Zakladni instrukce jazyka PLC836

3. ZAKLADNI INSTRUKCE JAZYKA
TECHNOL

Jazyk TECHNOL je uréen pro efektivni programovani interfejsu pro systémy CNC8x9 a CNC872. Jazyk
pouziva vyhradné symbolickych adres a to i pii praci s jednotlivymi bity paméti.

3.1 Zapis zdrojového programu

Zdrojové programy interfejsu lze napsat v prostiedi ladiciho programu Wintechnol nebo v libovolném textovém
ASCII editoru. Programovani je provadéno v mnemonickém koédu. Pro zapis programu plati podobna pravidla
jako pro zapis zdrojového programu assembleru.

Programovy iradek obsahuje:
a) Navesti

Je nepovinné a urcuje symbolicky adresu mista v paméti pro proménnou nebo na kterou ma byt napt.
proveden skok v programu. Navésti mize obsahovat max. 31 znak, t.j. pismen, Cislic a tii specialnich

znak:

podtrhovatko
? otaznik
@ "zavinac"

Prvnim znakem nesmi byt Cislice. Naveésti musi byt ukonceno dvojteckou. Navésti mize byt uvedeno
na samostatném tadku, pfi¢emz se vztahuje k nejbliz§imu nasledné uvedenému tfadku s operaénim
kédem, konstantou nebo alokaci paméti.

b) Operacni kod

Je mnemonicky zapis kodu prislusné instrukce. Jako operaéni kod jsou povoleny instrukce, uvedené
v dalsi ¢asti navodu. Kromé toho je umoznéno pouzivat i instrukce assembleru 80386 i kdyz pro zapis
programu interfejsu to neni nutné.

¢) Operand
Jednotlivé instrukce mohou byt bez operandu (napi. instrukce BCD) nebo vétSinou s jednim operandem
(napf. LDR ALFA), pfipadné nékteré instrukce mohou mit vic operandi oddélenych ¢arkami.

d) Komentar
Text, uvedeny za stiednikem se povazuje za komentaf a ignoruje se. Komentai muze byt uveden
na samostatném fadku nebo na fadku spole¢né s kodem.
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Priklad:
;toto je komentar
PAM12: LDR ALFA ;toto je komentar

3.2 Pracovni registry jazyka TECHNOL

Instrukce jazyka TECHNOL vyuzivaji tyto registry:

a) Jednobitovy takzvany registr logickych operaci, ktery se bude v dal§im textu oznacovat zkratkou
RLO. (Fyzicky se jedna o bit s vahou 40h - registru AH mikroprocesoru.)

b) Datovy registr , ktery se bude v dal§im textu oznacovat zkratkou DR. Instrukce mohou pracovat
s datovym registrem se Sifkou slova 8, 16, 32, nebo 64 bitl. Pro operce v realnych Cislech se pouziva 64
bitovy registr DR__REAL.

(Fyzicky se jedna o registr ECX mikroprocesoru. V piipadé rozsifeného 64 bitového DR registru jsou to
registry ECX a EDX).

¢) Zasobnik - jedna se o 8 bunek typu WORD.

Pokud se pouzivaji pouze instrukce jazyka TECHNOL, neni fyzicka reprezentace registrii pro programatora
dualezita. Registry se musi respektovat pouze pii eventuelnim programovani ¢asti programu v assembleru 80386.

Zmeéna hodnoty v registru RLO neovlivni datovy registr DR a obracené, zména v datovém registru DR neovlivni
registr RLO. Jazyk TECHNOL automaticky rozpoznava, kdy se ma pouzit bajtovy, wordovy nebo double-
wordovy pristup jak k registru DR, tak k paméti.

3.3 Deklarace paméti

Jazyk TECHNOL umoziiuje pracovat s libovolnymi adresami v symbolické formé. Jako symbolické adresy 1ze
definovat adresy v programu i adresy bitovych, 8-bitovych (typu BYTE), 16-bitovych (typu WORD) a 32-
bitovych (typu DWORD) bunék paméti RAM. Symbolicka adresa je definovana jako slovo o maximalné 31
znacich (délka neni omezend, ale vyznamnych je prvnich 31 znaki), které miize obsahovat jak pismena, tak
Cisla, pricemz jako prvni musi byt vzdy uvedeno pismeno. Toto slovo v§ak nesmi byt uvedeno v seznamu
Prifazeni symbolické adresy uréité fyzické adrese lze provést dvéma zplsoby. Jedna-li se o deklaraci adresy
(mista) v programu nebo deklaraci slova v paméti RAM, postaci napsat za prislusny symbol dvojtecku a adresa
je pak dana polohou tohoto symbolu nebo-li adresa se vztahuje na instrukci nasledujici za dvojteckou.

Priklad:
V programu, ktery je vyjadfen instrukcemi 1 az 5, chceme definovat adresu instrukce 2 a 3 symboly ALFA a
BETA.

INSTRUKCE 1
ALFA: INSTRUKCE 2
BETA: INSTRUKCE 3
INSTRUKCE 4
INSTRUKCE 5
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Zakladni instrukce jazyka PLC836

3.4 Definice bitovych a datovy proménnych a konstant

instrukce DFM

funkce definice bitu v paméti

syntax name: DFM [bit0], [bitl],,,,,, [bit7]

parametry  ,bit0,..bit7" symbolické nazvy bitovych proménnych
,name™ nazev slabiky BYTE

Chceme-li symbolicky definovat jednotlivé bity paméti RAM, pouzijeme specialni instrukce DFM. Jedna
instrukce DFM definuje vzdy v misté svého zapisu jednu slabiku paméti (8 bit). Celou slabiku mtzeme
symbolicky pojmenovat pomoci symbolu, zapsaného pied tuto instrukci a zakonceného dvojteckou. Takto
definovana slabika umoznuje kromé bitového i bajtovy pfistup. Symboly, které jsou uvedeny za ptikazem DFM,
deklaruji pak jednotlivé bity této slabiky paméti. Prvni symbol nalezi bitu d0, druhy bitu d1 atd., az osmy symbol
nalezi bitu d7. Symboly musi byt odd€leny ¢arkami. V ptipad€, Ze néktery bit definovat nechceme, miZzeme
piislusny symbol vynechat. Carky viak uvedeny byt musi!

Jednotlivé vstupy a vystupy jednotek perifernich obvod jsou snimany a plnény po osmicich. Abychom si tvorbu
programu PLC usnadnili, budeme pracovat s témito vstupy a vystupy vyhradné timto zptsobem. Na zacatku
programu pieCteme pomoci specialni instrukce vSechny vstupy do paméti RAM a na konci programu PLC
naopak vymezené paméti RAM zapiSeme do vystupt. Jednotlivé vstupy ¢i vystupy pak mizeme deklarovat a
obsluhovat stejné jako bity paméti RAM.

instrukce DS 1
DS 2
DS 4
DS n
funkce DS 1 vymezeni paméti o délce 1 BYTE
DS 2 vymezeni paméti o délce 1 WORD
DS 4 vymezeni paméti o délce 1 DWORD
DS n vymezeni paméti o délce n bajtd
syntax name: DS 1
name: DS 2
name: DS 4
name: DS n

parametry »1,2,4,nY pocet bajtd paméti
,name™ nazev datové proménné

Instrukce DS se pouziva pro definovani proménnych a inicializaci paméti. Operandem se deklaruje délka
vymezené paméti v bajtech. Instrukce DS 1 s navéstim proménné deklaruje tuto proménnou jako BYTE,
instrukce DS 2 deklaruje proménnou jako WORD a DS 4 deklaruje proménnou jako DWORD.
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instrukce EQUI

funkce definice konstanty
syntax EQUI const, immed

1l.parametr ,const" nazev konstanty
2 .parametr ,immed"“ hodnota konstanty

Instrukce EQUI definuje konstanty pouzité v programu. Prvni parametr je symbolicky nazev konstanty a druhy
parametr je jeho hodnota. Hodnota konstanty miize byt zapsana :

1. dekadicky napt. 123, 54213
2. hexadecimdlné nap¥. OF8H, 15H
3. znakové napr. 'A', '8'
Priklad:

V paméti RAM chceme definovat slabiku GAMA a jeji jednotlivé bity d0 az d7 jako symboly GAMAO az
GAMA7. Na adrese DELTA chceme symbolicky definovat bit d0 = DELTAM, bit d2 = DELTAG a bit d7 =
DELTAT.

GAMA : DEM G0,G1,G2,G3,G4,G5,G6,G7
DELTA: DEM DELTAM, , DELTAG, ,,, , DELTAT
Priklad:

Pro bajtovou proménnou ALFA vymezte délku 1 byte.

Pro double-wordovou proménnou BETA vymezte délku 4 byte.
Pro proménnou GAMA vymezte pole o délce 30 byte.

Definujte konstantu DELTA s hodnotou 1000.

ALFA: DS 1
BETA: DS 4
GAMA: DS 30
EQUI DELTA, 1000
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3.5 Logické operace s bity paméti a RLO

instrukce LDR

funkce éteni bitu paméti do RLO /LOAD RLO/

syntax LDR [-]1 bit
LDR [-1 [adr.] Dbit slozitéjsi zpusoby adresace
LDR [-1 [$+xx.] bit

parameter ,bit" symbolicky nazev bitu

Instrukce LDR provadi pInéni registru logickych operaci RLO bitem zadané paméti.

Instrukce LDR ma povinny operand. Timto operandem je symbolicky nazev bitu paméti RAM, definovany
pomoci instrukce DFM. Je-li tento symbolicky nazev bitu paméti uveden bez znaménka nebo se znaménkem plus,
je prislusny bit ¢éten pfimo. Je-li pfed symbolickym nazvem bitu znaménko -, ¢te se ptislusny bit paméti
negovany.

Slozitéjsi zptsoby adresace bitu:

V ptipadé, ze je potfeba nacist bit z jiného mista paméti, nez je dany bit definovany, uvede se adresa paméti
pred nazvem bitu a oddéli se teckou. Misto adresy mista je mozno pouzit i nazev bitu, ktery je tam definovany,
zpusoby indexace pomoci [BX] a prvky struktury. Timto je naptiklad umoznéna prace s rozsahlejsim bitovym
polem. Kdyz potiebujeme nacist bit z mista o nékolik bajtti dal néz je bit definovan (naptiklad o 12), mizeme
misto vlastniho nazvu pouzit znak $+ ($ + 12). Slozit&jsi zptsoby adresace bitu je mozno pouzit u instrukci
LDR, LA, LO, LX a pro instrukce WR, FL.1 a FL.

Slozit&jsi zpasoby adresace bitu se pouzivaji i v pripadé, kdyZ je potieba nacist bit s prislusSnou vahou
s libovolného mista paméti. V PLC programu se formalné nadeklaruji univerzalni nazvy bitt, naptiklad
B0,B1,...,B7, které se pak pouZzivaji pro pfistup k libovolnému mistu paméti.

Priklady adresace bitu:
DFM B0,B1,B2,B3,B4,B5,B6,B7 ;formadlni definice bitu

LDR ALFA ;nacteni bitu ALFA z paméti, kde je definovéan

LDR BUNS.ALFA ;z buriky BUNS se nacte bit ze stejné pozice,
;jak je puavodné definovan bit ALFA.

LDR BUNS5.BR4 ;nacteni 4.bitu (vdha 10h) z bunky BUNS

LDR - (BUN5+3) .ALFA ;nacte se negace bitu z bunky BUN5+3

LDR BUNS [BX] .ALFA ;pouziti indexace (viz kapitola.l1l8)

LDR - (BUN5 [BX]-6) .ALFA ;dalsi kombinace

LDR (BUNS [BX]+PRVNI+2) .ALFA ;PRVNI je prvek struktury

LDR $+3.ALFA ;nacteni bitu ALFA z pozice o 3 bajty dal
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3.6 Princip zasobniku a koncovych instrukci

Jsou-li dvé nebo vice instrukci LDR zapsany v programu za sebou, aniz byl mezi nimi registr log. operaci néjak
vyuzit (pro zapis do paméti ¢i podminény skok), uklada se pred dal$i instrukci LDR piedchozi stav RLO
do zasobniku. S takto uloZenymi hodnotami Ize potom pracovat pomoci instrukei LA, LO nebo LX bez udani
operandu. Pomoci zasobniku je takto umoznéno programovat zavorkové operace.

Vyrovnanost zasobniku se kontroluje na konci kazdého modulu (viz déle) a na konci kazdého sekvencniho
logického celku. Nevyrovnanost zasobniku ohlasi chybu v uvodni fazi kompilace piekladaée TECHNOL.
Kontrolu vyrovnanosti zasobniku ve fazi odladovani programu mozno vnutit pomocnou instrukci CHECK
(viz popis pomocnych instrukci).

Kazda logicka rovnice naprogramovana pomoci instrukci LDR, LA, LO a LX musi byt ukoncéena tzv. koncovou
instrukei, ktera ukoncuje logickou rovnici. Koncova instrukce nuluje vnitini piiznak vnotrovani do zasobniku,

takze u prvni nasledujici instrukce LDR nedojde k uloZzeni RLO do zasobniku.

Koncové instrukce v jazyku TECHNOL jsou:

¢ WR
¢ JLO, JL1
¢ STO1
¢ FL1
¢ CONRD
¢ EX, EX0, EX1, BEX
¢ TEXO, TEX1
¢ TIM
instrukce LA
LO
LX
funkce LA logicky soué&in s RLO /AND/
LO logicky souéin s RLO /OR/
LX nonekvivalence s RLO /XOR/
syntax 1 LA
LO
LX
syntax 2 LA [-]1 bit
LO [-]1 bit
LX [-]1 bit
LA,LO,LX [-1 [adr.] Dbit slozitéjsi zpusoby adresace
LA,LO,LX [-1 [$+xx.] bit
parametr ,bit" symbolicky nazev bitu

Instrukce LA, LO a LX maji operand volitelny, t.j. mizZe byt zadan, ale nemusi. Timto operandem je symbolicky
nazev bitu paméti RAM, definovany pomoci instrukce DFM. Je-li tento symbolicky nazev bitu paméti uveden
bez znaménka nebo se znaménkem plus, je ptislusny bit ¢éten piimo. Je-li pfed symbolickym nazvem bitu
znaménko -, ¢te se prislusny bit paméti negovany.

Jsou-li dvé nebo vice instrukci LDR zapsany v programu za sebou, aniz byl mezi nimi registr log. operaci né&jak
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vyuzit (pro zapis do paméti ¢i podminény skok), uklada se pred dal$i instrukci LDR piedchozi stav RLO
do zasobniku. S takto uloZenymi hodnotami Ize potom pracovat pomoci instrukei LA, LO nebo LX bez udani
operandu. Instrukce LA provede logicky soucin naposledy ulozené hodnoty zasobniku s RLO a vysledek ulozi
do RLO. Instrukce LO provede obdobn¢ logicky soucet a instrukce LX nonekvivalenci. Vyrovnanost zasobniku
se kontroluje na konci kazdého modulu (viz dale) a na konci kazdého sekvenéné logického celku.
Nevyrovnanost zasobniku ohlasi chybu v uvodni fazi kompilace piekladacée TECHNOL.

Slozitgjsi zpisoby adresace jsou popsany u instrukce LDR.

instrukce CA
funkce negace RLO
syntax CA

Instrukce CA je bez operandu a provadi negaci obsahu registru logickych operaci RLO. Ma-li pred touto
instrukei registr log. operaci hodnotu 1, po této instrukci bude mit hodnotu 0 a naopak.

instrukce EDGE_H
EDGE L
funkce EDGE_H detekce nastupné hrany
EDGE_L detekce sestupné hrany
syntax EDGE_H bit
EDGE_L bit
parametr ,bit" symbolicky nazev bitu

Instrukce EDGE_H a EDGE_L testuji pfichod hrany u bitové proménné. V piipadé vyskytu piisluSné hrany
nastavi registt RLO na hodnotu log.1. Kdyz neni hrana bitové proménné detekovana, nastavi registr RLO na
hodnotu log.0.

Instrukce nedetekuji vyskyt prvni hrany po startu PLC, nebo po stopu PLC a opétovném startu. V tomto piipadé
se jedna jen o prvni nastaveni hodnot proménnych, napfiklad podle aktualniho stavu vstupt.

Instrukce je mozno pouzit i v rychlém modulu MODULE FAST a také v ¢asovych blocich DFTM.

3-7



PLC

Priklady:
M¢jme symbolicky definovat bity paméti A1, A2. Naplite registr logickych operaci v zavislosti na stavu téchto
paméti dle logického vyrazu:

RLO = Al + A2

reSeni a): LDR Al
LDR A2
LO

Je-li za instrukci LA, LO nebo LX uveden operand (symbolicky oznaceny bit paméti), ma instrukce nasledujici
vyznam:

Instrukce LA s operandem provede logicky soudin zadaného bitu paméti s registrem logickych operaci a
vysledek opét ulozi do RLO. Instrukce LO provede obdobné logicky soucet instrukce LX nonekvivalenci.

Podivame-li se zpét na priklad 3, zjistime,Ze jeho dalsi mozné feseni je nasledujici:

fesSeni b): LDR Al
LO A2

Regeni 3b je co do funkce naprosto rovnocenné feseni 3a, délka programu je viak v tomto piipadé kratsi.
Pomoci vyse uvedenych instrukci (LDR, LA, LO, LX, CA) Ize tedy naprogramovat libovolnou logickou podminku

(logicky vyraz). Postup programovani nazorn¢ ukazuji nasledujici ptiklady 4, 5, 6.

Priklad:
Naprogramujte logicky vyraz (pozn.: <> je NONEKVIVALENCE):

RLO = (ALFA <> BETA) + (GAMA <> DELTA)
LDR ALFA
LX BETA
LDR GAMA ;ULOZTI RLO DO ZASOBNIKU A NACTE BIT GAMA
LX DELTA
LO ; LOG.SOUCET RLO SE ZASOBNIKEM
Priklad:
Naprogramujte logicky vyraz:
RLO = [(Al.A2.A3) + (BL.B2)] . (C2 + C3)
LDR -Al
LA A2
LA -A3
LDR -B1 ;ULOZTI RLO DO ZASOBNIKU A NACTE NEGACI BITU B1
LA B2
LO ; LOG.SOUCET RLO SE ZASOBNIKEM
LDR c2 ;ULOZTI MEZIVYSLEDEK DO ZASOBNIKU A NACTE BIT C2
LO -C3
LA ; LOG.SOUCIN RLO SE ZASOBNIKEM
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Priklad:
Naprogramujte logicky vyraz:

RLO = A1.A2.A3 + B1.B2.B3

LDR Al
LA A2
LA A3
CA
LDR Bl
LA B2
LA B3
CA
LO

Priklad:
Kdyz signal ALFA ma nastupni hranu, nastavte do bitu BETA log.1, jinak log.0:

EDGE_H ALFA
WR BETA
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3.7 Zapis bitd do paméti

instrukce WR
funkce zapis obsahu RLO do paméti
syntax 1 WR bit
syntax 2 WR bitl [,bit2 ...]
WR [adr.] bit slozitéjsi zpusoby adresace
WR [adr.] bit [,[adr2.]bit2 ...]
WR [$+xx.]1bit [, [$+yy.]bit2 ...]
parametry ,bit" symbolicky nazev bita

Instrukce WR provadi zapis obsahu RLO do vyjmenovanych bit jedné slabiky paméti. Obsah RLO a DR se
po vykonani této instrukce neméni. Instrukce WR je koncovd instrukce pro logické rovnice.
Instrukce umoziuje v parametrech instrukce pouzit vice bitovych operandi, které nemusi byt umistény v jednom
bajtu. Operandy se oddéli ¢arkou.

Slozitgjsi zpuisoby adresace jsou popsany u instrukce LDR.

instrukce FL

funkce nastavovani bitt v paméti

syntax 1 FL 0, bit
FL 1, bit

syntax 2 FL 0, bitl [,bit2 ...]
FL 1, bitl [,bit2 ...]
FL 0, [adr.] bit slozitéjsi zpusoby adresace
FL 1, [adr.] bit [,[adr2.]bit2 ...]
FL 0, [$+xx.] bit [,[$+yy.]lbit2 ...]
1l.parametr ,0, 1”7 logickad hodnota pro plnéni bitd
2.parametr ,bit" symbolicky nazev bita

Instrukce FL zajisti, nezavisle na obsahu RLO, plnéni biti jedné slabiky paméti nulou nebo jednic¢kou.
Za ptikazem FL, jako prvni operand, nasleduje hodnota 0 nebo 1. Jako druhy operand je nutné uvést seznam
bitt, do kterych se bude uvedena hodnota plnit. Bity nemusi byt umistény v jednom bajtu. Obsah RLO a DR se
po vykonani této instrukce neméni.

Instrukce umoziuje v parametrech instrukce pouzit vice bitovych operandi, které nemusi byt umistény v jednom
bajtu. Operandy se oddéli ¢arkou.

