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Kapitel 1

Schnittstellenbeschreibung der
Motorenansteuerung

Vom urspriinglichen Entwickler des Programms ist die Hardwareansteuerung,
im Speziellen der Zugriff auf die Motoren, von den iibrigen Programmtei-
len gut abgekapselt worden. Der Programmierer hat versucht, alle fiir die
Motoren relevanten Funktionen in einer Dynamic Link Library (DLL)!, der
Bibliotheksdatei motors.d11, zusammenzufassen.

Fiir jede Art der Motorenansteuerung, die grundsitzlich von der ver-
wendeten Hardware-Motorsteuerkarte abhéngt, ist im Programm eine spe-
zielle Klasse in C++ implementiert. Um die Motorenhardware auch soft-
waretechnisch ohne Kenntnisse der Objektorientierung nutzen zu koénnen,
hat der Entwickler ein Interface in der Programmiersprache C entworfen.
Damit ist es moglich, die Motoren mittels dieser Bibliothek auflerhalb des
Rontgentopographie-Steuerprogramms anzusteuern.

Dieses C-Interface stellt eine Abstraktionsschicht (High-Level-Layer) der
Motoransteuerung dar. Der Benutzer benotigt hierbei keine Informationen
iitber die Art des Hardwarezugriffs, sondern kann die Motoren iiber die ih-
nen zugeordnete Achse oder ihre Identifikationsnummer ansprechen und die
gewiinschte Funktion ausfiihren lassen.

Im Folgenden werden die vom Entwickler bereitgestellten C-Funktionen
und ihre Anwendung beschrieben.

IBibliothek von Funktionen, die erst zur Laufzeit dynamisch vom Hauptprogramm
geladen wird
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Zuerst mufl zwischen zwei Arten von Funktionen unterschieden werden:

a) mlFunctionName - Diese Funktionen benutzen den Motor mit der iiberge-
benen Motornummer. ,,ml” steht hierbei fiir Motorliste, das heifit, es wird
auf Funktionen und Membervariablen der Klasse TMList zugegriffen.

b) mFunctionName - Diese Funktionen benutzen den zur Zeit aktivierten
Motor. ,,m” steht hierbei fiir Motor, das bedeutet, dafl Funktionen und
Membervariablen der von TMotor abgeleiteten Klassen benutzt werden.

1.1 Interface der Motorlisten-Funktionen

Der Grofiteil der Motorlisten-Funktionen erwartet als Ubergabeparameter
eine Motor-Identifikationsnummer mid, die festlegt, fiir welchen Antrieb die
jeweilige Funktion ausgefiihrt werden soll.

mlInitializeMotorsDLL

Syntax:

Beschreibung:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

BOOL WINAPI mlInitializeMotorsDLL( void )

Diese Funktion fiihrt die Initialisierung der Bibliothek
motors.dll aus. Die Konfigurationsdatei wird nach
Eintriagen der verschiedenen Motorobjekte (z.B. Objek-
te der Klassen TMotor, TC812ISA, TC832) durchsucht,
die dann erzeugt und der Reihenfolge nach in die Mo-
torenliste (Klasse TMList) aufgenommen werden. Die
Membervariablen der Motoren werden mit Werten aus
der INI-Datei belegt. Es wird versucht, die Motoren
iiber die Motorsteuerungshardware anzusprechen und zu
initialisieren.

TRUE = Initialisierung erfolgreich
FALSE = Initialisierung mindestens eines Motors schlug
fehl

mlIsServerOK
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mlSetAxis

Syntax: BOOL WINAPI mlSetAxis( int mid )

Beschreibung:  Festlegung der aktiven Achse. Damit wird der Antrieb
mit der angegebenen Motor-ID als aktiver Motor einge-
stellt, indem die TMList-Membervariable nActiveDrive
mit der iibergebenen Motor-Identifikationsnummer mid
belegt wird. Der Antrieb der so aktivierten Achse kann
danach direkt iiber die m FunctionName-Funktionen an-
gesprochen werden.

Parameter: int mid - Identifikationsnummer des Motors der spezi-
ellen Achse

Riickgabewert: TRUE = Auswahl war erfolgreich
FALSE = Auswahl schlug fehl, weil die Achse nicht exi-
stiert

Siehe auch: mlGetAxis, m1GetIdByName

mlGetAxis

Syntax: int WINAPI mlGetAxis( void )

Beschreibung:  Ermittelt die Identifikationsnummer der derzeit akti-
vierten Achse.

Parameter: -

Riickgabewert: Die Membervariable nActiveDrive der Klasse TMList,
die die Identifikationsnummer des Motors der aktiven
Achse speichert, wird zuriickgeliefert.

Siehe auch: mlSetAxis, mlGetIdByName
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mlGetldByName

Syntax: int WINAPI mlGetIdByName( TAxisType axis)

Beschreibung:  Gibt die Motornummer (ID) des entsprechenden Ach-
senmotors zuriick.

Parameter: TAxisType azistype - zulédssige Parameter sind X, Y, Z,
Omega, Theta, Phi, Psi, Encoder, Monochromator, Ab-

sorber, Collimator, DF, DC, Tilt, Rotation. Die Struk-
tur TAxisType ist in der Datei comhead.h deklariert.

Riickgabewert: > 0 = Identifikationsnummer (ID) des zur iibergebenen
Achse gehorigen Motors
-1 = Fehler, d.h. die iibergebene Achse wurde noch nicht

initialisiert
Siehe auch: mlSetAxis, mlGetAxis, mGetAxisName
mlGetDistance
Syntax: BOOL WINAPI mlGetDistance(int mid,double &position)

Beschreibung:  Ermittelt fiir den Antrieb mit der angegebenen Motor-
ID die aktuelle Stellung im Winkelmaf$l (Grad etc.). Die
Position wird von der Hardware ausgelesen. Falls sich
der Motor in Ruhe befindet und kein Ubertragungsfeh-
ler aufgetreten ist, wird die Motorposition in der Motor-
klassenvariablen dAngle gespeichert.

