Dodatky

23. DODATKY

23.1 Konstantni frezna rychlost

23.1.1 Popis konstantni fezné rychlosti

Konstantni fezna rychlost (KRR) je zpisob fizeni otacek vietene, kdy se ze zadané velikosti fezné rychlosti a
okamzité polohy fidici soufadnice, neustale vypocitavaji pozadované otacky vietene.

KRR neni omezena na pohybové bloky a také ji mozno plné #idit z PLC programu. Systém i PLC maji moznost
omezit otacky vietene na zadanou hodnotu..

Pro obvodovou rychlost plati:

V=awr=2rnX x = poloha fidici soufadnice (korigovana vzhledem ke korekcim a posunuti)
v = obvodova rychlost (KRR)
n = otacky vietene

Vypoctené napéti, které se zadava pro vieteno (rozsah 0-7FFFh)

* m
U, = %5 S— Uy = vysilané napéti na vieteno(rozsah 0-7FFFh)
P
U = maximalni napéti pro vieteno pro dany pifevodovy stupeii (pomér k max.napéti)
U= maximalni napéti (7FFFh)
P = maximalni ota¢ky dané prevodové fady

23.1.2 Konstantni fezna rychlost — ovladani z NC programu

Systém pouziva pro KRR dvé funkce:
G96 — Konstantni fezna rychlost s posuvem mm/ot
G97 — Konstantni fezna rychlost s posuvem mm/min

Reznd rychlost se zadava funkci , S, ktera ma v tomto piipadé vyznam nikoli otaéek, ale fezné rychlosti
v metrech za minutu [m/min]. Napfiklad fezna rychlost 50m/min by se zadala hodnotou ,S50.0™. Kromé
toho je mozno pii programovani vyuzit systémovy parametr ,CCS“. V tomto piipadé¢ se naprogramuje:
»CCS=50.0".

Z NC programu mozno kdykoli zadat omezeni otdéek pro KRR pomoci systémového parametru ,SLIM™.
Systém omezuje otacky vzhledem k mensi hodnoté z maximalnich otacek prevodového stupné a ze zadaného
omezeni.
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Priklad.

N10 GO X300 Z100 M44 M3 “rychloposuv na prumér 300, ot&c¢ky 100ot/min
SLIM=1000 S100 “omezeni maximélnich ot&&ek na 1000o0t/min

N20 G96 G1 FO0.2 S90 X50 “za¥adi KRR 90m/min, sjeti na prémé&r 50, posuv

“F = 0.2mm/ot

Pfi programovani rychloposuvu se méni otdcky rovnéz podle priméru, pokud neni funkce G96 odvolana
programovanim G94.

KRR neni omezena jen na pohybové bloky NC programu. Zafazeni KRR miize proto byt i vV nepohybovém
bloku. Také zména délkové korekce a zména posunuti pocatku se uplatni okamzité a nemusi se ¢ekat na
pohybovy blok. Korekce a posunuti maji vliv na KRR, protoze KRR se poéitd na $pi¢ku nastroje a ne na suport.
KRR se mize také uplatiiovat v ru¢nich pojezdech nebo v jinych druzich pohybu, naptiklad vledeni nebo pro
pohyby tizené z PLC programu.

KRR nikdy nepfepina pfevodovy stupef, ale omezi ota¢ky na maximalni otacky daného prevodového stupné
(pokud neni jeste jiné omezeni otacek).

23.1.3 Konstantni fezna rychlost — ovladani z PLC programu

PLC program ma k dispozici pole double-wordovych hodnot pro sledovéani stavu KRR. Na systému je mozno
jednotlivé hodnoty sledovat v prohlizeni paméti systému , nebo v lad9c9m programu Wintechnol.

nazev adresa Popis

AKRR ACT V A178h Aktualni konstantni fezna rychlost [mm/min] (G96 nebo PLC)
AKRR ACT SMAX Al17Ch Aktualni maximalni otaCky [1/1000 ot/min] (SLIM nebo PLC)
AKRR ACT DIST A180h Aktudlni korekce poloméru [1/8 pm] (jen PLC)

AKRR ACT VCORR A184h Aktualni korekce fezné rychlosti [mm/min] (jen PLC)

AKRR ACT R A188h Aktualni polomér [1/8um]

AKRR ACT P A18Ch Aktualni max.otacky dle ptevodové fady [1/1000 ot/min]

AKRR ACT U A190h Aktudlni rozsah napéti dle prevodové fady [0-7FFFh]

AKRR ACT S A194h Aktuélni vypoctené otacky [1/1000 ot/min]

AKRR ACT OUT A198h Aktualni vypoctené napéti [0-7FFFh]