Slozitgjsi zpisoby adresace jsou popsany u instrukce LDR.
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instrukce FL1

funkce podminéné nastavovani bitt v paméti

syntax 1 FL1 0,bit
FL1 1,bit

syntax 2 FL1 0, bitl [,bit2 ...]
FL1 1, bitl [,bit2 ...]
FL1 0, [adr.] bit slozitéjsi zpusoby adresace
FL1 1, [adr.] bit [,[adr2.]bit2 ...]
FL1 0, [$+xx.] bit [,[$+yy.]lbit2 ...]
1l.parametr ,0, 1”7 logickéd hodnota pro plnéni bitd
2.parametr ,bit" symbolicky nazev bita

Instrukce FL1 zajisti plnéni bitl jedné slabiky paméti nulou nebo jedni¢kou jenom tehdy, kdyz je v registru RLO
hodnota 1. Za prikazem FL1, jako prvni operand, nasleduje hodnota 0 nebo 1. Jako druhy operand je nutné
uvést seznam bitl, do kterych se bude uvedena hodnota plnit. Bity nemusi byt umistény v jednom bajtu. Obsah
RLO a DR se po vykonani této instrukce neméni. Instrukce FL1 je koncova instrukce pro logické rovnice.
Slozitgjsi zpisoby adresace jsou popsany u instrukce LDR.

Instrukce FL1 se da nahradit pomoci dvou instrukci a jednoho naveésti:

JLO OBSKOK

FL 1,BIT ekvivalent: FL1 1,BIT
OBSKOK
instrukce MOVR
MOVR1
funkce pfimy pfesun bitd v paméti
syntax MOVR (MOVR1) dst, src
MOVR (MOVR1) [adr.]dst, [adr.]src

1l.parametr ,dst” symbolicky nazev cilového bitu
2.parametr ,src” symbolicky nazev zdrojového bitu

Instrukce MOVR zajisti pfimy pifesun bitu z jedné slabiky paméti (2.operand) do druhé slabiky paméti
(1.operand). Obsah RLO a DR se po vykonani této instrukce neméni. Instrukce MOVR1 provede piesun bitu
podminéné, jenom kdyZz je v registru RLO hodnota 1. Instrukce MOVR1 je koncovd instrukce pro logické
rovnice. Instrukce umoznuje pouzit slozitéjsi zptisoby adresace, které jsou popsany u instrukce LDR.
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Priklad:
Symbolicky oznacené bity paméti PETR, IVAN, JANA naplnite v zavislosti na pamétech PAVEL a EVA takto:

PETR IVAN = PAVEL + EVA
JANA = PAVEL . EVA

JMENAL : DEM PAVEL,EVA, , , , ,
JMENA2 : DEM PETR, IVANA, JANR, , , , ,
LDR PAVEL
LO EVA
WR PETR, IVAN
LDR PAVEL
LA EVA
WR JANA
Priklad:

M¢jme definované bity paméti t€émito symboly:

Bl1, B2, A2
Napliite tyto paméti na hodnotu log.1:

FL 1,A2,B1,B2
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3.8 Veétveni programu

instrukce JUM
JLO
JL1
funkce JUM nepodminény skok
JLO skok, je-1li RLO = 0
JL1 skok, je-1i RIO =1
syntax JUM adr
JLO adr
JL1 adr
parametr ,adr® adresa programu

Vsechny tyto instrukce, které umoznuji vétveni programu, nebo-li programovy skok, musi mit jako operand
uvedenu adresu instrukce, ktera ma byt vykonavana dal v pripadé splnéni ptislusné podminky skoku. Neni-li tato
podminka splnéna, pokracuje procesor ve zpracovani instrukce nasledujici (skok se neprovede). Tato adresa se
zadava symbolickou formou, ptfi¢emz piislusny symbol lze definovat pomoci dvojtecky v kterémkoli misté
programu.

Instrukce JUM nevyzaduje splnéni zadné podminky, skok se tedy provede vzdy. Instrukce JLO zajisti skok
na zadanou adresu pouze v piipad¢, ze RLO = 0. Instrukce JL1 zajisti skok na zadanou adresu pouze v piipad¢,
ze RLO = 1. Instrukce JLO a JL1 jsou kencové instrukce pro logické rovnice.

Priklad:
Zapiste pomoci instrukci jazyka TECHNOL nasledujici logicky algoritmus:

Je-11 Al <> A2, napln 0 do Bl a B2.
Je-11 A1 . A2 =1, naplid 1 do B3.

LDR Al

LX A2

JL1 NAV1

FL 0,B1,B2
NAV1: LDR Al

LA A2

FL1 1,B3
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3.9 Zpusoby predefinovani typu u datovych proménnych

Jazyk TECHNOL v datovych operacich pfistupuje k operandim automaticky podle toho, jaka byla jejich
definice. Napiiklad instrukce LOD naéte hodnotu typu BYTE, WORD, DWORD nebo konstantu podle zpisobu
definice operandu:

DEFINICE: OPERACE:

BUNKAL: ps 1  ..... LOD BUNKA1 nac¢te BYTE do DR registru
BUNKAZ : Ds 2 ... LOD BUNKAZ2 nac¢te WORD do DR registru
BUNKA3: Ds 4 ... LOD BUNKA3 na¢te DWORD do DR registru
EQUI CON, 124 ..... LOD CON nac¢te konstantu 124 do DR

Nekteré instrukce, které pracuji s DR registrem, maji moznost pfi svém vykonavani predefinovat typ datové
proménné. Nasledujici popis se bude tykat instrukci LOD, STO, STO1l, AD, SU, EQ, EQ1, LT, GT,
LE, GE, RR, RL, TM, TIM, TEXO0, TEX1l, MULB a DIVB.

Instrukce muzou mit nepovinny prefix pfed nazvem proménné (TYPE.), ktery muize piedefinovat nebo
dodefinovat typ proménné na :

CNST
BYTE
WORD
HIGH
DWRD
QWRD
REAL

* & & 6 6 o o

Prefix se pripoji k operandu instrukce pomoci tecky.

Instrukce L.OD, AD, SU, EQ, EQ1, LT, GT, LE, GE, RR, RL, MULB, DIVB mohou mit jako
operand konstantu, ktera neni definovana pomoci instrukce EQUI. V tomto piipadé se uvede pied hodnotou
konstanty typ: "CNST." Pouziti prefixu CNST. zplsobi, ze instrukce budou pracovat s 32-bitovym DR
registrem. Pokud pfimo zadand hodnota obsahuje desetinnou tecku, povazuje se to za zadani Cisla v realném
tvaru..

Priklad:
Zapiste do buiiky odmétovani systému v ose X:
BUNKA: DS 4
CLI ;zdkaz preruseni
LOD DWRD.B POL ;nacte do rozsifeného DR registru B_POL
AD DWRD.B_ INK ;pripocCte dveé slova B INK
STI ;povoleni prerusSeni
STO BUNKA ;zapide do BUNKA 32 bitt
Priklad:
Pouziti prefixa:
LOD CNST.123 ;primé naplnéni konstantou
AD CNST.50h ;pripocte 50 hexadecimdlné
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Priklad:

MozZnosti deklarace a predefinovani typu u datovych proménnych:

DEKLARACE
BYTE WORD CNST DWRD

LOD
STO
STO1
™
CU,CD
CUBCD
AD,SU
MULB
DIVB
RR,RL
EQ
EQ1
LT,GT
LE,GE
TIM
TEXO0,1V

AN N N NN Y N N N N N N NN

AD
STO

LOD
AD

AN NN

A VAN N NN U NN

BYTE.ALFA
WORD.BETA

CNST.1.8
REAL.BUN R

AN N N NN N

ANRNERN

AN N

ANANANAN

;pripocte spodni byte ALFA
;zapise do BETA Jjako WORD

;primé naplnéni redlnou konstantou

;pripocte redlnou burku

MOZNOST PREDEFINOVANI TYPU

BYTE. WORD. HIGH. CNST. DWRD. QWRD. REAL.

AN NN

AN N NN NN

AN N AN NN

AN NN

AN NN

AN N NN NS

v

AN N N NN NN

v
v
v

AN N

ANANANAN

v
v
v

ANANA NN

v
v
v

AN N

ANANA NN
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3.10 Zapis a ¢teni do paméti z datového registru DR

instrukce LOD

funkce éteni

syntax LOD [-] val
1.OD [-]1 [TYPE.] val
10D [-]1 TYPE. (val+n)
LOD [-] CNTS.immed
LOD CNTS.ireal

TYPE =
parametr ,val®

paméti typu BYTE,WORD,DWORD,QWORD,REAL, konstanty do DR

BYTE. WORD. HIGH. DWRD. REAL. QWRD.

symbolicky nazev datové proménné

Instrukce LOD zajisti naéteni obsahu paméti o délce BYTE, WORD, DWORD, QWORD, REAL nebo konstanty

do

datového registru DR (nebo DR REAL). Adresa paméti se zadava formou operandu instrukce v

symbolickém tvaru. Konstanta musi byt definovana pomoci instrukce EQUI, nebo pomoci prefixu "CNST.".
Pouziti instrukce s prefixem "CNST." zpusobi naplnéni DR registru velkosti DWORD. Pokud piimo zadana
hodnota obsahuje desetinnou te¢ku, povazuje se to za zadani ¢isla v redlném tvaru. Instrukce pied nactenim
vynuluje obsah DR registru a po naéteni znaménkove rozsiti DR registr az na 64 bitd.

Zadani znaménka - zpuisobi, ze hodnota bude vzata do DR registru zaporn€. Ve skuteénosti se jednd o dvojkovy
doplnék z nac¢tené hodnoty.

instrukce LOD typ operace deklarace proménné popis

(vysledek DR64)
LOD Value BYTE -> DRS8 Value: DS 1 pristup podle deklarace proménné
LOD Value WORD -> DR16 Value: DS 2 pristup podle deklarace proménné
LOD Value DWORD -> DR32 Value: DS 4 pristup podle deklarace proménné
LOD Value Immed -> DR32 EQUI Value, Immed | pfistup podle deklarace konstanty
LOD BYTE.Value | BYTE -> DRS8 pretypovani na BYTE
LOD WORD.Value | WORD -> DR16 piretypovani na WORD
LOD DWRD.Value | DWORD -> DR32 pretypovani na DWORD
LOD QWRD.Value | QWORD -> DR64 pretypovani na QWORD
LOD Immed Immed -> DR32 pfima hodnota celoc¢iselna
LOD CNST.Immed | Immed -> DR32 pfima hodnota
LOD BYTE.Immed | Immed -> DRS8 prima hodnota + pretypovani
LOD WORD.Immed | Immed -> DR16 prima hodnota + pretypovani
LOD DWRD.Immed | Immed -> DR32 prima hodnota + pretypovani
LOD REAL.Value | REAL -> DRr,DR64 | Value: DS 8 realna hodnota proménné
LOD CNST.Ireal | Ireal -> DRr,DR64 pfima hodnota realna

Instrukce pro préci srealnymi Cisly musi mit povinné prefix ,REAL™ nebo ,CNST™ s ¢islem s desetinnou
teCkou. Pro vSechny instrukce s realnymi Cisly plati, Ze po operaci zlstava vysledek jak v realném registru
DR REAL, tak v celoCiselném registru DR64. Proto je moZzno kdykoli pokracovat standardnimi celociselnymi
operacemi. Nelze ale kombinovat celoCiselné a realné operace.

Popis s realnymi ¢isly bude popsan dale.
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Popis: Value .. nazev datové proménné
Immed ... prima hodnota celociselna (bez desetinné te¢ky, mize byt i hexadecimalng)
Ireal .. prima hodnota realna (¢islo obsahuje desetinnou tec¢ku)
REAL... realna hodnota proménné (64 biti)
DRS ... datovy registr DR 8 bitd
DR16 ... datovy registr DR 16 biti
DR32... datovy registr DR 32 biti
DR64... datovy registr DR 64 biti celoCiselny
DRr... datovy registr DR 64 bitt realny
instrukce STO
funkce zépis DR do pam&ti typu BYTE,WORD,DWORD,QWORD,REAL
syntax STO val
STO [TYPE.] val
STO TYPE. (val+n)

TYPE = BYTE. WORD. HIGH. DWRD. REAL. QWRD.

parametr ,val® symbolicky nazev datové proménné

Instrukce STO umoziuje zapsat obsah datového registru DR do zadané paméti o délce BYTE, WORD,
DWORD, QWORD nebo REAL. Adresa paméti se opét zadava formou operandu instrukce v symbolickém
tvaru.

Moznosti operandu instrukce a pretypovani je popsano v kapitole "Zplsoby predefinovani typu u datovych
proménnych".

instrukce STO, STO1 | typ operace deklarace proménné popis

STO Value DR8 -> BYTE Value: DS 1 pristup podle deklarace proménné
STO Value DR16 -> WORD Value: DS 2 ptistup podle deklarace proménné
STO Value DR32 -> DWORD Value: DS 4 pristup podle deklarace proménné
STO BYTE.Value DR8 -> BYTE pretypovani na BYTE

STO WORD.Value DR16 -> WORD pretypovani na WORD

STO DWRD.Value DR32 -> DWORD pretypovani na DWORD

STO QWRD.Value DR64 -> QWORD pretypovani na QWORD

STO REAL.Value DRr -> REAL Value: DS 8 realna hodnota proménné
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instrukce STO1
funkce podminény zapis DR do paméti typu BYTE, WORD,DWORD, QWORD ,REAL
syntax STO1 val
sSTO1 [TYPE.] val
STO1 TYPE. (val+n)
TYPE = BYTE. WORD. HIGH. DWRD. REAL. QWRD.
parametr ,val® symbolicky nazev datové proménné

Instrukce STO1 je podobna instrukci STO, ale zapis DR do paméti se provede jenom tehdy, kdyz je v registru
RLO hodnota 1. Instrukce STO1 je zavedena pro kompatibilitu s automatem NS915. Dulezity rozdil vzhledem
k instrukci STO je, Ze instrukce STO1 je koncovd instrukce vzhledem k logickym operacim.

Je mozno pouzit i obdobnou instrukci STOO, ktera provede podminény zapis DR do paméti tehdy, kdyz je v
registru RLO hodnota 0.

Moznosti operandu instrukce a pretypovani je popsano v kapitole "Zplsoby piedefinovani typu u datovych
proménnych".

Instrukce STO1 se da nahradit pomoci dvou instrukci a jednoho navesti:
JLO OBSKOK

STO BUNKA ekvivalent: STOl1l BUNKA
OBSKOK:

instrukce MOVE

MOVE1l
funkce ptimy pfesun dat v paméti typu BYTE, WORD,DWORD, QWORD ,REAL
syntax MOVE (MOVE1l) dst, src

MOVE (MOVE1) [TYPE.]dst, [TYPE.]src

MOVE (MOVE1) TYPE. (dst+n) , TYPE. (src+n)

TYPE = BYTE. WORD. HIGH. DWRD. REAL. QWRD.

1l.parametr ,dst“ symbolicky nazev cilové datové proménné
2 .parametr ,src“ symbolicky nazev zdrojové datové proménné

Instrukce MOVE provede pfimy piesun ze zdrojové bunky z paméti o délce podle typu (2.operand) do druhé
cilové bunky paméti (1.operand). Zdrojova a cilova bunika musi mit stejny typ dat. Obsah RLO a DR se
po vykonani této instrukce neméni.

Moznosti operandu instrukce a pretypovani je popsano v kapitole "Zplsoby piedefinovani typu u datovych
proménnych".

Instrukce MOVEL je podobna instrukci MOVE, ale pfesun se provede jenom tehdy, kdyz je v registru RLO
hodnota 1. Dulezity rozdil vzhledem k instrukci MOVE je, ze instrukce MOVEL je koncovd instrukce vzhledem k
logickym operacim.
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Priklady:
M¢jme symbolicky definované slabiky paméti RAM témito symboly:

ALFA, BETA, GAMA

Obsah slabiky ALFA zapiste do slabiky BETA, konstantu 123H do GAMA.

EQUI K123, 123H
LOD ALFA
STO BETA
LOD K123
STO GAMA

Zpusob zapisu je stejny i pokud se jedna o délky typu WORD nebo DWORD.

Priklad:
M¢jme symbolicky definované slabiky paméti RAM témito symboly: ALFA typu WORD a BETA typu BYTE.
Zaporny obsah slabiky BETA zapiste do spodniho byte proménné ALFA.

LOD -BETA
STO BYTE.ALFA

Priklad:
Prepiste hodnotu z buiiky NASTAVENI do bunky BUNKA, kdyz vyraz ALFA*BETA je roven jedné:

LDR ALFA
LA BETA
LOD NASTAVENI
STO1 BUNKA

Priklad:
Zapise realnou hodnotu -10.2 do bunky rBun.

LOD CNST.-10.2
STO REAL. rBun
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3.11 Realizace ¢asoveé zavislych funkci

instrukce DFTMO1
DFTM1
DFTM10
DFTM100
funkce DFTMO1 usek programu aktivovan po 0,1 s
DFTM1 usek programu aktivovan po 1 s
DFTM10 usek programu aktivovan po 10 s
DFTM100 usek programu aktivovan po 100 s
syntax DFTMO1 end
DFTM1 end
DFTM10 end
DFTM100 end
parametr r»end" adresa konce useku programu DFTM

Aby bylo dosazeno co nejoptimalnéj§iho vyuziti strojového Casu procesoru a pro definici nastavované doby
Casovacli TM a TIM, jsou Casoveé zavislé funkce realizovany ve zvlastnich blocich. Takovym programovym
blokem je isek programu, ktery je na zac¢atku ohranicen instrukci DFTM01, DFTM1, DFTM10 ¢i DFTM100 a na
konci navéstim "end".

Zvlastnosti téchto programovych blokt je to, Ze jsou aktivovany v delSich ¢asovych intervalech nez ostatni ¢asti
fidiciho programu PLC, které jsou aktivovany po 20ms. Programovy blok, definovany instrukci DFTMO1, je
aktivovan ("prochéazen procesorem") po intervalech 0,1 sec. Programovy blok, definovany instrukci DFTMI, je
aktivovan po intervalech 1 sec. Programovy blok, definovany instrukci DFTM10, je aktivovan po intervalech 10
sec a programovy blok definovany instrukci DFTM100 je aktivovan po 100 sec.

Instrukce DFTM mohou byt pouzity ve v§ech souborech i vicekrat.

instrukce T™
funkce casovac¢ zavisly na DR, RLO a bloku DFTM
syntax T™M count

™ [TYPE.] count

™ TYPE. (count+n)

T™M -

TYPE = BYTE. WORD.

parametr ,count™ nazev ¢itacde c¢asovacde

Instrukce TM pracuje jak s registrem DR, tak s registrem RLO. Jako operand této instrukce je nutno zadat
symbolickou adresu slabiky paméti, ktera bude slouzit pro ¢itani pfislusného ¢asu (typ BYTE nebo WORD).

Parametr je nepovinny. V tomto piipadé si pieklada¢ definuje “automatickou proménnou pro tento &itaé. Citani
Casu v instrukci TM je zavislé od toho, v jakém casovém bloku DFTM se instrukce TM nachazi. Kdyz se napiiklad
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instrukce TM nachézi v useku programu definovaném instrukci DFTM10 (je aktivovan po 10 sec.), nastavena
doba je v desitkach vtefin.

Instrukce TM pracuje takto:
1) Je-li RLO = 0, obsah zadaného ¢itace se nuluje a instrukce tim kon¢i.

2) Je-li RLO = 1, provede se porovnani obsahu zadaného citace s obsahem datového registru DR.
a) Je-li /count/ >= DR, nastavi se RLO do stavu 1 a instrukce tim kon¢i.
b) Je-li /count/ < DR, nastavi se RLO do stavu 0 a provede se zvétSeni zadaného Citace o
jednicku (V bloku DFTMO1 to znamena ¢as 0,1 sec. a v bloku DFTM1 ¢as 1 sec.).

Krom¢ vlastnich instrukci TM musi byt v bloku ¢asovaci jesté instrukce pro nastaveni registru DR a RLO
pocate¢nimi podminkami a samoziejmé také instrukce pro nastaveni jedné nebo vice pamétovych bunék
dle vysledku této instrukce (RLO).

Priklad:

Realizujte tuto ¢asové zavislou funkeci:

Je-1i bit ALFA po dobu delsi nez 0,4 sec. ve stavu 1, nastavte do stavu 1 téZ bit GAMA. K ¢itani ¢asu pouzijte
slabiku paméti CITACA.

EQUI DOBA, 4
DFTM01 NAV30
LDR ALFA
LOD DOBA
™ CITACA
FL1 1, GAMA

NAV30:

Priklad:

Je-li logicky soucin Al a A2 po dobu delsi nez 5 sec. roven nule, vynulujte bit GAMA a vynulujte buiku BYTE.
K ¢itani ¢asu se pouzije automaticka definice Citace.

