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Сводная таблица переменных языка программирования 

СПШ – это интегрированный сервопривод на базе гибридного шагового

электродвигателя, в котором используется бесшаговое (векторное) управление на

основе адаптированного специально для шаговых двигателей алгоритма.

Данный документ описывает язык программирования сервопривода SML и

примеры программ для решения типовых задач.

Внимание. Данное описание действительно для программного обеспечения

версии 1.5.0. «МотоМастер» и версии программного обеспечения

сервопривода СПШ 9. 

ЗАО «Сервотехника» не возлагает на себя обязанность оповещать пользователей

о появлении обновлений комплекта документации и программного обеспечения.

Пожалуйста, следите за новостями на сайте компании www.servotechnica.ru.

Программируемый логический контроллер

В системе управления сервоприводов, выпускаемых ЗАО «Сервотехника», реализован

программируемый логический контроллер (ПЛК).

ПЛК предназначен для исполнения прикладных программ, созданных пользователем.

Основная задача ПЛК – это предоставить возможность автономно выполнять

вспомогательные операции самим приводом без использования контроллера верхнего

уровня.

К наиболее часто используемым задачам, решаемым с помощью встроенного ПЛК,

относятся:

Выход в нулевую позицию по позиционному выключателю.

Аварийный останов привода в случае выхода из рабочей зоны действия.

Управление режимом работы привода.

Включение/выключение внешнего оборудования по определенным событиям.

С помощью ПЛК можно решать и более комплексные задачи:

Автономная работа нескольких приводов, объединенных в локальную сеть с помощью

шины CAN, с целью совместного позиционирования.

Разработка программ для внутреннего ПЛК выполняется на языке SML (Servo Motor

Language), разработанного компанией «Сервотехника» специально для сервоприводов.

Разработка и отладка программ может выполняться в программе «МотоМастер», для

этого в нее включен текстовый редактор, расположенный в окне «Контроль». Подробное

описание интерфейса программы «МотоМастер», приведено в документе «I - руководство

пользователя.pdf».

Рис. 1. Взаимодействие «МотоМастера» и привода в процессе программирования ПЛК.

С помощью программы «МотоМастер» пользователь разрабатывает программное

обеспечение. Далее при записи программы в привод компилятор, встроенный в

«МотоМастер», проверяет синтаксис программы и в случае корректного написания

выполняет компиляцию и запись программы в энергонезависимую память программ

привода. Далее пользователь может выполнить запуск программы на выполнение.

При задании режима запуска программы по событию включение, ПЛК автоматически

загружает указанную программу из памяти и, таким образом, готов работать автономно.

В энергонезависимой памяти системы управления привода может храниться до 8

пользовательских программ. При этом в процессе отработки при необходимости ПЛК

может переходить от выполнения одной программы к другой.



