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1. INFORMACJE PODSTAWOWE

A. Znakowy protokdt komunikacyjny przeznaczony jest do komunikacii
miedzy wagg RADWAG a urzgdzeniem zewnetrznym, przy pomocy
interfejsow RS232, Ethernet, tgcznos$¢ bezprzewodowa.

B. Protokét sktada sie z komend przesytanych z urzgdzenia zewnetrznego
do wagi i odpowiedzi z wagi do urzadzenia.

C. Odpowiedzi sg wysylane z wagi kazdorazowo po odebraniu komendy,
jako reakcja na dang komende.

D. Przy pomocy komend, skfadajgcych sie na protokdét komunikacyjny,
mozna uzyskiwaé informacje o stanie wagi, jak i wptywaé na jej
dziatanie, np. mozliwe jest: otrzymywanie z wagi wynikdw wazenia,
kontrolowanie wyswietlacza itp.

Wybér portu komunikacyjnego deklaruje sie w podmenu:
<Urzadzenia / Komputer / Port>.

2. ZESTAW KOMEND

Rozkaz Opis komendy

Z Zeruj wage.

T Taruj wage.

oT Podaj wartos¢ tary.

uTt Ustaw tare.

Tl Woytaruj natychmiast.

VAl Wyzeruj natychmiast.

S Podaj wynik stabilny w jednostce podstawowej.

Sl Podaj wynik natychmiast w jednostce podstawowe;.
SIA * Podaj wyniki ze wszystkich platform natychmiast w jednostkach podstawowych.
SuU Podaj wynik stabilny w jednostce aktualnej.

Sul Podaj wynik natychmiast w jednostce aktualne;.

C1 Wiacz transmisje ciggta w jednostce podstawowe;.
Co Wytgcz transmisje ciggtg w jednostce podstawowe;.
Cul Wigcz transmisje ciagtg w jednostce aktualnej.

Cuo Wytacz transmisje ciagtg w jednostce aktualnej.

K1 Zablokuj klawiature wagi.

KO Odblokuj klawiature wagi.

DH Ustaw dolny prég dowazania.

UH Ustaw goérny prog dowazania.

ODH Podaj wartos¢ dolnego progu dowazania.




OUH Podaj warto$¢ gérnego progu dowazania.

SS Symulacja wcisniecia przycisku ENTER/PRINT.

p* Zmien platforme.

NB Podaj numer fabryczny.

SM Ustaw mase pojedynczej sztuki.

RM Ustaw mase odniesienia.

TV Ustaw warto$¢ masy docelowe;.

PROFILE ** | Wybierz profil.

PRG ** Podaj nazwe ustawionego profilu.

IC ** Wykonaj kalibracje wewnetrzng.

IC1 ** Zablokuj automatyczng kalibracje wewnetrzng wagi.
ICO ** Odblokuj automatyczng kalibracje wewnetrzng wagi.
BP Uruchom sygnat dzwigkowy.

OoMI Podaj dostepne mody pracy.

OoMS Ustaw mod pracy.

OMG Podaj aktualny mod pracy.

ul Podaj dostepne jednostki.

us Ustaw jednostke.

uG Podaj aktualng jednostke.

BN Podaj typ wagi.

FS Podaj maksymalny udzwig.

RV Podaj wersje programu.

A Ustaw autozero.

LOGIN Logowanie uzytkownika.

LOGOUT Wylogowanie uzytkownika.

EV Ustaw srodowisko.

EVG Podaj ustawione srodowisko.

FIS Ustaw filtr.

FIG Podaj ustawiony filtr.

ARS Ustaw zatwierdzenie wyniku.

ARG Podaj ustawione zatwierdzenie wyniku.

LDS Ustaw ostatnig cyfre.

OC ** Otworz pokrywe automatycznej komory do kalibracji pipet.
CC ** Zamknij pokrywe automatycznej komory do kalibracji pipet.
OD ** Otworz drzwiczki komory wazenia.

CD ** Zamknij drzwiczki komory wazenia.

LS ** Podaj status wypoziomowania wagi.

PRMOVE ** | Przesun woézek robota AP-12 do pozyciji n.
PRNEXT ** Przesun wozek robota AP-12 do nastepnej pozyciji.




PRPREV ** Przesun wézek robota AP-12 do poprzedniej pozycji.
GIN *** Podaj stan wejs¢

GOUT *** Podaj stan wyjs¢

SOUT *** Ustaw stan wyjsé

PC Wyslij wszystkie zaimplementowane komendy.

*) — Dotyczy wytgcznie miernika PUE CY10, PUE 5.
**) — Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.
***) — Dotyczy wytgcznie miernika PUE 5

& Kazdy rozkaz musi zostaé zakonczony znakami CR LF.

3. FORMAT ODPOWIEDZI NA PYTANIE Z KOMPUTERA

Indykator po przyjeciu rozkazu odpowiada:

XX_ACRLF komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.

XX_D CRLF zakonczono komende (wystepuje tylko po XX_A).

XX_I CR LF komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

XX _"NCRLF komenda zrozumiana, ale wystapito przekroczenie zakresu max.

XX _VvCRLF komenda zrozumiana, ale wystgpito przekroczenie zakresu min.

XX _OK CRLF komende wykonano.

ES_CRLF komenda niezrozumiana.

