624:
625:
626:
627:
628:
629:
630:
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632:
633:
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638:
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646 :
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649:
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659:
660:
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662:
663:
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665:
666:
667:
668:
669:
670:
671:
672:
673:
674:
675:
676 :
677:
678:
679:
680:
681:

DSPIC_MOT.c

30/08/2020 11:23:57

offset_zero=EEPROM_Read (address_eeprom+2) ;
offset_zero=offset_zero<<s§;

offset_zero=offset_zero|EEPROM_Read(address_eeprom+0) ;

while (1)
{
//CONTROLLA SE ATTIVARE LA SERIALE
if ((CHIP_SELECT)&& (attiva_seriale))
{
attiva_seriale=0;
disattiva_seriale=1;
TRISF.F2=0;
TX_232=1;
}//1f((CHIP_SELECT) && (attiva_seriale))
if ((!CHIP_SELECT) && (disattiva_seriale))
{
attiva_seriale=1;
disattiva_seriale=0;
TRISF.F2=1;
}//1if((!CHIP_SELECT) && (diattiva _seriale))

//CONTROLLA SE C'E' UN DATO SULLA SERIALE
if (CHIP_SELECT)
{
esito=99;
if (('RX_232)&&(!BUSY))
if(!esito)
{
switch(dato_rx([0])
{
case
{
invia_byte(1l);
break;

case
{
invia_byte(stato_asse);
break;

case
{
invia_valore (pos_attuale);
break;

case
{
invia_byte(codice_errore);
break;

case
{
codice_errore=0;
ERROR=0;
break;

case
{
invia_valore (pos_richiesta);
break;
}

esito=lettura_seriale();
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683:
684:
685:
686 :
687:
688:
689:
690:
691:
692:
693:
694:
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696 :
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714:
715:
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717 :
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720:
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722
723
724
725:
726 :
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728:
729:
730:
731:
732
733:
734
735:
736:
737:
738:
739:
740 :
741 :
742
743

DSPIC_MOT.c
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case
{
invia_byte(cont_vel);
break;

case
{
cont_vel=dato_rx[1];
break;

case
{
delay_SS=dato_rx[1];
delay_SS=delay_SS<<8;
delay_SS=delay_SS|dato_rx[2];
break;

case
{
pos_richiesta=dato_rxI[1l];
pos_richiesta=pos_richiesta<<8;
pos_richiesta=pos_richiestaldato_rxI[2];
break;

EEPROM_Write (
while (WR_bit);
EEPROM _Write((address_eeprom+2), dato_rx[1l]);
while (WR_bit);;

offset_zero=dato_rx[1];
offset_zero=offset_zero<<s§;
offset_zero=offset_zero|dato_rx[2];

break;

(address_eeprom+0), dato_rx[2]);

case
{
invia_valore(offset_zero);
break;

case
{
invia_valore (delay_SS);
break;

case
{

break;
}
}//switch
}Y//if(lesito)
}//if (CHIP_SELECT)

//******************************

//CONTROLLO COMANDI
//MOVIMENTI SINGOLO CONTROLLO CS
//******************************
//Avvia posizionamento in start stop
if ( (COM4==0)&& (COM3==0) && (COM2==0) && (COM1==1))
{
if (CHIP_SELECT)
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744 :
745 :
746 :
747 :
748 :
749 :
750:
751 :
752
753:
754 :
755:
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758:
759:
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766 :
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775:
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779 :
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783:
784 :
785:
786 :
787:
788:
789:
790:
791:
792
793:
794 :
795:
796 :
797:
798:
799:
800:
801:
802:
803:
804:
805:

DSPIC_MOT.c
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{
BUSY=1;
delay_ms (50);
esito_movimento=posiziona_SS();
Y//if
BUSY=0;
Y//if
//******************************
//Avvia posizionamento singolo con rampa
if ((COM4==0)&& (COM3==0) && (COM2==1) && (COM1==0) )
{
if (CHIP_SELECT)
{
BUSY=1;
delay_ms (50);
esito_movimento=posiziona_asse();
Y//if
BUSY=0;
Y//if
//******************************
//Avvia posizionamento multiplo con rampa
if ((COM4==0)&& (COM3==0) && (COM2==1) && (COM1==1))
{
if (CHIP_SELECT)
{
BUSY=1;
delay_ms (100);
BUSY=0;
Y//if
Y//if
//******************************
//Muovi in meno
if ((COM4==0)&& (COM3==1) && (COM2==0) && (COM1==0) )
{
if (CHIP_SELECT)
{
BUSY=1;
abilita_asse();
indietro();
IN_MOTO=1;

while ( (COM4==0) && (COM3==1) && (COM2==0) && (COM1==

{
CLOCK=1;
delay_ms (2);
CLOCK=0;
delay_ms(2);
pos_attuale=pos_attuale-1;
}//while
delay_ms (100);
IN_MOTO=0;
BUSY=0;
Y//if
Y//if
//******************************
//Muovi in piu
if ((COM4==0) && (COM3==1) && (COM2==0) && (COM1==1))
{
if (CHIP_SELECT)
{
BUSY=1;
abilita_asse();
avanti();