PLC program ma moznost zadavat velikost KRR, maximalni otacky, korekci poloméru pro vypoéet KRR a
korekei fezné rychlosti. Také mize KRR aktivovat a piipadné modifikovat vypocet. Pro fizeni PLC program
pouziva bity umisténé v fidicim bajtu AKRR_CNTR.
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Nazev bitu Viha popis
EXT_AKRR V 0 0 Velikost KRR se fidi z NC programu (G96,G97+ S)
1 Velikost KRR zadava PLC program v buiice AKRR V
EXT AKRR SMAX 1 0 Maximalni otacky zadava NC program (G76)
1 Maximalni otd¢ky zaddvd PLC program v bufice AKRR SMAX
EXT AKRR DIST 2 0 PLC program nezadava korekci poloméru
1 PLC program zadava korekci poloméru v buiice AKRR DIST
EXT_AKRR VCORR 3 0 PLC program nezaddvd korekci fezné rychlosti
1 PLC program zadéava korekci fezné rychlosti v. AKRR_VCORR
EXT_AKRR REQ 4 0 Aktivace KRR se fidi z NC programu (G96,G97)
1 Aktivace KRR z PLC programu
EXT AKRR SUPORT 5 0 Standardni vypocet KRR
1 Vypodet KRR nezapoéitava korekce a posunuti
EXT AKRR P 6 0 Standardni zadani max.otacek pievodu v ,,ChannelConfig*“
1 Externi zadani max.otacek prevodového stupné
EXT AKRR U 7 0 Standardni zadani max.rozsahu pfevodu v _,,ChannelConfig"
1 Externi zadani maximalniho rozsahu vystupu
EXT AKRR R 0 Standardni zadani ze systému
1 Externi zadani poloméru pro KRR z PLC
nazev adresa Popis
AKRR V A19Ch | Velikost KRR zadavana z PLC [mm/min]
AKRR SMAX A1AOh Maximalni ota¢ky zadavané z PLC [1/1000 ot/min]
AKRR DIST AlA4h Korekce poloméru zadavana z PLC [1/8 um]
AKRR VCORR A1A8h Korekce fezné rychlosti zadavana z PLC [mm/min]
AKRR P AlACh Max.otacky prev.stupné z PLC [1/1000 ot/min]
AKRR U A1BOh Rozsah napéti dle pievod.rady z PLC [0-7FFFh]
AKRR R AlB4h Polomér z PLC [1/8 um]
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23.2 Nelinearni korekce

23.2.1 Popis a konfigurace pro nelinearni korekce

Nelinearni korekce umoziuji korigovat nepfesnosti v odméfovani a tim vyznamné zvysit piesnost obrabéni.
Nepftesnosti se vétSinou objevi pii nepiimém odméfovani. Nepfesnost miize nastat napfiklad i vlastni vahou
suportu pii poloze ve vétsi vzdalenosti od stojanu (tzv. ,,padani® osy). VSechny tyto nepiesnosti lze odstranit
nelinedrnimi korekcemi.

Kazda rovinna nelinearni korekce je vytvofena jednim parem tabulek pro kladny a zaporny smér fidici

soufadnice. Kazda tabulka je funkénim vztahem, ktery uréuje zavislost fizené soutfadnice na fidici soufadnici.
Kazda soufadnice mlize mit 2 nezavislé nelinearni korekce (NK1 a NK2).

Napfiklad pro rovinnou korekei soufadnice X (fizena soufadnice je X) plati 4 funkéni zavislosti :

AX;=NKlp ys (1.Fidici osa) ;naptiklad 1.fidici soufadnice muze byt X - osa koriguje sama sebe
AXl = NK]-MINUS (1ﬁdlci Osa)
AX;=NK2p ys (2.Fidici osa) ;napriklad 2.fidici soufadnice mtize byt Y- zavislost jedné soufa -

AX,= NK2yinus (2.1idici osa) :dnice na druhé

AXpooioiiinns korekce polohy fizené soutadnice od 1. nelinearni korekce
1AV, CYPU korekce polohy fizené soutfadnice od 2. nelinearni korekce
NKZ1pys ... 1. nelinearni korekce pro kladny smér prvni fidici soufadnice
NK2minus - - 2. nelineéarni korekce pro zaporny smér druhé fidici souradnice

Systém si nacita nelinearni korekce po zapnuti systému ze souborti. Nazvy téchto souborti (pro jednotlivé osy a
sméry) jsou spolu s dalSimi informacemi uvedené v konfiguracnim souboru typu ,ChannelConfig"“ v XML
tvaru. Soubory musi byt umisténé vadresaii ,Config“ a doporucuje se pouzit skupinu
,CNC User Files™. Soubory musibyt také ptidany do skriptu ,, PL.C.NSI™ pro tvorbu SETUPu PLC.

Priklad:

Priklad konfigurace pro nelinearni korekce (pfesny vyznam atributd je uveden dale).
Do elementu ,Servo™ je pfidano:

<NonLinearCompensation
Active="1"
Step="25.0"
Begin="10.5"
FileNamePos="Nk2plus.txt"
FileNameNeg="Nk2minus.txt">
</NonLinearCompensation>

Soubory Nk2plus.txt a Nk2minus.txt jsouV adresati ,CNC User Files\Config™.
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element konfigurace servosmy¢ky
Servo
element nelinearni korekce
NonLinearCompensation | (jedna servosmy¢ka miize pouzivat aZ 3)
atribut Je dana nelinearni korekce pouzita?
Active 0 Nelinedrni korekce je zakazana (default)
1 Nelineéarni korekce je povolena
atribut Typ nelinearni korekce
Type 0 zakladni (default)
1 cyklicka
2 dynamicka
atribut Ridici NC osa pro danou nelinearni korekei
ControllingAxis 0,1,.. fidici NC osa — stejna jako ¢islo serva (default)
XX jiné pfifazeni pro fidici NC osu
atribut Krok po kterém je korekce uvedena v tabulce [mm]
Step 1 krok tabulky 1 mm (default)
XX krok tabulky, maximalné 32 mm
atribut Umisténi bodu, ke kterému se vztahuje prvni polozka tabulky
Begin (v mm vzhledem k nulovému bodu stroje)
0 nulovy bod stroje a zacatek tabulky jsou totozné (default)
XX mira v mm
atribut Pocet kroki tabulky
StepCount XX pocet krokil, maximalng 1000 (default)
atribut Délka cyklu pro cyklickou nelinearni korekci [mm]
Cyclelen XX Délka cyklu
atribut Jméno souboru, ze kterého se ma nacist tabulka pro kladny smér
FileNamePos Soubor je umistén v adresafi ,Config"
Abc.. | Jméno souboru pro kladny smér
atribut Jméno souboru, ze kterého se ma nacist tabulka pro ziporny smér
FileNameNeg Soubor je umistén v adresafi ,Config"
Abc.. | Jméno souboru pro zaporny smer