DFTM1 NAV50

LDR Al

LA A2

CA

LOD CNST.5
™ -

FL1 0, GAMA
LOD CNTS.0
STO1 BYTE

NAV50:
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instrukce Ccu
CD
CUBCD
funkce Ccu ¢ita¢ nahoru zavisly na DR, RLO a bloku DFTM
CD ¢ita¢ dold zavisly na DR, RLO a bloku DFTM
CUBCD BCD ¢ita¢ nahoru zavisly na DR, RLO a bloku DFTM
syntax CU count
CD count
CUBCD count
parametr ,count™ nazev ¢itace

Citadové instrukce jsou uréeny k realizaci &itacich funkei. Instrukei &ita¢ nahoru CU se provadi v ptipadé, Ze je
splnéna podminka pro ¢itani (nulovaci vstup ¢itace je sepnut), inkrementovani buiiky, uréené adresovou ¢asti
instrukce CU. Ke zmén¢ stavu ¢itace dojde pouze pii zméné stavu bitu, uréeného jako vstup ¢itace ze stavu log.0
do stavu log.1. Zaroven je porovnavan stav datového registru DR, ve kterém je uloZena predvolba Citace se
stavem adresovaného ¢itace. V piipadé rovnosti itate a DR je nastaven RLO do log. 1, v opaéném piipadé
do log.0. Po skonceni instrukce CU je obsah adresovaného ¢itace ulozen v datovém registru DR.

Instrukce ¢ita¢e nahoru CU pracuje s daty v binarnim kédu v rozsahu BYTE nebo WORD. Po dosaZeni
nastavené hodnoty se ¢itace nenuluji a neni Zadné pirednastaveni Citacu.

Instrukce ¢ita¢ dolii CD pracuje podobné s tim rozdilem, Ze provadi dekrementaci Citace. Instrukce CUBCD
pracuje podobné jako instrukce CU, ale v BCD kodu.

Priklad:

Zmény vstupniho signalu ALFA z nuly do jednicky jsou ¢itany, pokud blokovaci vstup BETA je v jednicce.
LDR ALFA ; VSTUP
LA BETA ; BLOKOVANT
LOD GAMA ;NACTENI PREDVOLBY
CU DELTA ;CITAC (BYTE, WORD)
JLO NAV1

NAV1:

Priklad:

Vynulovani ¢itace po docitani na zadanou predvolbu GAMA
LDR ALFA ; VSTUP
LOD GAMA ;NACTENI PREDVOLBY
CU DELTA ;CITAC (BYTE, WORD)
LOD CNTS.O0
STO1 DELTA ; VYNULOVANI
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3.12 Aritmetické a logické instrukce s operandy a DR
registrem

Vyse uvedené instrukce jsou urceny k provadéni aritmetickych nebo logickych operaci, pficemz vétSinou plati
pravidlo, ze operace se provadi mezi DR a obsahem paméti nebo konstantou. Adresa paméti se uvadi jako
parametr instrukce, vyjma instrukci INR, DCR, BIN, BCD, ABS, INV, RR a RL které jsou bez
operandu.

instrukce AD

SU
funkce AD séitani BYTE,WORD,DWORD, QWORD,REAL nebo konstanty do DR

SU odéitani BYTE,WORD,DWORD,QWORD,REAL nebo konstanty od DR
syntax AD (SU) val

AD (SU) [TYPE.] val

AD (SU) TYPE. (val+a )

AD (SU) CNTS . immed

AD (SU) CNTS.ireal

TYPE = BYTE. WORD. HIGH. DWRD. REAL. QWRD.

parametr ,val® nazev datové proménné

Instrukce AD seCte obsah DR registru (nebo DR_REAL) s obsahem paméti, na kterou ukazuje operand nebo
konstantou. Pokud pfimo zadand hodnota obsahuje desetinnou tecku, povazuje se to za zadani ¢isla v realném
tvaru. Vysledek operace zistane v DR registru (nebo DR_REAL). Instrukce mize pracovat s operandy typu
BYTE, WORD, DWORD,QWORD nebo REAL .

Instrukce SU odecte od obsahu DR registru (nebo DR_REAL) obsah paméti, na kterou ukazuje operand nebo
konstantu. Vysledek operace ztistane v DR registru (nebo DR_REAL).

Instrukce pracuji s registrem DR se stejnou Sifkou slova, jaka je urcena operandem instrukce. Vyuzivaji tak z DR
registru 8, 16 nebo 32 bitd. Nevyuzita ¢ast DR registru zistava nezménéna. U realnych operaci zistava vysledek
jak v realném registru DR_REAL, tak v celo¢iselném registru DR64.

instrukce AD (SU) | typ operace deklarace proménné popis

AD Value DR8 + BYTE Value: DS 1 pristup podle deklarace proménné
AD Value DR16 + WORD Value: DS 2 pristup podle deklarace proménné
AD Value DR32 + DWORD Value: DS 4 pristup podle deklarace proménné
AD Value DR32 + Immed EQUI Value, Immed | pfistup podle deklarace konstanty
AD BYTE.Value | DR8 + BYTE pretypovani na BYTE

AD WORD.Value | DR16 + WORD pretypovani na WORD

AD DWRD.Value | DR32 + DWORD prretypovani na DWORD

AD QWRD.Value | DR64 + QWORD piretypovani na QWORD

AD Immed DR32 + Immed pfima hodnota

AD CNST.Immed | DR32 + Immed pfima hodnota

AD BYTE.Immed | DR8 + Immed prima hodnota + pretypovani

AD WORD.Immed | DR16 + Immed prima hodnota + pretypovani

AD DWRD.Immed | DR32 + Immed prima hodnota + pretypovani

AD REAL.Value | DRr + REAL Value: DS 8 realna hodnota proménné

AD CNST.Ireal | DRr + Ireal pfima hodnota realna
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instrukce MULB

DIVB
funkce MULB nasobeni DR registru a operandu

DIVB celo¢iselné déleni DR registru s operandem
syntax MULB (DIVB) val

MULB (DIVB) [TYPE.] val
MULB (DIVB) CNST. immed
MULB (DIVB) CNST. ireal
TYPE = BYTE. CNTS. HIGH. WORD. DWRD. REAL.

parametr ,val® nazev datové proménné

Instrukce MULB vynasobi registr DR (nebo DR_REAL) s obsahem paméti, na kterou ukazuje operand. Jedna se
o znaménkové nasobeni. Vysledek operace zistane v DR registru (nebo DR_REAL). Uzite¢na Sitka slova v DR
registru je po vynasobeni dvojnasobna, ale instrukce vzdy znaménkove rozsiii DR registr az na 64 biti (je to pro
pfipad, ze po nasobeni bezprostfedné nasleduje déleni).

Pokud pfimo zadana hodnota obsahuje desetinnou tecku, povazuje se to za zadani Cisla v realném tvaru.

U realnych operaci zlstava vysledek jak v realném registru DR REAL, tak v celoCiselném registru DR64.

instrukce MULB typ operace deklarace proménné popis (pristup)

(vysledek DR64)
MULB Value DR8 * BYTE Value: DS 1 podle deklarace proménné
MULB Value DR16 * WORD Value: DS 2 podle deklarace proménné
MULB Value DR32 * DWORD Value: DS 4 podle deklarace proménné
MULB Value DR32 * Immed EQUI Value, Immed | podle deklarace konstanty
MULB BYTE.Value DR8 * BYTE prretypovani
MULB WORD.Value DR16 * WORD prretypovani
MULB DWRD.Value DR32 * DWORD prretypovani
MULB Immed DR32 * Immed pfima hodnota
MULB CNST.Immed | DR32 * Immed pfima hodnota
MULB BYTE.Immed | DR8 * Immed prima hodnota + pretypovani
MULB WORD.Immed | DR16 * Immed prima hodnota + pretypovani
MULB DWRD.Immed | DR32 * Immed prima hodnota + pretypovani
MULB REAL.Value | DRr * REAL Value: DS 8 realna hodnota proménné
MULB CNST.Ireal |DRr * Ireal pfima hodnota realna

Instrukce DIVB vydéli registr DR (nebo DR_REAL) s obsahem paméti, na kterou ukazuje operand. Vysledek
operace zustane v DR registru (nebo DR_REAL). Dé€leni je celoéiselné s ohledem na znaménko.

Pokud je pozadovano déleni hodnotou BYTE nebo WORD, instrukce déleni vzdy pied samotnou operaci
znaménkove roz§ifi DR registr na 64 biti a operand na 32 biti. Pokud je pozadovano déleni hodnotou DWORD,
predpoklada se, Ze rozsifeny DR registr 64 bitd je pfed operaci platny ( to znamena, ze piedchéazelo nasobeni,
déleni nebo instrukce LOD). Instrukce vzdy znaménkové rozsifi vysledek v DR registru az na 64 bitt.

Pokud pfimo zadana hodnota obsahuje desetinnou tecku, povazuje se to za zadani Cisla v realném tvaru.

U realnych operaci zlstava vysledek jak v realném registru DR REAL, tak v celoCiselném registru DR64.
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instrukce DIVB typ operace deklarace proménné popis (pFistup)

(vysledek DR64)
DIVB Value DR16 / BYTE Value: DS 1 podle deklarace proménné
DIVB Value DR32 / WORD Value: DS 2 podle deklarace proménné
DIVB Value DR64 / DWORD Value: DS 4 podle deklarace proménné
DIVB Value DR64 / Immed EQUI Value, Immed | podle deklarace konstanty
DIVB BYTE.Value | DR16 / BYTE pietypovani
DIVB WORD.Value | DR32 / WORD pretypovani
DIVB DWRD.Value | DR64 / DWORD pietypovani
DIVB Immed DR64 / Immed pfima hodnota
DIVB CNST.Immed | DR64 / Immed piima hodnota
DIVB BYTE.Immed | DR16 / Immed prima hodnota + pretypovani
DIVB WORD.Immed | DR32 / Immed prima hodnota + pretypovani
DIVB DWRD.Immed | DR64 / Immed prima hodnota + pretypovani
DIVB REAL.Value |DRr / REAL Value: DS 8 realna hodnota proménné
DIVB CNST.Ireal |DRr / Ireal pfima hodnota realna

Priklad:
Hodnotu z bunky ALFA (BYTE) zmensenou o 23h vynéasobte hodnotou z buitky BETA (BYTE) a vysledek
zapiste do bunky GAMA (WORD).

LOD ALFA ;nacte ALFA do DR

SU CNST.23H ;odecte 23h

MULB BETA ;vyndsobeni s BETA (vysledek 16 bitth)
STO GAMA ;zapise do GAMA

Priklad:
Podil 32 bitové buniky DELENEC (DWORD) a 16 bitové bunky DELITEL (WORD) zapiste do buiiky PODIL
(WORD).

LOD DELENEC ;nacte délenec 32 bitu do DR
DIVB DELITEL ;déleni DR32 s dé&litelem 16 bitu
STO PODIL ;vysledek v PODIL 16 bitu

Priklad:
Vynasobte DR registr (32 bitll) zlomkem, pro CITATEL (DWORD) a DELITEL (DWORD) zapiste do bunky
VYSLEDEK (DWORD).

MULB CITATEL ;ndsobeni DR32*CITATEL, vysledek 64 bita
DIVB DELITEL ;déleni DR64 s délitelem 32 bittl
STO VYSLEDEK ;zapis vysledku 32 bitt

Priklad:
Realné operace:

LOD REAL.rBun ;nacte redlnou proménnou rBun
MULB REAL.rBun2 ;DR REAL <- rBun * rBun2

DIVB CNST.4.8 ;DR_REAL <- rBun * rBun2 / 4.8
STO REAL.rBun3
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instrukce ORB
ANDB
XORB
funkce ORB logicky OR po bitech mezi DR registrem a paméti,bkonst.

ANDB logicky AND po bitech mezi DR registrem a paméti, konst.
XORB 1logicky XOR po bitech mezi DR registrem a paméti, konst.

syntax ORB (ANDB, XORB) val
ORB (ANDB,XORB) [TYPE.] val
ORB (ANDB,XORB) TYPE. (val+n)
ORB (ANDB,XORB) CNTS. immed
TYPE = BYTE. WORD. HIGH. DWRD.

parametr ,val® nazev datové proménné

Instrukce ORB, ANDB a XORB jsou urceny k provadéni logickych operaci, pficemz plati pravidlo, Ze operace
se provadi mezi DR a obsahem paméti nebo konstantou. Adresa paméti se uvadi jako parametr instrukce.

Instrukce provedou logicky OR, AND nebo XOR po jednotlivych bitech mezi DR registrem a paméti nebo
konstantou.

Pristupy a zpusoby pietypovani jsou stejné jako u instrukci AD a SU.
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3.13 Bezoperandové instrukce pro praci s DR registrem

Nékteré bezoperandové instrukce pro operace s datovym DR registrem mohou pracovat s rozsifenym 32 nebo 64
bitovym DR registrem (DWORD, QWORD) nebo realnym registrem DR_REAL. Jedna se o instrukce INR,
DCR, INV, ABS, RR, RL, CONDR, CONRD. V tomto pfipadé¢ je nutné modifikovat bezoperandové
instrukce pomoci parametru DWRD nebo QWRD.

instrukce INR
DCR
INRBCD

funkce INR
DCR
INRBCD

syntax INR (DCR)
INR (DCR)
INR (DCR)
INR (DCR)
INRBCD

inkrement DR registru
dekrement DR registru
inkrement DR registru v BCD tvaru

[DWRD]
[QWRD]
[REAL]

Instrukce INR bez operandu zvétsi registr DR o jednicku. Pri prekroceni rozsahu zacina od nuly.
Instrukce DCR bez operandu zmensi registr DR o jednicku.
Instrukce INRBCD zvétsi registr DR o jednicku v BCD kédu. Pracuje v rozsahu 0.. 9999.

Instrukce INR a DCR s parametrem ,, DWRD™ zvétSuji nebo zmensuji rozsifeny 32 bitovy DR registr.
Instrukce INR a DCR s parametrem ,,QWRD™ zvétSuji nebo zmensuji rozsifeny 64 bitovy DR registr.

Instrukce INR a DCR s parametrem ,REAL™ zvétSuji nebo zmensuji realny registr DR REAL. U realnych
operaci zustava vysledek jak v redlném registru DR REAL, tak v celo€iselném registru DR64.

instrukce BIN
BCD

funkce BIN
BCD

syntax BIN
BCD
BIN
BCD

pfevod BCD — BIN kédu
pfevod BIN — BCD kédu

[DWRD]
[DWRD]

Instrukce BIN bez operandu prevede Cislo ve tvaru BCD, ulozené v registru DR (maximalné 16 biti) na binarni

¢islo. Vysledek zlstane v DR registru.

Instrukce BIN s parametrem DWRD pievede Cislo v rozsifeném 32 bitovém DR registru. Zaporné BCD ¢islo pied
pfevodem ma nastavenou na jednicku bit s vahou 31.

Instrukce BCD bez operandu pievede Cislo v binarnim tvaru, ulozené v registru DR na BCD C¢islo. Vysledek
zustane v DR registru. Hodnota v DR registru pred pfevodem nesmi byt vétsi nez 9999d = 270Fh.

Instrukce BCD s parametrem DWRD pievede Cislo v rozsifeném 32 bitovém DR registru. Hodnota v DR registru
pted prevodem nesmi byt vétsi nez 99999999d = SFSEOFFh.
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instrukce RL

RR
funkce RL logicky posuv DR registru vlevo

RR logicky posuv registru vpravo
syntax RL (RR) n

RL (RR) [TYPE.] n

RL (RR) [TYPE.] n [,DWRD]

RL (RR) [TYPE.] n [,QWRD]

TYPE = BYTE. HIGH. CNST.

parametr ,n% pocet rotaci

Instrukce RL provede logicky posuv DR vlevo o "n" bitl. Operand je konstanta nebo hodnota v buiice
(maximalné o velikosti 8 bitll) udavajici pocet rotaci.

Instrukce RR provede logicky posuv DR vpravo o "n" bitd. Operand je konstanta nebo hodnota v bunce
(maximalné o velikosti 8 bitll) udavajici pocet rotaci.

Instrukce mohou mit druhy parametr ,,DWRD™ nebo ,QWRD™, ktery udava, ze se provede posuv rozsiteného 32
nebo 64 bitového DR registru.

instrukce INV
ABS

funkce INV negace DR registru (dvojkovy doplnék)
ABS absolutni hodnota DR registru

syntax INV (ABS)

INV (ABS) [DWRD]
INV (ABS) [QWRD]
INV (ABS) [REAL]

Instrukce INV provede negaci DR registru, to je dvojkovy doplnék.

Instrukce ABS provede absolutni hodnotu DR registru.

Instrukce mohou mit nepovinny parametr ,DWRDY nebo ,QWRD™, ktery modifikuje instrukce tak, ze negace
nebo absolutni hodnota se provede nad rozsitenym 32 nebo 64 bitovym DR registrem.

Instrukce mohou mit nepovinny parametr ,,REAL", ktery modifikuje instrukce tak, Ze negace nebo absolutni
hodnota se provede v realném registru DR _REAL. U realnych operaci zdstava vysledek jak v realném registru
DR REAL, tak v celo¢iselném registru DR64.
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Priklad:
Ruizné operace:

LOD
INR
ABS
RL

STO
INV
RR

STO

LOD
ABS
INR
RR

STO

ALFA

POSUN
VYSLEDEK1

CNST.3
VYSLEDEK2

DWRD . BETA
DWRD

DWRD
CNST.18, DWRD
VYSLEDEK3

;nacCteni ALFA (typ podle deklarace)
;inkrementace DR (16 bitu)
;absolutni hodnota DR (16 bitu)
;posun DR doleva o hodnotu v POSUN
;zdpis do VYSLEDEK1

;dvojkovy doplnék DR (16 bith)
;posun DR doprava o 3 bity

;zdpis do VYSLEDEK2

;nac¢teni 32 bita z BETA do DR
;absolutni hodnota DR 32 bitu
;inkrementace DR 32 bitu

;posun o 18 bitd vpravo registru DR32
;zdpis do VYSLEDEK3 32 bitua
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3.14 Logické instrukce s operandy a DR registrem

Skupina logickych instrukci provede porovnani DR registru (nebo DR REAL) s obsahem paméti nebo
konstantou a na zaklad¢ vysledku porovnani se nastavi bitovy RLO registr.

instrukce EQ
EQ1
LT
GT
LE
GE
funkce EQ porovnavani DR registru s operandem
EQ1 podminéné porovnavani DR s operandem, kdyz RLO = 1
LT DR je mensSi neZ operand
GT DR je vétsSi nez operand
LE DR je mensSi nebo rovno nez operand
GE DR je vétsSi nebo rovno nez operand
syntax EQ (EQ1,LT,GT,LE,GE) val
EQ (EQ1,LT,GT,LE,GE) [TYPE.] val

EQ (EQ1,LT,GT,LE,GE) TYPE. (val+n)
EQ (EQ1,LT,GT,LE,GE) CNTS. immed
EQ (EQ1,LT,GT,LE,GE) CNTS. ireal
TYPE = BYTE. HIGH. WORD. DWRD. QWRD. REAL.

parametr »,val“ nazev datové proménné

Instrukce EQ je logicka a provadi porovnani DR registru (nebo DR REAL) s obsahem paméti, na kterou ukazuje
operand nebo konstantou. Je-li DR shodny s obsahem paméti nebo s konstantou, je nastaven RLO registr do
jednicky, v opacném piipadé je RLO vynulovan. Operandy mohou byt typu BYTE, WORD, DWORD,
QWORD, REAL nebo konstanta .

Instrukce LT resp. LE jsou logické a provadi porovnani DR registru (nebo DR_REAL) s obsahem paméti, na
kterou ukazuje operand nebo konstantou. Je-li DR mensi resp. mensi nebo roven neZz obsah paméti nebo
konstanty, je nastaven RLO registr do jedni¢ky, v opaéném piipad¢ je RLO vynulovan.

Instrukce GT resp. GE jsou logické a provadi porovnani DR registru (nebo DR_REAL) s obsahem paméti, na
kterou ukazuje operand nebo konstantou. Je-1i DR vétsi resp. vétsi nebo roven nez obsah paméti nebo konstanty,
je nastaven RLO registr do jedni¢ky, v opacném ptipadé je RLO vynulovan.