Parameter: int mid - Identifikationsnummer des Motors einer spe-
ziellen Achse
double & position - Riickgabeparameter fiir die ausge-
lesene Position

Riickgabewert: TRUE = Die Position konnte ermittelt werden, wurde in
der Motor-Membervariablen dAngle abgelegt und wird
im double& Parameter als Winkel zuriickgeliefert.
FALSE = Fehlerfall: Motor war in Fahrt oder die Position
konnte nicht ausgelesen werden
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Siehe auch: mlGetValue, mGetDistance, mGetValue
mlGetValue
Syntax: double WINAPI mlGetValue(int mid,TValueType vtype)

Beschreibung:  Abhéngig vom Wert des Parameters vtype wird der
dazugehorige Wert der Motorgréfle derjenigen Achse
zuriickgeliefert, die durch mid bestimmt wird. Der Typ
TValueType (deklariert in comhead.h) kann folgende
Werte annehmen: Distance (Winkelstellung des Mo-
tors), MinDistance, MaxDistance, Speed, Width (Win-
kelschrittweite). Die Funktion wertet nur die Member-
variablen der Motoren aus. Es findet kein Zugriff auf
die Hardware statt.

Parameter: int mid - Identifikationsnummer des Motors einer spe-
ziellen Achse
TValueType vtype - Parameter gibt an, welcher Motor-
wert zuriickgeliefert werden soll.

Riickgabewert: double Wert der durch den TValueType Parameter
bestimmten Membervariablen des Antriebs, wobei fol-
gende Zuordnung stattfindet: Distance = dAngle,
MinDistance = dAngleMin, MaxDistance = dAngleMaz,
Speed = dSpeed unter Beriicksichtigung von dw Velocity
bzw. Width = dAngle Width

Siehe auch: mlGetDistance, mGetValue, mGetDistance, mSetValue

mlMoveToDistance

Syntax: BOOL WINAPI mlMoveToDistance(int mid,double distance)

Beschreibung:  Startet die Bewegung des Motors, der durch mid vor-
gegeben wird, an die durch distance angegebene Motor-
stellung im Winkelmaf3.
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Parameter: int mid - Identifikationsnummer des Motors einer spe-
ziellen Achse
double distance - Winkelposition, an die der Motor be-
wegt werden soll

Riickgabewert: FALSE = Fehlerfall: motors.dll konnte nicht korrekt

initialisiert werden, d.h. die Konfigurationsdatei wurde
nicht erfolgreich eingelesen.
TRUE = Da keine Fehlerkontrolle beim Aufruf der
Motorlisten-Funktionen vorgenommen wird, ist die
Funktion in jedem anderen Fall (auch bei ungiiltiger
Winkelangabe im Parameter distance) erfolgreich.

Siehe auch: mMoveToDistance, mMoveByDistance, mlGetDistance
mllIsMoveFinish
Syntax: BOOL WINAPI mlIsMoveFinish( int mid )

Beschreibung:  Stellt fest, ob der Motor mit der angegebenen Motor-1D
die anzufahrende Winkelposition erreicht hat.

Parameter: int mid - Identifikationsnummer des Motors einer spe-
ziellen Achse

Riickgabewert: TRUE = Antrieb hat die vorgegebene Stellung angefahren
und befindet sich in Ruhe.
FALSE = Motor ist in Bewegung oder an einer Endlage
(Deathband) zum Stehen gekommen.

Siehe auch: mIsMoveFinish, m1MoveToDistance
mlGetOffset
Syntax: double WINAPI mlGetOffset( int mid )

Beschreibung:  Gibt das Offset fiir die Relative Null des angeforder-
ten Antriebs zuriick. Der Wert ist in der Motor-
Membervariablen dAngleBias abgelegt.
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Parameter: int mud - Identifikationsnummer des Motors einer spe-
ziellen Achse

Riickgabewert: double Wert der Membervariablen dAngleBias des an-
gegebenen Motors. Ist der Wert # 0, dann wurde die
Relative Null gesetzt, und alle Operationen beriicksich-
tigen das Offset.

Siehe auch: mSetRelativeZero, mIsDistanceRelative

mlParsingAxis

Syntax: TAxisType WINAPI mlParsingAxis( LPSTR axisname )

Beschreibung: ~ Umwandlung eines Strings in einen TAxisType (dekla-
riert in comhead.h). Dadurch ist es moglich, fiir eine
Achse mehrere Bezeichnungen zu wéhlen. Z.B. werden
die Zeichenketten AzimutalRotation, AZ, Rotation und
Azimute demselben Achsentyp Rotation zugeordnet.

Parameter: LPSTR axisname - Zeichenkette des Achsennamens

Riickgabewert: TAxisType = Typ der zugeordneten Motorachse. Fol-
gende Werte sind moglich: X, Y, Z, Omega, Theta, Phi,
Psi, Encoder, Absorber, Tilt, Collimator, Rotation, Mo-
nochromator, DC, DF.

Siehe auch: mGetAxisName, ml1GetIdByName, ml1IsAxisValid

mlIsAxisValid

Syntax: BOOL WINAPI mlIsAxisValid( TAxisType axis )

Beschreibung:  Ermittelt, ob die bestimmte Achse initialisiert wurde,

d.h., ein der Motorachse zugeordneter Motor wurde im
System gefunden und entsprechend den Eintréagen in der
Konfigurationsdatei eingerichtet.
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Parameter: TAxisType azis - Typ der geforderten Achse. Die Enu-
meration TAxisType ist in comhead.h deklariert. Fol-
gende Werte sind moglich: X, Y, Z, Omega, Theta, Phi,
Psi, Encoder, Absorber, Tilt, Collimator, Rotation, Mo-
nochromator, DC, DF.

Riickgabewert: TRUE = Die angegebene Motorachse ist bereits erfolg-
reich initialisiert worden.
FALSE = In der Konfigurationsdatei existiert kein Ein-
trag fiir den geforderten Antrieb, oder der Motorachsen-
typ wurde falsch iibergegeben.

Siehe auch: -
mllsServerOK
Syntax: BOOL WINAPI mlIsServer0K( void )

Beschreibung:  Stellt fest, ob die motors.d1l1l erfolgreich geladen und
die Antriebe richtig konfiguriert wurden. Dazu wird der
Wert der statischen Variablen bModulLoaded zuriickge-
liefert, der bei erfolgreicher Ausfithrung der Funktion
mlInitializeMotorsDLL gesetzt wird.

Parameter: -

Riickgabewert: TRUE = Die Bibliothek motors.dll wurde ohne Pro-

bleme eingebunden und alle Antriebe wurden korrekt
konfiguriert.
FALSE = Die Funktion mlInitializeMotorsDLL schlug
fehl. Der Wert der Variablen bModulLoaded wurde nicht
auf TRUE gesetzt. D.h. die Bibliothek motors.d11 konn-
te nicht initialisiert werden.