Nastaveni za¢atku tabulky (atribut ,Begin")

Zacatek tabulky od nulového bodu stroje (NBS) fidici soufadnice se zadava v atributu ,Begin™. Pokud neni
nula stroje (NBS) na kraji pracovniho prostoru soutadnice (v zdporném smeéru), zada se jako parametr ,Begin™
vzdalenost NBS od zaporné krajni polohy pracovniho rozsahu soufadnice. Tato vzdalenost je totozna se
zacatkem plisobeni nelinedrnich korekci. Vzdalenost NBS a reference je uvedena pro jednotlivé osy
v konfiguraci pro NC osy (element ,,NCAxis™ atribut ,MachineNullPoint"). Pokud soufadnice ,jezdi“ i
za referencni bod , pficte se jeste tato vzdalenost a soucet se zada jako parametr ,Begin™. Pro uvedeny piiklad
na obrazku pro osu X by bylo nastaveno MachineNullPoint=%"-1250.65".

K této hodnoté se pricte —200.

Atribut ,Begin™ by mél hodnotu: Begin="-1450.65".
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Pracovni roszah soufadnice

200, 1250,65 N
hl rl" rl
+ 4+ +

23.2.2Soubory s tabulkou korekci

V souboru s korekcemi jsou uvedeny Vv textovém tvaru namétfené hodnoty korekci pro pfislusnou osu a smér.
Kazda hodnota korekce je uvedena na samostatném radku. Radek za¢ina pofadovym ¢islem kroku s dvojteckou
(velikost kroku je uvedena v konfiguraci v atributu ,,Step™), za kterym nasleduje hodnota korekce.

Velikost kroku nelinearnich korekci mize byt v rozsahu 1 az 32.767. V ramci zadaného kroku systém uréuje
aktualni korekci pomoci linearni interpolace.

V tabulce nelinearnich korekci nemusi byt obsaZzeny vSechny kroky. Nezadané udaje systém opét dopocita
linedrni interpolaci z nejbliz§ich zadanych hodnot. Této vlastnosti se vyuziva tehdy, kdyz potfebujeme mit veétsi
rozestup méfenych hodnot.

Priklad:

Zadané hodnoty korekce maji rozestup 100mm (100000 pum). Velikost kroku muze byt maximalné 32.767 pm,
proto si zvolime krok naptiklad 10.000 mm a do tabulky korekci zadame jen kazdou desatou hodnotu:

000: 00
010: 08
020: 02

atd.

,ftadek odpovidd 10x10000 = 100000 um

Systém si vnitiné automaticky doplni nezadané kroky pomoci linearni interpolace:

naptiklad systém vnitfn¢ dopocita usek mezi kroky 10 a 20 takto:

( 010:
011:
012:
013:
014:
015:
016:
017:
018:
019:
020:

08
07
06
06
05
05
04
03
03
02
02

)
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Syntakticka pravidla pro rovinné korekce:

Soubor miiZze obsahovat komentéfe, uvozené uvozovkami.
Cislo kroku je trojmistné &islo po&inaje 001(s eventuelnimi ivodnimi nulami), nasledované povinné dvojteckou.

Za dvojteckou nasleduje kladné nebo zaporné Cislo (znaménko plus se neuvadi), udavajici v mikronech korekéni
hodnotu. Maximalni povolena hodnota ¢isla je +/-32000 (mikrontt).
V tadcich mtize byt libovolny pocet mezer a tabulatort.
Potadové ¢islo kroku musi byt vzestupné, ale nemusi byt obsazeny vSechny kroky. Nezadané udaje systém
dopocita linearni interpolaci z nejblizsich zadanych hodnot.

23.2.3Znaménka rovinnych korekci

Na obrazku je uvedeno zadavani znamének v korekénim souboru. Znaménko plus udava, ze je nutné korekci
pricist, abychom se dostali na idealni prib¢h, znaménko minus udava, ze je nutné korekci odecist, abychom se

dostali na idealni prubéh.

korigovana draha

E

|
I
|
A

Bk

idedlni pribéh
bhez korekce
pribéh nelinearni

korekce pro jeden
smér

001: +k1
002: -kg
003: 0

004: +ky

001

002 003 004

» programovana draha
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Pro kontrolu u¢inku korekci je mozno pouzit diagnostiku nelinearnich korekei:

Nelinearni korekce

Sea 0] No.0

Requested 1

Servo 1 Controlling axis 0

Step 1.000

Servo 2 Begin 0.000

Cycle length 0.000

Servo 3 Controlling enabled 1

Active 1

Servo 4 Actual comp. 0.004
Servo 5 .

0.

