串口通信协议
由串口发送命令设置控制器的各个参数，达到控制步进电机和输入输出口的目的。

控制4路步进电机的协议，主要实现如下功能：
1、驱动器细分设定、步距角设定；
2、正向、反向、距离设定、启动、停止命令；
3、回0命令；
4、输入输出口控制；
（协议采用9个字节每帧）
一、设定细分、步距角
0xff 0xaa 0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
 

0x01（CMD，对应命令号）

0xnn 0xnn(这2个字节对应细分，前面为低字节、后面为高字节)


0xnn(如：步距角为1.8，对应该字节的值就是180)


0x00 0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和，校验用)

回：0xff  0xaa  0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
0x01  0x00  0x00

二、齿轮比（固化）



齿轮比=（细分*360*100）/步距角
三、设定运行脉冲数
0xff 0xaa 0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
 
0x03（CMD，对应命令号）
0xnn 0xnn 0xnn（这3个字节表示运行距离，前面是低字节，后面是高字节）
0x00 0xnn(最后一个字节对应前面所有的字节的和，校验用)

回：0xff  0xaa  0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
0x03 0x00  0x00

四、设定启动方向，启动频率（也是回零频率）
0xff 0xaa 0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
 
0x04(CMD，对应命令号)

0xnn(方向 0正转 1反转)  
0xnn 0xnn(启动频率 回零频率 前面是低字节 后面是高字节) 
0x00 0xnn(对应前面所有的字节的和)
回：0xff  0xaa  0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
0x04 0x00 0x00

五、设定运行加速度（也是回零加减速频率），运行速度
0xff 0xaa 0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
 
0x05（CMD，对应命令启动）

0xnn 0xnn（加减速频率）  
0xnn 0xnn (运行速度,单位是RPM(转/每分钟)。 前面是低字节 后面是高字节)  
0xnn(对应前面所有的字节的和)

回：0xff  0xaa  0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
0x05 0x00 0x00

六、回零命令  （电机一直运行，运行方向和速度与上面设置的方向和速度一样）

例：ffaa010f00000000b9   (设定无回零控制信号口，电机将按第10条参数运行)

0xff   0xaa   
0x0N（电机号。 电机1对应0x01；电机2对应0x02）

0x0F（CMD，对应命令号）

0xnn（停止控制口：0为没有停止控制口，即直接开始回零；0x01—0x0d：YL1~YL13
输入信号控制电机停止）  

0x00  0x00  0x00

0xnn(最后一个字节对应前面所有字节的和的低8位，校验用)

控制器回：

0xff  0xaa    0x0N(电机号)  0x0F(命令号)  0x00  0x00

七、单个电机开始运行命令
0xff 0xaa 0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
 
0x09（CMD，对应命令号）

0x00 0x00 0x00 0x00 0xnn(对应前面所有的字节的和)

回：0xff  0xaa  0x00
0x09  0x00  0x00

运行到位回：0xff  0xaa  0x00
0x09  0x01  0x00

八、单个电机停止命令
0xff 0xaa 0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)
 
0x06（CMD，对应命令号）

0x00 0x00
0x00 0x00 0xnn(对应前面所有的字节的和)
回：0xff  0xaa  0x0N(电机1对应0x01,电机2对应0x02)0x06 0x00 0x00

九、全部电机同时运行命令：ffaa090900000000bb  
0xff  0xaa   

0x09（CMD，全部电机控制命令）
0x09（CMD，全部电机运行命令）
0x00 0x00 0x00 0x00

0xnn(对应前面所有的字节的和的低8位，校验用)
控制器回：0xff  0xaa   0x09  0x09  0x00  0x00

十、全部停止命令 

ffaa090600000000b8

回：0XFF 0XAA 0X09 0X06 0X00 0X00
十一、点灯命令

单一输出命令

0xff 0xaa 0x00 0x0c（CMD，对应控制输出命令）
0xnn(0X01对应LED1  0X02对应LED2  0X03对应LED3  0X04对应LED4  0X05对应所有灯) 
0xnn(0x00为让灯灭，0x01让灯亮)

0x00 0x00 0xnn(对应前面所有的字节的和) 

收到命令回 0xff 0xaa 0x00 0x0c 0xnn（输出口）0x00

操作到位回 0xff 0xaa 0x00 0x0c 0xnn（输出口）0x01

十二、数据保存命令   ffaabc000000000065
0xff   0xaa  

0xbc（CMD，对应命令号）

0x00  0x00  0x00  0x00  0x00  

0xnn(最后一个字节对应前面所有字节的和的低8位，校验用)

收到命令回：0xff  0xaa   0xbc  0x00  0x00  0x00

【注】保存命令所保存的是最后各命令修改的参数，每次开机时这些参数会被控制器读取出来.
可以参考我们另外一款控制器的通信协议来实现更多控制功能：

http://bbs.hymcu.com/viewthread.php?tid=38938&extra=page%3D1