Instrukce EQ1 je zavedena pro priblizeni se ke kompatibilité¢ s automatem NS915. Porovnani se provede jenom
tehdy, kdyz je v registru RLO hodnota 1, jinak zistane v RLO hodnota 0. Instrukci EQ1 mozno pouzit
na porovnani vétsich pamét'ovych oblasti, protoze instrukce EQ1 je mozné zietézit. Instrukce EQ1 se da nahradit
pomoci dvou instrukci a jednoho navesti:

JLO OBSKOK
EQ BUNKA ekvivalent: EQ1 BUNKA
OBSKOK:

Predefinovani typu je popsano v kapitole "Zptisoby pfedefinovani typu u datovych proménnych".
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instrukce EQ typ operace deklarace proménné popis
(LT,GT,LE,GE)
EQ Value DR8 ~ BYTE Value: DS 1 pristup podle deklarace proménné
EQ Value DR16 ~ WORD Value: DS 2 pristup podle deklarace proménné
EQ Value DR32 ~ DWORD Value: DS 4 pristup podle deklarace proménné
EQ Value DR32 ~ Immed EQUI Value, Immed | pfistup podle deklarace konstanty
EQ BYTE.Value | DR8 ~ BYTE pretypovani na BYTE
EQ WORD.Value | DR16 ~ WORD piretypovani na WORD
EQ DWRD.Value | DR32 ~ DWORD piretypovani na DWORD
EQ QWRD.Value | DR64 ~ QWORD piretypovani na QWORD
EQ Immed DR32 ~ Immed pfima hodnota
EQ CNST.Immed | DR32 ~ Immed pfima hodnota
EQ BYTE.Immed | DR8 ~ Immed prima hodnota + pretypovani
EQ WORD.Immed | DR16 ~ Immed prima hodnota + pretypovani
EQ DWRD.Immed | DR32 ~ Immed prima hodnota + pretypovani
EQ REAL.Value | DRr ~ REAL Value: DS 8 realna hodnota proménné
EQ CNST.Ireal | DRr ~ Ireal prima hodnota realna
Priklad:
Skok na navésti MENSI, kdyz buiika BUNKA1 je mensi néz buinka BUNKA2
LOD BUNKA1 ;nacte BUNKAl do DR
LT BUNKA2 ;kdyZz je DR < BUNKA2 tak RLO=1, jinak 0
JL1 MENSI ;skok na mensi, kdyz je RLO=1
Priklad:

Porovnejte hodnotu z bunky NASTAVENI s bunkou BUNKA, kdyz vyraz ALFA*NOT(BETA) je roven 1.
Vysledek zapiste do GAMA:

LDR ALFA ;nacte bit ALFA do RLO
LA -BETA ;logicky souc¢in RLO s negaci BETA
LOD NASTAVENI ;nac¢te bunku NASTAVENI do DR
EQ1 BUNKA ;podminéné porovnani kdyz RLO=1
WR GAMA ;zadpis RLO do GAMA
Priklad:
Porovnejte mezi sebou oblasti paméti PAM1 a PAM?2 o velikosti 8 BYTE.
LOD DWRD.PAM1 ;nacdte 4 BYTE z PAM1 do DR 32 bitt
EQ DWRD.PAM2 ;porovnadni DR 32 bitd z 4 BYTE PAM2
LOD DWRD. (PAM1+4) ;nacdte daldi 4 BYTE s PAM1 do DR 32 bitt
EQ1 DWRD. (PAM2+4) ;dalsi porovnani se provede jen kdyz
;pri prvnim byla rovnost RLO=1
JL1 ROVNO ;odskok p¥i rovnosti
Priklad:
Nastavte bit AKCE do hodnoty 1, kdyz buitkka MATTL je rovna kédu "W’
LOD MATTL ;nac¢te bunku MATTL do DR
EQ CNST.'W' ;porovnani DR s konst. a nastaveni RLO
FL1 1, AKCE ; kdyZz RLO=1 nastavi bit AKCE na 1
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3.15 Konverze a presuny registrii a paméti

instrukce CONDR
CONRD
funkce CONDR konverze DR — RLO
CONRD konverze RLO — DR
syntax CONDR (CONRD)
CONDR 0,1,..,31
CONDR (CONRD) [DWRD]
parametr ,0,1,..,31" c¢islo bitu pro pfesun DR — RLO

Instrukce CONDR provede konverzi registru DR do bitového registru RLO. Pokud je registr DR nulovy, naplni se
RLO registr na hodnotu 0. Pokud je registr DR nenulovy, naplni se RLO registr na hodnotu 1. Instrukce CONDR
neovlivni obsah DR registru.

Pokud instrukce CONDR obsahuje operand, kterym je Cislo 0 - 31, instrukce presune z datového registru DR do
bitového registru RLO jen odpovidajici bit.

Instrukce CONRD provede konverzi bitového registru RLO do datového DR registru. Pokud je registr RLO
nulovy, naplni se DR registr na hodnotu Oh. Pokud je registr RLO roven hodnoté 1, naplni se DR registr
na hodnotu FFFFh. Instrukce CONRD neovlivni obsah RLO registru. Instrukce CONRD je koncovd instrukce
pro logické vyrazy.

Pfi pouziti parametru DWRD se provede konverze s rozsitenym 32 bitovym DR registrem.

instrukce MV

funkce MV pfesun paméti

syntax MV src, dest, num

l.parametr ,src" adresa zdroje pro pfesun dat
2 .parametr ,dest" adresa cile, kam p¥esunout
3.parametr ,num“ pocet p¥esouvanych bajta

Instrukce MV slouzi pro pfesun oblasti paméti. Parametr "src" je adresa zdroje - odkud se bude pfesouvat,
parametr "dest" je adresa cile - kam se bude pamét'ova oblast presouvat a parametr "num" je poéet presouvanych
bajti paméti.

Instrukce mize mit parametry ,src“ a ,dest™ zadany i s offsetem a mohou byt pouzity i pro plnéni
zéalohované paméti PLC.

Priklad:
MV PLC MEM BACKUP+100,BUN5, 8 ;naplni 8 bajti z BUNS do zalohované paméti
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instrukce REAL
funkce REAL konverze DR -> DR REAL
syntax REAL

REAL [DWRD]

REAL [QWRD]

Instrukce REAL provede konverzi registru DR do realného registru DR REAL. Po operaci zustava vysledek jak
v realném registru DR_REAL, tak v celo¢iselném registru DR64.

Pokud je pozadovan pievod hodnoty BYTE, WORD nebo DWORD instrukce vzdy pied pfevodem znaménkoveé
rozsiti DR registr na 64 biti (DR64).

Pokud instrukce ma parametr ,QWRD™ a je tedy pozadovan pievod z rozsifeného 64 bitového DR registru,
predpoklada se ze rozsifeny registr DR64 je pied operaci platny ( to znamend, ze predchazelo nasobeni, déleni
nebo instrukce LOD).

instrukce CLEAR
funkce CLEAR nulovani paméti
syntax CLEAR begin, end
CLEAR GLOBAL, ALL
CLEAR INTERNAL, ALL
1l.parametr ,begin" adresa zacdatku nulované oblasti
2 .parametr ,end" adresa konce nulované oblasti

Instrukce CLEAR slouzi pro nulovani paméti. Parametr "begin" je adresa zacatku nulované oblasti a parametr
"end" je adresa konce nulované oblasti. Instrukce vynuluje jak pamét’ pro globalni proménné, tak pamét’ pro
lokalni proménné. Pislusna oblast je urcena podle vyskytu adres proménnych v parametru instrukce.

Instrukce “CLEAR GLOBAL, ALL“ vynuluje vSechna globalni data vcetné inicializatnich proménnych
mechanizmi a ¢asovaci. Instrukce se pouZziva naptiklad v modulu MODULE CLEAR, aby nulovani (start a stop)
PLC programu bylo ekvivalentni se stavem, ktery prob&hne jen pii zapnuti stroje.

Instrukce “CLEAR INTERNAL, ALL“ vynuluje vSechna lokalni data definovana navrhafem PLC programu
véetné “automatickych” proménnych definovanych v rozvoji instrukci jazyka TECHNOL. Instrukce se pouziva
naptiklad v modulu MODULE CLEAR.
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3.16 Realné operace

Dale uvedeme né&které predpoklady pro praci srealnymi ¢isly v PLC programu. Realna ¢isla se do PLC
programu mohou dostat naptiklad z povelového bloku, z PLC tabulek nebo ze sdilené oblasti PLC paméti.

Instrukce, které mohou pracovat s redlnymi Cisly jsou:
LOD, STO, STOl, AD, SU, MULB, DIVB, INR, DCR, INV, ABS, EQ, EQ1, LT, GT,
LE, GE, REAL

Instrukce pro préci srealnymi Cisly musi mit povinné prefix ,REAL™ nebo ,CNST™ s ¢islem s desetinnou
teCkou. Pro vSechny instrukce plati, Ze po operaci zistava vysledek jak v realném registru DR _REAL, tak
v celociselném registru DR64. Proto je mozno kdykoli pokracovat standardnimi celo¢iselnymi operacemi. Nelze
ale kombinovat celoCiselné a realné operace.

Pro zadani piimych readlnych hodnot lze pouzit prefix ,CNST™. Pokud pifimo zadand hodnota obsahuje
desetinnou tecku, povazuje se to za zadani ¢isla v realném tvaru. Hodnota mtiZze obsahovat znaménko.

Priklady:
rBUNL1: DS 8 ;pro readlnou hodnotu
rBUNDef : DS 8
dwBUNS5 : DS 4
LOD cnst.2.8 ;nac¢te redlnou hodnotu 2.8
STO real.rBUN1 ;zapise do redlné bunky rBUN1
MULB c¢nst.-4.8 ;DR_REAL <- rBUN1 * (-4.8)
INR real ;inkrementuje DR_REAL
DIVB real.rBUN2 ;DR_REAL <- DR _REAL / rBUN2
STO real.rBUN3 ;zapise do rBUN3
LOD cnst.2 ;nacte celociselnou hodnotu 2
REAL qgwrd ;pfevede na readlné &islo a nastavi DR _REAL
AD real.rBUN4 ;pripocte rBUN4
STO real.rBUNS ;zapise redlnou hodnotu do rBUNS
STO dwBUNS ;zapise DWORD celociselné do dwBUNS
LOD real.rBUN1 ;nacte redlnou buniku rBUN1
EQ cnst.1.5 ;jporovnad s redlnou hodnotou 1.5
WR Rovnost ;zapise bit
LOD REAL BLOCK H ;nacte hodnotu H z povelového bloku
MULB c¢nst.1000.0 ;vynasobi H * 1000 redlné
STO real.rBUNS ;zapise H*1000 realné
STO dwBUNS ;zapise H*1000 celociselné
LOD cnst.0.2 ;redlnd defaultni hodnota pro konfiguraci

STO real.rBunDef
CNF_GET REAL rBUNI1, ‘RealParaml‘, rBUNDef ;nacte PLC konfiguraci
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3.17 Procedury

Ve vSech souborech PLC programu mohou byt definovany procedury (podprogramy) a také ve vSech souborech
mohou byt libovolna volani procedur definovanych i v jinych souborech.

instrukce PROC_BEGIN
PROC_END
PROC CALL
funkce PROC_BEGIN =zacatek definice procedury
PROC_END konec definice procedury
PROC_CALL volani procedury
syntax PROC_BEGIN name
PROC_END name
PROC_CALL name
parametr ,name“ jméno procedury

Definice procedury se provede pomoci piikazi PROC_BEGIN a PROC_END, které maji jako parametr nazev
procedury. Umisténi procedury pii jeji definici miize byt na libovolném misté v modulu MODULE MAIN . Sled
vykonavani instrukci presko¢i definiéni oblast procedury. Procedura se vykona jen pomoci instrukce
PROC_CALL s piislusnym parametrem, ktery je ndzvem procedury. Po vykonani procedury se sled vykonévani
instrukci vrati za misto volani procedury. Procedury mohou byt volany rtizné ze vSech soubort PLC.

Udalostni procedury:
V jazyku TECHNOL jsou rezervovany nékteré nazvy procedur, které slouzi pro konkrétni el a jsou
automaticky spustény pii dané udalosti. Jedna se o tyto nazvy procedur:

_ON_ESET |Procedura se zavola automaticky pfi vzniku PLC chyby. Umisténi procedury muze byt
v libovolném souboru s PLC programem. Pieklada¢ TECHNOL zkouma existenci takovéto
procedury a v piipadé, Ze existuje, spusti ji automaticky z rozvoje instrukce ESET. (viz kapitolu
,,Chybova hlaseni, varovani a informacni hlaseni z PLC programu*.

_ON_CMD Procedura se zavola automaticky pii stisku tlacitka nebo softwarového menu, které maji
v konfiguraci nastaven "PLCCommand". Procedura v PLC programu je nepovinnd. Umisténi
procedury muze byt v libovolném souboru. Preklada¢ TECHNOL zkouma existenci takovéto
procedury a v pfipadé, ze existuje, spusti ji automaticky pii stisku tlacitka.

Vstupni parametry procedury jsou:
RLO =1 ...... tlac¢itko stisknuto
RLO =0 ...... tlac¢itko pusténo
DR (DWORD) ... kéd z konfigurace "PLCCommand"
kédem je PLC konstanta nactend pomoci
instrukce CONST GET (viz. ,Konfigurace pro PLC")
_ON_EVENT | Procedura se zavola automaticky pfi nékterych vybranych udalostech systému. Procedura

v PLC programu je nepovinna. Umisténi procedury muze byt v libovolném souboru. Piekladac
TECHNOL zkouma existenci takovéto procedury a v pfipadé, ze existuje, spusti ji automaticky
pri vybranych udalostech. Typ udalosti se ptedava v DR registru (DWORD):




PLC

Hodnoty ptfedavané v DR registru:

PLCEVENT STOP REQ .............. pozZadavek na STOP
PLCEVENT STOP_EMERGENCY REQ .... poZadavek na Nouzovy STOP
PLCEVENT STOP .................. STOP vykonan

PLCEVENT START ................. prikaz START

PLCEVENT START REQ .....cuvveunnnn pozZadavek na START

3.18 Prace s textovymi retézci

Pro préaci s textovymi fetézci je potfeba mit moznost definovat fetézec, skladat a piesouvat fetéze a konvertovat
Cisla na fetézce.

instrukce STR
funkce STR definice textového retézce
syntax TX1: STR n
TX1l: STR n [,’ABCDabcd..’]
TX1: STR n [,PLC_MEM_BACKUP + xy]
TX1: STR n [,val + xy]

ANY

l.parametr ,n maximalni pocet znaku v fetézci
2.parametr ,text2" ptimé nebo nepfimé zadani fetézce

Instrukce STR definuje textovy fetézec. Instrukce musi mit povinné navésti, které budé dale slouzit pro
identifikaci definovaného fetézce. Navesti bude znamo a pristupno ve vSech souborech PLC programu. Instrukce
STR se muze umistit v libovolném modulu PLC programu. ( Pieklada¢ ve skutecnosti definuje také obecny
pointer, ktery je nasmérovany na prislusny retézec. )

1. parametr ,,n“

Prvni parametr instrukce je povinny a vyjadiuje maximalni pocet znakl v fetézci. ( Preklada¢ ve skutecnosti
vymezi o jeden bajt vic pro koncovy znak fetézce. )

Priklad:
TX POKUS: STR 50

2. parametr ,text2“

Druhy parametr instrukce je nepovinny a miize obsahovat:

Druhy parametr je pfimé zadani textového fetézce. Text musi byt ohrani¢en apostrofy a mél by mit maximalné
tolik znaku, kolik vymezuje 1. parametr instrukce. (Pfeklada¢ zabezpe¢i predplnéni zadaného fetézce pii kazdém

prenosu nového PLC programu)

Priklad:
TX ZPR: STR 10, ' Zapnuto’
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Druhy parametr je odkaz do paméti PLC_ MEM_BACKUP. Pamét'ova oblast se pouziva jako zalohovana pamét’.

Priklady:
TX SCRI1: STR 15, PLC_ MEM_BACKUP+124
EQUT TEXT ZAP,124 ;symbolicky offset
TX SCR2: STR 15, PLCiMEMiBACKUpﬂ-TEXT_ZAP

Druhy parametr je odkaz na libovolnou pamétovou proménou, kromé definice textu, napiiklad definovanych
pomoci instrukci DFM a DS. Potom instrukce STR musi byt umisténa v tom samém souboru.

Priklad:
PAM25: DS 20 ;pole v datové c¢asti PLC programu
TX_BUN25 : STR 15, PAM25
instrukce STRCPY
STRADD
funkce  STRCPY kopirovani textovych fetézcu
STRADD spojeni textovych fetézcua

syntax STRCPY (STRADD) textl, text2
STRCPY (STRADD) textl, ’ABCDabcd..’

STRCPY textl, text2 [,num]
STRCPY textl+xx, text2+yy
STRCPY textl+xx, text2+yy, num
STRCPY textl+BX, text2+yy, num
1l.parametr ,textl™ cilovy textovy fetézec
2 .parametr ,text2“ zdrojovy textovy fetézec

Instrukce STRCPY pickopiruje textovy fetézec na ktery ukazuje druhy operand, do textového fetézce na ktery
ukazuje prvni operand. Kdyz je druhy operand pfimé zadani textového fetézce, prekopiruje jej do fetézce podle
prvniho operandu. Oba fetézce jsou definovany pomoci instrukce STR. Retézec podle prvniho operandu musi
mit rezervovan dostatek prostoru.

Pocet kopirovanych znakt miiZe byt urcen:

Pokud v instrukei neni zadan 3.parametr, ktery uréuje pocet znakti pro piekopirovani:

1. Kopirovani se ukon¢i vyskytem koncového znaku ve zdrojovém fetézci (text2). Koncovy znak
je binarni 0 a ptekopiruje se jako posledni. (cilovy Fetézec miiZze byt zkracen)

2. Kopirovani se ukon¢i, kdyz je dosazena velkost cilového fetézce (textl). Zdrojovy fetézec by se
do cilového fetézce nevesel.
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Pokud je v instrukci zadan 3. parametr, ktery uréuje pocet znaki:

1.

Kopirovani se ukon¢i vyskytem koncového znaku ve zdrojovém fetézci (text2). Koncovy znak
je binarni 0 a ptekopiruje se jako posledni. (cilovy Fetézec miiZze byt zkracen)

2 Kopirovani se ukon¢i, kdyz je dosazena velkost cilového fetézce (textl). Zdrojovy fetézec by se
do cilového fetézce nevesel. (cilovy fetézec zistane v ptivodni délce)
3. Kopirovani se ukonéi dosazenim zadaného poétu znakt. (cilovy fetézec nebude zkracen)

Pokud potiebujeme kopirovat fetézec do jiného fetézce na konkrétni pozici, mizeme pouzit instrukei s offsetem
(text1+10)

Kdyz tetézce obsahuji libovolna binarni ¢isla (véetné binarni 0), tak musime misto instrukce STRCPY pouzit
instrukci MEMCPY (viz dale).

Instrukce STRADD ptipoji textovy fetézec na ktery ukazuje druhy operand, do textového fetézce na ktery
ukazuje prvni operand. KdyZ je druhy operand ptimé zadani textového fetézce, pripoji jej do fetézce podle
prvniho operandu.

Priklady:

TEXT1:
TEXT2:
TEXT3:
TEXT4:

STRADD

STRCPY

STRADD

STRCPY

STRCPY

STRCPY

STR
STR
STR
STR

50, ’"prvni text
20, ’'druhy text

4

4

50, STCH_OUT_ FIELD + 100

3, "ABC’
TEXT1, TEST2
TEXT3, ' OBR. '
TEXT3, TEXT2
TEXT2+6, TEXT4

TEXT2+6, TEXT4,2

TEXT3+BX, TEXT4

;spojeni textl TEXT1 <- TEXTI1+TEXT2

;naplni TEXT3 v STCH OUT FIELD+100
;pripoji k TEXT3 jesSté TEXT2
;v Yfetézci TEXT2 prepise ,text' na ,ABC

;fetézec bude zkracen

;v Yetézci TEXT2 prepise ,te’ na ,AB‘
;fetézec nebude zkrécen

;v Fetézci TEXT3 na offsetu BX se
;se prepise ’'ABC’
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instrukce

BINSTR
BCDSTR

funkce BINSTR
BCDSTR

syntax BINSTR (BCDSTR) textl
BINSTR (BCDSTR) textl

parametr

pfevod bindrniho ¢isla na fetézec
ptevod BCD hodnoty na fetézec

[ ,DWRD]

,textl™ cilovy textovy fetézec

Instrukce BINSTR pievede binarné hodnotu z datového registra DR na fetézec na ktery ukazuje prvni parametr
instrukce. Prvni parametr instrukce ukazuje na fetézec, ktery musi mit velkost definovanou instrukci STR
minimalné 1 a maximaln¢ 10 znakt (bajti). Instrukce podle velkosti fetézce prizptsobi prevod. Pokud je ¢islo
v DR registru mensi, doplni se fetézec na prvnich mistech (prvni zleva) znaky nul.

Instrukce BCDSTR je podobna jako instrukce BINSTR, ale hodnotu v DR registru prevadi na fetézec jako
hodnotu v BCD kédu..

Instrukce mohou mit druhy parametr , DWRD™, ktery udava, ze se provede pievod z rozsifeného 32 bitového DR

registru.
Priklad:
TEXT1: STR 4 ;pro prevod 4 cifry
TEXT2: STR 30
LOD BUN1 ;wordova burika
BINSTR TEXT1 ;prevede word na fetézec TEXT1
STRCPY TEXT2, ' POCET-'
STRADD TEXT2, TEXT1 ;pripojil prevedeny fetézec
instrukce STRCMP
funkce  STRCMP porovnani textovych fetézcua
syntax STRCMP textl, text2
STRCMP textl, ’'ABCDabcd..’, num
STRCMP textl, text2 [,num]
STRCMP textl+xx, text2+yy
STRCMP textl+xx, text2+yy, num
1l.parametr ,textl™ cilovy textovy fetézec
2.parametr ,text2“ zdrojovy textovy fetézec

3-39



PLC

Instrukce STRCMP porovnava textové fetézce na které ukazuje prvni a druhy operand. Druhy operand muize byt
piimé zadani textového Fetdzce. Retézce jsou definovany pomoci instrukce STR. Pokud jsou textové fetézce
stejné, instrukce nastavi registr RLO na hodnotu 1, jinak bude RLO mit hodnotu 0. Pokud je zadan 3. parametr
,num", tak se z obou fetézcl porovna jen zadany pocet znakl (pokud porovnavani nebude diiv ukonceno

nerovnosti nebo vyskytem koncového znaku 0).

