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XHC-PMKX-V 控制卡函数 DLL 说明
前沿：控制系统组成框图
控制系统，通过 DLL 库文件，和控制卡通讯；
控制系统，通过 DLL 库文件，和控制卡进行通讯。
控制系统，主要进行各种运动控制算法的计算（直线，圆弧，不规则曲线插补），G 代码解析，小线段前瞻算法
处理。
XHC-PMKX.DLL：由控制卡提供该 DLL，控制系统，通过调用 XHC-PMKX.DLL 库函数，可以下传数据给控制
卡。系统主动向控制卡发起数据。
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型号.：PMK3-V(3 轴)、PMK4-V(4 轴）、PMK6-V(6 轴）

一．特点：
1.采用 USB 电缆和计算机通讯，USB 通信标准：USB1.1
2.控制卡支持 6 轴联动
3.控制卡输出脉冲均匀，最大脉冲频率 2MHZ
4.控制卡支持 16 个输入 IO 口，所有输入口，低电平有效
5.控制卡支持 8 个输出口，输出口开路输出。
6.控制卡支持变频器接口，支持模拟量 0——10V 输出，或 0——5V 输出。
7.控制卡支持 PWM 输出，PWM 频率 100KHZ
8.EMI 设计，稳定可靠，避免变频器工作，影响 USB 通讯不稳定。
9.控制卡支持软限位，硬限位，原点开关，支持对刀信号，急停信号控制。
10.控制卡提供 WINDOWS 标准 DLL 库函数，提供 API 程序接口，供应客户进行 2 次开
发。
11.控制卡不支持圆弧插补，直线插补等算法，所有算法，需要用户在电脑上完成。
二．控制卡信号定义
参见《信号定义》图
三．控制卡接线原理
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五. 控制卡电气特性
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六. 接线图
 参考接线图:PMKX-V  接线图
XHC-PMKX.DLL 函数说明
函数返回代码定义：
enum errcode{
NOUSB=-1, 没有连接硬件（USB 卡）
OK, 正常
DEVICEMV, 设备正在移动
DEVICEBUSY, 设备忙
LMTLOCK, 设备处于限位状态
DEVICEIDLE, 设备处于空闲状态
PARAERR, 参数错误
COMERR, 通信错误
};
轴号：0：X 轴,1:Y 轴,2：Z 轴,3:A 轴,4:B 轴,5:C 轴.
一、初始化及版本函数
1、int XHCmcc_Initial (int cardno);
功能：
初始化卡
返回值:
(1)返回值>0 时，表示 XHCmcc 卡的数量。如果为 3，则下面的可用卡号分别为 1、2、3；
（目前只做：支持 1 张卡；返回值为 1）
(2)返回值 NOUSB 时，表示初始化失败，未连接硬件。
注意：初始化函数是调用其它函数的前提，所以必须最先调用，以确认可使用的卡数以及初始化一些参数。
2、int Get_Lib_Version (int cardno);
功能：
获取当前库版本
返回值：为库版本的版本号,返回 500，表示 V5.00
3. int Set_Pulse_Mode（int cardno，value）
Value：0（支持脉冲+方向，单脉冲共阳输出）
Value：1（支持脉冲+方向，双单脉冲输出）
返回值：OK：设置成功，PARAERR：设置不成功
二、运动参数设置函数
4、int Set_Acc (int cardno,int axis,double value);
功能：
加速度设定，单位：PPS/SEC 平方（加减速度值相同）
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
value 加速度(0-64000)
返回值 0：正确 1：错误
5、int Set_StartV (int cardno,int axis,long value);//暂不支持
功能：
初始速度设定,单位:PPS (pulse per second，每秒钟的脉冲数，也可以叫“脉冲频率”)
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
value 起始速度(0-2M)
返回值 0：正确 PARAERR：错误
6、int Set_MoveSpeed (int cardno,int axis,Double value);
功能：
单轴运动速度的设定, 单位:PPS (pulse per second，每秒钟的脉冲数，也可以叫“脉冲频率”)
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
value 速度(0-2M)
返回值 0：正确 PARAERR：错误
三、基本运动指令函数
7、int PMove (int cardno,int axis,long pulse)
功能：
指定轴运动至指定的脉冲数
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
pulse 输出的脉冲数（相对）
>0：正方向移动
<0：负方向移动
范围（-268435455~+268435455）
返回值 0：正确，其它见错误返回代码
注意：写入驱动命令之前一定要正确地设定速度曲线所需的参数
8. int StopPMove (int cardno,int axis)
功能：
驱动减速停止
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
返回值 0：正确 PARAERR：错误
在驱动脉冲输出过程中，此命令作出减速停止，驱动速度比初始速度慢的时候也可以用本命令立即停止。
9、int Sudden_Stop (int cardno,int axis)
功能：
驱动立即停止
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
返回值 0：正确 PARAERR：错误
立即停止正在驱动中的脉冲输出，在加/减速驱动中也立即停止。
10.带信号移动指令
Int SignalMove (int cardno,int axis,int Signalio,long lmtpulse,long aftermove,int movespeed)