Siehe auch: mlInitializeMotorsDLL
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mlGetAxisNumber

Syntax: int WINAPI mlGetAxisNumber( void )

Beschreibung:  Ermittelt die Anzahl der verfiigharen Antriebsachsen.
Dazu wird die Membervariable nLastDrive der Klasse
TMList ausgewertet.

Parameter: -

Riickgabewert: int Wert der privaten TMList-Klassenvariablen
nLastDrive + 1, entspricht Anzahl der Antriebe, die
dem Steuerprogramm bekannt sind

Siehe auch: -

mlSaveModuleSettings

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

void WINAPI mlSaveModuleSettings( void )

Speichert fiir alle im System vorhandenen An-
triebe die aktuellen Motorparameter (z.B. Velocity,
PositionWidth, AngleMin, AngleWidth, Acceleration,
DynamicGain) in der Konfigurationsdatei unter dem
zum jeweiligen Motor gehorigen Abschnitt ab. Dazu
werden die SaveSettings-Methoden der Motorklassen
aufgerufen. Auflerdem wird fiir die einzelnen Antriebe
der INI-Wert RestartPossible auf TRUE gesetzt, um
ein ordnungsgeméifles Programmabschlul zu signalisie-
ren. Die Motoren werden danach gestoppt.
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mlSet AngleDefault

Syntax: void WINAPI mlSetAngleDefault( void )

Beschreibung:  Setzt die Voreinstellungen fiir das Winkeloffset der Re-
lativen Null und die Softwareschranken im Winkel-
mafl. Dazu werden die Membervariablen dAngleBias,
dAngleMin und dAngleMazx der einzelnen im System
vorhandenen Antriebe auf ihre Defaultwerte zuriickge-
stellt. Fiir dAngleMin und dAngleMax werden die Mem-
bervariablen [PositionMin und [PositionMaz, die die
zuléssigen Positionsbereiche in Encoderschritten dar-
stellen, ausgewertet; dAngleBias wird auf 0.0 gesetzt.

Parameter: -

Riickgabewert: -

Siehe auch: mSetAngleDefault

mlGetVersion

Syntax: LPCSTR WINAPI mlGetVersion( void )

Beschreibung:  Riickgabe der Versionsnummer der m_layer-Schicht.
Dazu wird der Wert der statischen Variablen mlVersion
zuriickgeliefert.

Parameter: -

Riickgabewert: LPCSTR Wert der statischen Variablen mlVersion, der

Siehe auch:

die Versionsnummer der Motorsteuerungsschicht inklu-
sive Datum der Kompilierung enthélt
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mlGetlnstance

Syntax: HINSTANCE WINAPI mlGetInstance( void )

Beschreibung:  Gibt das Instanz-Handle des Moduls motors.dll
zuriick.

Parameter: -

Riickgabewert: HINSTANCE Wert der globalen Variable hModulelnstance,
die in der LibMain-Funktion der motors.dll mit dem
Instanz-Handle fiir die DLL belegt wurde, wird zuriick-
gegeben.

Siehe auch: -

1.1.1 Dialoge zur Motorsteuerung

Vom Entwickler sind auch Dialoge zur Steuerung der Motoren in das In-
terface aufgenommen worden, um anderen Programmierern die Moglichkeit
zu geben, auf komplexe Dialoge ohne groflen Aufwand iiber Aufrufe aus
der Dynamischen Bibliothek motors.d1l zuriickgreifen zu kénnen, um bei-
spielsweise innerhalb eines eigenen Programms einen Referenzpunktlauf (—
mlInquireReferencePointDlg) durchzufiithren oder die Motoren direkt an-
steuern zu kénnen (— mlPositionControlDlg).

Diese Herangehensweise ist unvorteilhaft im Hinblick auf die Trennung
von Oberfliche, Hauptprogramm und Hardwareansteuerung, ist aber der In-
tention des Steuerprogrammentwicklers geschuldet.

mlInquireReferencePointDIg

Syntax:

Beschreibung;:

void WINAPI mlInquireReferencePointDlg( int task)

Startet den ,,Grundstellung anfahren”-Dialog. Mit die-
ser Funktion wird ein Dialog aufgerufen, mit dem fiir
alle Motoren des Systems ein Referenzpunktlauf durch-
gefithrt werden kann.
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Weiterhin ist es moglich, den Nullpunkt in Relation zum
Referenzpunkt neu zu bestimmen und auch den absolu-
ten Nullpunkt zu setzen. Im Steuerprogramm wird diese
Funktion iiber das Hauptmenii (Einstellungen / Moto-
ren / Grundstellung) aufgerufen.

Parameter: int task - Ubergabe einer Tasknummer, die festlegt,
welche Voreinstellungen der Dialog anzeigen soll. Wird
task = 99 iibergeben, wird veranlafit, dafl alle Antriebe
fiir den Referenzpunktlauf ausgewahlt werden.

mlOptimizingDlg

Syntax: void WINAPI mlOptimizingDlg ( void )

Beschreibung: In den meisten Féllen sind die Steuerparameter nur

im Rahmen eines konkreten Versuchsaufbaus richtig be-
stimmbar. Da den meisten Antrieben zudem auch ein
mechanisches Spiel anhaftet, sind die Parameter nur
unter Beachtung der realen Anfahrcharakteristik opti-
mal einstellbar. Zum Optimieren wird mit dem Dia-
log ,manuelle Justage” der zu optimierende Antrieb
ausgewéhlt. Die Funktion mlOptimizingDlg startet
den ,,DC-Controller-Parameter”-Dialog fiir den aktuel-
len Antrieb. Zuvor wird eine cm_CallExecuteScan-
Nachricht an die Anwendung gesendet, um das Scan-
Fenster zu aktivieren. Der durchgefiihrte Scan tastet
die Motorbewegung 150 Mal ab. Das Ergebnis dieses
Scans wird dann im Scanfenster visualisiert. Ziel der
Optimierung ist es, daBl eine Endposition gleichméfig
und ohne Schwingungen angefahren wird.
Die &nderbaren Parameter fiir Motoren der Steu-
erkarte C-812 sind die Werte der Membervaria-
blen dwMazVelocity (maximale Geschwindigkeit),
dwAcceleration (Beschleunigung), wStaticGain (sta-
tische Verstdarkung), wDynamicGain (dynamische
Verstiarkung), wTorque (Beschrénkung des maximalen
Motorstroms),  wPosition Width  (Schrittweite zum
Messen des Anfahrverhaltens).
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Bei den Motoren an der Steuerkarte C-832 sind die Be-
zeichnungen fiir statische und dynamische Verstirkung
anders gewihlt: wKP, wKD. Auflerdem 148t sich iiber
wKI die Integralverstirkung und durch wKL das Inte-
grallimit festlegen.