Pokud instrukce neobsahuje 3. parametr o poctu znakd, bude se porovnavat pocet znaki podle velkosti fetézce,

na ktery ukazuje druhy parametr instrukce vcetné koncového znaku.

TEXT4,3 ;porovnani Yretézcua -
;je nastaveno RLO=1

TEXT4 ;jporovnani retézcua -
;je nastaveno RLO=0

TEXT4 ;jporovnani retézcua -
;je nastaveno RLO=1

"cde’,3 ;porovnédni Ffeté&zcu -
;je nastaveno RLO=1

kopirovani binarnich fetézcu

textl, text2 [,num]
textl, text2
textl+xx, text2+yy

Priklad:
TEXT1: STR 8, abcdefgh’
TEXT2: STR 8, abcde’
TEXT4: STR 3,’cde’
STRCMP TEXT1+2,
JL1 OK
STRCMP TEXT1+2,
JL1 OK
STRCMP TEXT2+2,
JL1 OK
STRCMP TEXT1+2,
JL1 OK
instrukce MEMCPY
funkce MEMCPY
syntax MEMCPY
MEMCPY
MEMCPY
MEMCPY

l.parametr ,textl™
2 .parametr ,text2"

Instrukce MEMCPY piekopiruje binarni fetézec na ktery ukazuje druhy operand, do fetézce na ktery ukazuje prvni
operand. Oba fetézce jsou definovany pomoci instrukce STR. Retézec podle prvniho operandu musi mit

rezervovan dostatek prostoru.

Instrukce je podobna instrukci STRCPY s rozdilem, Ze fetézce nemaji definovany koncovy znak 0. Kopirovani se
proto neukon¢i vyskytem koncového znaku ve zdrojovém fetézci (text2). V instrukci MEMCPY se proto vzdy
doporucuje definovat pocet kopirovanych znakti pomoci 3. parametru. Pokud v instrukci neni 3.parametr zadan,

textl+xx, text2+yy, num

cilovy binarni fetézec
zdrojovy binarni fetézec

kopirovani se ukonc¢i, kdyz je dosazena velkost cilového fetézce (textl).

shoda

neshoda

shoda

shoda
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instrukce MEMCMP

funkce  MEMCMP porovnani binarnich fetézcu

syntax MEMCMP textl, text2 [,num]
MEMCMP textl, text2
MEMCMP textl+xx, text2+yy
MEMCMP textl+xx, text2+yy, num

Instrukce MEMCMP porovnava binarni fetézce na které ukazuje prvni a druhy operand. Retézce jsou definovany
pomoci instrukce STR. Pokud jsou fetézce stejné, instrukce nastavi registr RLO na hodnotu 1, jinak bude RLO
mit hodnotu 0.

Instrukce je podobna instrukci STRCMP s rozdilem, Ze fetézce nemaji definovany koncovy znak 0. Porovnavani
se proto neukonéi vyskytem koncového znaku v fetézci. V instrukci MEMCMP se vzdy doporucuje definovat
pocet porovnavanych znakli pomoci 3. parametru.

Pokud je zadan 3. parametr ,num", tak se z obou fetézcl porovna jen zadany pocet znakt. Pokud instrukce
neobsahuje 3. parametr o po¢tu znaki, bude se porovnavat pocet znakti podle velkosti fetézce, na ktery ukazuje
druhy parametr instrukce.
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4. LOGICKE SEKVENCNI CELKY

4.1 Strukturalizace PLC programu

PLC program muze byt vytvofen riznymi zpusoby. Klasicky pfistup pifi navrhu PLC programu je zaloZzen
na navrzeni sekvencéné-kombinacni logiky nebo prepsani reléové logiky do instrukci jazyka PLC836. Kazdé relé
ma pak deklarovanou vlastni vnitini bitovou buiku. Pfi fizeni zapisu do této bunky je definovana pomoci
instrukci nahazovaci, piidrind a shazovaci podminka. V programu je pak zapis do buiiky na jediném misté.

Priklad:
Priklad klasického navrhu PLC programu.

R

NASTAV1 NASTAV2 BUNKA

pridrzna podminka

nahazovaci
podminka
NULUJ shazovaci podminka
BUNKA
\ 4
LDR NASTAV1 ;nahazovaci podminka je logicky soucet
LO NASTAV2 ;bitt NASTAV1 NASTAV2
LO BUNKA ;pridrzna podminka
LA -NULUJ ;bit NULUJ vynuluje klopny obvod
WR BUNKA ;pamétova bitova proménna

Moderngjsi ptistup pii navrhu PLC programu je zaloZen na popisu jednotlivych procesii pomoci vyvojovych
diagramt, které tvori logické sekvenéni celky (mechanismy).
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Sekvencni logicky celek (dale jen MECHANISMUS) je programovy usek, ktery se sklada z akcei a stavil. Akci se
rozumi nastaveni piislusnych bitd, které aktivuji jednotlivé ¢asti mechanismi jako napt. zapnuti hydrauliky,
vypnuti styka¢l ventilatori atd. Stavem se rozumi kontrola splnéni pozadovanych vstupnich podminek
mechanismu, napt. "¢ekej na sepnuti kontaktu stykace od hydrauliky". Mechanismus 1ze znazornit vyvojovym
nebo stavovym diagramem.

Mechanismus se aktivuje aktivaéni proménnou (NAZEV). Jednd se o bitovou proménnou, deklarovanou
automaticky zapisem mechanismu. Tuto proménnou je mozno ruzné nastavovat nebo testovat v programu
interfejsu a tak fidit chod daného mechanismu. Mechanismus se aktivuje nastavenim aktivacni proménné a
po dokonceni funkce mechanismu se tato proménna automaticky vynuluje.

PLC program muze obsahovat vétsi poCet mechanismi pro feSeni vSech dil¢ich procesu stroje. (start vietena,
reverzace vietena, stop vietena, upinani a uvoliiovani os, orientovany stop, presun ramene, start a stop chlazeni,
jednotlivé kroky vymény nastroje, vyhledavani nastroje, fazeni otackovych fad atd...). V jeden okamzik mize
byt aktivovan libovolny pocet mechanismu a tyto bézi soucasné, nezavisle na sobé.

Za0i hanismi iak Zékladni logicka stavba PLC programu
ap1s mechanismu jaxo s aktivaci dil¢ich procesti (mechanismi)
paralelnich procest
akce = aktivace MECH1
MECHI MECH2 MECH3
akce 1 akce 1 akce 1 stav = ¢ekame na splnéni MECHI1
akce = aktivace MECH2
akce 2 akce 2 akce 2 stav = ¢ekame na splnéni MECH2
v
akce = aktivace MECH3 a MECH1
v v v @
akce n akce n akce n stav = ¢ekame na splnéni MECH1 a
v MECH3
konec konec konec

Navrh PLC programu se pomoci mechanismti velmi zjednodusi a zpiehledni. PLC program z hlediska navrhu
ziska strukturalizaci. Strukturalizace je umoznéna tim, ze se pomoci mechanismu popisi vSechny diléi procesy
stroje a tak hlavni logicka stavba PLC programu uz neni zatizena jejich problematikou. Hlavni logicka stavba
PLC programu jenom aktivuje jednotlivé dil¢i procesy (mechanismy) a kontroluje jejich splnéni a pripadny
vyskyt chyb. Mechanismy se skladaji z akci a stavli. Pro kazdy stav jsou kontrolovany jen podminky nevyhnutné
potiebné pro piechod do nasledujiciho stavu.

V kazdy okamzik mozno sledovat pribéh jednotlivych mechanismi: které z nich jsou aktivovany a v jakém
jsou stavu. Tak ptirozen¢ dochazi k velkému ulehéeni z hlediska ladéni a diagnostikovani provozu stroje, protoze
kazdy stav, ve kterém se mechanismus nachézi je dan tzv. podminkou pokracovani (podminkova analyza).
Podminky pokracovani (pro prechod do nasledujiciho stavu) je uzitecné sledovat pii zastaveni chodu
mechanismu. Silnou strankou mechanismu je i to, Ze splnéni podminek mize byt casové omezeno a tak nedojde
k trvalému zastaveni chodu mechanismu. Mechanismus se ukon¢i s chybou a v popisu chyby na obrazovce
systému muze byt piesné v textové podobé vyjadiena podminka pokracovani daného mechanismu i s Cisly
svorek jednotlivych vstupi, které podminka obsahuje. Tak jsou velmi ulehCeny servisni prace pii poruchach.
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Kromé podminek, které mozno sledovat a jsou uzite¢né v ptipadé zastaveni chodu mechanismu, mozno sledovat
i ¢asovy pribéh chodu mechanismu, to je jak dlouho se pribéh mechanismii zdrzel v jednotlivych stavech a
kterymi stavy prochézel (tzv. Casova analyza).

4.2 Instrukce pro logické sekvenéni celky

instrukce MECH_BEGIN
MECH_END
MECH INIT
funkce MECH BEGIN zacdatek sekvenéniho celku
MECH END konec sekvenéniho celku
MECH INIT inicializace sekvenéniho celku
syntax MECH_BEGIN mech
MECH_END mech
MECH_INIT mech
paraemtr ,mech" nazev sekvenéniho celku

Instrukce MECH_BEGIN musi byt zapsana na zacatku mechanismu. Proménnd "mech" je nazvem mechanismu
a soucasn¢ nazvem jeho aktivacni bitové proménné. Instrukce MECH_END musi byt zapsana na konci
prislusného mechanismu. Proménna "mech" ma stejny vyznam, t.j. je totozna s nazvem v MECH_BEGIN.

Instrukce MECH_INIT uvede mechanismus do klidového stavu. Pouziva se v inicializaci interfejsu nebo
v obsluze chybovych stavii. Proménna "mech" ma opét stejny vyznam jako u MECH_BEGIN. Viz "Spole¢né
zasady" (dale).
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instrukce EX
EXO0
EX1
BEX

funkce EX pteruseni po dobu jednoho cyklu interfejsu
EXO0 pferuseni ¢&innosti pokud RLO = 0
EX1 pferuseni ¢&innosti pokud RLO = 1
BEX zac¢atek podminky

syntax EX
EXO0
EX1
BEX

Instrukce pro definici stavu EX, EX0, EX1 zastavi provadéni sekvencniho logického celku do doby splnéni
kontrolované podminky. Instrukce mozno pouzivat jenom uvniti logickych sekvenénich celkd. Tato preruseni se
nazyvaji stavy mechanismu.

Instrukce EX zptisobi nepodminéné zastaveni provadéni sekvenci na dobu jednoho cyklu interfejsu.

Instrukce BEX je podobna jako instrukce EX, ale neprovede se zastaveni provadéni sekvenci. Instrukce se
pouziva pro definici zac¢atku logické podminky pted instrukcemi EX0, EX1, TEX0 a TEX1. Instrukci je vyhodné
pouzit v ¢asové naro¢nych procesech, kdy ztrata jednoho cyklu interfejsu muze vadit.

Instrukce EXO0, resp. EX1 pozastavi provadéni dalSich sekvenci mechanismu po dobu, pokud RLO=0, resp.
RLO=1. Pfed instrukcemi EX0 a EX1 miZze byt napsana logickd podminka pro pokracovani v daném stavu.
Pro dany stav v kazdém cyklu dojde k vyhodnocovani podminek zapsanych v useku mezi predposledni a
posledni dosazenou instrukei typu EX.

Ve skutecnosti instrukce EX0 a EX1 necekaji na daném misté pokud neni splnéna podminka, ale provedou skok
na konec mechanismu. V dal$im prichodu mechanismem se sko¢i ze zaCatku mechanismu na piedposledni
instrukci typu EX a znovu se vyhodnoti podminky po instrukci EX0 nebo EX1. Viz kapitolu "Spole¢né zasady
mechanismu" (dale).

Instrukce EX, EX0, EX1, TEX0, TEX1 a BEX jsou koncové instrukce pro logické rovnice. Instrukce
nezachovavaji RLO a DR registr.
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instrukce TEXO0
TEX1
funkce TEXO pferuseni, pokud RLO = 0 s ¢asovou kontrolou
TEX1 pferuseni, pokud RLO = 1 s ¢asovou kontrolou
syntax TEX0 (TEX1) count, time, error
TEX0 (TEX1) count, time, error [, code ]
TEX0 (TEX1) [TYPE.] count, time, error [, code ]
TEX0 (TEX1) TYPE. (count+n), (time+m), error [, chyba]
TEX0 (TEX1) - , time, error [, code]
TYPE = BYTE. WORD.
1l.parametr ,count" &itaé
2.parametr ,time“ maximalni doba pro p¥eruseni cekani na podminku
3.parametr ,error"“ navésti pro obsluhu pf¥erusSeni
4.parametr ,code" vstupni hodnota pro obsluhy pferusSeni

Instrukce TEXO, resp. TEX1 pozastavi provadéni dalSich sekvenci mechanismu, pokud RLO=0, resp. RLO=1,
ale maximalné po piedem stanovenou dobu "time" (BYTE, WORD, konstanta). Pokud logickd podminka
pokracovani, ktera je napsana pied instrukcemi TEX0 a TEX1, nebude splnéna po zadanou dobu, bude program
pokracovat od navésti, které je zadano v parametru instrukce "error".

Parametr "count" je ¢ita¢ a mize byt typu BYTE nebo WORD. Tento parametr je nepovinny. V tomto ptipad¢ si
instrukce deklaruje automatickou proménnou v lokalnich datech. Misto 1. parametru se v tomto ptipadé napise
znak pomlcky nebo “NIL”.

Jedna se o instrukce z kterych se mechanismy skladaji, pfedev§im protoze umoznuji osetfit chybové stavy a tak
nikdy nedojde k trvalému zastaveni chodu mechanismu. V textovém popisu piipadné chyby muize byt pak
presné popsana podminka pokracovdni v daném stavu a tak je umoznéno diagnostikovani stroje.

Pro dany stav v kazdém cyklu dojde k vyhodnocovani podminek zapsanych v tiseku mezi predposledni a
posledné dosaZenou instrukci typu EX. Instrukce vyzaduje tfi povinné parametry. Urceni ¢asového c¢lenu
"count", zadanou dobu zpozdéni "time" a naveésti "error", od kterého bude program pokracovat, jestlize nebude
splnéna podminka za stanovenou dobu. "Time" muZe byt pifima hodnota nebo adresa proménné. Viz "Spolecné
zasady" (dale).

Ctvrtym nepovinnym parametrem "code" mize byt &iselnad hodnota (vétsinou ¢&islo chyby), ktera zistane
v datovém DR registru pfi skoku na navésti "error". Tim je umoznéno, Ze z riznych instrukci TEX0 a TEX1
mozno v mechanismu skékat na stejné misto "error" se spole¢nou obsluhou chybového stavu mechanismu.

Instrukce TEX0 a TEX1 jsou koncové instrukce pro logické rovnice. Instrukce nezachovavaji RLO a DR
registr, krom¢ odskoku na navésti "error", kdyz je pouzity ¢tvrty parametr "chyba".

Moznost predefinovani typu operandt "citac" a "doba" je popsano v kapitole "Zpisoby piedefinovani typu
u datovych proménnych. Predefinovani typu se vztahuje na oba operandy "citac" a "doba", proto v tomto piipadé
neni umoznéno pouzit operandu "doba" deklarovaného jako konstanta.
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instrukce TIM
funkce TIM casové zpozdéni
syntax TIM count, time

TIM [TYPE.] count, time

TIM TYPE. (count+n), (time+m)

TIM - , time

TYPE = BYTE. WORD.

1l.parametr ,count" &itaé
2 .parametr ,time“ doba zpozZdéni

Instrukce Casového zpozdéni TIM zastavi provadéni sekvenéniho logického celku na stanovenou dobu.
Instrukce vyzaduje dva parametry. Ur€eni ¢asového ¢lenu "count" a zadanou dobu zpozdéni "time". "Time"
muze byt konstanta nebo adresa proménné. Oba parametry mohou byt typu BYTE nebo WORD. Instrukce TIM
ma podobné plsobeni jako instrukce EX a miZe byt pouZita jen uvnitf mechanismu.

Pro systémy fady CNC8x9 — DUAL od verze 6.028 je prvni parametr instrukce pro "citac" nepovinny. V tomto
pfipadé si instrukce deklaruje automatickou proménnou v lokalnich datech. Misto 1. parametru se v tomto
ptipadé napise znak pomlcky nebo “NIL”.

Moznost predefinovani typu operandu "citac" a "doba" je popsano v kapitole "Zpisoby piedefinovani typu
u datovych proménnych. Predefinovani typu se vztahuje na oba operandy "citac" a "doba", proto v tomto piipadé
neni umoznéno pouzit operandu "doba" deklarovaného jako konstanta.

4.3 Spolecné zasady mechanismu

Instrukce EX, EX0, EX1, TEX0, TEX1 a TIM mohou byt pouzity pouze uvniti sekvenénich logickych celkd,
vymezenych instrukcemi MECH_BEGIN a MECH_END. Budeme je nazyvat spole¢né: instrukce typu EX.

Modul ptipravnych a zavérecnych funkci je také sekvencnim logickym modulem a proto v nich lze vyuzit
instrukce vSechny instrukce typu EX i samostatn€. Pouziti téchto instrukci v uvedenych modulech zplsobi
zastaveni provadéni pripravnych nebo zavérecnych funkci do doby splnéni kontrolované podminky (viz piiklad).

Instrukce EX0, EX1, TEX0, TEX1 a TIM pozastavi provadéni dalSich sekvenci mechanismu po dobu danou
podminkou ( pokud RLO=0, resp. RLO=1) nebo dobu danou nastavenym c¢asem ( u instrukci TIM).
Pred instrukcemi EX0, EX1, TEX0 a TEX1 muze byt napsana logickd podminka pro pokracovani v daném
stavu. Pro dany stav v kazdém cyklu dojde k vyhodnocovani podminek zapsanych v useku mezi piedposledni a
posledni dosazenou instrukei typu EX.

Ve skutecnosti instrukce typu EX necekaji na daném misté pokud neni splnéna podminka, ale provedou skok
na konec mechanismu. V dal§im prichodu mechanismem se skoc¢i ze zacatku mechanismu na piedposledni
instrukei typu EX a znovu se vyhodnoti podminky po posledni instrukci typu EX.
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skok

Zpusob prochazeni programu mechanismem v daném STAVu

MECH BEGIN MCH

;za¢atek mechanismu

EXO0 ;predposledni instrukce typu EX
usek programu, FL 1,VYST1 ;posledné vykonana AKCE
kteryse | ...
skutecné LDR VST1 ;posledni STAV: log.soucin
prochazi LA VST2 ;¢ekd pokud VST1*VST2=1

TEX1 -,CAS_ERR, ERR ;posledné vykonana instr. typu EX
skok (...,

MECH END MCH ;konec mechanismu

Mechanismy mozno aktivovat a dezaktivovat i z jinych mechanismi. Pfipad dezaktivace mechanismii se
provede instrukci MECH_INIT, ktera vynuluje bitovou fidici proménnou mechanismu a nastavi pokracujici
adresu na zacatek. Dezaktivaci mechanismt je vyhodné pouzit v piipadé protichiidnych mechanismi, kdy
mechanismus s vétsi prioritou dezaktivuje z bezpeénostnich divoda sviij protichtidny mechanismus. Napiiklad
mechanismus stopu vietene dezaktivuje pfipadné rozpracovany mechanismus pro start vietene.

Mechanismy je také mozno zacyklit a tak se mohou s vyhodou pouzivat i trvale zacyklené mechanismy. Tyto
pak maji vlastnost sekvenc¢nich drivert. Trvale zacykleny mechanismus musi mit v téle cyklu aspon jednu
instrukei typu EX !
Definici mechanismu "mech” se provede automaticka deklarace bitové proménné s nazvem "mech", deklarace
pamétové bunky typu WORD pro pokracujici adresu mechanismu a pamétové bunky typu WORD s nazvem
"mech LINE" pro aktualni linku programu, ve které se mechanismus nachazi. Pfi kompilaci PLC programu
programem TECHNOL (viz. dale) se vytvori také kontrolni listing programu s rozsSifenim ".LS1" ktery je
doplnén o ¢isla fadku (linky) programu. Pii kazdé definici stavu pomoci ptikazi EX, EX0, EX1, TEX0, TEXI a
TIM se pro kontrolu zapisuje ¢islo linky do bunky "mech LINE". Pomoci ni je umoznéno jednoduché sledovani,
ve kterém stavu se mechanismus nachazi. Pokud mechanismus neni aktivovan, je bunka "mech LINE"
vynulovana.