Servo 6 Requested 0

Controlling axis 0

Servo 7 Step 0.000

SeI'VO 8 Begin (0.000

Cycle length 0.000

Servo 9 Controlling enabled 0

Active 0

‘4 M Actual comp. 0.000
OK

Nazev

Popis

Odpovida

Requested

Nelinearni korekce je pozadovana

Element NonLinearCompensation
Atribut Active

Controlling axis

Ridici NC osa pro danou korekci
0,1,2,..)

Element NonLinearCompensation
Atribut ControllingAxis

Step Krok korekce v tabulce [mm] Element NonLinearCompensation
Atribut Step
Begin Umisténi bodu, ke kterému se vztahuje | Element NonLinearCompensation
prvni polozka tabulky Atribut Begin
Cycle length Délka cyklu pro cyklickou nelinearni Element NonLinearCompensation
korekci [mm] Atribut CycleLen
Controlling Aktivace nelinearni korekce od fidici osy | NlcAxisEnable
enabled (napt. osa byla zreferovana) Jednotlivé bity povoluji nelinearni korekei pro
jednotlivé osy (NELKOR FLAG)
Active Nelinearni korekce je aktivni Vsechny podminky pro aktivaci nelin.korekce
(NlcAxisEnable, NlcServoEnable,
NlcSysServoEnable,..)
Actual comp. Aktualni hodnota kompenzace [mm] Pravé vybrana a interpolovana hodnota

korekce z tabulky
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23.3 Sériové porty pro PLC

23.3.1 Konfigurace pro sériové porty PLC

Konfigurace pro sériové porty pro PLC se provede v konfiguracnim souboru ,ChannelConfig™.

<ComChannel No="0"
Active="1"
PhysicalComNo="2"
ComDataBits="8"
ComSpeed="19200">

</ComChannel>

element nastaveni pro jeden sériovy kanal pro PLC
ComChannel
atribut Logické ¢islo COM kanalu (0, ...). Pod timto ¢islem s nim pracuje PLC
No 0,1,.. logické ¢islo COM kanalu
atribut Je dany sériovy kanal pouzit?
Active 0 Sériovy kanal je zakazan (default)
1 Sériovy kanal je povolen
atribut Zpisob obsluhy sériového kanalu
ServiceMethod | Buffered | komunikace je pomoci bufferu ptedavana primarnimu procesoru, data
nejsou zpracovavana v realném case (default)
RT sériovy port obsluhuje piimo dany procesor, komunikace je
obsluhovana v realném ¢ase (pfipravuje se)
atribut Cislo sériového portu podle Windows (COMI, ...)
PhysicalComNo |12, ¢islo sériového portu podle Windows
atribut Pi‘enosova rychlost sériového portu (bit/s)
ComSpeed 115200 | rychlost 11520 bit/s (default)
XX zadana pfenosova rychlost
atribut Pocet datovych biti
ComDataBits 8 pocet datovych bith 8 (default)
7 pocet datovych bitl 7
atribut Pocet stop biti
ComStopBits 2 2 stop bity (default)
1 1 stop bit
atribut Parita
ComParity None bez parity (default)
Odd licha parita
Even suda parita
Mark paritni bit log.1
Space paritni bit log.0
Priklad:
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23.3.2 Instrukce pro sériové porty PLC

Funkce pro obsluhu sériového portu pro PLC program jsou implementovany jako 4 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny ptistup Popis

COM_SEND

Zatazeni znaku do fronty pro vysilani na COM port

COM SEND STR

Zartazeni fetézce do fronty pro vysilani na COM port

COM RECV

Cteni znaku z pfijmové fronty z COM portu

COM CONTROL

Rizeni COM portu z PLC

instrukce COM_SEND
funkce Zarazeni znaku do fronty pro vyslani na COM port
syntax COM_SEND com

COM_SEND com [, val ]
l.parametr ,com"“ ¢islo logického COM kanalu
2.parametr ,val® hodnota pro vyslani

Instrukce slouzi pro zatfazeni znaku do vystupni fronty, které¢ jsou vysilany pfes COM kanal na periferii. Znak se
ocekava v DR registru nebo ve 2. parametru instrukce. Pokud pfi fazeni nevznikla chyba, naptiklad je plny
buffer, instrukce vrati v RLO registru hodnotu log.1. Pokud instrukce probé¢hla potradku, tak RLO registr bude
nastaven na hodnotu log.0.
Vyznam parametri:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

com 1 Logicky COM kanal (ne fzyicky)

val XX Znak pro vyslani (bajt)

Priklad:
LOD SendChar ;Znak pro vyslani
COM_SEND 1 ;Zarazeni znaku do fronty na log.kanal 1
JL1 Error ;nezarazeno = plnd fronta

;zatrazeno
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instrukce COM_SEND_STR

funkce Zatazeni fetézce do fronty pro vyslani na COM port
syntax COM_SEND com, poin, len

l.parametr ,com" ¢islo logického COM kanalu

2.parametr ,poin" pointr nebo nazev fetézce pro vyslani
3.parametr ,len™ pocet znakt které se maji vyslat

Instrukce slouzi pro zafazeni fetézce do vystupni fronty, kterd je vyslana pfes COM kanal na periferii. Pointr na
fetézec je definovan nazvem datové proménné nebo navéstim u instrukci ,, str™. Dale je nutno zadat délku dat
pro vyslani.