Der Benutzer hat die Maoglichkeit, einen CheckScan
durchzufiihren, bei dem das Anfahrverhalten des Motors
iiberpriift wird. Dazu ruft das Programm die Interface-
funktion mStartMoveScan auf.

Parameter: -

mlPositionControlDlg

Syntax: void WINAPI mlPositionControlDlg ( void )

Beschreibung: Startet den Dialog zur Positionsansteuerung fiir die ge-
samten Antriebe. In diesem Dialog kann der Antrieb in
Encoderschritten? angesteuert werden. Der Dialog wird
im Steuerprogramm iiber das Hauptmenii (Einstellun-
gen / Antriebe | Direkte Steuerung) aufgerufen.

Parameter: -
mlSetParametersDIg
Syntax: void WINAPI mlSetParametersDlg ( void )

Beschreibung: Startet den ,,Motor-Parameter”-Dialog.Dieser dient der
Einstellung der Softwareschranken und der Schrittweite
der einzelnen Antriebe. Die Parameter konnen jeweils
in Encoder- oder Winkeleinheiten verdndert werden.
Der Dialog wird im Steuerprogramm iiber das Haupt-

2Ein Encoderschritt ist die kleinste Einheit, mit der die Motorsteuerkarten die Schritt-
motoren steuern konnen. Die Umrechnung von Winkelangaben in diese Einheit wird vom
Steuerprogramm in der Motor-Klassenfunktion TMotor: : Translate realisiert.
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menii (Einstellungen / Antriebe / Parameter) aufgeru-
fen.

Parameter: -

1.2 Interface der Motor-Funktionen

Im Unterschied zu den Motorlisten-Funktionen beziehen sich die Funktionen
des Interface der Motoren auf den aktuell eingestellten Antrieb, der in der
Motorlisten-Membervariable nActiveDrive gespeichert ist. Der Parameter
mid entfillt somit als Ubergabe der Motor-Identifikationsnummer fiir die
jeweiligen Funktionen.

mMoveToDistance

Syntax: BOOL WINAPI mMoveToDistance( double distance )

Beschreibung:  Startet die Bewegung des Motors, der als aktueller An-
trieb eingestellt ist, an die durch distance angegebene
Motorstellung im Winkelmaf3.

Parameter: double distance - Winkelposition, an die der Motor be-
wegt werden soll

Riickgabewert: FALSE = Fehlerfall: Die Laufzeitbibliothek motors.dl1
konnte nicht korrekt initialisiert werden, d.h. die Kon-
figurationsdatei wurde nicht erfolgreich eingelesen.
TRUE = Da keine Fehlerkontrolle beim Funktionsaufruf
stattfindet, ist die Funktion in jedem anderen Fall (auch
bei ungiiltiger Winkelangabe im Parameter distance) er-
folgreich.

Siehe auch: mMoveByDistance, mlMoveToDistance, mGetDistance
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mMoveByDistance

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

BOOL WINAPI mMoveByDistance( double distance )

Bewegt den aktuellen Antrieb relativ zur aktuellen Mo-
torposition um eine bestimmte Distanz, die im Parame-
ter distance im Winkelmaf iibergeben wird.

double distance - Winkel, um den der Motor bewegt
werden soll

FALSE = Fehlerfall: Die Laufzeitbibliothek motors.d11l
konnte nicht korrekt initialisiert werden, d.h. die Kon-
figurationsdatei wurde nicht erfolgreich eingelesen.
TRUE = Da keine Fehlerkontrolle bei der Funktions-
ausfithrung stattfindet, ist die Funktion in jedem an-
deren Fall (auch bei ungiiltiger Winkelangabe im Para-
meter distance) erfolgreich.

mMoveToDistance, mlMoveToDistance, mGetDistance

mSetLine

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

BOOL WINAPI mSetLine( int channel , BOOL state )

Mit dieser Funktion wird zur Zeit der Digital-Port der
C-812-Steuerkarte angesprochen.

int channel - Nummer des Kanals, der als Ausgangs-
port eingestellt werden soll. Korrekte Werte fiir channel
liegen zwischen 1 und 16.

BOOL state - gibt an, ob der Ausgangskanal auf 0 Volt
(logisch 0 — state = FALSE) oder 5 Volt (logisch 1 —
state = TRUE) gesetzt werden soll.

TRUE = Erfolgreiche Kommunikation iiber den Digital-
Port der C-812-Steuerkarte
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FALSE = Fehlerfille:

a) Die Laufzeitbibliothek motors.d11 konnte nicht kor-
rekt initialisiert werden.

b) Der Parameter channel liegt auflerhalb des zuléssigen
Bereichs.

c) Die notwendigen Motorkommandos konnten nicht
ohne Probleme an die Motorsteuerkarte tibermittelt

werden.

Siehe auch: -

mlIsMoveF'inish

Synta,x: BOOL WINAPI mIsMoveFinish( void )

Beschreibung:  Stellt fest, ob der aktuelle Motor die anzufahrende Win-
kelposition erreicht hat.

Parameter: -

Riickgabewert: TRUE = Antrieb hat die vorgegebene Stellung angefahren
und befindet sich in Ruhe.
FALSE = Motor ist in Bewegung oder an einer Endlage
(Deathband) zum Stehen gekommen.

Siehe auch: mlIsMoveFinish, mMoveToDistance

mIsRangeHit

Syntax: BOOL WINAPI mIsRangeHit( void )

Beschreibung:  Diese Funktion stellt fest, ob eine Bereichsbeschrankung

uberschritten wurde. Dazu wird der Wert der Motor-
Membervariablen bRangeHit zuriickgeliefert.