Priklad:
Nastartovani mechanismu s nazvem "CW" v ptipravnich funkcich a ¢ekani na provedeni mechanismu:

FL 1,CW ;Nastaveni aktivacni proménné.
EX

LDR CwW ;Kontrola vykonadni mechanismu.
EX1 ;Cekd, pokud CW = 1
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ZACATEK
MECH BEGIN NAZEV
ne NAZEV = 1
_ano
FL 1, HYDRAULIKA
AKCE 1

LDR KONTAKT 1
LA KONTAKT 2

EXO
KONTROLA
STAVU 1 nesplnéno
. ano
FL 0, POHON
AKCE 2

LDR KONTAKT 3

KONT EX1
STAVU 2 nesplnéno
NAZEV <«
KONEC MECH END NAZEV

Priklad:
Nastartovani mechanismu s nazvem "CW" v ptipravnych funkcich a ¢ekani na provedeni mechanismu po dobu
10 sec. Jestli se mechanismus za 10 sec neprovede, pokracuj na obsluhu chyby ERR1:

FL 1,Cw ;Nastaveni aktivacni proménné.
EX
LDR CwW ;Kontrola vykonadni mechanismu.
TEX1 CIT1,500,ERR1 ;Cekd, pokud CW = 1, ale maximadlné&
;10 sec. Jestli CW = 1 déle nez 10

Usec., pokraduje na ERRIL.

ERR1: ESET CHYBA1 ;Obsluha chyby. Prekrocena casova
;kontrola spravnosti chodu mechanismu.
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Priklad:
Zapiste mechanismus pro reverzaci otacek vietena z CW do CCW. Mechanismus nazvéte CWCCW.
MECH BEGIN CWCCW ; ZaCatek mechanismu.
FL 0, SMP ;Vynuluj stykac¢ motoru-pozitiv.
LDR KSMP
EX1 ;Cekej, pokud kontakt stykade
;motoru-pozitiv je v jednicce.
TIM -,D02 ; Zpozdéni 0,2 sec.
FL 1, SMN ;Zapni stykac motoru-negativ.
LDR KSMN
EX0 ;Cekej, pokud kontakt stykade
;motoru-negativ je v nule.
MECH_ END CWCCW ;Konec mechanismu.
Poznamka:

V realnem pripade by bylo vhodnejsi v mechanismu CWCCW misto instrukci EX1 a EX0 pouzit instrukce TEXI
a TEXQO, tak jak je to v nasledujicim priklade.

Priklad:

Zapiste mechanismus pro reverzaci otaek vietena z CW do CCW. Mechanismus nazvéte CWCCW. Jestli
nespadne kontakt od stykace motoru-pozitiv KSMP do doby 1 sec., zahlas chybu 4.04. Jestli nepfijde kontakt
od stykac¢e motoru-negativ KSMN do doby 1 sec., vypni styka¢ motoru a zahlas chybu 4.05.

EQUI D1,50 ;Doba 1 sec.
EQUI D02,10 ;Doba 0,2 sec.
MECH BEGIN CWCCW ;ZaCatek mechanismu.
FL 0, SMP ;Vypni stykac motoru-pozitiv.
LDR KSMP
TEX1 -,D1,CW_ERR, 04 ;Cekej, pokud kontakt stykade motoru
;pozitiv je v jednicce.
TIM -,D02 ; Zpozdéni 0,2 sec.
FL 1, SMN ;Zapni stykac motoru negativ.
LDR KSMN
TEXO0 -,D1,CW_ERR, 05 ;Cekej, pokud kontakt stykace

;motoru-negativ je v nule, ale
;maximalné 1 sec.
JUM CW_END ;Skok na konec mechanismu.
;Obsluha chyby mechanismu.

CW_ERR:
FL 0, SMN ;Vypni stykac¢ motoru-negativ.
ESET ;Nastav chybu 05, 04

CW_END:

MECH END CWCCW ;Konec mechanismu.
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5. STRUKTURA PLC PROGRAMU

Struktura PLC programu je navrzena s ohledem na co nejefektivnéj$i navrh programu pii piizptisobeni CNC
systému na stroj.

5.1 Moduly jazyka TECHNOL

Moduly jazyka PLC836 byly vytvoieny pro zjednoduseni prace pii navrhu PLC programu. Zjednoduseni nastava
ze dvou riznych pohledi na tvorbu PLC programu. V prvni fadé¢ se jedna o zjednoduSeni navazani a
synchronizace PLC automatu na CNC systém. Napiiklad modul ptipravnych funkci (popsano dale) se nastartuje
jen po odstartovani bloku, ma vlastnosti jako sekvenc¢ni logicky celek (mechanismus) a prochézi jednorazove. To
znamena, ze vSechny piikazy, které budou v tomto modulu umistény se vykonaji automaticky po startu bloku
v ptipravnych funkcich. Dalsi pfinos spociva v strukturalizaci PLC programu, jak uz bylo popsano dfive. Modul
pripravnych a zaveérecnych funkci slouzi jako aktiva¢ni modul jednotlivych mechanism, které fesi dil¢i procesy
stroje.

Pii zapisu programu programovatelného interfejsu je tieba dodrzovat urcita pravidla a doporuceni. Struktura
programu je pevné stanovena a programator ji musi dodrzet. Program musi zacinat kli¢ovym slovem DATA,
za kterym programator definuje pouzité proménné a definuje jejich délku.

Za klicovym slovem DATA END nésleduji dalsi moduly, uvedené na obr. Nazvy modull jsou povinné. Na
jejich potadi nezélezi, doporucuje se vSak zachovat potradi uvedené na obrazku. Nékteré moduly musi byt
uvedeny povinné a nékteré jsou nepovinné.

Za poslednim modulem 1. souboru musi byt uvedeno klicové slovo STOP.

Na obrazku je uvedena struktura minimalni verze programu, ktery se bezchybné pielozi piekladacem
TECHNOL. Tento program samoziejmée nevykonava zadné funkce PLC programu. Takovou prazdnou strukturu
PLC programu mozno nazvat nulovy PLC program. Vsechny dulezité proménné v rozhrani PLC-CNC systém
jsou piednastaveny tak, ze CNC systém i s nulovym PLC programem muze jezdit a vykonavat vSechny funkce,
které nesouvisi s technologii stroje. Navrh nového PLC programu je proto vhodné postupné vytvaret ve struktuie
nulového PLC programu.

Program PLC programu prochdzi modulem MODULE INPUT. Za modulem MODULE INPUT se program vétvi
v zavislosti na ¢innosti syst¢ému. Pokud neni odstartovan novy blok partprogramu, program neprochdzi moduly
MODULE_BLOCK INIT a MODULE BLOCK DONE, ale pokratuje modulem MODULE MAIN. Pokud je
odstartovan novy blok, projde program vyse uvedenymi moduly, mezi kterymi nastane, pokud je programovan,
také pohyb soufadnic. Moduly MODULE INIT, MODULE CLEAR, MODULE DONE a MODULE HALT se
vykonaji pouze v piipadé, Ze jsou vyvolany. V dalsi kapitole je pfesnéjsi popis modult.

Jednotlivé moduly se programuji podle funkce, ke které jsou urceny a ktera vyplyva jiz z jejich nazvu. Jak jiz
bylo uvedeno, nemusi byt moduly viibec naplnény. V dal$im textu jsou uvedeny nejéastéjsi funkce, které se
obycejné v danych modulech programuji.
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DATA
;definice globalnich dat
;piistupnost dat ve vSech souborech

DATA END

DATA LOCAL

;defﬁlice lokalnich dat

;pfistupnost dat jen v jednom souboru
DATA LOCAL END

MODULE INPUT
;modul Vstupﬁ
;prib&h 20ms

MODULE INPUT END

MODULE BLOCK INIT
;modul ;Fipravnych_funkci
;rychly pribéh
MODULE BLOCK INIT END

MODULE BLOCK DONE

MODULE INPUT

ne

!

Start Bloku ?
ano

MODULE BLOCK INIT

POHYB

MODULE BLOCK DONE

;modul zavére¢nych funkci
;rychly pribéh
MODULE BLOCK DONE END

MODULE MAIN
;modul grovoz
;prib&h 20ms
MODULE MAIN END

MODULE INIT

;iniciali;aéni modul

;jednoprichodovy, v dalsich souborech nepovinny
MODULE INIT END

MODULE DONE
;ukonéeni &nnosti PLC
;jednopriichodovy, nepovinny
MODULE DONE END

MODULE CLEAR

;nulovéni PLC programu

;jednoprichodovy, v dalsich souborech nepovinny
MODULE CLEAR END

MODULE HALT
;zévainé_chyba systému
;jednopriichodovy

MODULE HALT END

MODULE FAST
;rychly modul PLC programu
;prib&h 1 ms, nepovinny

MODULE FAST END

MODULE CONT
;neprerusitelny modul PLC
;prub&h 20ms, nepovinny

MODULE CONT_ END

STOP

MODULE MAIN

!

MODULE INIT

(MODULE DONE)

MODULE CLEAR

MODULE HALT

(MODULE FAST)

(MODULE CONT)

Struktura PLC programu

5-2




Struktura PLC programu

modul DATA

Modul globalnich dat za¢in4 klicovym slovem DATA a kon¢i kli¢ovym slovem DATA END.
Modul je povinny v kazdém souboru PLC.

Kazdy soubor PLC programu musi povinné zacinat klicovym slovem DATA, za kterym nasleduji deklarace
proménnych pouzitych v PLC programu. Data deklarovana vtomto modulu maji globalni charakter, to
znamena, Ze jsou automaticky zndma a pfistupna ve vSech souborech PLC programu. Modul DATA miize byt
pouzit v kazdém souboru s PLC programem jen jednou a to na samém zacatku souboru.

Priklad:
DATA ;Zacatek deklarace dat
BUN1: DS 2 ;Word
PAM10: DFM , ,ALFA,,,BETA,, ;Bitové proménné
DATA END ;Konec deklarace dat
modul DATA LOCAL

Modul lokalnich dat za¢ina kliCovym slovem DATA LOCAL a kon¢i kli¢ovym slovem DATA LOCAL END
Modul je nepovinny. Modul mtize byt pouzit v kazdém souboru PLC i vicekrat.

Jedna se o nepovinny modul PLC programu pro deklarovani lokalnich proménnych. Data deklarovana v tomto
modulu maji lokalni charakter, to znamend, Ze jsou znama a pristupna jen v souboru PLC programu, kde se
modul vyskytuje. Modul DATA LOCAL miZe byt pouZit v kazdém souboru s PLC programem i vicekrat a miize
byt ptfitom vnofen do jinych modult. Lokalni data se pouzivaji i pro definovani “automatickych” proménnych
v ramci rozvoje nekterych instrukci jazyka TECHNOL.

Data definovana v tomto modulu jsou v této verzi neviditelna i pro ladici program WINTECHNOL. Kdyz je
potieba pro ladéni PLC programu zviditelnit lokalni proménné, doc¢asné piemistime modul DATA LOCAL do
téla modulu DATA. KdyZ je modul DATA LOCAL umistén uvniti modulu DATA, ktery ma globalni charakter,
zviditelni se lokalni data také pro WINTECHNOL.

modul MODULE_INPUT

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE _INPUT a konc¢i klicovym slovem MODULE _INPUT END.
Modul je povinny v 1. souboru PLC a v dalSich souborech PLC se nesmi pouzit.
Modul je prochazen v rastru 20ms.

Modul se aktivuje jako prvni v prubéhu kazdého PLC cyklu a nema Zadna omezeni. V tomto modulu se obvykle
provadi cteni vstupnich portd do deklarované paméti PLC. Ty vstupy, které pfimo ovlivituji blok zpétného
hlaseni (naptiklad limitni a referencni spinace ) se piepisi v pozadované formeé do bloku zpétného hlaseni.
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modul MODULE BLOCK_ INIT

Modul  za¢ind  klicovym  slovem  MODULE BLOCK INIT a kon¢i  kliCovym  slovem
MODULE BLOCK INIT_ END.

Modul je povinny v 1. souboru PLC a v dalich souborech PLC se nesmi pouzit.

Modul je prochéazen v rychlém rastru po startu bloku (zavisi jen od vykonnosti procesoru).

Modul MODULE_BLOCK_INIT se odstartuje jen po odstartovani bloku. Modul m4 vlastnosti jako sekvenéni
logicky celek (mechamsmus) Modul muze slouzit jako aktivacni modul jednotlivych mechanismu, které resi
dil¢i procesy stroje.

V modulu se obvykle fesi akce, které jsou typické jako pripravné nebo téz pocatecni funkce blokl partprogramu,
napf. roztoceni vietena, zapnuti chlazeni nebo uvolnéni osy atd. Modul je v ¢innosti pouze pii startu bloku.

Modul ptipravnych funkci je logicky sekvenéni celek a proto se v ném muzou pouzivat vSechny instrukce typu
EX , platné pro sekvencni celky (viz kapitola "Logické sekvencni celky"). Rizeni prichodu v modulu
piipravnych funkei je popsano v kapitole "Rizeni priichodu supervizorem interfejsu".

modul MODULE BLOCK DONE

Modul  za¢ind  klicovym  slovem MODULE BLOCK DONE a kon¢i  kliCovym  slovem
MODULE BLOCK DONE_END.

Modul je povinny v 1. souboru PLC a v dal$ich souborech PLC se nesmi pouzit.

Modul je prochazen v rychlém rastru v zavéreénych funkcich odstartovaného bloku (zavisi jen od vykonnosti
procesoru).

V modulu se obvykle fesi akce, které jsou typické jako zavére¢né funkce blokd partprogramu, napf. stop vietena,
vypnuti chlazeni atd. Modul pripravnych funkci je logicky sekvenéni celek a proto se v ném muzou pouZzivat
vSechny instrukce typu EX , platné pro sekvenéni celky (viz kapitola "Logické sekvenéni celky").

modul MODULE MAIN

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE_MAIN a konc¢i klicovym slovem MODULE_MAIN END.
Modul je povinny v kazdém souboru PLC.
Modul je prochazen v rastru 20ms.

V modulu se obvykle fesi funkce, které musi byt trvale prochdzeny (zékladni logika stroje). Je zde vhodné
umistit mechanismy. Instrukce typu EX , platné pro sekvencni celky (viz kapitola "Logické sekvencni celky")
mozno pouZit jen v ramci mechanismu.

Provadi se zde téz vysilani vystupl. Do tohoto modulu je mozné zaclenit PLC programy, vyuZzivajici zménové
signaly od systému.
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modul MODULE_INIT

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE _INIT a kon¢i klicovym slovem MODULE _INIT END.
Modul je povinny v 1. souboru PLC a v dal$ich souborech PLC je nepovinny.
Moduly ze vSech PLC souborti se prochézi jednoprichodové pii startu PLC programu.

Tento modul muze byt pouzity ve vSech souborech PLC programu. Modul slouzi napt. k inicializaci
proménnych PLC programu a jinych akci, které je nutné provést pii startu PLC programu. Ke startu PLC
programu muze dojit pfi prvnim zapnuti systému nebo na ptikaz ,,START PLC* naprtiklad z ladiciho programu
Wintechnol. Moduly nejsou volany trvale, ale provedou se jednorazové pouze po startu PLC programu.

PLC program umistény v tomto modulu mutize ziskat informaci, zda byl start PLC programu zptisoben prvnim
zapnutim systému nebo to byl ptikaz ,,START PLC* napftiklad z ladiciho programu Wintechnol. Informaci ziska
z datového DR registru za za¢atkem modulu.

Pokud inicializace PLC programu trva né&jakou dobu, naptiklad se ¢tou data z PLC tabulky a plni se sdilena
pamét, tak se systému musi dat zprava o ukonceni této ¢innosti pomoci instrukce MODULE _INIT FINISHED.
Tato instrukce je nepovinna a pokud nebude pouzita, tak inicializace probéhne hned po prichodu modulem
MODULE_INIT. Pokud ale v daném souboru je instrukce MODULE INIT FINISHED pouZita, systém ceka
s pokracovanim ¢innosti pii inicializaci az do doby priuchodu touto instrukci (aZ potom probéhne napiiklad 1.
centralni anulace). V tomto piipadé je vhodné v modulu MODULE INIT aktivovat mechanizmus, ktery je
umistén standardn¢ v modulu MODULE MAIN a vném na konci po ukonceni ¢innosti inicializace je pouZzita
instrukce MODULE INIT FINISHED. Instrukce MODULE INIT FINISHED miZe byt pouZita ve vSech
souborech PLC programu a systém pak ¢eka s ukonéenim inicializace na vSechny tyto instrukce.

Datovy registr DR Vyznam

0 Start PLC programu po zapnuti systému

1 Prikaz pro start PLC programu (napiiklad po stopu PLC programu)

Priklad:

MODULE INIT ;Zacadtek modulu inicializace
EQ CNST.1 ;Je to na prikaz START PLC ?
JL1 STARTPLC
FL 1,MECH_ INICIALIZACE ;Start mechanizmu inicializace

;na ktery se musi cekat

MODULE MAIN ;umisténo v MODULE MAIN

MECH BEGIN MECH INICIALIZACE ;Mechanizmus inicializace
MODULE INIT FINISHED ;Konec cCekédni na inicializaci

MECH_ END MECH INICIALIZACE
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modul MODULE _DONE

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE_DONE a konc¢i klicovym slovem MODULE _DONE_END.
Modul je nepovinny a miize se pouzit ve vSech souborech PLC.
Moduly ze vSech PLC souborti se prochazi jednopruchodové pii ukonéeni PLC programu.

Tento modul mize byt pouzity ve vSech souborech PLC programu. Modul slouZi k ¢innosti potiebné pii stopu
PLC, napf. k deaktivaci pohonti a k zalohovani. Ke stopu PLC programu muze dojit pii vypinani systému nebo
na ptikaz ,,STOP PLC* napiiklad z ladiciho programu Wintechnol. Moduly nejsou volany trvale, ale provedou
se jednorazove pouze pii stopu PLC programu.

PLC program umistény v tomto modulu mtize ziskat informaci, zda byl stop PLC programu zptisoben vypinanim
systému nebo to byl piikaz ,,STOP PLC* naptiklad z ladiciho programu Wintechnol. Informaci ziska z datového
DR registru za za¢atkem modulu.

Pokud zavéreéné operace PLC programu trvaji néjakou dobu, naptiklad se deaktivuji pohony, tak se systému
musi dat zprdva o ukonceni této Cinnosti pomoci instrukce MODULE_DONE_FINISHED. Tito instrukce je
nepovinnd a pokud nebude pouZita, tak ke stopu dojde hned po priichodu modulem MODULE DONE. Pokud ale
v daném souboru je instrukce MODULE DONE_FINISHED pouZita, systém ¢ekd s pokraovanim Cinnosti pfi
ukoncéovani az do doby pruchodu touto instrukci (az potom se vypne systém). V tomto pfipadé je vhodné
v module MODULE DONE aktivovat mechanizmus, ktery je umistén standardné v modulu MODULE MAIN a
vném na konci po ukonceni d{innosti je pouZzita instrukce MODULE DONE FINISHED. Instrukce
MODULE DONE FINISHED muiZe byt pouZita ve vSech souborech PLC programu a systém pak ceka
s ukoncenim ¢innosti PLC na vSechny tyto instrukce.

Datovy registr DR Vyznam
0 Stop PLC programu pfi vypinani systému
1 Prikaz pro stop PLC programu (naptiklad pro naéteni nového PLC programu)
Priklad:
MODULE DONE ;Zacadtek modulu ukonceni
EQ CNST.1 ;Je to na prikaz STOP PLC ?
JL1 STOPPLC
FL 1,MECH_DEAKTIVACE ;Start mechanizmu ukonceni
;na ktery se musi cekat
MODULE MAIN ;umisténo v MODULE MAIN
MECH BEGIN MECH DEAKTIVACE ;Mechanizmus deaktivace
MODULE DONE FINISHED ;Konec cekédni na deaktivaci

MECH_ END MECH DEAKTIVACE
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modul MODULE_CLEAR

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE _CLEAR a konc¢i klicovym slovem MODULE _CLEAR END.
Modul je povinny v 1. souboru PLC a v dal$ich souborech PLC je nepovinny.
Moduly ze v§ech PLC souborti se prochazi jednopriichodové pii nulovani PLC programu.

Modul muze slouzit k nulovani proménnych, uvedeni PLC programu do vychoziho stavu. Modul se spusti pouze
na piikaz pro nulovani PLC (napfiklad z ladiciho programu Wintechnol).
Tento modul miZe byt pouzity ve vSech souborech PLC programu.

modul MODULE HALT

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE _HALT a konc¢i klicovym slovem MODULE _HALT END.
Modul je povinny v 1. souboru PLC a v dalSich souborech PLC se nesmi pouzit.
Modul se prochazi jednopruchodové pii vazné chybé systému, kdy bud¢ ukonéena ¢innost.

