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O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.





velocidade1





pwm1





O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 








Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.


Comunicação Série Rs232 





Velocidade





Ângulo





0





1





1





1





0





0





0





0





4º byte





3º byte





2º byte





Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�
�
1ºByte�
2ºByte�
3ºByte�
4ºByte�
5ºByte�
6ºByte�
7ºByte�
8ºByte�
�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
--�
--�
�





















Anexo IV - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves





2º Slave (por exemplo)





CAN BUS





Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.


 Nome: NovVelServ[8][3]�
�
�
Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�
2ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�
8ºSlave�
Velocidade Servo 1�
Velocidade Servo 2�
Velocidade Servo 3�
�






Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.


 Nome: NovPosServ[8][3]�
�
�
Posição referencia dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�
2ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�
8ºSlave�
Posição Servo 1�
Posição Servo 2�
Posição Servo 3�
�






Sempre que um Slave recebe uma mensagem pelo CAN que seja destinada para ele, este responde com duas mensagens diferentes. A primeira mensagem que ele envia está relacionada com valores sensoriais dos motores. Após ter sido enviada a primeira mensagem com sucesso é enviada a segunda que contém os valores sensoriais dos sensores adicionais de cada placa.





Anexo V - Esquema Representativo do registo de valores Sensoriais no Master





Master





2º Slave (por exemplo)





CAN BUS





Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.


 Nome: ValSensForca[8][3]�
�
�
Posição dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Valor do Servomotor  1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
2ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
8ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�






Array principal de registo dos valores sensoriais.adicionais de  todos os slaves no master. Nome: ValSens[8][3]�
�
�
Posição dos Sensores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�
2ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�
…�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�
8ºSlave�
Valor do sensor adicional 1�
Valor do sensor adicional 2�
Valor do sensor adicional 3�
Valor do sensor adicional 4�
�






Array principal de registo dos valores sensoriais de posição de todos os slaves no master.


 Nome: ValSens[8][3]�
�
�
Posição dos Motores de cada Placa�
�
1ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
2ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
…�
…�
…�
…�
�
7ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
8ºSlave�
Valor do Potenciómetro 1.�
Valor do Potenciómetro 2.�
Valor do Potenciómetro 3.�
�






Array local de registo de valores sensoriais .dos slaves Nome: ValSens[0..9]�
�
ValSens[0]�
Valor do Potenciómetro 1.�
�
ValSens[1]�
Valor do Potenciómetro 2.�
�
ValSens[2]�
Valor do Potenciómetro 3.�
�
ValSens[3]�
Tensão na resistência de potência 1�
�
ValSens[4]�
Tensão na resistência de potência 2�
�
ValSens[5]�
Tensão na resistência de potência 3�
�
ValSens[6]�
Valor do sensore adicional 1�
�
ValSens[7]�
Valor do sensore adicional 2�
�
ValSens[8]�
Valor do sensore adicional 3�
�
ValSens[9]�
Valor do sensore adicional 4�
�






1.ª Mensagem enviada pelo CAN do Slave para o Mestre�
�
1ºByte�
2ºByte�
3ºByte�
4ºByte�
5ºByte�
6ºByte�
7ºByte�
8ºByte�
�
HostMcu�
Identificador de Mensagem�
ValSens[0]�
ValSens[1]�
ValSens[2]�
ValSens[3]�
ValSens[4]�
ValSens[5]�
�















2.ª Mensagem enviada pelo CAN do Slave para o Mestre�
�
1ºByte�
2ºByte�
3ºByte�
4ºByte�
5ºByte�
6ºByte�
7ºByte�
8ºByte�
�
HostMcu�
Identificador de Mensagem�
ValSens[6]�
ValSens[7]�
ValSens[8]�
ValSens[9]�
--�
--�
�
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O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.
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O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 











Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.



Comunicação Série Rs232 







Velocidade







Ângulo







0







1







1







1







0







0







0







0







4º byte







3º byte







2º byte







Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�

�

1ºByte�

2ºByte�

3ºByte�

4ºByte�

5ºByte�

6ºByte�

7ºByte�

8ºByte�

�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

--�

--�

�





























Anexo - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves







2º Slave (por exemplo)







CAN BUS







Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.



 Nome: NovVelServ[8][3]�

�

�

Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

2ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

8ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�









Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.



 Nome: NovPosServ[8][3]�

�

�

Posição referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

2ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

8ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�









O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.
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O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 











Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.