功能：

指定轴运动至指定的限位脉冲数，当信号有效时，自动停止。然后在运动指定脉冲数.

参数：

cardno 卡号

axis 轴号

lmtpulse: 限位脉冲数(相对)

aftermove：限位后运动的指定脉冲数.（相对）

>0：正方向移动

<0：负方向移动

范围（-268435455~+268435455）

返回值0：正确，其它见错误返回代码

Movespeed:找信号时移动的速度,单位为mm/秒

可以多轴同时移动.
四、位置设定及读取函数
11、int Set_Command_Pos (int cardno,int axis,int value);
功能：
设定逻辑位置计数器的数值
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
value 范围(-2147483648~+2147483647)
返回值 0：正确,其它见错误返回代码
逻辑位置计数器任何时候都能进行读写操作
12、int Get_Command_Pos (int cardno,int axis,int *pos)
功能：
获取各轴的逻辑位置
参数：
cardno 卡号
axis 轴号
pos 逻辑位置值的指针
返回值 0：正确, 其它见错误返回代码
此函数可随时得到轴的逻辑位置，在电机未失步的情况下，pos 的值代表轴的当前位置。
13、int Get_Status (int cardno,int axis,int *value)
功能：
获取各轴的运动状态
参数：
Cardno: 卡号
axis : 轴号
value: 设备当前状态
LMTLOCK： 限位状态
DEVICEBUSY：设备忙，如正在回原点,延时等.
DEVICEMV: 移动状态
DEVICEIDLE： 空闲状态
返回值 0：正确, 错误:NOUSB
13、int Start_FifoMove (int cardno);
功能：
开始移动.
参数：
cardno 卡号
返回值 0：正确，其它见错误返回代码
14、int Stop_FifoMove (int cardno);
功能：
停止移动.并清除 FIFO 数据.
参数：
cardno 卡号
返回值 0：正确 ，其它见错误返回代码
15、int Get_CodeLine(int cardno);
功能：
取移动代码的行号.
参数：
cardno 卡号
返回值：当前设备加工的行号 ，NOUSB（-1） ：错误
五、IO 操作函数
16、int Write_Bit (int cardno,int number,int value)
功能：
输出单个输出点
参数：
cardno 卡号
number 输出点（1-16）时，表示只写 1 个输出位;当为 0 时：表示输出全部 IO。
value 0：低；1：高。
返回值 0：正确，其它见错误返回代码
17、int Read_Bit (int cardno,int number)
功能：
读取输入点
参数：
cardno 卡号
number 输入点（1-32） ，读取单个输入点；0：读取全部输入点状态.
返回值 0：低电平 1：高电平
-1：错误
18、int Set_IoIn_Mode(int cardno, int ioin, int mode, int logic,int Enalbe)
功能：
设定正/负方向限位输入 nLMT 信号的模式
参数：
cardno 卡号
ioin ： 0-31 个 IO
mode ： 0 通用 IO
1:x 正限位，2：y 正限位,6:c 正限位
-1:x 负限位，-2：y 负限位…….
16：Estop 信号.(立即停止所有轴运动)
Logic：0：低电平有效；1：高电平有效
Enabel:1 使能,0 禁止
默认模式为：通用 IO，低电平有效
返回值 0：正确，其它见错误返回代码
19. int UnlimtSignal (int cardnum,int signalnum)
功能：
取消限位信号
参数：
cardno 卡号
signalnum 输入点（1-32）；
0 全部限位信号
返回值 0：成功
1：错误
20. int Set_Spindle_Speed (int cardno,int maxspeed, int currentspeed,int mode)
功能：设置主轴转速.
参数：
maxspeed: 主轴最大转速. 单位转/分钟.
Currentspeed：主轴当前转速. 单位转/分钟.
Mode: 1：PWM 模式.0:DIR/Pulse,脉冲加方向模式.
六、缓存操作函数