Rozdil oproti vicendsobnému pouziti instrukce COM SEND je Vtom, Ze systém zabezpeci vyslani fetézce
najednou bez mozné ¢asové prodlevy mezi vysilanimi znaky.

Pokud pfi fazeni nevznikla chyba, naptiklad je plny buffer, instrukce vrati v RLO registru hodnotu log.1. Pokud
instrukce probéhla v poradku, tak RLO registr bude nastaven na hodnotu log.0.

Vyznam parametri:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
com 1 Logicky COM kanal (ne fzyicky)
poin XX Néazev datové proménné nebo pole vystupniho bufferu. Parametr

se predava instrukci odkazem (ne hodnotou). Muze byt také
naveésti u instrukci ,str®.

len XX Pocet znakd pro vyslani
Priklad:

BUF COM: str 20, '’ Pokus vysilani’

PACK 1: DS 20

COM_SEND STR 1,BUF COM, 14 ;Zarazeni fretézce do fronty na log.kanal 1
JL1 Error ;nezarazeno = plnad fronta
;zarazeno

COM_SEND STR 1, PACK 1,14 ;Zarazeni bufferu z pole PACK 1
JLl Error ;nezarazeno = plna fronta
;zatrazeno
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Cteni znaku z p¥ijmové fronty

com [,val ]

¢islo logického COM kanalu

instrukce COM_RECV

funkce

syntax COM_RECV com
COM_RECV

l.parametr ,com™

2 .parametr ,val®

burika pro prijem

Instrukce slouzi pro pfijem znaku z fronty, které byly piijaty z periferii pfes COM kanal. Instrukce po vykonani
vrati v datovém registru nacteny znak (nebo bude naplnén 2. parametr instrukce). Pokud byla prazdna fronta a

zadny znak se nepfijal, instrukce vrati v RLO registru hodnotu log.1.
Vyznam parametrii:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

com 1 Logicky COM kanal (ne fzyicky)

val XX Bunika pro pfijem znaku (bajt)

Priklad:
COM_RECV 1 ;Prijem znaku z COM kanalu
JL1 Neprijato ; Skok, kdyz se nic neptijalo
STO RecvChar ;P¥ijmuti znak
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instrukce COM_CONTROL
funkce Rizeni COM kan&alu
syntax COM_CONTROL

l.parametr ,com"“
2 .parametr ,mode“

com, mode

¢islo logického COM kanalu
fizeni

Instrukce slouzi pro nékteré operace s COM kanalem.

Vyznam parametrii:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

com 1 Logicky COM kanal (ne fzyicky)

mode CLEAR Vynulovani pfijmové fronty
RECEIVED Pocet znakd v ptijmové fronté
STATE Nacteni statusu COM kanalu

Vyznam hodnot pro dekddovani stavu COM kanalu:

nazev hodnota vyznam

PLC_COM_ERROR 1 COM kanal je v chybé

PLC_COM_REQ 2 COM kandl neni pozadovan a neni nakonfigurovan
PLC_COM_SEND_OVER 4 preteceni vysilaciho bufferu
PLC_COM_RECV_OVER 8 preteceni pfijmového bufferu
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23.4 Instrukce pro sdileny pristup CAN kanalu

Sdilené pouziti CAN kanalu v PLC programu znamend, ze PLC program pouziva CAN-BUS kanal spole¢né se
systémem, nebo alesponi pro jeho fizeni pouziva systémové prostfedky. Inicializaci CAN kontroléru a fizeni
vysilani a pfijmu paketti také provadi systém. PLC program jen zadd a zafazeni svych paketii do fronty pro
vyslani a ¢te frontu pfijmutich pakett.

Masky bitu pro vyhodnocovani

Symbol Maska Vyznam

CAN ERR OK 00h Vie v poradku

CAN ERR XMTFULL 0lh Pln4 fronta pro vysilani
CAN ERR RCVEMPTY 02h Nepfijala se nové zprava

23.4.1 Instrukce pro praci s CAN-BUSem se sdilenym pristupem

Funkce pro sdilenou obsluhu CAN-BUSuU jsou do PLC programu implementovany jako 2 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny pristup Popis
CAN SEND Zarazeni paketu do fronty pro vysilani na periferii
CAN RECV Cteni paketu z piijmové fronty

instrukce CAN_SEND

funkce Zarazeni paketu do vystupni fronty

syntax CAN_SEND can, pmsg

l.parametr ,can™ ¢islo CAN kanalu

2 .parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce slouzi pro zatazeni paketu do vystupni fronty paketl, které jsou vysilany ptes CAN kanal na periferii.
Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je sloZzen z masek chyb (popsanych diive). Pokud
pfi fazeni nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN ERR_OK (00h). pokud se paket do fronty nepodafilo
zafadit (fronta je pfeplnéna), bude vracena hodnota CAN_ ERR XMTFULL (01h)

Vyznam parametri:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 1, 2 Logicky CAN kanal (CAN1, CAN2)

pmsg CANBUFF_OUT Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Navesti u instrukce STR, kde je misto pro paket
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Priklad.:
CANBUFF OUT: STR 12 ;vystupni paket
CAN_SEND 2, CANBUFF OUT ;Zzarazeni paketu
EQ CAN_ERR _OK ;Bylo zarazeno ?
JL1 OK ;zatrazeno
;nezarazeno

Podrobnéjsi priklad bude uveden v zavéru této kapitoly

instrukce CAN_RECV

funkce Cteni paketu z p#ijmové fronty ( Nedoporuduje se pouZivat )
syntax CAN RECV can, pmsg

l.parametr ,can™ ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce je uvedena jen pro kompatibilitu a nedoporucuje se pouzivat. Misto ni je zavedena instrukce
CAN_RECV_REQ, které popis je ddle.