1.2. INTERFACE DER MOTOR-FUNKTIONEN

17

Diese Variable wird in der Umrechnungsfunktion
BOOL TMotor: :Translate(long &pos,double ang)

gesetzt, falls der {ibergebene Winkelparameter nicht
ordnungsgeméfl in eine Motorpositionen innerhalb
der Softwareschranken umgerechnet werden kann.
Aulerdem kann bRangeHit in der Motorfunktion
BOOL TC_832::IsLimitHit(void) verdndert werden.

Parameter: -

Riickgabewert: TRUE = Fehlerfall: Antrieb sollte eine Position anfahren,
die auerhalb des zulédssigen Bereichs liegt.

FALSE = Es kam zu keiner Bereichsiiberschreitung.

Siehe auch: -

mlIsCalibrated

Syntax: BOOL WINAPI mIsCalibrated( void )

Beschreibung:  Stellt fest, ob fiir den aktuellen Motor ein giilti-
ger Referenzpunktlauf durchgefithrt wurde. Der Wert
der Motor-Membervariable bCalibrated wird zu diesem
Zweck zuriickgegeben.

Parameter: -

Riickgabewert: TRUE = Giiltiger Referenzpunktlauf fiir den aktuellen
Antrieb ist sichergestellt.

FALSE = Fiir den aktuellen Motor existiert kein giiltiger
Referenzpunktlauf.
Siehe auch: -

mlIsDistanceRelative

Syntax:

Beschreibung;:

BOOL WINAPI mIsDistanceRelative( void )

Gibt an, ob sich die Positionsangaben (im Winkelmaf3)



18 KAPITEL 1. SCHNITTSTELLENBESCHREIBUNG DER MOTORENANSTEUERUNG

des aktuellen Antriebs auf eine gesetzte Relative Null be-
ziehen oder ob mit absoluten Angaben gearbeitet wird.
Es wird dazu gepriift, ob die Motor-Membervariable
dAngleBias Null ist.

Parameter: -

Riickgabewert: TRUE = dAngleBias(Winkel-Offset) # 0, d.h. alle
Winkelangaben beziehen sich auf die Relative Null.
FALSE = Winkel-Offset dAngleBias = 0, d.h. alle Win-
kelangaben sind absolute Werte.

Siehe auch: mSetRelativeZero, mlGetOffset, mSetAngleDefault
mGetDistance
Syntax: BOOL WINAPI mGetDistance( double & position )

Beschreibung:  Ermittelt fiir den aktuellen Antrieb die aktuelle Stellung
im Winkelmaf (Grad etc.). Die Position wird von der
Hardware ausgelesen und wird, falls der Motor sich in
Ruhe befindet und kein Ubertragungsfehler aufgetreten
ist, in der Motorklassenvariablen dAngle gespeichert und
im double Parameter zuriickgeliefert.

Parameter: double & position - Riickgabeparameter fiir die ausge-
lesene Position

Riickgabewert: TRUE = Die Position konnte ermittelt werden, wurde in
der Motor-Membervariablen dAngle abgelegt und wird
im double& Parameter als Winkel zuriickgeliefert.
FALSE = Fehlerfall: Motor war in Fahrt, oder die Posi-
tion konnte nicht ausgelesen werden.

Siehe auch: mGetValue, mlGetValue, mlGetDistance
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mStopDrive

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

void WINAPI mStopDrive( BOOL restart )

Mit dieser Funktion wird die Bewegung des aktuellen
Antriebs gestoppt. Abhéngig vom Parameter restart
wird der Motor abrupt (restart = FALSE)oder kontrol-
liert angehalten.

BOOL restart - gibt an, ob ein Neustart des Antriebs
moglich sein soll (restart = TRUE) oder ob der Motor
durch das Aufheben des Motorstroms sofort gestoppt
werden soll (restart = FALSE).

Obwohl die aufgerufenen Motorfunktionen ihrerseits
priifen, ob die Motorkommandos erfolgreich abgesendet
werden konnten, wird der Riickgabeparameter von der
mStopDrive Funktion nicht mehr weiterverarbeitet.

mMoveToDistance, mMoveByDistance

mGetDistanceProcess

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

double WINAPI mGetDistanceProcess( void )

Die Funktion ermittelt die aktuelle Motorposition des
aktiven Antriebs von der jeweiligen Steuerkarte und
speichert diese in der Motor-Membervariablen [Position
ab. Auflerdem wird die Position von Encoderschritten
ins Winkelmafl umgerechnet und in der Membervaria-
blen dAngel abgelegt. Der Wert von dAngel wird als
Riickgabewert geliefert.

double Wert der Motor-Membervariablen dAngle = ak-
tuelle Winkelposition des aktiven Antriebs

mGetDistance
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mGetValue

Syntax: double WINAPI mGetValue( TValueType )

Beschreibung:  Abhéngig vom Wert des Parameters wvtype wird der
dazugehorige Wert der Motorgrofle der aktiven Ach-
se zuriickgeliefert. Der Typ TValueType (deklariert in
comhead.h) kann folgende Werte annehmen: Distance
(Winkelstellung des Motors), MinDistance, MaxDistan-
ce, Speed, Width (Winkelschrittweite). Die Funktion
wertet nur die Membervariablen der Motoren aus. Es
findet kein Zugriff auf die Hardware statt.

Parameter: TValueType vtype - Parameter gibt an, welcher Motor-
wert, zuriickgeliefert werden soll.

Riickgabewert: double Wert der durch den TValueType Parameter be-
stimmten Membervariablen des aktiven Antriebs, wo-
bei folgende Zuordnung stattfindet: Distance = dAngle,
MinDistance = dAngleMin, MaxDistance = dAngleMaz,
Speed = dSpeed unter Beriicksichtigung von dw Velocity
bzw. Width = dAngle Width

Siehe auch: mGetDistance, mlGetValue, mlGetDistance,
m3etValue

mGetUnitType

Syntax: TUnitType WINAPI mGetUnitType( void )

Beschreibung:  Diese Funktion ermittelt, welche Einheit fiir den ak-
tuellen Motor zur Angabe von Positionen verwendet
wird, indem der Wert der Motor-Membervariablen eU-
nit zuriickgeliefert wird. Der Typ von eUnit ist TUnit-
Type und in der Headerdatei comhead.h deklariert. Es
sind die folgenden Einheiten moglich: Grad, Minuten,
Sekunden, Millimeter, Mikrometer, Channel und None
(keine Einheit).
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Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