XX _ECRLF przekroczony limit czasu przy oczekiwani_u na wynik stabilny (limit czasowy
jest parametrem charakterystycznym wagi).

XX - w kazdym przypadku jest nazwg wystanego rozkazu.
- reprezentuje znak odstepu (spacji).
4. OPIS KOMEND

4.1. Zerowanie wagi
Sktadnia: Z CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

Z_ACRLF | komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
Z_DCRLF [-zakonczono komende.

Z_ACRLF | komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
Z_" CRLF [|-komenda zrozumiana, ale wystgpito przekroczenie zakresu zerowania.

Z_A CRLF |-komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
Z_E CRLF | przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny.

Z_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.




4.2. Tarowanie wagi
Skfadnia: T CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

T_ACRLF |-komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
T_DCRLF | zakonczono komende.

T_ACRLF | komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
T_v CRLF | komenda zrozumiana, ale wystapito przekroczenie zakresu tarowania.

T_ACRLF |-komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
T_E CRLF | przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny.

T_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

4.3. Podaj wartosc¢ tary
Sktadnia: OT CR LF
Odpowiedz: OT_TARA CR LF - komenda wykonana.

Format ramki tary jakg odpowiada indykator:

1 2 3 4 5-6 7-15 16 17 ‘ 18 ‘ 19 20 21
(@] T spacja znak spacja tara spacja jednostka CR LF
stabilnosci

Tara - 9 znakéw z wyréwnaniem do prawe;j.

Jednostka - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej.

4.4, Ustaw tare

Sktadnia: UT_TARA CR LF, gdzie: _ - spacja; TARA - wartosc tary.

Mozliwe odpowiedzi:

UT_OK CRLF - komenda wykonana.
UT_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format tary).

W formacie tary nalezy uzywac kropki jako znacznika miejsc
po przecinku.

4.5. Wyzeruj natychmiast
Sktadnia: ZI CR LF

Mozliwe odpowiedzi:



ZI_DCRLF - komenda wykonana.

ZI_v CRLF - komenda zrozumiana, ale wystgpito przekroczenie zakresu zerowania.
ZI_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ZI_ECRLF - Btad zerowania.

4.6. Wytaruj natychmiast
Sktadnia: TI CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

TI_DCRLF - komenda wykonana.

TI_v CRLF - komenda zrozumiana, ale wystgpito przekroczenie zakresu tarowania.
TI_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
TI_ECRLF - Btad tarowania.

4.7. Podaj wynik stabilny w jednostce podstawowej
Sktadnia: S CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

S_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
S_ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny.
S_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
S_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.

RAMKA MASY - zwracana jest warto$¢ masy w jednostce podstawowe;j.

Format ramki masy jakg odpowiada indykator:

1 2-3 4 5 6 7-15 16 17 18 19 20 21
S spacja znak spacja znak masa spacja jednostka CR LF
pac) stabilnosci pac) pac) !
Przykitad:

S CR LF —rozkaz z komputera.
S _ACR LF - komenda zrozumiana i rozpoczeto jej wykonywanie
S - 8.5 _ g _ _ CRLF - komenda wykonana, zwracana jest

wartos¢ masy w jednostce podstawowe;j.

4.8. Podaj wynik natychmiast w jednostce podstawowej
Skiadnia: SI CR LF

Mozliwe odpowiedzi:




SI_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

RAMKA MASY |- zwracana jest wartos¢ masy w jednostce podstawowej natychmiast.

Format ramki masy jakg odpowiada indykator:

1 2 3 4 5 6 7-15 16 17 | 18 | 19 20 21

S | spacja znak spacja znak masa spacja jednostka CR LF
paci stabilnosci paci paci !

Przyktad:

S | CR LF —rozkaz z komputera.
sr?__ 18.5 kg _CRLF-komendawykonana, zwracana jest
wartos¢ masy w jednostce podstawowej natychmiast.

4.9. Podaj wyniki ze wszystkich platform natychmiast w jednostkach
podstawowych
Dotyczy wytgcznie miernika PUE CY10, PUE 5.

Sktadnia: SIA CR LF
Mozliwe odpowiedzi:
SIA_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

RAMKA MASY ,,P1” ; RAMKA MASY ,,P2” CR LF - zwracane sg wartosci masy z obu
platform w jednostce podstawowej kazdej platformy natychmiast.

; Separator ramek masy.
»P1” Platforma 1.
»P2” Platforma 2.

Format ramki masy z poszczegdlnej platformy jakg odpowiada urzgdzenie:

1 2 3 4 5 6 7-15 16 17 ’ 18 ’ 19

P n spacja zr_1ak - spacja znak masa spacja jednostka
stabilnosci

n Numer platformy wagowe;.

Masa 9 znakdéw z wyréwnaniem do prawe;.

Jednostka 3 znaki z wyréwnaniem do lewe;j.