Instrukce slouzi pro ¢éteni paketu z fronty pakett, které byly piijaty z periferii pfes CAN kanal. Instrukce po
vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud pfi Cteni
nevznikla chyba, vracena hodnota bude CAN ERR _OK (00h). pokud se zadny paket pro PLC nepfijal, bude
vracena hodnota CAN ERR_RCVEMPTY (02h)

Vyznam parametrii:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)

pmsg CANBUFF_IN Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Naveésti u instrukce STR, kde je misto pro paket

Priklad.:

CANBUFF IN: STR 12 ;vstupni paket
CAN_RECV 2, CANBUFF IN ;Prijem paketu
EQ CAN_ERR OK ;Bylo prijato ?
JL1 OK ;prijato

;nic se neprijalo

Podrobné;jsi ptiklad bude uveden v zavéru této kapitoly
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instrukce CAN_RECV_REQ

funkce Pozadavek pro volani udalostni procedury po prijmu paketu
syntax CAN RECV_REQ can, objl, objh, idl, idh, proc, pmsg
1l.parametr ,can“ ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,objl"“ minimadlni ID objektu zpravy

3.parametr ,objh“ maximadlni ID objektu zpravy

4 .parametr ,id1“ minimadlni NODE-ID

5.parametr ,idh"“ maximalni NODE-ID

6.parametr ,proc"“ nazev udalostni procedury

7.parametr ,pmsg“ pointer na paket

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb
RLO=0 ... operace dokoncena, ale pozadavek nebyl akceptovan
DR (DWRD) ... handle zadosti o volani udalostni procedury

Instrukce slouzi pro nastaveni Zadosti o volani udalostni procedury v PLC po pfijmu uréitych ,,objednanych*
paketii z CAN kanalu ( nastaveni ,,CALLBACK*" volani ). Kdyz instrukce probéhne bez chyb (RLO=1) , tak si
PLC program muze uchovat ,handle zadosti* do vlastni proménné typu DWORD. Tuto proménnou miize PLC
program vyuzit v pfipad¢, Ze by pozdé&ji chtél zadost o volani procedury zrusit.

Instrukce mtize byt pouzita v modulu MODULE INIT.

Vyznam parametri:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 1, 2 Logicky CAN kanal (CANI1, CAN2)

objl naptiklad 580h Minimalni ID objektu zpravy, které ptijem se oéekava. Jedna se o
horni 4 bity z 11-bitové adresy COB-ID (podle normy CanOpen)

objh - Maximalni ID objektu zpravy, které ptijem se ocekava. Parametr je

nepovinny. Musi se uvést, kdyz je pozadovan pfijem intervalu zprav.
Pokud parametr nebude uveden (bude nahrazen znakem ,,-*) tak se
bude ocekavat pfijem zprav jednoho objektu.

idl napiiklad 21h Minimalni NODE-ID objektu zpravy, které ptijem se ocekava. Jedna
se 0 7 dolnich bitd z 11-bitové adresy COB-ID.
idh - Maximalni NODE-ID objektu zpravy, které piijem se ocekava.

Parametr je nepovinny. Musi se uvést, kdyz je pozadovan piijem
intervalu zprav. Pokud parametr nebude uveden (bude nahrazen
znakem ,,-) tak se bude oc¢ekavat piijem zprav jednoho NODE-ID.

proc napiiklad Nazev udalostni procedury, ktera se spusti po ptijmu pozadovaného
P _ON_CANRECV paketu. Jedna se o standardni proceduru napsanou v PLC programu.
Procedura po zavoldni bude mit v DR registru nastaveno ¢islo
logického CAN kanalu (1, 2 ).

pmsg napfiiklad Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
SCANRECV Navesti u instrukce STR (kde je misto pro paket) do kterého se
naplni cely pfijaty paket, ktery odpovida pozadovanému COB-ID.

Priklad bude uveden pozdéji.
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Struktura COB-ID (Communication Object Identifier ) podle normy CANopen :

bit {15 ] 1413122 ]11]10] 9] 8] 7]6][5]]4]3]2]1]0

X X X X X | Function (0-0Fh) NODE-ID (0-7Fh)
instrukce CAN_RECV_DEL
funkce Zruseni pozadavku pro volani udalostni procedury pfijmu paketu
syntax CAN_RECV_END handle
l.parametr ,handle“ handle zadosti o volani udalostni procedury

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb
RLO=0 ... operace dokoncena, ale pozadavek nebyl akceptovan

Instrukce slouzi pro zruSeni zadosti volani udéalostni procedury v PLC po pfijmu paketd z CAN kanalu. Jako
parametr instrukce se musi zadat nazev proménné typu DWORD, kde je ulozeno ,handle zadosti“, které vratila
instrukce CAN_RECV_REQ.

Priklad:
Zadost o zachytavani odpovédi na SDO pakety (objekt 580h) pro jednotku INOUT08 s NODE-ID=21h.