TUnitType Wert der Motor-Membervariablen eUnit -
gibt an, in welcher Einheit die Positionsangaben des ak-
tiven Antriebs im Steuerprogramm vorgenommen wer-
den. Die Enumeration TUnitType ist in comhead.h
deklariert und kann folgende Werte annehmen: Grad,
Minuten, Sekunden, Millimeter, Mikrometer, Channel,
None.

mGetAxisUnit, mGetAxisName

mSetValue

Syntax:

Beschreibung:

Parameter:

Riickgabewert:

BOOL WINAPI mSetValue( TValueType vtype,
double value )

Die Funktion setzt fiir den aktuellen Antrieb die Wer-
te von Geschwindigkeit (Speed) oder Winkelschrittwei-
te (Width). Abhingig vom Wert des Parameters vtype
vom Typ TValueType (deklariert in comhead.h) wird
der dazugehorige Wert der Motorgrofle der aktiven Ach-
se gesetzt. Hierzu werden nur die Membervariablen der
Motoren verdndert. Es findet kein Zugriff auf die Hard-
ware statt.

TValueType vtype - Parameter gibt an, welcher Motor-
wert gesetzt werden soll. Zuléssig sind nur die Wer-
te Speed (Geschwindigkeit) — Membervariable dSpeed
und Width (Winkelschrittweite) — Membervariable
dAngle Width.

double value - zuzuweisender Wert der durch den
TValueType Parameter bestimmten Motorgréfie des ak-
tiven Antriebs (bei Speed ist die Einheit des Werts
Units pro Sekunde, der Wert wird automatisch durch
MaxVelocity) beschrinkt).

TRUE = Speed bzw. Width konnten korrekt verdndert
werden.
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FALSE = Fehlerfall: Entweder sollte ein anderer Wert
als Speed oder Width gesetzt werden, oder der Wert
der Winkelschrittweite lag auflerhalb der Softwarebe-

schrankung.
Siehe auch: mGetValue, mlGetValue
mA  ctivateDrive
Syntax: void WINAPI mActivateDrive( void )

Beschreibung:  Diese Funktion aktiviert den aktuellen Antrieb, indem
die sie die Regelung der Motorsteuerkarte fiir diesen Mo-
tor aktiviert.

Parameter: -

Riickgabewert:

Siehe auch: mStopDrive

mSetCorrectionState

Syntax: void WINAPI mSetCorrectionState( BOOL state )

Beschreibung:  Mit dieser Funktion wird die Korrektur bei der Umrech-
nung von Positionen in Winkelstellungen mit Hilfe der
Funktion TMotor::Translate gesteuert. Ist die Kor-
rektur aktiviert, erfolgt die Umrechnung der Motorposi-
tion von Encoderschritten in Winkel iiber ein Polynom
3. Grades. Andernfalls wird eine lineare Korrektur vor-
genommen. AuBlerdem wird ermittelt, ob der Antrieb
Beugung grob (DC) vorhanden ist, um die Abhéngigkei-
ten von DC und DF (Beugung fein) auszugleichen. Da
sich die Motoren DC und DF bei Bewegung gegenseitig,
bedingt durch die Kopplung mittels eines gekriimmten
Hebels, beeinflussen, werden die Positionen der beiden
Antriebe korrigiert.
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Parameter: BOOL state - gibt an, ob die Korrektur bei der Positi-
onsumrechnung in Winkelangaben durch ein Polynom 3.
Grades (state = TRUE) oder linear (state = FALSE) erfol-
gen soll. Achtung: Wenn der aktuelle Antrieb nicht ka-
libriert ist (Membervariable bCalibrated = FALSE) oder
nicht korrigiert werden kann bzw. soll (bCorrection =
FALSE), setzt die Funktion den Korrekturstatus auf li-
neare Korrektur (eCorrStatus = CorrLinear).

Riickgabewert: -

Siehe auch: -

mGetAxisName

Syntax: LPCSTR WINAPI mGetAxisName( void )

Beschreibung:  Liefert den Namen des aktuellen Antriebs zuriick. Der
Name wird bei der Initialisierung der Dynamischen Bi-
bliothek motors.dll aus dem Name-Eintrag des Mo-
tors in der Konfigurationsdatei ausgelesen und in der
TMotor-Membervariablen szCharacteristic gespeichert.

Parameter: -

Riickgabewert: LPCSTR Wert der Motor-Membervariablen szCharacte-
ristic, in der der Name des aktuellen Antriebs aus der
INI-Datei abgelegt ist.

Siehe auch: mGetAxisUnit, mlParsingAxis, mlGetIdByName,
mlIsAxisValid

mGetAxisUnit

Syntax: LPCSTR WINAPI mGetAxisUnit( void )

Beschreibung: Die Funktion liefert den Wert der TMotor-

Membervariablen szUnit als Einheit fiir die Positions-
angaben des aktiven Antriebs, wie sie im Steuerpro-
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gramm vorgenommen werden, zuriick. Die Einheit
wird bei der Initialisierung der Dynamic Link Library
motors.dll aus dem Unit-Eintrag des Motors in der
Konfigurationsdatei ausgelesen und in szUnit gespei-
chert.

Parameter: -
Riickgabewert: LPCSTR Wert der Motor-Membervariablen szUnit, die

die Einheit fiir die Positionsangaben des aktiven An-
triebs enthélt

Siehe auch: mGetUnitType, mGetAxisName
mGetDF
Syntax: LPCSTR WINAPI mGetDF( void )

Beschreibung:  Gibt die Formatzeichenkette fiir die Stellengenauigkeit
zur Darstellung der Motorwerte des aktuellen Antriebs
im Steuerprogramm zuriick.

Das Format wird mit Hilfe des Digits-Eintrags in der
Konfigurationsdatei beim Initialisieren des Motors fest-
gelegt und in der Motor-Membervariable DFmt als Zei-
chenkette der Form "%.21f" abgespeichert. DFmt wird
dazu verwendet, die Werte bestimmter Antriebsgrofien
wie z.B. dMinAngle, dSpeed, dDistance etc. mit einer
einheitlichen und sinnvollen Anzahl von Nachkomma-
stellen in den Dialogen zu prisentieren.

Es wird eine Nachkommastelle weniger als bei Verwen-
dung des Formatstrings SFmt beriicksichtigt.