))
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866:
867:
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IN_MOTO=1;

while ( (COM4==0) && (COM3==1) && (COM2==

{
CLOCK=1;
delay_ms(2);
CLOCK=0;
delay_ms(2);
pos_attuale=pos_attuale+l;
}//while
delay_ms(100);
IN_MOTO=0;
BUSY=0;
Y//1f
Y//1f

//******************************

//Azzeramento

if ((COM4==0)&& (COM3==1) && (COM2==1) && (COM1==0) )

{
if (CHIP_SELECT)
{

BUSY=1;

ZERO_OK=0;

delay_ms (50);

esito_movimento=azzera_asse();

if(!'esito_movimento)

{

ZERO_OK=1;
delay_ms (200);
pos_richiesta=0;

esito_movimento=posiziona_asse();

) && (COM1==1) )

if(!'esito_movimento) {pos_attuale=0;ZERO_OK=1;}

}//if(lesito_movimento)
else
{
avanti();
passi_offset=50;
while (passi_offset)
{
CLOCK=1;
delay_ms (1) ;
CLOCK=0;
delay_ms (1) ;
passi_offset——;

}
Y//1if
BUSY=0;
Y//1if

//******************************

//non utilizzato

if ((COM4==0) && (COM3==1) && (COM2==1) && (COM1==

{
if (CHIP_SELECT)
{
BUSY=1;
delay_ms(100);
BUSY=0;
Y//if
Y//if

//******************************

//******************************

//MOVIMENTI SIMULANETO NO CONTROLLO CS

))
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868: //Avvia posizionamento in start stop

869: if ((COM4==1)&& (COM3==0) && (COM2==0) && (COM1==0) )
870: {

871: BUSY=1;

872: delay_ms (50);

873: esito_movimento=posiziona_SS();

874: BUSY=0;

875: Y//1if

876: //******************************

877: //Avvia posizionamento singolo con rampa

878: if ((COM4==1)&& (COM3==0) && (COM2==0) && (COM1==1))
879: {

880: BUSY=1;

881: delay_ms (50);

882: esito_movimento=posiziona_asse();

883: BUSY=0;

884: Y//if

885: //******************************

886 : //Avvia posizionamento multiplo con rampa

887: if ((COM4==1)&& (COM3==0) && (COM2==1) && (COM1==0) )
888: {

889: BUSY=1;

890: delay_ms(100);

891: BUSY=0;

892: Y//if

893: //******************************

894: //Azzeramento

895: if ((COM4==1)&& (COM3==0) && (COM2==1) && (COM1==1))
896: {

897: BUSY=1;

898: ZERO_OK=0;

899: delay_ms (50);

900: esito_movimento=azzera_asse();

901: if(!'esito_movimento)

902: {

903: ZERO_OK=1;

904: pos_richiesta=0;

905: esito_movimento=posiziona_asse();

906: if(!'esito_movimento) {pos_attuale=0;ZERO_OK=1;}
907: }//if(lesito_movimento)

908: BUSY=0;

909: Y//if

910: //******************************

911: //non utilizzato

912: if ((COM4==1)&& (COM3==1) && (COM2==0) && (COM1==0) )
913: {

914: BUSY=1;

915: delay_ms (100);

916: BUSY=0;

917: Y//1if

918: //******************************

919: //non utilizzato

920: if ((COM4==1)&& (COM3==1) && (COM2==0) && (COM1==1))
921: {

922: BUSY=1;

923: delay_ms(100);

924: BUSY=0;

925: Y//if

926: //******************************

927: //non utilizzato

928: if ((COM4==1)&& (COM3==1) && (COM2==1) && (COM1==0) )
929: {
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BUSY=1;
delay_ms(100);
BUSY=0;

Y//1f

//******************************

//non utilizzato

if ((COM4==1)&& (COM3==1) && (COM2==1) && (COM1==

{

BUSY=1;
delay_ms(100);
BUSY=0;

Y//1if
//******************************
//controllo errori
if (esito_movimento)

{
codice_errore=esito_movimento;
ERROR=1;
esito_movimento=0;

}//if (esito_movimento)

}//while (1)

}//main

))
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