Przykitad:

Zatézmy, ze do miernika wagowego sg podigczone dwie platformy wagowe
(platforma 1, platforma 2).
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S| A CR LF —rozkaz z komputera

P1_2__ 118.5_¢9g__;P2_________ 36.2_kg_;
P3 1;P4 1CRLF-komenda wykonana, zwracane sg wartosci masy
ze wszystkich platform w jednostkach podstawowych kazdej platformy
natychmiast. Przy czym: P 3 _ | — platforma 3 niedostepna, P 4 _ | - platforma 4
niedostepna.
4.10. Podaj wynik stabilny w jednostce aktualnej
Sktadnia: SU CR LF
Mozliwe odpowiedzi:
SU_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
SU_ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny.
SU_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
SU_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
RAMKA MASY |- zwracana jest wartos¢ masy w jednostce aktualnej.
Format ramki masy jakg odpowiada indykator:
1] 2 3 4 5 6 7-15 16 17 ‘ 18 ‘ 19 | 20 | 21
S U spacja staf)ri:il:)éci spacja znak masa spacja jednostka CR LF

Przykitad:

S U CR LF —rozkaz z komputera.

S U _ A CRLF - komenda zrozumiana i rozpoczeto jej wykonywanie.

SU__ - 172.135_N_ _CRLF-komenda wykonana, zwracana
jest warto$¢ masy w jednostce aktualnej.

4.11. Podaj wynik natychmiast w jednostce aktualnej
Skiadnia: SUI CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

SUL_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

RAMKA MASY | zwracana jest wartos¢ masy w jednostce aktualnej natychmiast.

Format ramki masy jakg odpowiada indykator:

1 2 3 4 5 6 7-15 16 17 ’ 18 ’ 19 20 21
S U | znak spacja znak masa spacja jednostka CR LF
stabilnosci pacj pacj !
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Przykitad:

S U I CR LF —rozkaz z komputera.
SUI?_ - 58.237_ kg _CRLF-komenda wykonana, zwracana jest
wartos¢ masy w jednostce aktualnej natychmiast.

4.12. Wiacz transmisje ciagta w jednostce podstawowej
Sktadnia: C1 CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

C1 ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
C1_ ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
RAMKA MASY | zwracana jest wartos¢ masy w jednostce podstawowej.

Format ramki masy jakg odpowiada indykator:

1 2 3 4 5 6 7-15 16 17 18 19 20 21
S | spacja znak spacja znak masa spacja jednostka CR LF
pac) stabilnosci pac pac) I

automatycznie wyfgcza transmisje ciagla w jednostce

i Wiaczenie transmisji ciagtej w jednostce podstawowej
aktualnej.

4.13. Wylacz transmisje ciagta w jednostce podstawowej
Sktadnia: CO CR LF
Mozliwe odpowiedzi:

CO_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

CO_ACRLF - komenda zrozumiana i wykonana.

4.14. Wiacz transmisje ciagta w jednostce aktualnej
Sktadnia: CU1 CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

CUL_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
CUL_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
RAMKA MASY | zwracana jest wartos¢ masy w jednostce aktualne;j.
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Format ramki masy jakg odpowiada indykator:

1 2 3 4 5 6 7-15 16 17 18 19 20 21
znak ) . .
S U | I spacja znak masa spacja jednostka CR LF
stabilnosci

automatycznie wylgcza transmisje ciagla w jednostce

i Witaczenie transmisji ciagfej w jednostce aktualnej
podstawowej.

4.15. Wylacz transmisje ciggta w jednostce aktualnej
Sktadnia: CUO CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

CUO_I CRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

CUO_ACRLF - komenda zrozumiana i wykonana.

4.16. Zablokuj klawiature wagi
Sktadnia: K1 CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

K1_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

K1_OK CRLF - komenda wykonana.

& Komenda nie jest pamietana po restarcie wagi.

4.17. Odblokuj klawiature wagi
Sktadnia: KO CR LF
Odpowiedz: KO_OK CR LF - komenda wykonana.

4.18. Ustaw dolny prég dowazania
Sktadnia: DH_XXXXX CR LF, gdzie XXXXX - format masy.

Mozliwe odpowiedzi:

DH_OK CRLF - komenda wykonana.
DH_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format masy).
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4.19. Ustaw gorny prég dowazania

Sktadnia: UH_XXXXX CR LF, gdzie: _ - spacja; XXXXX - format masy.

Mozliwe odpowiedzi:

UH_OK CR LF - komenda wykonana.
UH_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format masy).

4.20. Podaj wartos¢ dolnego progu dowazania
Sktadnia: ODH CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

ODH_MASA CR LF - komenda wykonana.

ODH_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

Format odpowiedzi:

1| 2 3 4 5-13 14 15 16 17 18 19 20
O D H spacja masa spacja jednostka spacja CR LF
Masa - 9 znakéw z wyréwnaniem do prawe;j.
Jednostka - 3 znaki z wyréwnaniem do lewe;j.
4.21. Podaj wartos¢ goérnego progu dowazania
Sktadnia: OUH CR LF
Mozliwe odpowiedzi:
OUH_MASACR LF - komenda wykonana.
OUH_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
Format odpowiedzi:
1| 2 3 4 5-13 14 15 16 17 18 19 20
O U H spacja masa spacja jednostka spacja CR LF

Masa - 9 znakéw z wyréwnaniem do prawe;j.
Jednostka - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej.

4.22. Podaj numer fabryczny
Sktadnia: NB CR LF
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Mozliwe odpowiedzi:

NB_A ”nr fabryczny” CR LF |- komenda zrozumiana, zwracany jest numer fabryczny wagi.