21、int Fifo_InP_Command (int cardno,int ComNum, int Para0, int Para1,int Para 2, int Para 3, int Para 4, int
Para 5, int Para 6)
功能：
向缓存写入命令行
参数：
ComNum 命令号：1-轴位置，2-IO 输出，3-暂停。。 。。 （以后可扩展）
当命令号为 1 时：
Para0 代码的行数
Para1-1 轴的相对位移脉冲数
Para2-2 轴的相对位移脉冲数
Para3-3 轴的相对位移脉冲数
Para4-4 轴的相对位移脉冲数
Para5-5 轴的相对位移脉冲数
Para6-6 轴的相对位移脉冲数
当命令号为 2 时：Para0 -逐位与 IO 输出对应，其它 Para 无意义
当命令号为 3 时：Para0 -为暂停处理 FIFO 的时间，单位为 ms，其它 Para 无意义
当命令号为 4 时：Para0 -为主轴速度.单位转/分钟. Para1 为最大速度,单位转/分钟.
注：当缓存不为空时，DLL 将其下传至硬件，硬件每中断一次，处理一个指令
返回：0 成功
其它见错误返回代码
22、
Int Read_Fifo_State (int cardno,int *buflength,int*emptylength)
功能：读取设备 FIFO 状态
返回值 0：空；1：正常；2：满，-1：没有连接 USB 卡
Buflength:缓冲区的总容量. (以一条移动的命令为单位的).
Emptylength：缓冲区现在空的长度.(以一条移动的命令为单位的).
23、int Reset_Fifo (int cardno)
功能：
清除缓存
参数：
cardno 卡号
返回值 0：正确，
返回值非 0：失败
其它：
1. Int StopPlug(int cardno)
功能：停止 DLL.当系统退出时调用此函数.DLL 将释放内存.
参数：
cardno 卡号
返回值 0：返回值非 0：失败
2. Int OpenMotoionDevcie(int cardno )
功能： 打开 USB 运动卡
参数：
cardno 卡号
返回值 0：成功，-1 打开失败
3. Int CloseMotoionDevcie(int cardno )
功能： 关闭 USB 运动卡
参数：
cardno 卡号
返回值 0：成功，返回值非 0：失败
Int OpenSpindle(int cardno,int fwd)
功能： 打开主轴
参数：
cardno 卡号
fwd: 1 正转，0 反转
返回值 0：成功，-1 失败
4. Int CloseSpindle(int cardno )
功能： 关闭主轴，将关闭输出口 0,1.
参数：
cardno 卡号
返回值 0：成功，返回值非 0：失败
5. Set_MotorDirLevel(int cardno,int axis,int Level)
功能： 设电机 Dir 方向脚电平
参数：
Cardno： 卡号
aixs: 轴号
level: 0 低电平,1 高电平
返回值 0：成功，返回值非 0：失败
6. Set_SoftLmtEnalbe(int cardno,int enalbe)
功能： 设软限位使能
参数：
Cardno： 卡号
enalbe: 0 禁止，1 使能
返回值 0：成功，返回值非 0：失败
SetSoftLmt(int cardno,int axis,int absposplus,int absposminus)
功能： 设软限位使能
7.Set_SpindPulsPerRotate(int cardno,int sPulsPerRotate)
功能： 在脉冲/方向控制主轴模式时,设主轴每转需要的脉冲数,以对应输出控制频率,调节主轴转速.

参数： 

Cardno：          卡号
sPulsPerRotate:      主轴每转需要的脉冲数
返回值0：成功，返回值非0：失败
8. Int SetHomeLmtEn(int cardno,int axis,int pin,int LmtEn)
Cardno：      卡号
axis:           轴号0-2,只能是X,Y,Z轴
pin:原点信号IO脚.0-15
LmtEn：1使能此信号作为限位,也作为原点.0此信号只作为原点.
返回值0：成功，返回值非0：失败
6 轴控制系统:XHC-PMKX-V�计算机操作系统





控制卡接口 DLL�XHC-PMKX.DLL
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