;Burika DWORD pro uloZeni Handle
dwHANDLE : ds 4

;Misto pro prijaty paket:
sCANRECV: STR 12

;Uddlostni procedura pro zpracovéni odpoveédi na SDO paket
PROC_BEGIN P_ON CANRECV
LOD word.sCANRECV.CAN DATA+1 ;Index zpravy
EQ cnst.1008h

7 e e e e

7 e e e e

PROC_END P _ON_CANRECV

;Zddost o volani procedury P ON CANRECV
CAN RECV REQ 2, 580h, -, 21h, -, P_ON CANRECV, SCANRECV
STO dwHANDLE

;ZruSeni zadosti o voléani procedury
CAN RECV_END dwHANDLE
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23.4.2 Priklad pro vstupy a vystupy na nesystémovou CAN periferii se
sdilenym pfistupem

Priklad:

ID adresa periferie je nastavena na 10h.

V deklaraci dat:

CANBUFF IN:
CANBUFF OUT:

STR 12
STR 12

V modulu MODULE MAIN:

CAN RECV 2,CANBUFF_IN
CAN ERR_OK
NIC NEPRIJATO

EQ
JLO

; Test
LOD
ANDB
EQ
JLO
LOD
EQ
JLO
LOD
EQ
JLO
LOD
STO

CAN OTH:

na prijem paketu ID=10h+1,

delka=2,

WORD.CANBUFF IN.CAN ID

CNST
CNST

.7FFh
.10h+1

CAN_OTH
BYTE.CANBUFF IN.CAN LEN

CNST

.2

CAN OTH
BYTE.CANBUFF_ IN.CAN DATA+0

CNST

.1

CAN OTH
BYTE.CANBUFF IN.CAN DATA+1
IP CAN

;**** Obsluha CAN-BUSu

LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO

CAN_SEND

CNST

WORD.
CNST.
BYTE.
CNST.
.CANBUFF OUT.
CNST.
BYTE.

BYTE

IPO
BYTE

Bytel=0Opc=1,

;misto na prijem paketu
;misto pro vysilani paketu

;Cteni paketu
;Je novy paket ?

Byte2=Input
;Test ID

;11 bitove ID
;Odpoved od ID=10h ?

;Delka
;Je delka = 2 ?

; Opcode
;Opcode 1 pro vstupy ?

;Sejmuti vstupnich dat !
;Misto pro nova data
;Jiny paket, opakujeme

vysilani vystupu ****

.10h

Oh

2

2

.CANBUFF_OUT.

2,CANBUFF_OUT

CANBUFF_OUT.

CANBUFF OUT.

CANBUFF_OUT.

CAN ID
CAN RTR
CAN_ LEN
CAN DATA+0

CAN DATA+1

;Vyslani na ID=10h
;Neni "remote request"
;delka paketu

;Opcode = 2

;data pro vyslani

;Zarazeni paketu do fronty

23-18



Dodatky

23.5 Dotykova sonda

23.5.1 Konfigurace pro dotykovou sondu

Konfigurace pro dotykovou sondu v souboru typu ,,ChannelConfig*.
<TouchProbe No="0"
Type="-2">
</TouchProbe>

Konfigurace pro typ sondy:

Typ sondy popis
0 Sonda neni pouzita
1 Sonda je zapojena na jednotku soufadnic SUOS5 nebo SU06
-1 Sonda je feSena v ramci PLC, aktualni poloha se ziska s velkosti diferenéniho &itace.
PouZiva se vstupni signal v rastru milisekundy.
-2 Sonda je feSena v ramci PLC, aktualni poloha se ziska z pole SERVO_POSITION[X]
(inkrementy pohonu nebo odméfovani). Moznost rychlého vstupu napfiklad pouzitim
jednotky EtherCAT EL1252 s ¢asovou znackou v rastru nanosekund

23.5.2 Programovani sondy v NCP programu

Pro sejmuti polohy métici sondy se pouziva funkce TPMeas. Pokud je tato funkce programovana v bloku, kde je
pohyb, dojde pii sepnuti sondy k zastaveni pohybu. Poloha vSech os se uloZi do paméti, odkud mizeme polohu
pozadovanych os nacist napt. do parametrd k dal§imu zpracovani.

Priklad:

N10 TPMeas GOl G90 Feed=100 X10
N20 If (TPMEASRESULT) “Test, zda dos$lo k sepnuti sondy
R1 = TPMEASAXXPOSO
Else
Error(...)
EndIf

V bloku, ktery nasleduje po méfeni je nutné otestovat , zda skutecn¢ doslo k sepnuti sondy. To se provede
otestovanim systémové proménné TPMEASRESULT:

TPMEASRESULT =1 .... Doslo k sepnuti

TPMEASRESULT =0 .... Nedoslo k sepnuti

Funkce TPMeas mtize mit 3 parametry:

1.parametr reakce na nabéznou nebo sestupnou hranu, 0= nabézna hrana (default), 1=sestupna hrana
2.parametr Konec bloku, 0= po ptichodu signalu se zastavi (default), 1= pokracuje se do konce bloku
3.paremetr index dotykové sondy (0 = default)
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Polohy geometrickych se ukladaji do téchto proménnych:

Poloha os v okamziku sepnuti/uvolnéni sondy pfi méfeni v prostoru POSO0:

TPMEASAXXPOSO
TPMEASAXYPOSO
TPMEASAXZPOSO

Poloha os v okamziku sepnuti/uvolnéni sondy pii méfeni v prostoru POS1:

TPMEASAXXPOS1
TPMEASAXYPOS1
TPMEASAXZPOS1

atd. podobné pro méfeni v prostoru POS3, POS4, POS5, POS6

Lze ziskat i polohu internich os pro méteni v prostorech Pos0O — Pos6 v téchto proménnych:

Poloha internich os v okamziku sepnuti/uvolnéni dotykové sondy pfi méteni v prostoru pos0.