V modulu se programuji ¢innosti, které se maji vykonat pfi zdvazné chybé systému piedtim, nez systém skon¢i
ve stavu HALT. Doporucuje se zde programovat napiiklad vypnuti silové ¢asti stroje.

modul MODULE_FAST

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE_FAST a konc¢i klicovym slovem MODULE _FAST END.
Modul je nepovinny a miize se pouZit ve viech PLC souborech.
Modul je prochéazen v rastru interpolatoru a servosmy¢ek (1ms).

V modulu se programuji ¢innosti, které maji probihat v rychlejsim casovém rastru nez 20 ms. Modul
MODULE_FAST je aktivovdn ve stejnych Casovych intervalech jako softwerovd polohovd vazba — lms. V
modulu MODULE FAST muZou byt naprogramovany logické sekvenéni celky. V modulu miZe byt povoleno
ladéni pro sledovani registru, ale je zakazano pouzit break-pointy.

modul MODULE_CONT

Modul zacin4 klicovym slovem MODULE_CONT a konc¢i klicovym slovem MODULE _CONT _END.
Modul je nepovinny, smi se pouzit v 1. souboru PLC a v dalgich souborech PLC se nesmi pouzit.
Modul je prochazen v rastru 20ms.

V modulu se programuji ¢innosti, které nejsou prerusitelné ladicimi prostfedky. Tato vlastnost miize byt
pfi ladéni programu vhodna pro naprogramovani ,,zivotné dilezitych funkci stroje”. Logika naprogramovana v
modulu MODULE_CONT se jevi, ze probiha paralelné s hlavnimi moduly PLC programu.
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5.3 Rizeni prichodu supervizorem interfejsu

Supervizor programovatelného interfejsu fidi priichod PLC programu nasledujicim zpisobem. Po odstartovani
bloku odevzda fizeni do modulu MODULE _BLOCK_INIT a vykond se Uisek programu po prvni vyskyt instrukce
definice stavu, to je splnéni uréité podminky. Jedna se o instrukci typu EX (viz kapitola "Logické sekvencni
celky™). V kazdém dal$im priichodu interfejsu se kontroluje jen splnéni této posledni podminky pokracovani, to
je oblast programu mezi piedposledni a posledni instrukei typu EX.

Po jejim splnéni pokracuje priuchod modulu pfipravnych funkci po dal§i podminku. Podminkami midze byt i
provedeni aktivovanych mechanismt, jak to bylo popsano v kapitole "Logické sekvenéni celky" - priklad
nastartovani mechanismu :

FL 1,CwW ;nastaveni aktivacdni proménné
EX
LDR CwW ;kontrola vykonadni mechanismu
EX1

Po vykonani celého modulu pfipravnych funkci supervizor interfejsu povoli pfipadny pohyb pro interpolator a
¢eka v tomto stavu, pokud neni splnéna podminka dosazeni programované polohy.

Po potvrzeni programované polohy supervizor odevzdd fizeni modulu MODULE BLOCK DONE. Modul
zavéreénych funkei je také logicky sekvenéni celek a program nim projizdi stejnym zpisobem, jako v modulu
ptipravnych funkci.

Rychlost prubéhu bloku bude zavisla na tom, jak se navrhne modul pfipravnych a zavére¢nych funkci. Instrukce
EX naptiklad zptsobi prodlevu v pribéhu PLC programu. Tyto instrukce je ale velmi vhodné pouzit, kdyz ma
dojit k ¢ekani na splnéni urcité podminky, coz je naprogramovano pomoci instrukci EXO, EX1, TEXO0 nebo
TEX1. Navrhat PLC programu by m¢l dbat o to, aby v pfipadé Ze se jedna o Cisté pohybovy blok ve kterém neni
programovand zadn4d technologie, nedoSlo ke zdrzeni vmodulech MODULE BLOCK INIT a
MODULE_BLOCK_DONE. Pfi nedodrzeni této podminky by mohlo dojit k zasekavani plynulé jizdy. Pohybovy
blok bez technologie musi moduly MODULE BLOCK INIT a MODULE_ BLOCK DONE prochazet
jednoprichodové.

Modul MODULE_MAIN se startuje v kaZzdém taktu PLC programu (20 ms) a tento uZ neni sdm o sob¢ logickym
sekven¢nim celkem. V ném jsou umistény sekvenéni celky (mechanismy) pomoci prikazii MECH_BEGIN a
MECH END.
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5.4 Vice soubortl pro psani PLC programu

PLC program se sklada zhlavniho souboru, ktery obsahuje vSechny povinné moduly programu
(MODULE_INPUT, MODULE BLOCK INIT, MODULE BLOCK DONE, MODULE MAIN,
MODULE_HALT, MODULE CLEAR a MODULE INIT ). Kromé hlavniho souboru, PLC program miiZze byt
napsan v dal§ich samostatnych souborech (v soucasné verzi celkem maximalné 64 soubort). Dalsi soubory
mutizou mit deklarovana data a jsou pokracovanim modulu MODULE MATIN z hlavniho souboru.

Soubory PLC programu je mozno vyuZzit pro piipojovani odladénych knihovnich funkci PLC programu.
Soubory PLC programu musi spliiovat:

a) Kazdy z dalsich souborti PLC programu musi povinné obsahovat moduly:

DATA ;Globalni data
;.. deklarace globalnich dat
DATA END

MODULE MAIN
;.. zdkladni logika, mechanizmy
MODULE MAIN END

Dalsi moduly jsou nepovinné:

DATA_LOCAL ;Lok&dlni data
;... deklarace lok&lnich dat
DATA_LOCAL_END

MODULE_INIT ;Start PLC
;.. inicializace dat
MODULE_INI T_END

MODULE DONE ;Stop PLC
;.. ukonCovaci operace
MODULE DONE_END

MODULE_CLEAR ;Nulovani PLC
;.. nulovani dat
MODULE_CLEAR_END

Vsechny moduly jsou pokracovanim stejnych moduld z hlavniho souboru PLC programu.

b) Modul DATA musi byt uveden jako prvni. VSechna data, ktera jsou definovana v libovolném souboru
PLC programu véetné hlavniho souboru, maji globalni charakter, coz znamena, ze jsou pfistupna
ve vSech ostatnich souborech.

c) Modul DATA LOCAL je nepovinny modul PLC programu pro deklarovani lokalnich proménnych. Data
deklarovana v tomto modulu jsou pfistupna jen v souboru PLC programu, kde se modul vyskytuje.
Modul DATA LOCAL miiZe byt pouZit v kazdém souboru s PLC programem i vicekrat a mize byt
pritom vnofen do jinych moduli. Lokalni data se pouzivaji i pro definovani ‘“automatickych”
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d)

e)

g)

proménnych v rdmci rozvoje nékterych instrukci jazyka TECHNOL. Data definovana v tomto modulu
jsou v této verzi neviditelnd i pro ladici program WINTECHNOL. Kdyz je potieba pro ladéni PLC
programu zviditelnit lokalni proménné, docasn€ premistime modul DATA LOCAL do téla modulu
DATA. Kdyz je modul DATA LOCAL umistén uvnitf modulu DATA, ktery ma globalni charakter,
zviditelni se lokalni data také pro WINTECHNOL.

Modul MODULE_MAIN je pokracovanim stejného modulu z pfedeslych soubori PLC programu. Soubor
mize obsahovat mechanizmy a miize volat mechanizmy, které jsou definovany v jinych souborech PLC
programu. Také instrukce MECH INIT muzZe byt pouZzita ve vSech souborech, i kdyz tam neni
mechanizmus definovan. V modulech miiZe byt pouZita instrukce DEBUG.

Moduly MODULE _INIT, MODULE DONE a MODULE CLEAR jsou v dalSich souborech nepovinné.
Pokud jsou pouzity, jsou také pokra¢ovanim stejnych modull v ptedeslych souborech.

VSechny soubory mohou obsahovat libovolné definice procedur PROC_BEGIN — PROC_END a také
libovolna volani procedur definovanych v jinych souborech PROC_CALL.

Ve vsech souborech mohou byt pouzity instrukce pro definici ¢asovych usekit DFTMO1l, DFTMI,
DFTM10, DFM100 a mohou byt pouzity v jednom souboru i vicekrat.
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7. LADENIi PLC PROGRAMU

7.1 Instrukce pro ladéni programu

instrukce DEBUG

funkce definice oblasti pro ladéni PLC programu
syntaxl DEBUG [ON]

syntax?2 DEBUG OFF

parametr ,ON,OFF" vypnuti a zapnuti ladéni

Instrukce DEBUG vymezuje oblast programu, ve které je povoleno trasovani a nastavovani break-pointl.
Instrukce DEBUG nebo DEBUG ON zah4ji generaci kodu, ve kterém miiZze byt nastaven break-point. Instrukce
DEBUG OFF ukon¢i generaci kodu s moznosti nastavovani break-pointd. Jedna se o softwerovy debuger, proto
nastaveni rezimu DEBUG ma za nasledek zpomaleni chodu PLC programu (viz dale). Instrukci DEBUG je
umoznéno trasovani a nastavovani break-pointti v PLC programu.
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7.2 Ladici program WINTECHNOL

Program Wintechnol komunikuje se systémem pies sériovy kanal RS232C. Na systému musi byt ladéni
povoleno v registrech Windows:

Nastaveni se provede ve sloZce ,HKEY CURRENT USER\™

Povoleni ladéni:
\Software\MEFI\WinCNC\Channels\Channel0\Debug\PlcDebug = 1

(defaultné je ladéni zakazano P1cDebug = 0)

Nastaveni pro sériovy kanal — ¢islo COM kanalu a rychlost:
\Software\MEFI\WinCNC\Channels\Channel0\Debug\PlcDebugComNo = 1

\Software\MEFI\WinCNC\Channels\Channel0\Debug\PlcDebugComSpeed = 115200
(defaultni hodnoty jsou: PlcDebugComNo = 1, PlcDebugComSpeed = 115200)

Program WINTECHNOL ma vestavénou interaktivni a kontextovou napovédu, proto na tomto misté budou
uvedeny jen zakladni informace o programu.

Aplikace WinTechnol tvofi integrované vyvojové prostiedi pro navrh uzivatelského PLC programu pro fidici
systémy fady DUAL. Program nabizi spravu zdrojovych soubord PLC a dalSich podptrnych souborti interfacu
ve formé projektu. K piekladu vyuziva externé pieklada¢ Technol firmy MEFI a turbo assembler z MS-DDK.
Ladéni interfacu probiha ve vlastnim grafickém rozhrani na libovolném pocitaci s MS Windows. Tento pocitac
je tieba propojit s fidicim systémem sériovym kabelem.

I[= E3

Y WinTechnol - MultiMod. wtp
Soubor  Editace  Zobrazit Projekt PLC  Ladéni Mastoje Okno  Mapovéda
Panel nastroju zarucuje

NN B2 o 2 ([ 2w -
JDEH|$E|_""_|§|?FH R AIENE NS l1>|6m6"cr‘|@E‘!"’:I|< rychly piistup
I Modul3.plc k nejpouzivangjsim - O] x|
dropwe saubary o E¥'1_o_zks1.plc piikazim [ o[ =]
I_o_zksl.plc S e e

Miodul3. plz CH BEGINH Tl JMECHANIZMUS VRETENO VPRAVO

=3 Padptimé soubary . 1dr P190UT.QWT_O
@ Papiz.tat 1. el
[ PLCEmb ol ldr P1%0UT.QW7_O

Editor zdrojového
kodu s barevné

J—‘ o exl
N

,Prazkumnik projektu®, zvyraznénou syntaxi. Okno ,,Watch“ umoziiuje

Plaketa: |Pokusns umoziuje snadny pistup priibézné sledovani proménnych

- ke zdrojovym souborim. a mechanismu (hodnoty se
Jméno |H0dn0ta k - L, L. 4';
Qus o . /&ktuallzun v zadaném intervalu). /
P120UT oxz1 (Eit O: 1, Eit 1: 0, Bit 2: 0, Eit 3: 0, Bit £: 0, Eit 5: 1, Eit 6: 0O, Eit 7: O)
n o 1
OF1 0x00 (TO1 ©: O, TO2 ©: O, TO4 O: 0O, TOS O: O, Ti0 O: O, T20 O: O, T40 O: 0, TS0 O: O)
CITAC CCW 0x0000 i
FCCW ] ’ Zde se vypisuji
cou Meaktivni zpravy a chybova ||

hlaseni prekladace. _;I
Joint files by TECHJOIH Yersion 1.2 {c) 2001 HEFI =.r.o. /\—/

Tworba PLC skoncila bez chyb. j

[tnzi0.Cott [ [ [NUM =

For Help, press F1
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7.2.1 Vytvoreni a sprava projektu

Pfi vytvatreni nového interfacu je mozné zacinat bud’ Gplné od zacatku vytvorenim prazdného projektu, nebo je
mozné importovat ,,projekt™ uréeny pro starsi zptsob piekladu pfimo v prostiedi DOSu (import z knf souboru), a
nebo lze vyjit z pripravené Sablony. Jako Sablona muze poslouzit v podstaté libovolny projekt WinTechnolu. Po
vytvoreni nového projektu se automaticky otevie konfiguraéni dialog, ve kterém se nastavuji vlastnosti projektu
(kdykoli pozdéji je dialog ptistupny pies volbu ,,Projekt — Nastaveni...*).

Pii vytvareni projektd je vhodné dodrzovat zasadu, ze pro kazdy projekt se vytvori vlastni adresat. V tomto
adresafi by se mél nachézet jednak soubor projektu (*.wtp), a jednak vSechny zdrojové a doprovodné soubory
projektu. V adresafi se také vytvaieji dva podadresate, standardné pojmenované ,,Output® a ,,Temp*. Do
adresafe ,,Temp™ se ukladaji veskeré docasné soubory, které se vyuzivaji pii prekladu a ladéni interfacu, do
adresafe ,,Output” se uklada vysledny tvar PLC interfacu, ktery se pak pouziva v systému.

Pro snadny pfistup ke zdrojovym a podpirnym souboriim projektu slouzi ,,Pruzkumnik projektu” standardné
umistény v levé ¢asti okna aplikace (jeho umisténi l1ze pochopitelné ménit, nebo jej skryt Gplné). Dvojklikem na
soubor v ,,Prizkumnikovi® se dany soubor otevie pro editaci.

Hovp projekt

Volby pro prazdny

Projekt: projekt a import z knf Zde zadat ndzey

[ Prazdnp prajekt /\

Bﬁ Imniportavat * knf

iﬁ' Fokusng PLC interface ze tfemi moduly,

Mazew projekiu;

pro novy projekt

’ 24135
iPLL interfa a. I
?ﬁ' FLC interfface - zoustiuh, | rni sténi:
W Zkusebni PLC interface. [CvwTize35 J

V tomto adresati bude
novy projekt umistén.

Dostupné
Sablony

7.2.2 Editor

Aplikace WinTechnol pouziva vestavény editor s mnoha funkcemi, které maji za cil usnadnit praci
programatora. K nim patii zejména barevné zvyraznéni syntaxe jazyka PLC, moznost otevtit pro jeden soubor
vice oken soucasné a kazdé takové okno rozdé€lit az na Ctyfi ¢asti. V ramci souboru lze umist'ovat zalozky, které
usnadni pohyb a orientaci v textu. V textu je mozno vyhledavat, a to i s vyuzitim regularnich vyrazt, nalezeny
text mize byt automaticky nahrazovan jinym. Pokud bude soubor, ktery je otevien vestavénym editorem,
zménén mimo tento editor, WinTechnol na tuto skutecnost upozorni a umozni na¢teni zmén z upraveného
souboru.

B2 1_o_zks1.plc = E¥l_o_zks1.plc [
- EQUI Kl,1 -
EQUI K2, 2 S > —
EQUI Cag ERROR, 200 Tazenim je mozno
EQUT cas_vez, 30 ménit velikost
EQUT Cal_SEK, 3 jednotlivych &asti.
mistech 1ze okno
[PEEUG délit az 4 Sasti JDEFINICE CHYE A HLAZ| ENT
rozdclit az na 4 Casti. EQUI ERR_1,1 ) JOHYEA 1 — CENTRAL STOFR
ERR_E,E JOHYEA 3 - SIGNAL
P\F._fl 4 JOHYEA 4 — VRETENCO CCW ﬂ
Zalozka e = =
AV PROGRAMOVATELNY TWTE| RFACE STROJE — EKUSEBNT
FEKOLENT 2000 (dual)
;**********}f********> EEEEEEEEEEEE S EE
-
KN I A1 — Bl
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P1i editaci mozno vyuzit interaktivni 2 PLC [[i=(E3]

napoveédu. Napoveda se objevi, kdyz Soubor Upravy zélodka Moznosti Hapovéda
najedeme mysi na urcity prvek a N ] P

stiskneme F1. LOGICKE SEKVENCNIi CELKY
instrukce TIM -~
funkce T Easové TpoFdéni
symiax TV citac doha
™M [TYPE Jcitac doba
N\ ™ TYPE geitac-ny doha+m)
T -,doba

TYPE=BYIE. WORD.

Instrukee asového zpoZdénd TIM zastavi provadéni sekvendnihio logického celku na stanovenou dobu. Instrukee
vyZaduje dva parametry. Urfend Fasového &lenu "citac a Z4danow dobu zpoZdéni "doba". "Doba" mide bit
konstanta neho adesa proménng. Oba parametry mohou bt typu BYTE nebo WORD: Tnstrukes TIM mé podabng
plisobeni jako instrukes FX & rfids bt pousits jen wnitf mechanismu

Pro systémy fady CHC829 — DUAL od verse 60138 js proni paramets instrukee pra " citac nepovinny. V tomta
piipads si instrukee deklanye automatickou proménnon v lokélnich datech. Misto | parametru se v tomto pipadi
napfie ek pomléky nebo "HIL".

7.2.3 Preklad PLC interfacu

WinTechnol vyuziva pro pieklad PLC externi preklada¢ Technol a prekladac assembleru a linker. Kromé toho
v§ak umoziuje snadnou volbu verze piekladace v zavislosti na verzi softwaru systému a snadny piechod
k novéjsim verzim ptekladace bez nutnosti nové instalace celé aplikace. Umisténi a verze prekladace se nastavuji
pro kazdy projekt zvlast, ¢imz je zaruceno, Ze interface bude vzdy pfelozen spravnym piekladacem.

Preklad je mozno kdykoliv spustit ptikazem ,,Projekt — Preklad“. Vétsi uplatnéni vSak nalezne spiSe piikaz
,Podminény preklad®, ktery nejdiive zkontroluje, zda bylo vibec nastaveni pro projekt nebo zdrojové soubory
od posledniho pielozeni modifikovany, a zabrani tak zbytecnému piekladu v pfipadech, ze ho neni tieba. Preklad
se téz v pripadé potfeby automaticky spousti pied zahajenim ladéni interfacu ptikazem ,,Ladit™.

Zpravy o prub&hu ptekladu a chybova hlaseni jsou prubézné vypisovany do ,,okna vystupu®, které je standardné
umisténo v dolni ¢asti okna aplikace. Pokud dojde pii piekladu k chybam, je mozné misto jejich vyskytu snadno
identifikovat pomoci prikazt ,,Nasledujici chyba“ a ,,Pfedchozi chyba“ v nabidce ,,Zobrazit®.

7.2.4 Ladéni PLC interfacu

Ladéni interfacu se spousti piikazem ,Ladit (nabidka ,Projekt”, nebo panel nastroji). Vlastnimu ladéni
predchazi preklad interfacu a jeho pfenos do systému. Oboji se d&je automaticky a pouze tehdy, kdyz je to
potieba, tj. kdyz byl interface od posledniho ptelozeni resp. prenosu do systému. Ladéni se ukonéuje prikazem
,,Ukon¢it ladéni®.

Nezavisle na tom, zda je spustén ladici rezim, je mozno (Casteéné) ovladat béh PLC interfacu, zjist'ovat
informace o ném a nékteré dal$i ukony. Po zapnuti ladiciho rezimu je mozné dale krokovat PLC program,
nastavovat a rusit breakpointy, sledovat a nastavovat mechanismy a proménné. Pii sledovani jsou hodnoty
proménnych, resp. stav sledovanych mechanismi, v pravidelnych intervalech zasilany ze systému a
zobrazovany. Periodu sledovani je moZzno nastavit a to nezavisle pro proménné a mechanismy. Nejmensi
velikost intervalu pouzitelného intervalu je dana zejména prenosovou kapacitou sériové linky a vykonem
pocitace. Kromé sledovani Ize téZ jednorazové zobrazit hodnotu proménné ¢i stav mechanismu a také je ménit.

Panel nastroji (T, Spustit PLC Prerusit PLC
Ladéni“
[ gl L)
...... EN Y ERE = Akl 5&4
sledovani mechanismu
Zastavit PLC

Nastavit/zrusit
breakpoint

Mechanismy...