NB_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

nr fabryczny — parametr okreslajgcy numer fabryczny urzadzenia. Zwracany pomigdzy znakami
cudzystowu.

Przykitad:

NB CR LF — rozkaz z komputera (podaj numer fabryczny).
NB_A_"123456" CR LF — numer fabryczny urzadzenia — 123456.

4.23. Symulacja wcisniecia przycisku ENTER/PRINT
Sktadnia: SS CR LF

W celu dokonania pomiaru z zewnetrznej aplikacji podtaczonej przez chroniony
interfejs programowy lub sprzetowy i jego rejestracji w pamieci alibi, uzytkownik
zewnetrzny powinien uzy¢ komendy SS<CR><LF>. Uzywanie innych komend
nie jest pomiarem w sensie metrologii prawnej i zdejmuje z firmy RADWAG
odpowiedzialnos¢ za przekazane dane z powodu braku mozliwosci ich
pozniejszej weryfikacji.

Wystanie rozkazu SS CR LF do wagi powoduje automatyczny zapis wazenia
w bazie z jednoczesnym wywotaniem zadeklarowanego wydruku.

wszystkie warunki wykonania wazenia (kontrola wyniku,

i Podczas wysfania rozkazu do wagi musza byé spetnione
stabilny odczyt masy itd.).

4.24. Zmien platforme
Dotyczy wytgcznie miernika PUE CY10, PUE 5.

Sktadnia: P_N CR LF, gdzie: _ - spacja; N - numer platformy (1, 2, 3, 4).

Mozliwe odpowiedzi:

P_OK CR LF - komenda wykonana.
P_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy numer platformy).

4.25. Ustaw mase pojedynczej sztuki
Sktadnia: SM_XXXXX CR LF, gdzie: _ - spacja; XXXXX - format masy.
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Mozliwe odpowiedzi:

SM_OK CRLF - komenda wykonana.
SM_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidfowy format masy).

& Rozkaz obstugiwany w modzie pracy Liczenie sztuk.

4.26. Ustaw mase odniesienia
Sktadnia: RM_XXXXX CR LF, gdzie: _ - spacja; XXXXX - format masy.

Mozliwe odpowiedzi:

RM_OK CR LF - komenda wykonana.
RM_I CRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ES CR LF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format masy).

& Rozkaz obstugiwany w modzie pracy Odchyiki.

4.27. Ustaw mase docelowa
Skiadnia: TV_XXXXX CR LF, gdzie: _ - spacja; XXXXX - format masy.

Mozliwe odpowiedzi:

TV_OK CR LF - komenda wykonana.
TV_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format masy).

4.28. Wybierz profil

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: PROFILE_NAZWA CR LF, gdzie: _ - spacja; NAZWA - nazwa
profilu.

Mozliwe odpowiedzi:

PROFILE OK CR LF - komenda wykonana.

- komenda zrozumiana, ale ustawienie profilu niemozliwe (btad

PROFILE E CR LF . :
w nazwie profilu).

ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format).
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w wadze, tj. male, wielkie litery, spacje (np. Fast; Fast

/_\ Nazwa profilu musi byé wpisana zgodnie z formatem, jak
dosing, User, Precision).

4.29. Podaj nazwe ustawionego profilu
Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.
Sktadnia: PRG CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

PRG_A_"x” CRLF - komenda wykonana, nazwa ustawionego profilu zwrécona.
PRG_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
ESCRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format).

X — nazwa profilu (miedzy znakami cudzystowu).

Przykitad:

PRG CR LF - rozkaz z komputera (podaj nazwe profilu).
PRG _A "Fast” CR LF - zwrdcona nazwa profilu - "Fast”.

4.30. Wykonaj kalibracje wewnetrznag
Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: IC CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

IC_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
IC_DCRLF - zakonczono komende.

IC_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
IC_ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny.
IC_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

4.31. Zablokuj automatyczng kalibracje wewnetrzna

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: IC1 CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

IC1_OK CRLF - komenda wykonana.
IC1_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
IC1_ECRLF - operacja nie jest mozliwa, np. w przypadku wagi legalizowane;j.
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Dla wag nielegalizowanych komenda blokuje kalibracje
wewnetrzng do momentu jej odblokowania rozkazem ICO CR
& LF Ilub wyfaczenia wagi. Komenda nie zmienia ustawien
wagi, dotyczacych czynnikéw decydujacych o rozpoczeciu
procesu kalibraciji.

4.32. Odblokuj automatyczng kalibracje wewnetrzna

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: ICO CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

ICO_OK CR LF - komenda wykonana.

ICO_I CRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

& Dla wag legalizowanych operacja nie jest mozliwa.

4.33. Uruchom sygnat dzwiekowy

Skfadnia: BP_TIME CR LF, gdzie: _ - spacja; TIME - czas w [ms] trwania
sygnatu dzwiekowego. Zalecany przedziat <50+5000>.

Mozliwe odpowiedzi:

BP_OK CRLF - komenda wykonana, uruchamia sygnat BEEP.

BP_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

ES CRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format czasu trwania).
Przyktad:

BP_350 CR LF - rozkaz z komputera (wigcz BEEP na czas 350ms).
BP_OK CR LF - BEEP zataczony.

W przypadku podania wartosci wiekszej od dopuszczalnej
dla danego urzadzenia, BEEP zostanie uaktywniony
na maksymalny czas obstugiwany przez urzadzenie.

i BEEP wywofany komenda BP, zostanie przerwany, jezeli

w czasie jego trwania nastapi uaktywnienie sygnatu z innego
zZrodfta: klawiatura, touch panel, czujniki ruchu.
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4.34. Podaj dostepne mody pracy
Skfadnia: OMI CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

OMICR LF

n_Nazwa modu CR LF

OK CR LF - komenda wykonana, zwraca dostepne mody pracy.

OMI_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

Nazwa modu - nazwa modu pracy, przedstawiona tak, jak na wyswietlaczu danego typu wagi,
w wybranym aktualnie na wadze jezyku pracy.
n - parametr, warto$¢ dziesietna okreslajgca numer modu pracy.

Wykaz modéw pracy:

1 Wazenie

2 Liczenie sztuk

3 Odchyiki

4 Dozowanie

5 Receptury

6 Wazenie zwierzat

7 Gestosé

8 Gestosc¢ ciat statych

9 Gestos¢ cieczy

10 | Zatrzask MAX

11 | Sumowanie

12 | Dowazanie

13 | Statystyka

14 | Kalibracja pipet

15 | Wazenie réznicowe

16 | Statystyczna Kontrola Jakosci (SQC)
17 Kontrola Towaréw Paczkowanych (KTP)
18 | Kontrola masy (tabletkarka)
19 | Suszenie

20 Komparator

21 | Waga samochodowa

Numeracja modéw pracy jest scisle przypisana do ich nazwy
i stata we wszystkich rodzajach wag.
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Przykitad:

OMI CR LF - rozkaz z komputera (podaj dostepne mody pracy).
OMI CR LF - zwracane sg dostepne mody pracy.

1_Wazenie CR LF

2 Liczenie sztuk CR LF

3_Odchytki CR LF

OK CR LF - koniec wykonywania komendy.

4.35. Ustaw mod pracy

Sktadnia: OMS_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n - warto$¢ dziesietna, okreslajgca
mod pracy. Doktadny opis — patrz: rozkaz OMI CR LF.

Mozliwe odpowiedzi:

OMS_OK CR LF - komenda wykonana.

OMS_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
OMS_E CRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowa wartosc).
Przyktad:

OMS_2 CR LF - rozkaz z komputera (ustaw mod pracy ,Liczenie sztuk”).
OMS_OK CR LF - ustawiono mod pracy ,Liczenie sztuk”.

4.36. Podaj aktualny mod pracy
Skiadnia: OMG CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

OMG_n_Nazwa modu CR LF |- komenda wykonana, zwracany jest numer i nazwa aktualnego
modu pracy.
OMG_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

Nazwa modu — nazwa modu pracy, przedstawiona tak, jak na wys$wietlaczu danego typu wagi,
w wybranym aktualnie na wadze jezyku pracy.

n — parametr, warto$¢ dziesietna okreslajgca numer modu pracy. Doktadny opis — patrz: rozkaz
OMI.

Przykitad:

OMG CR LF- rozkaz z komputera (podaj aktualny mod pracy).
OMG_2_Liczenie sztuk CR LF - urzagdzenie w modzie pracy ,Liczenie sztuk”.
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4.37. Podaj dostepne jednostki
Skfadnia: Ul CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

UI_"X1,X2, ... Xn”"_OK<CR><LF> | komenda wykonana, zwracane s3g dostepne jednostki
aktualnym modzie pracy.

Ul_I <CR><LF> - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - 0znaczenie jednostek, oddzielone przecinkami.

Przyktad:

Ul CR LF - rozkaz z komputera (podaj dostepne jednostki).
Ul_"kg,N,lIb,u1,u2”_OK CR LF - zwracane sg dostepne jednostki.

4.38. Ustaw jednostke

Skfadnia: US_x CR LF, gdzie: _ - spacja; x - parametr, oznaczenie jednostki
(g, kg, N, Ib, 0z, ct, ul, u2, next).

Mozliwe odpowiedzi:

US_x_OK CRLF - komenda wykonana, zwraca ustawiong jednostke.

US E CRLE - wystgpit btad podczas wykonywania komendy, brak parametru lub
- nieprawidtowy format.

US_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

jednostki na nastepng z dostepnej listy (symulacja

i W przypadku, gdy x=next komenda powoduje zmiane
wcisniecia przycisku ,,Zmien jednostke”).

Przyktad:

US_kg CR LF -rozkaz z komputera (ustaw jednostke ,kg”).
US_kg_OK CR LF - ustawiono jednostke ,kg”.

4.39. Podaj aktualng jednostke
Skfadnia: UG CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

UG_x_OK<CR><LF> - komenda wykonana, zwraca ustawiong jednostke.

UG_I <CR><LF> - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - parametr, oznaczenie jednostki.
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Przykitad:

UG CR LF -rozkaz z komputera (podaj aktualng jednostke).
UG_kg_OK CR LF — aktualnie wybrana jednostka to ,kg”.

4.40. Podaj typ wagi
Sktadnia: BN CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

BN_A "x” CRLF - komenda zrozumiana, zwracany jest typ wagi.

BN_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

x - Typ wagi (miedzy znakami cudzystowu).

Przyktad:

BN CR LF -rozkaz z komputera (podaj typ wagi).
BN_A_"C32” CR LF — zostat zwrécony typ wagi ,C32”".

4.41. Podaj maksymalny udzwig
Sktadnia: FS CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

FS_A_”"x” CRLF - komenda zrozumiana, zwracany jest Max wagi.

FS_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

x — maksymalny udzwig wagi (miedzy znakami cudzystowu).

Przykitad:

FS CR LF - rozkaz z komputera (podaj maksymalny udzwig wagi).
FS_A_"3.000” CR LF — zostat zwr6cony Max wagi ,3.000”.

4.42. Podaj wersje programu
Sktadnia: RV CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

RV_A_"x” CR LF - komenda zrozumiana, zwracany jest wersja programu.

RV_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X — wersja programu (miedzy znakami cudzystowu).
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Przykitad:

RV CR LF -rozkaz z komputera (podaj wersje programu).
RV_A_"1.0.0” CR LF - zostata zwrécona wersja programu ,1.0.0”.

4.43. Ustaw autozero

Sktadnia: A_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n - parametr, wartos¢ okreslajgca
ustawienie autozero (0 — autozero wylgczone, 1 — autozero wtgczone).

Mozliwe odpowiedzi:

A_OK CRLF - komenda wykonana.

A_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

A ECRLF - wystgpit btad podczas wykonywania komendy, brak parametru lub
- nieprawidtowy format.

Przyktad:

A_1CRLF -rozkaz z komputera (wtgcz dziatanie autozero).
A_OK CR LF - autozero wigczone.

4.44. Logowanie uzytkownika

Sktadnia: LOGIN_NAZWA HASLO CR LF, gdzie: _ - spacja; NAZWA,HASLO
muszg by¢ wpisane zgodnie z formatem, jak w wadze - mate
i wielkie litery.

Mozliwe odpowiedzi:

LOGIN_OK CR LF - komenda zrozumiana, uzytkownik zalogowany.

- komenda zrozumiana, lecz btgd w nazwie lub hasle uzytkownika,

LOGIN_E CRLF . o -
- niemozliwe zalogowanie.

ES CR LF - komenda niezrozumiana (btgd w formacie).

w wadze — mafe i wielkie litery.

& Nazwa i hasfto muszgq by¢ wpisane zgodnie z formatem jak

4.45. Wylogowanie uzytkownika
Sktadnia: LOGOUT CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

LOGOUT_OK CR LF - komenda zrozumiana, uzytkownik wylogowany.

ESCRLF - komenda niezrozumiana (btgd w formacie).
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4.46. Ustaw srodowisko

Sktadnia: EV_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n - parametr, warto$¢ okreslajgca
ustawienie $rodowiska (0 — Srodowisko niestabilne, 1 — Srodowisko stabilne).

Mozliwe odpowiedzi:

EV_OK CRLF |- komenda wykonana.
EV_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
EV_E CRLF - btad podczas wykonywania komendy, brak parametru lub nieprawidtowy
format.
Przyktad:

EV_1 CR LF - rozkaz z komputera (ustaw srodowisko na ,Stabilne”).
EV_OK CR LF - ustawiono srodowisko na ,Stabilne”.

<Stabilne> do momentu zmiany na wartosé <Niestabilne>

i Komenda ustawia parametr <Srodowisko> na warto$é
komenda EV 0 CR LF.

4.47. Podaj ustawione srodowisko
Sktadnia: EVG CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

EVG_x_OK CRLF |- komenda wykonana, zwrécone ustawione srodowisko.

EV_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - parametr, oznaczenie aktualnie ustawionego $rodowiska.

Przykitad:

EVG CR LF -rozkaz z komputera (podaj aktualne srodowisko).
EVG_0_OK CR LF — aktualnie ustawione srodowisko - ,niestabilne”.

4.48. Ustaw filtr

Sktadnia: FIS_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n - parametr, warto$¢ dziesietna
okreslajgca numer filtru (1 — bardzo szybki, 2 — szybki, 3 — $redni, 4 — wolny,
5 — bardzo wolny).

Mozliwe odpowiedzi:

FIS_OK CR LF - komenda wykonana.
FIS_I| CRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

- btad podczas wykonywania komendy, brak parametru lub nieprawidtowy|

FIS ECRLF
= format.
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Przykitad:

FIS 3CRLF -rozkaz z komputera (ustaw filtr ,$redni”).
FIS _OK CR LF — ustawiono filtr - ,$redni”.

4.49. Podaj ustawiony filtr
Sktadnia: FIG CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

FIG_x_OK CR LF |- komenda wykonana, zwrécony ustawiony filtr.

FIG_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - parametr, oznaczenie aktualnie ustawionego filtru.

Przykitad:

FIG CRLF -rozkaz z komputera (podaj ustawiony filtr).
FIG_3_OK CR LF — aktualnie ustawiony filtr - ,redni”.

4.50. Ustaw zatwierdzenie wyniku

Sktadnia: ARS_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n - parametr, wartos¢ dziesietna
okreslajgca zatwierdzenie wyniku (1 — szybko, 2 — szybko + doktadnie,
3 — doktadnie).

Mozliwe odpowiedzi:

ARS_OK CR LF - komenda wykonana.
ARS_ICR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

- blad podczas wykonywania komendy, brak parametru lub nieprawidtowy

ARS ECRLF
- format.

Przyktad:

ARS 1 CRLF -rozkaz z komputera (ustaw zatwierdzenie wyniku na ,szybko”).
ARS_OK CR LF - ustawiono zatwierdzenie wyniku na ,szybko”.

Numeracja jest Scisle przypisana do nazwy zatwierdzenia
wyniku i stata we wszystkich rodzajach wag. Jezeli w danym
typie wagi ustawienia przypisane sg3 do modu pracy,

komenda zmienia ustawienia dla aktywnego modu pracy.

4.51. Podaj ustawione zatwierdzenie wyniku
Sktadnia: ARG CR LF
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Mozliwe odpowiedzi:

ARG_x_OK CR LF | komenda wykonana, zwrécone ustawienie zatwierdzenia wyniku.

ARG_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - parametr, oznaczenie aktualnie wybranego zatwierdzenie wyniku.

Przyktad:

ARG CR LF -rozkaz z komputera (podaj aktualne zatwierdzenie wyniku).
ARG_1 OK CR LF — aktualnie ustawione zatwierdzenie wyniku - ,szybko”.

4.52. Ustaw ostatnia cyfre

Sktadnia: LDS_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n - parametr, wartos¢ dziesietna
okreslajgca ustawienie dla ostatniej cyfry (1 — zawsze, 2 — nigdy, 3 — gdy
stabilny).

Mozliwe odpowiedzi:

LDS_OK CR LF - komenda wykonana.
LDS_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

- blgd podczas wykonywania komendy, brak parametru lub nieprawidtowy

LDS ECRLF
format.

Przykitad:

ARS_1 CRLF -rozkaz z komputera (ustaw zatwierdzenie wyniku na ,szybko”).
ARS_OK CR LF - ustawiono zatwierdzenie wyniku na ,szybko”.

Numeracja jest $cisle przypisana do nazwy ustawienia

ostatniej cyfry i stata we wszystkich rodzajach wag. Jezeli w
danym typie wagi ustawienia przypisane sa do modu pracy,

komenda zmienia ustawienia dla aktywnego modu pracy.

4.53. Otwérz pokrywe automatycznej komory kalibracji pipet

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.
Sktadnia: OC CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

OC_OK CRLF - komenda wykonana.
OC_I CRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

- blgd podczas wykonywania komendy, brak parametru lub nieprawidtowy

OC_ECRLF
= format.
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4.54. Zamknij pokrywe automatycznej komory kalibracji pipet

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.
Sktadnia: CC CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

CC_OK CRLF - komenda wykonana.
CC_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
CC_ECRLF ;ot;:ﬁgtpodczas wykonywania komendy, brak parametru lub nieprawidtowy

4.55. Otwoérz drzwiczki komory wazenia
Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Skfadnia: OD_n CR LF, gdzie: _ - spacja; n * - parametr, warto$¢ okreslajgca
ktore drzwiczki majag by¢ otwarte (1 — drzwiczki prawe, 2 — drzwiczki lewe).

*) — parametr wazny dla mikrowag z drzwiczkami obrotowymi, dla wag serii XA warto$¢ parametru
nie ma znaczenia.

Mozliwe odpowiedzi:

OD_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.

OD_D CRLF - zakonczono komende.

OD_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.

OD_E CRLF - przekroczony limit czasu podczas wykonywania komendy.
OD_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

Jezeli nie zostanie podana warto$¢ parametru 1 lub 2, to
w mikrowagach zostang otwarte prawe drzwiczki.

Przyktad:

OD_2 CR LF - rozkaz z komputera (otwérz drzwiczki ,lewe”).
OD_A CR LF - komenda zrozumiana, rozpoczete otwieranie drzwiczek.
OD_D CR LF — drzwiczki zostaty otwarte.

4.56. Zamknij drzwiczki komory wazenia
Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: CD CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

CD_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
CD_DCRLF - zakonczono komende.

CD_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
CD_ECRLF - przekroczony limit czasu podczas wykonywania komendy.
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| CD_ICRLF | komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

Przyktad:

CD CR LF - rozkaz z komputera (zamknij drzwiczki).
CD_A CR LF - komenda zrozumiana, rozpoczete zamykanie drzwiczek.
CD_D CR LF - drzwiczki zostaty zamkniete.

4.57. Podaj status wypoziomowania wagi

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.
Sktadnia: LS CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

LS_n CRLF - komenda wykonana, zwrdcone status wypoziomowania wagi.
LS_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
n - parametr, wartos¢ dziesietna okreslajgca status wypoziomowania (0 - waga

niewypoziomowana, 1 — waga wypoziomowana).

Przykitad:

LS_1 CR LF- rozkaz z komputera (podaj aktualny status wypoziomowania).
ARS_OK CR LF — waga jest wypoziomowana.

4.58. Przesuh wozek robota AP-12 do pozycji n

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: PRMOVE_n CR LF, gdzie: n - pozycja od 0 do 12 (0 oznacza
pozycje bazowg).

Mozliwe odpowiedzi:

PRMOVE_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

PRMOVE_E CR LF |- btad podczas wykonywania komendy lub nieprawidtowy format.

PRMOVE_A CR LF |- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
PRMOVE_D CR LF |- zakonczono komende.