TPMEASAXIOPOSO
TPMEASAXI1POSO
TPMEASAXI2POSO

atd. pro dals$i osy a prostory.

23.5.3 Rozhrani pro PLC program

Pro ovladani sondy z PLC programu jsou definovany bajtova pole TPSO_IN, TPS1 IN atd. a v nich bitové

signaly:

Bit Popis

f1TouchProbe0 Signal z PLC, ze doslo k dotyku sondy. PLC tento signal nastavuje v rastru
1ms. Po zpracovani dat musi PLC tento signal vynulovat.

flTouchProbeOErr Dotykova sonda je v chybé

Pii pouziti rychlého vstupu s ¢asovou znac¢kou, musi PLC program nastavit pomér v ramci 1 milisekundy, kde ke
kontaktu doslo. Pomér se nastavuje jako realné ¢islo do proménné: rTouchTimeRatio.

( StartTimeCyclicOperation - LatchPos + TimeDelay ) / MasterCycleTime

PLC program ma moznost ¢ist naméfené hodnoty v realnych polich:

rTouchPosO0[]
rTouchPosl|[]
rTouchPos2[]
rTouchPos3[]
rTouchPos4[]
rTouchPos5[]
rTouchPos6[]

Vzdy 16 realnych hodnot pro kazdou osu a prostor v milimetrech.
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Priklad:
MODULE_BLOCK_INIT

;Snimani rychleho vstupu pro dotykovou sondu

LDR BLK[0] .TouchProbeMeas
JLO LBL TPSE
MECH INIT mTouchProbe
FL 1,mTouchProbe
LBL TPSE:

;Snimani rychleho vstupu sondy v MODULE FAST

MECH BEGIN mTouchProbe

FL 0, f1TouchProbel
LDR inInFastInl ;ceka na vstup s casovou znackou
EX1
LDR inInFastInl ;nastupni hrana
EXO0
LOD QWRD.gwTimeCyclicOpl ;cas nasledujiciho cyklu [ns]
SU QWRD.gwInFastLatchPosl ;cas prichodu signalu
REAL QWRD
DIVB CNST.1000000.0 ;Cyklus EtherCAT mastra [ns]
STO REAL.rTouchTimeRatio
FL 1, f1TouchProbel ;Signal pro RTM
TIM -,100
FL 0, f1TouchProbel
MECH END mTouchProbe

Pro typ sondy ,,-2* se aktualni poloha se ziska z dwordowého pole SERVO_POSITIONI]. Ve vétsing piipadt se
systém automaticky zabezpeci aktualizovani tohoto pole, naptiklad pro EtherCAT pohony ,,EDRV* (viz navod
»oervopohony®). V pfipadég, ze PLC ma vlastni implementaci servosmycek, tak musi také zabezpecit plnéni pole
SERVO_POSITION.

23.5.4 Pouziti rychlého vstupu

Moznost pouziti rychlého vstupu, napiiklad pouzitim jednotky EtherCAT Beckhoff EL1252 s ¢asovou znackou
v rastru nanosekund.

Pro jednotku EL1252 je nutno definovat logické spoje mezi PLC a EtherCAT:

<!-- Rychle vstupy 1 EL1252 -->

<Connection Source="ECAT.IN FAST.Latch.LatchPosl"
Destination="PLC.Input.InFast.LatchPosl"
Connected="1"></Connection>

<Connection Source="ECAT.IN FAST.Channel 1.Input"
Destination="PLC.Input.InFast.Inl"
Connected="1"></Connection>

<Connection Source="ECAT.LXM32M.Mapped to PI memory.Start Time Cyclic
Operation" Destination="PLC.Input.TimeCyclicOpl"
Connected="1"></Connection>
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Upozornéni:

Pro vypodet pfesného ¢asu je nutno namapovat proménnou ,Start Time Cyclic Operation* ptimo z paméti
komunika¢niho obvodu na adrese 0x990. Proménna obsahuje Cas zacatku piiSttho cyklu vymény dat na
EtherCATu, ktery je odvozen z ,,Distribuovaného clocku®. Nesmi byt pouzit napiiklad nabizeny prvek jednotky
EL1252 ,,SysTime®, protoze ten obsahuje ¢as okamziku prichodu EtherCAT paketu jednotkou. Tento ¢as je
zatizen chybou rozptylu periody pakett ,,Jitere.

Proménna ,,Start Time Cyclic Operation* miize byt ziskana pro celou sit’ jen jednou a to naptiklad z EtherCAT
pohonu (v nékterych verzich EtherCAT Mastra se bude muset zrusit LRW support).

Definice logickych prvki pro jednotku EL1252 v PLC programu

;Rychle vstupy

DEF_IN inInFastInl, "InFast.Inl', TYPE BIT, , FAST
DEF IN gwInFastLatchPosl, 'InFast.LatchPosl', TYPE_UNS_64, , FAST
DEF IN gwInFastLatchNegl, 'InFast.LatchNegl', TYPE UNS 64, - ,FAST
DEF IN gwTimeCyclicOpl, '"TimeCyclicOpl', TYPE UNS 64, , FAST
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