Comunicação Série Rs232 







Velocidade







Ângulo







0







1







1







1







0







0







0







0







4º byte







3º byte







2º byte







Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�

�

1ºByte�

2ºByte�

3ºByte�

4ºByte�

5ºByte�

6ºByte�

7ºByte�

8ºByte�

�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

--�

--�

�





























Anexo - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves







2º Slave (por exemplo)







CAN BUS







Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.



 Nome: NovVelServ[8][3]�

�

�

Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

2ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

8ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�









Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.



 Nome: NovPosServ[8][3]�

�

�

Posição referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

2ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

8ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�









O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.
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O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 











Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.



Comunicação Série Rs232 







Velocidade







Ângulo







0







1







1







1







0







0







0







0







4º byte







3º byte







2º byte







Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�

�

1ºByte�

2ºByte�

3ºByte�

4ºByte�

5ºByte�

6ºByte�

7ºByte�

8ºByte�

�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

--�

--�

�





























Anexo - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves







2º Slave (por exemplo)







CAN BUS







Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.



 Nome: NovVelServ[8][3]�

�

�

Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

2ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

8ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�









Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.



 Nome: NovPosServ[8][3]�

�

�

Posição referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

2ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

8ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�









O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.
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O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 











Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.



Comunicação Série Rs232 







Velocidade







Ângulo







0







1







1







1







0







0







0







0







4º byte







3º byte







2º byte







Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�

�

1ºByte�

2ºByte�

3ºByte�

4ºByte�

5ºByte�

6ºByte�

7ºByte�

8ºByte�

�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

--�

--�

�





























Anexo - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves







2º Slave (por exemplo)







CAN BUS







Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.



 Nome: NovVelServ[8][3]�

�

�

Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

2ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

8ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�









Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.



 Nome: NovPosServ[8][3]�

�

�

Posição referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

2ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

8ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�
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O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.
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O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 











Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.



Comunicação Série Rs232 







Velocidade







Ângulo







0







1







1







1







0







0







0







0







4º byte







3º byte







2º byte







Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�

�

1ºByte�

2ºByte�

3ºByte�

4ºByte�

5ºByte�

6ºByte�

7ºByte�

8ºByte�

�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

--�

--�

�





























Anexo - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves







2º Slave (por exemplo)







CAN BUS







Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.



 Nome: NovVelServ[8][3]�

�

�

Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

2ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

8ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�









Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.



 Nome: NovPosServ[8][3]�

�

�

Posição referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

2ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

8ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�









O Master  envia  mensagens aos Slaves a uma frequência de 10kHz. As matrizes NovPosServ e NovVelServ são varridas ciclicamente. Sempre que tenha havido uma alteração nessas matrizes esses novos valores são enviados ao respectivo slave.
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O Master recebe uma mensagem com três bytes. O primeiro byte está reservado para identificar o tipo de mensagem, o segundo é utilizado geralmente para enviar a posição do servo que nós queremos movimentar e o terceiro é utilizado para enviar a velocidade a qual ele deve efectuar o movimento. Qualquer alteração de posição de uma dos servomotores é escrita nas matrizes NovPosServ ou NovVelServ. 











Envio de um comando da unidade principal de processamento para o Master.



Comunicação Série Rs232 







Velocidade







Ângulo







0







1







1







1







0







0







0







0







4º byte







3º byte







2º byte







Mensagem enviada pelo CAN do Master para o Slave�

�

1ºByte�

2ºByte�

3ºByte�

4ºByte�

5ºByte�

6ºByte�

7ºByte�

8ºByte�

�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

--�

--�

�





























Anexo - Esquema Representativo do envio de mensagens do Master para os Slaves







2º Slave (por exemplo)







CAN BUS







Array principal de registo dos valores sensoriais de do binário exercido pelos servomotores de todos os slaves no master.



 Nome: NovVelServ[8][3]�

�

�

Velocidade referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

2ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�

8ºSlave�

Velocidade Servo 1�

Velocidade Servo 2�

Velocidade Servo 3�

�









Array principal de registo das posições de todos os servomotores do sistema.



 Nome: NovPosServ[8][3]�

�

�

Posição referencia dos Motores de cada Placa�

�

1ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

2ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

…�

…�

…�

…�

�

7ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�

8ºSlave�

Posição Servo 1�

Posição Servo 2�

Posição Servo 3�

�














