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Description：HSI初始化
Param1：消息传输句柄
Param2：暂无用，默认False
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Description：HSI绑定事件回调（运动到位，急停等信号解析）
Param1：回调函数
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Description：HSI关闭运动控制
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Description：HSI运动部分初始化
Param1：是否回原，一般True
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Description：询问机台是否在原点
Param1：是否在原点
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Description：获取单轴设置的速度
Param1：获取轴XYZ
Param2：速度（mm/s）
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Description：设置单轴设置的速度
Param1：轴XYZ
Param2：速度（mm/s）
备注：暂时只修改X轴速度（运动合成速度），EF3其他速度在配置文件设置
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Description：JOG移动
Param1：轴XYZ
Param2：速度（mm/s）
备注：Param2涉及速度挡位，具体速度在配置文件设置
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Description：停止JOG移动
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Description：获取现在机台位置
Param1：轴XYZ（暂时所有轴获取）
Param2：X坐标
Param3：Y坐标
Param4：Z坐标
Param5：定位开始结束时间
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Description：设置机台运动位置
Param1：轴XYZ（暂时所有轴获取）
Param2：X坐标
Param3：Y坐标
Param4：Z坐标
Param5：是否等待运动结束，Metus默认为不等待
Param6：未明，Metus默认为0.0
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Description：停止定位
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HSI_APT HSI_STATUS WINAPI HSI.MOTION SET_SPEED EX(UINT [BGSTYPES, double Speed)





image8.png
HSI_APT HSI_STATUS WINAPI HSI_MOTION_JOG(UINT AxisTypes, double Speed)
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HSI_APT HSI_STATUS WINAPT HSI_MOTION_STOP_J0G()
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HST_APT HST_STATUS WINAPI HST_MOTION_GET_POSITION XYZ(UINT AxisTypes, double &ositionX, double &eositiony, double SFOSHERGRS, double &Time)





image11.png
HST_APT HSI_STATUS WINAPT HST_MOTION_SET_POSTTION XYZ(UINT AxisTypes, double PositionX, double Positiony, double Positionz, HSIMOTION MOVE TYPE eType, double dSpeedcear)
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HSI_API HSI_STATUS WINAPI HSIMOTION_ABORT_MOTION()
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.
S1_AP1 HSI_STATUS WINAPE HSISTARTUP(AD hind, bool _bofflineonly)
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SHSI_APT HSI_STATUS WINAPI HSILSET_EVENT.CALLBACK(pEventCallback _pcallback)





image3.png
1HST_APT HSI_STATUS WINAPT HSI_MOTION_SHUTDOWN()
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HSI_APT HSI_STATUS WINAPL HSI_MOTION_STARTUP(bool brone)
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HSI_APT HST_STATUS WINAPT HSI_MOTION_TS_HOMED(bool &bHomed)
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HST_APT HST_STATUS WINAPT HST_EF3MOTION_GET_SPEED X¥Z(int axis,double &speed)