Parameter: -

Riickgabewert: LPCSTR Wert der Motor-Variablen DFmt, der bei der
Initialisierung des aktuellen Antriebs abhéingig vom
Konfigurationsdateieintrag Digits mit einem Format-

string der Art "%.21f" belegt wurde.

Siehe auch: mGetSF




1.2. INTERFACE DER MOTOR-FUNKTIONEN

25

mGetSF

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

LPCSTR WINAPI mGetSF( void )

Die Funktion gibt im Gegensatz zu mGetSF eine For-
matzeichenkette fiir die Schrittweitenwerte des aktuel-
len Antriebs zur Festlegung der Darstellungsgenauigkeit
im Steuerprogramm zuriick.

Das Format wird mit Hilfe des Digits-Eintrags in der
Konfigurationsdatei beim Initialisieren des Motors fest-
gelegt und in der Motor-Membervariable SF'mt als Zei-
chenkette der Form "%.21f" abgespeichert. SFmt wird
hauptsachlich dazu verwendet, die Werte der Antriebs-
schrittweite (Membervariable dAngleWidth) mit einer
einheitlichen und sinnvollen Anzahl von Nachkomma-
stellen in den Dialogen zu préasentieren.

Es wird eine Nachkommastelle mehr als bei Verwendung
des Formatstrings DFmt beriicksichtigt.

LPCSTR Wert der Motor-Variablen SFmt, der bei der
Initialisierung des aktuellen Antriebs abhingig vom
Konfigurationsdateieintrag Digits mit einem Format-
string der Art "%.21f" belegt wurde.

mGetDF

mSetAngleDefault

Syntax:

Beschreibung;:

void WINAPI mSetAngleDefault( void )

Setzt die Voreinstellungen fiir das Winkeloffset der Re-
lativen Null und die Softwareschranken im Winkel-
mafl. Dazu werden die Membervariablen dAngleBias,
dAngleMin und dAngleMaz des aktuellen Antriebs auf
ihre Defaultwerte zuriickgestellt.
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Fir dAngleMin und dAngleMax werden die Memberva-
riablen [PositionMin und [PositionMaz, die die zuléssi-
gen Positionsbereiche in Encoderschritten darstellen,
ausgewertet; dAngleBias wird auf 0.0 gesetzt.

Parameter: -

Riickgabewert: -

Siehe auch: mlSetAngleDefault

mSetRelativeZero

Syntax: void WINAPI mSetRelativeZero( BOOL status,

double offset )

Beschreibung:  Setzt das Offset fiir die Relative Null des aktuellen
Antriebs. Der double Wert des Offsets wird in der
Motor-Membervariablen dAngleBias abgelegt. Damit
wird festgelegt, ob bei Positionsangaben (im Winkel-
maf) fiir den aktuellen Antrieb mit relativen oder abso-
luten Angaben gearbeitet wird.

Parameter: BOOL status - gibt an, ob die Relative Null gesetzt werden
soll (— status = TRUE) oder ob sie wieder aufgehoben
werden soll. (— status = FALSE)
double offset - der Wert des Offsets (Winkelstellung des
Antriebs, an dem die Relative Null gesetzt wird), der von
den absoluten Motorpositionen abgezogen wird

Riickgabewert: -

Siehe auch: mIsDistanceRelative, m1GetOffset
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mExecuteCmd

Syntax:

Beschreibung;:

Parameter:

Riickgabewert:

Siehe auch:

int WINAPI mExecuteCmd( LPSTR command )

Sendet die Zeichenkette mit dem Motorkommando di-
rekt an die zum aktuellen Antrieb gehorige Motorkarte.
Es ist es aber nur vorgesehen, Motoren der Steuerkarten
vom Typ C-812 anzusteuern. Wenn die Motorsteuerkar-
te betriebsbereit ist und es sich um ein giiltiges Kom-
mando handelt, wird dieses ausgefiihrt, ansonsten wird
ein Fehlercode zuriickgeliefert. Bei C-832-Karten wird
kein Kommando ausgefiihrt, und die Funktion kehrt so-
fort mit Erfolg zuriick, was sicherlich nicht die beste
Losung ist.

LPSTR command - ein giiltiges Motorkommando fiir die
C-812-DC-Controllerkarte

7.B.: ,Move Absolute”-Kommando fiir C-812-Karten:
[boardID] MA [position] [RETURN]

Dabei gibt boardID die vom aktuellen Antrieb belegte
Achsennummer auf der Steuerkarte an (z.B. 1. Ach-
se am C-812-Controller — boardID=1). Der Parame-
ter position stellt die anzufahrende Position in Encoder-
schritten dar. Auflerdem muf} jedes Kommando mit dem
ASCII-Code 134, (RETURN) abgeschlossen werden.

int Wert des Fehlercodes, der bei dem Versuch der
Kommandoausfithrung zuriickgeliefert wird. Als Feh-
lercodes sind folgende Werte in comhead.h definiert:
R.OK = 999 — die Ubertragung und Ausfithrung des
Kommandos konnte ohne Fehler vorgenommen werden.
R_Failure = 202 — der Kommandomodus der Steuer-
karte ist bereits aktiv, d.h. das Kommando kann z.Z.
nicht angenommen werden.

R_TimeOut = 214 — das Kommando konnte nicht im
Zeitrahmen an die Hardware gesendet werden.

0 — die DC-Controllerkarte ist nicht korrekt vom Steu-
erprogramm erkannt worden.
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mPushSettings

Syntax: void WINAPI mPushSettings( void )

Beschreibung:  Diese Funktion dient dazu, die Werte der Motormember-
variablen dAngle, dAngleMin, dAngleMax, dAngle Width
und dSpeed in der zum aktuellen Antrieb gehorigen
Struktur Settings vom Typ TMSettings (deklariert in
m motcom.h) zwischenzuspeichern. Dabei werden even-
tuell frither gespeicherte Werte ohne Warnung iiber-
schrieben. Zwischen zwei mPushSettings-Aufrufen soll-
te also ein Aufruf von mPopSettings erfolgen, sonst ge-
hen die zuerst gespeicherten Werte verloren.