PRMOVE_A CRLF |- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
PRMOVE_E CR LF |- btgd komunikacji.

PRMOVE_A CR LF |- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
PRMOVE_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

Przyktad:

PRMOVE_4 CR LF - rozkaz z komputera (przejedz do pozycji 4).
PRMOVE_A CR LF — komenda zrozumiata, rozpoczecie realizacji.
PRMOVE_D CR LF — komenda zakonczona, wozek robota na pozycji 4.
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4.59. Przesun woézek robota AP-12 do nastepnej pozycji

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: PRNEXT CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

PRNEXT_I CR LF

- komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

PRNEXT_E CR LF

- Robot jest juz na ostatniej pozycji.

PRNEXT_ACRLF
PRNEXT_D CRLF

- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
- zakonczono komende.

PRNEXT_ACRLF
PRNEXT_E CRLF

- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
- blad komunikacji.

PRNEXT_ACRLF
PRNEXT_I CR LF

- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
- komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

4.60. Przesuh wozek robota AP-12 do poprzedniej pozycji

Dotyczy wytgcznie wag serii 5Y.

Sktadnia: PRPREV CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

PRPREV_I CR LF

- komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

PRPREV_E CR LF

- Robot jest juz na pozycji bazowej.

PRPREV_A CRLF
PRPREV_D CR LF

- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
- zakonczono komende.

PRPREV_A CR LF
PRPREV_E CR LF

- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
- btad komunikacji.

PRPREV_A CRLF
PRPREV_I CR LF

- komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie.
- komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

4.61. Podaj stan wejs¢

Dotyczy wytgcznie miernika PUE 5.

Sktadnia: GIN CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

GIN_"x” CRLF

- komenda zrozumiana, zwraca stan wej$¢.

GIN_ICRLF

- komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - stan wejsc.

Przykitad:

GIN CR LF —rozkaz z komputera (podaj stan wejsc).
GIN 1111 CR LF — odpowiedz z komputera (stan wejs¢ "1111”).
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4.62. Podaj stan wyjs¢
Dotyczy wytgcznie miernika PUE 5.

Sktadnia: GOUT CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

GOUT_"x” CRLF - komenda zrozumiana, zwraca stan wyjsc.

GOUT_ICR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - stan wyjs¢.

Przyktad:

GOUT CR LF - rozkaz z komputera (podaj stan wyjs¢).
GOUT 1111 CR LF - odpowiedz z komputera (stan wyjs¢ "1111”).

4.63. Ustaw stan wyjs¢
Dotyczy wytgcznie miernika PUE 5.

Skfadnia: SOUT_x_y CR LF, gdzie: x - maska wyjs¢ typu AND (,1” ma zostac
zmienione, ,,0” ma zosta¢ niezmienione); y — stan wyjs¢.

Mozliwe odpowiedzi:

SOUT_OK CR LF - komenda wykonana.
SOUT_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.
Przyktad:

SOUT_1100_0101 CR LF — rozkaz z komputera (ustaw wyjscie pierwsze
na zero a drugie na jeden).
SOUT_OK CR LF — odpowiedz z komputera (komenda wykonana).

4.64. Wyslij wszystkie zaimplementowane komendy
Sktadnia: PC CR LF

Przyktad odpowiedzi z wagi serii 5Y:

PC A "A,ARG,ARS,BN,BP,C0,C1,CC,CD,CH,CU0,CU1,DH,EV,EVG,FIG,FIS,
FS,GIN,GOUT,IC,IPG,K0,K1,LDS,LOGIN,LOGOUT,LS,LWI,NB,0C,0OD,ODH,
OMG,OMI,OMS,0T,0UH,P,PC,PRG,PRMOVE,PRNEXT,PROFILE,PRPREYV,
PS,RM,RV,S,SI,SIA,SM,SN,SOUT,SS,SU,SUIT,TI,TV,TZ,UG,UH,Ul,US,UT,
WILST,WP,Z,ZI" - komenda wykonana, urzgdzenie wystato wszystkie
zaimplementowane komendy.
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5. WYDRUK RECZNY/WYDRUK AUTOMATYCZNY

Uzytkownik moze generowac z wagi wydruki recznie lub automatyczne.
e Wydruk reczny generowany jest po umieszczeniu na platformie wagowej

wazonego tadunku i wcisnieciu przycisku po ustabilizowaniu sie
wyniku wazenia.

e Wydruk automatyczny generowany jest automatycznie po umieszczeniu
na platformie wagowej wazonego fadunku i ustabilizowaniu sie wyniku
wazenia.

Format wydruku:

1 2 3 4-12 13 14 | 15 | 16 17 18
znak spacja znak masa spacja jednostka CR LF
stabilnosci pac) pac) }

[spacja] jezeli stabilny

[?] jezeli niestabilny

[*] jezeli wystapi btad przekroczenia zakresu na +
[v] jezeli wystapi btad przekroczenia zakresu na -

Znak [spacja] dla warto$ci dodatnich lub
[-] dla wartosci ujemnych

Znak stabilnosci

Masa 9 znakoéw z kropkg z wyrownaniem do prawe;j
Jednostka 3 znaki wyréwnanie do lewej
Przyktad:

1832.0 g _ _ CRLF - wydruk wygenerowany z wagi

po nacisnieciu przycisku .
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