Parameter: -

Riickgabewert: -

Siehe auch: mPopSettings

mPopSettings

Syntax: void WINAPI mPopSettings( TMParameter mParam )

Beschreibung:  Schreibt die mit der Funktion PushSettings in der
Struktur Settings gespeicherten Werte in die ent-
sprechenden Member-Variablen des aktuellen Antriebs
zuriick. Die Struktur Settings ist eine Motormemberva-
riable vom Typ TMSettings, deklariert in m_motcom.h.
Beim Zuriickschreiben werden die Werte fiir die Soft-
wareschranken dAngleMin und dAngleMazx, die Win-
kelschrittweite dAngle Width und die Motorgeschwindig-
keit dSpeed gedndert. Abhéngig vom iibergebenen Pa-
rameter mParam vom Typ TMParameter (deklariert in
comhead.h) besteht die Moglichkeit, die alte Winkelstel-
lung, d.h. den alten Wert von dAngle, wiederherzustel-
len.

Parameter: TMParameter mParam - diese Enumeration ist in
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Riickgabewert:

Siehe auch:

comhead.h deklariert und kann folgende Werte an-
nehmen: ThisPosition, OldPosition, WaitExecution,
NoWait. Die Funktion mPopSettings testet aber nur,
falls sich der Motor nicht mehr an der alten gespei-
cherten Winkelstellung befindet, ob mParam den Wert
OldPosition hat. Dann wird die alte Motorposition an-
gefahren.

mPushSettings

mStartMoveScan

Syntax:

Beschreibung:

Parameter:

void WINAPI mStartMoveScan( int nTimeTicks, int )

Startet einen Scan zum Optimieren des Anfahrverhal-
tens der Antriebe C-812ISA, C-812GPIB und C-832.
Aufgerufen wird diese Funktion vom Dialog FEinstel-
lungen/Antriebe/Optimieren... aus dem Hauptfenster
des RTK-Steuerprogramms. Die Funktion initialisiert
zunéchst den Speicher fiir die Scan-Daten. Die Anzahl
der MeBwerte ist durch das Steuerprogrammm vorge-
geben. Anschliefend wird je nach aktuellem Antrieb
der Scan gestartet. Dies geschieht mit der Funktion
StartCheckScan die den Antrieb um wPosition Width
relativ zur aktuellen Position fahrt. Das heifit, es wird
die Position ,aktuelle Position”+ wPosition Width an-
gefahren. Die Positionen werden in Encoderschritten
angegeben. Danach wird ein Timer aktiviert, der durch
sein Auslosen die Funktion mSavePosition aufruft. Je
nach Antrieb wird nach entsprechenden Zeitintervallen
die Funktion mSavePosition gestartet.

Der 1. Parameter gibt an, in welchen Zeitabsténden der
Timer aufgerufen wird, der in StartCheckScan gestar-
tet wurde. Die Einheit wird in Millisekunden angege-
ben.
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Der 2. Parameter ist unwichtig. Wahrscheinlich war
die Entwicklung noch nicht abgeschlossen und deshalb
hat der 2. Parameter keine Funktion. Wichtig ist nur,
daBl dieser Parameter beim Aufruf von mStartMoveScan
nicht vergessen wird. Sinnvoll ist es ihn mit 0 zu initia-

lisieren.

Riickgabewert: -

Siehe auch: mlOptimizingDlg, mGetMoveScan, mGetScanSize,
mSavePosition

mSavePosition

Syntax: void CALLBACK mSavePosition(UINT,UINT,DWORD,DWORD,

DWORD)

Beschreibung:  Funktion die aufgerufen wird, wenn ein Timer wahrend
eines durch mStartMoveScan gestarteten Scans aus-
gelost wurde. Die Funktion StartCheckScan akti-
viert den Timer und gibt als Bearbeitungfunktion
mSavePosition an. Je nach ausgewéahltem Motor wird
in einem bestimmten Zeitintervall diese Funktion durch
den Timer aufgerufen. Sie speichert dann sukzessive die
aktuelle Position in einem Datenfeld ab. Wenn der Mo-
tor stoppt, bevor das Scanfile vollstindig mit MeBwer-
ten gefiillt ist, wird der MoveFinishldx gesetzt. Dieser
kennzeichnet die letzte Position, an der der Motor in
Bewegung war. Wurden alle MeBwerte erfafit und der
Motor befindet sich noch nicht im Stillstand, so wird
der MoveFinishldx auf 0 gesetzt. Am Ende des Scans
wird der Timer wieder deaktiviert und eine Nachricht,
dafl der Scan abgeschlossen wurde, in die Nachrichten-
schleife verschickt.

Parameter: Der 1. Parameter ist die ID des Timers der diese
Callback-Funktion aufruft. Uber diese ID kann der Ti-
mer identifiziert und wenn er nicht mehr benétigt wird,
geloscht werden. Die restlichen Parameter haben in die-
sem Fall keine Funktion.
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Riickgabewert: -

Siehe auch: mStartMoveScan, mGetMoveScan, mGetMoveFinishIdx
mGetMoveScan

Syntax: LPLONG WINAPI mGetMoveScan( void )

Beschreibung:  Diese Funktion iibergibt die Daten, die beim Scan von
mStartMoveScan zum Optimieren der Dialoge erfafit
wurden. Dabei handelt es sich um ein Feld von Posi-
tionsdaten, die in einem Fenster visualisiert werden.

Parameter: -

Riickgabewert: Pointer auf ein Datenfeld mit LONG-Elementen, die die
ermittelten Positionsdaten des Checkscans enthalten.

Siehe auch: mStartMoveScan, mGetScanSize
mGetScanSize
Syntax: int WINAPI mGetScanSize( void )

Beschreibung:  Gibt die Grofle des Datenfeldes an, in dem die MefSwer-
te des Scans stehen, der in mStartMoveScan gestartet
wurde.

Parameter: -

Riickgabewert: Die Grofle des Scans ist vom Steuerprogramm festgelegt
auf nScanSize=150 Werte.

Siehe auch: mStartMoveScan, mGetMoveScan
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mGetMoveFinishldx

Syntax: int WINAPI mGetMoveFinishIdx( void )

Beschreibung:  Der Wert MoveFinishldx wird in mSavePosition ermit-
telt. Er gibt an, bei welchem Mefiwert im Datenfeld des
Scans der betrachtete Motor seine Bewegung beendet
hatte. War der Motor nach Beenden des Scans noch in
Bewegung, so erhilt MoveFinishldx den Wert 0.

Parameter: -

Riickgabewert: Der Riickgabewert enthélt den Index an dem der Motor
den Stillstand erreicht hatte.

Siehe auch: mStartMoveScan, mSavePosition
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