Jdi na aktualni
fadek

Proménna...
Ukoncit ladéni

Krok PLC
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J——

Mechanisrus I Sti"’ | i’ . Breakpoint Bod rozpracovanosti
gmz gz;: W‘ : 1 C]‘[_BEGIH mechanismu
G T . Obnavit LBl
Fr A P - oxl b<Ez1
& FARFAR : ldr P19 @ LoD P
G FUN_T - | St | exi EQ CH
F HLASENI - Ukanéi
' ROZKD B
" STOPCW

Sledovany, neaktivni
Seznam vSech mechanismus . Aktualni fadek
m.echanismﬁ (Fadek, na kterém je
interfacu mechanismt M

pierusen béh PLC)

Zavfit |

Perioda sledowani: |EDD TS Nastavl

o 87K,
ch _begin mch autman on
UTHAN OH:
0000000000 - FL 1, AUTHAN_REQ
0 0x00000000 | - TIM -, 10
0/ 0x00000000) - LDR ACK_AUTHAN
0/ 0x00000000) - JL1 AUTHMAN_END
/ , o, \ 0 0x00000000 - EX
Zobrazeni aktualniho stavu 01 Ox00000000 | - FL 0, AUTHMAN REG
datového a bitového registru. 0/(0x00000000 - TIM -, 10
Hodnoty jsou platné v okamziku ZRiis ai APTHAN OH
. ; . UTMAH EWD:
prichodu danym mistem 0/0x00000000) « jmech_end mch_autman_on

programu. Cervena barva oznacuje
mista, kde program v dany I ——————
okamzik prochazi.

Vypis registri muze slouzit na

sledovani historie. ;PEi nébéfné hrané ST RETEIL s
. LDR ST _RETEZ1 rtest hran
. LA —3T_RETEZ1_ MIN

FL1 1,RETEZ1 saktivace
LDR 3T _RETEZ1
WR ST RETEZ1 MIN

;lktivace mechanizmu z panelu

| i

;PEi nebéZné hrané ST RETEZZ
Jivyuiici ufivatelské instruk
EDGESET ST_RETEZZ, RETEZZ

;PEL nebéiné hrané ST HLASENI

=

| [

L)l Spravce soubori |L_|[E@

| o

Mistni disk.[C:) -] o Systém (\] - o

e (Y Sprévee soubord

| velikost | tup ~ | wvelikost | typ ~ v provgvrar'nu _Wlntectln()l'

Slodka soubord = Slogka soubard ] Umoznuje libovoln&
Slozka soubordi . Mistni disk kopirovat, pfesouvat a
Slodka soubord E CHE_PIS.EXE TE4ESE  Aplkace mazat Soubory na Systému.
Slodka soubord : PLC.EIM 16833 Soubor BIN

|2} Borlande: Slodka soubord PLC_EQO3.EIN T3 Soubor BIN

[5) CMC Machine Files Slodka zoubord PLC_EQD4.BIM 1E16 Soubor BIN

[Z3) CMC User Files Slozka soubord PLC_EQOS.EIM 48 Soubar BIM /

I3 CHE Uszer Filesi Slodka zoubord @ PLC_EQDE.BIM 48 Soubor BIM

[ Da0ss Slozka soubard PLC_EOO7.EIN 48 Soubar BIN

) Dev-Pas Slodka zoubord PLC_EQOS.EBIN 43 Soubor BIN

|5 DlLoader Slodka zoubord PLC_EQOS.BIN B4 Soubar BIN

DN Slodka zoubord PLC_EMOEIN 43 Soubor BIN

|53 DMCCOM Slozka soubard PLC_EO11.EIN 48 Saoubar BIN

|5 Documents and Settings Slodka soubord FLC_EMZEIN 44 Soubor BIN

) elefJad034cddeada? Slodka zoubor PLC_EM3EBIN 48 Soubar BIN

) Help Slodka soubord =l PLC_EOT4.BIM 44 Soubor BIN

1) Inetpub Slogka zoubor ~ PLC_EMSEBIN 48 Soubar BIN “

< | > < | >
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7.3 Instalacni program pro PLC

Wintechnol mize byt nakonfigurovany tak, ze pii prekladu PLC vznikne instalacni program, ktery umozni
preneseni PLC (v¢etné vSech doprovodnych soubort a konfigurace) na fidici systém. Jméno instalatoru obsahuje
informaci o revizi WinCNC, pro kterou je PLC pielozeno a volitelné nazev a revizi PLC (pokud je pouzita
sprava verzi pro PLC, viz nize). Pfiklad jména instalatoru: "PLCSetup for WinCNC 0 0 222.exe".

Pro vytvafeni instalatori se pouziva volné Sifeny software NSIS (Nullsoft Install System), které je mozné

stahnout z adresy http://nsis.sourceforge.net. Pro uspé&$né vytvofeni instalatoru je potieba, aby Make knf
obsahoval nasledujici kli¢ova slova (nastavuje se na zalozce Make.knf v konfiguraci projektu):

- Targe = WinCNC

Informuje prekladat o tom, Ze se vytvéi PLC pro

WinCNC. Pro DOS verze softwaru fidiciho systému se Podpiné soubory | Hardware | AssemblerdLinker
instalétor HeVytVéf'i. Obeché ] Zdrojoveé soubary PLC 1 Hlavigkowé soubory PLC
Technol Make knf l Spojeni MTCP ] Ladéni
- Setup = NSIS Daldi kligova slova:
Udava zplsob vytvareni instalatoru. Zatim neni Setup = NSI5
JORESI, v I FPathM515 = C:hProgra™14WMS15Y
podporovan Jjimy, nez NSIS. MakeRevinfo = MakeRevinfo.bat
- PathNSIS = C:\Progra~1\NSIS\
Cesta k adresari, do kterého je nainstalovan NSIS. Cesta
by méla byt v "kratkém" formatu (nesmi obsahovat
mezery). Klicowé slovo:
]Talget
- MakeRevInfo = MakeRevInfo.bat Hodnota:
Vygeneruje soubory s informacemi o revizi (viz dale) ['winCHC

l
|
|

ak | Starmo I | Népovéda|

Aby bylo mozné instalator vytvorit, obsahuje projekt soubor ,,PLC.NSI™, ve kterém jsou doplnujici instrukce
pro vytvoreni instalatoru/odinstalatoru. Soubor musi obsahovat nasledujici ¢tyii funkce:

- InstallPlcFiles
Tato funkce musi obsahovat instrukce pro nainstalovani vSech podptrnych soubort (automaticky se
instaluji pouze soubory vlastniho PLC).
un.InstallPlcFiles
Tato funkce musi obsahovat instrukce pro odinstalovani v§ech podptrnych souborti (funkce se spousti
pri odinstalaci a musi odebrat vS§echny soubory nainstalované pfi instalaci z funkce InstallPIcFiles).
InstallPlcConfig
Tato funkce musi obsahovat instrukce pro nainstalovani konfigurace PLC do registru windows.
Konfigurace pro PLC by méla byt v klici
"HKEY LOCAL MACHINE\"Software\MEFI\WinCNC\Machine", voliteln¢ miiZe obsahovat
prednastaveni uzivatelské konfigurace, ktera se uklada do klice
"HKEY CURRENT USER\"Software\MEFI\WinCNC".
- un. InstalEPlcConf_ig
Tato funkce by méla obsahovat instrukce pro odebrani konfigurace z registru Windows nainstalované
funkci InstallPlcConfig. Vzhledem k tomu, Ze odinstalator automaticky odstrani cely kli¢
"HKEY LOCAL_ MACH INE\"Software\MEFI\WinCNC\Machine" s konfiguraci pro PLC,
muze tato funkce Casto zlstat prazdna.

Blizsi dokumentaci k syntaxy skriptti NSIS viz dokumentace NSIS.



http://nsis.sourceforge.net

Ladéni PLC programu

7.4 Sprava verzi

Software pro spravu verzi (krom jiného) umoznuje pohodlny navrat k libovolné z predchozich verzi PLC
(vhodné napt. pti hledani chyb zanesenych pii Gpravach PLC), bezproblémovou spolupraci vice vyvojait na
jednom PLC a snadné zalohovani. Jako software pro spravu verzi je pifedpokladan volné dostupny
"Subversion" doplnény o plug-in pro pruizkumnika Windows "Tortoise SVN".

Sprava verzi pomoci Subversion pracuje na souborové trovni a pro WinTechnol je zcela transparentni. Jedinym
styénym bodem je pieklad PLC a vytvafeni instalatoru. Do vysledného PLC a instalatoru je mozné vlozit
informaci o revizi PLC.

Postup pro zprovoznéni:

Zatadit pro verzovani vS§echny soubory projektu (tj. cely adresar projektu
kromé podadresait Temp a Output), blize viz. dokumentace pro Subversion
a TortoiseSVN.

2. Upravit soubor P1cRevInfo.src. Najeho zaklad¢ se bude generovat soubor pro
vytvareni instalatoru s informacemi o PLC a jeho revizi. Upravit je potieba
pouze informace o PLC tak, aby odpovidaly vytvatenému PLC.

3. Zatadit do procesu prekladu PLC generovani soubort s informacemi o revizi.

To se ve WinTechnolu (do verze 2.0.12 provede tak, ze se v konfiguraci

projektu na zalozce Make.knf prida kli¢ové slovo "MakeRevInfo" a jeho hodnota
se nastavi na "MakeRevInfo.bat". Hodnotou tohoto klicového slova je program,
ktery se spousti v prubéhu prekladu PLC a vygeneruje soubory s informacemi

o revizi (v daném pripadé davka MakeRevInfo.bat, ktera vygeneruje pfislusny
soubor na zékladé souboru PlcRevInfoSrc.nsh).

Software pro spravu verzi je mozné ziskat na strankach http://subversion.tigris.org
a http://www.tortoisesvn.org
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Rizeni binarnich vstupti a vystuptt PLC programem

9. RIZENI BINARNICH VSTUPU A
VYSTUPU

9.1 CAN-BUS periferie pro binarni vstupy a vystupy

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut ¢islo kanalu CAN-BUS
No 1 pro periferie CAN-BUS
XX
atribut je CAN kanal aktivni ?
Active 0 CAN kandl neaktivni (default)
1 CAN kanal aktivni
atribut ¢islo fyzického CAN kanalu
PhysicalCanChannel 1 pro periferie CAN-BUS
XX
atribut komunikia¢ni rychlost CAN-busového kanalu [bit/s]
CanSpeed 1000000 | komunikaéni rychlost 1 MBd (default)

500000 | komunikacni rychlost 0.5 MBd
250000 | komunikacni rychlost 0.25 MBd
125000 | komunikacni rychlost 0.125 MBd

atribut perioda obsluhy CAN-busového kanalu v mikro sekundach
ServicePeriod 250 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms (default)

500 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms

1000 perioda obsluhy CAN-BUSu po 1 ms
atribut perioda posilani SYNCu jako nasobek zikladniho taktu
SyncPeriod 1 perioda vysilani SYNC po 1 ms (default)

1,2,..,15 | perioda vysilani SYNC
atribut Pocet periferii INOUTO08 piipojenych k danému kanalu
InOut08Cnt 0 zadna periferie INOUTOS (default)

1,2,..,32 | pocet periferii INOUTO08 — maximaln¢ 32
atribut Pocet periferii KILAS0 (tla¢itka panelu) pFipojenych ke kanalu
Kla50Cnt 0 zéadna periferie KLAS0 (default)

1,2,3,4 pocet periferii KLAS0 — maximalné 4
atribut Pocet tocitek
KnobCnt 0 (default)

1,2 pocet tocitek
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Nastaveni NODE-ID pro systémové CAN-BUS periferie:

skupina (group)

Poradové ¢islo jednotky ve skupiné (board)

1 2 3 4 5 6
INOUTO08 1 21h 22h 23h 24h 25h 26h 20h+board
Panel, KLA50,EPU | 2 41h 42h 43h 44h 40h+board
Tocitko 3 45h 46h 44h+board
Rucéni panel 4 47h 48h 46h+board

9.2 Binarni vstupy a vystupy u jednotek INOUTO08

PLC program snima vstupy a vysila vystupy pro externi periferie INOT08 jen pomoci publikovanych
(vetejnych) bitovych poli. PLC program ma moznost si bitové pole piepsat do vlastniho bitového pole, ve
kterém jsou pomoci instrukce DFM definovany vlastni nazvy bitovych proménnych nebo pouzit slozitéjsi

zpusoby adresace bitu (viz Kapitola 3, Zakladni instrukce jazyka - syntax instrukce LDR).

PLC program muze fidit vyhodnocovani chyb vystupti, mize napiiklad provést reakci na zkrat sledovaného

vystupu apod.

Priklad pro snimani binarnich vstupii a vysilani vystupii.

;V deklaraci dat

IPO: DFM ALFAL,
IP1: DFEM BETAI,
OP0: DFM GAMAL,

;V modulu MODULE INPUT

LOD P1IN
STO IPO
LOD P7IN
STO IP1

ALFA2, , ,
BETA2, , ,
GAMA2, , ,

,ALFAG, , ;bity z portu P1IN
r oo ;bity z portu P7IN
r oy ;bity na port P40UT

;prepis portu P1IN do bunky IPO

;pfepis portu P7IN do bunky IP1

;Na konci modulu MODULE MAIN
;pfepis bunky OPO na port P40UT

LOD OPO
STO P40UT
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Rizeni binarnich vstupti a vystuptt PLC programem

periferie 1.kanal NODE-ID vstup-popis | vstup PLC vystup-popis | Vystup PLC

1. INOUTO08 - CAN2 21h 1PO P1IN OPO POOUT
1P1 P2IN OP1 P10OUT
1P2 P3IN OP2 P20UT
1P3 P4IN

2. INOUTO08 - CAN2 22h 1PO PSIN OP0 P30OUT
1P1 P6IN OP1 P40OUT
1P2 P7IN OP2 P50UT
1P3 PSIN

3. INOUTOS8 - CAN2 23h 1PO POIN OP0 P60OUT
1P1 P10IN OP1 P70UT
1P2 P11IN OP2 PSOUT
1P3 P12IN

4. INOUTO08 - CAN2 24h 1PO P13IN OP0 POOUT
1P1 P14IN OP1 P100OUT
1P2 P15IN OP2 P110OUT
1P3 P16IN

5. INOUTO0S8 - CAN2 25h 1PO P17IN OPO P120UT
1P1 P18IN OP1 P130UT
1P2 P19IN OP2 P140OUT
1P3 P20IN

6. INOUTOS8 - CAN2 26h 1PO P21IN OPO P150UT
1P1 P22IN OP1 P160UT
1P2 P23IN OP2 P170UT
1P3 P24IN

7. INOUTOS - CAN2 27h 1PO P25IN OPO P180OUT
1P1 P26IN OP1 P190OUT
1P2 P27IN OP2 P200UT
1P3 P28IN

8. INOUTO08 - CAN2 28h 1PO P29IN OPO P210UT
1P1 P30IN OP1 P220UT
1P2 P31IN OP2 P230UT
1P3 P32IN

9. INOUTO0S8 - CAN2 2%h 1PO P33IN OPO P240UT
1P1 P34IN OP1 P250UT
1P2 P35IN OP2 P260UT
1P3 P36IN

10. INOUTO8 - CAN2 2Ah 1PO P37IN OP0 P270UT
1P1 P38IN OP1 P280OUT
1P2 P39IN OP2 P290UT
1P3 P40IN

11. INOUTO08 - CAN2 2Bh 1PO P41IN OP0 P300UT
1P1 P42IN OP1 P310UT
1P2 P43IN OP2 P320UT
1P3 P44IN

12. INOUTO08 - CAN2 2Ch 1PO P45IN OP0 P330UT
1P1 P46IN OP1 P340UT
1P2 P47IN OP2 P350UT
1P3 P48IN

13. INOUTO08 - CAN2 2Dh 1PO P49IN OP0 P360UT
1P1 P50IN OP1 P370UT
1P2 P51IN OP2 P380UT
1P3 P52IN
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14. INOUTOS - CAN2 | 2Eh IPO P53IN OP0 P390UT
IP1 P54IN OP1 P400UT
1P2 P55IN OP2 P410UT
IP3 P56IN

15. INOUTO08 - CAN2 2Fh IPO P57IN OP0 P420UT
IP1 P58IN OP1 P430UT
1P2 P59IN OP2 P440UT
1P3 P60IN

16. INOUTO8 - CAN2 30h IPO P61IN OP0 P450UT
IP1 P62IN OP1 P460UT
P2 P63IN OP2 P470UT
1P3 P64IN

17. INOUTO8 - CAN2 | 31h IPO P65IN OP0 P430OUT
IP1 P66IN OP1 P490UT
P2 P67IN OP2 P500UT
IP3 P68IN

18. INOUTO08 - CAN2 32h IPO P69IN OP0 P510UT
IP1 P70IN OP1 P520UT
1P2 P71IN OP2 P530UT
IP3 P72IN

19. INOUTO08 - CAN2 33h IPO P73IN OP0 P540UT
IP1 P74IN OP1 P550UT
P2 P75IN OP2 P560UT
IP3 P76IN

20. INOUTO08 - CAN2 34h IPO P77IN OP0 P570UT
IP1 P78IN OP1 P580UT
P2 P79IN OP2 P590UT
IP3 PSOIN

21. INOUTO8 - CAN2 35h IPO P81IN OP0 P600OUT
IP1 P82IN OP1 P610UT
P2 P83IN OP2 P620UT
IP3 P84IN

22. INOUTO08 - CAN2 36h IPO P85IN OP0 P630UT
IP1 P86IN OP1 P640OUT
P2 P87IN OP2 P650UT
IP3 P8SIN

23. INOUTO08 - CAN2 37h IPO P89IN OP0 P660OUT
IP1 PYOIN OP1 P670UT
1P2 P91IN OP2 P63OUT
IP3 P92IN

24. INOUTO08 - CAN2 38h IPO P93IN OP0 P69OUT
IP1 P94IN OP1 P700UT
P2 P9SIN OP2 P710UT
IP3 P96IN

25. INOUTO08 - CAN2 3%h IPO P97IN OP0 P720UT
IP1 P9SIN OP1 P730UT
P2 P99IN OP2 P740UT
IP3 P100IN

26. INOUTO8 - CAN2 3Ah IPO PI01IN OP0 P750UT
IP1 P102IN OP1 P760UT
1P2 P103IN OP2 P770UT
IP3 P104IN

27.INOUTO8 - CAN2 3Bh IPO P105IN OP0 P780UT
IP1 P106IN OP1 P790UT
1P2 P107IN OP2 P8OOUT
IP3 P108IN
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28. INOUTO08 - CAN2 3Ch 1PO P109IN OPO P81OUT
1P1 P110IN OP1 P820UT
1P2 P111IN OP2 P830UT
1P3 P112IN

29. INOUTO0S8 - CAN2 3Dh 1PO P113IN OPO P840UT
1P1 P114IN OP1 P850UT
1P2 P115IN OP2 P860OUT
1P3 P116IN

30. INOUTO08 - CAN2 3Eh 1PO P117IN OPO P870UT
1P1 P118IN OP1 P88OUT
1P2 P119IN OP2 P8OOUT
1P3 P120IN

31. INOUTO08 - CAN2 3Fh 1PO P121IN OPO PO0OUT
1P1 P122IN OP1 P910UT
1P2 P123IN OP2 P920UT
1P3 P124IN

32. INOUTO08 - CAN2 40h 1PO P125IN OPO P930UT
1P1 P126IN OP1 P940UT
1P2 P127IN OP2 P950UT
1P3 P128IN

INOUTO08
Propojeni CAN-BUS
Vstupy: _ Vystupy:
PxIN 8 > 1P0 OP0 8 > PxOUT
INOUTO08
PxIN I:> o op I:> PrOUT
PxIN 8 > 1P2 OoP2 8 > PxOUT
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9.3 Rizeni a vyhodnocovani chyb externich periferii

Pro kazdou externi periferii INOUTO08 je mozno fadit nebo potlacit vyhodnocovani chyb pro zobrazovani
na obrazovce systému, pro informaci PLC programu a pro ¢asovou kontrolu funkénosti externi periferie.

Kazda periferie ma pridélenou jednu systémovou strukturu INOUTS (viz dale). PLC program ma moznost
pracovat se systémovymi strukturami pomoci instrukci CAN_SYSIO READ a CAN_SYSIO WRITE.

Struktura INOUTS obsahuje také fidici bitovy zaznam CONTROL

Popis biti pro zaznam CONTROL ve struktui‘e INOUTS pro vyhodnocovani chyb

CONTROL INOUT |nazev bitu pro PLC | funkce

bit 0 10 _DIS ERR Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje vypis chyb
vystupll na obrazovce systému. Blokovani nezplsobi jiny
efekt, takze PLC program si mize chybu zjistit. Také dojde
k odpojeni zkratovaného vystupu. (predvolba fizeni po zapnuti
systému je v 1.dekadach strojnich konstant R330-337)

bit 1 10_DIS_ERPIS Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje zpravu
o chybé vystupti pro PLC program. Pokud je vtomto bite
nastavena hodnota log.0, systém bude trvale nulovat ty
vystupy, které mély chybu (zkrat), az PLC program chybu
nepotvrdi. Bitové pole pro PLC program je ERRLI PxOUT a
bode popsano dale. (Pfedvolba fizeni po zapnuti systému je
v 2.dekadach strojnich konstant R330-337.)

bit 2 10 _DIS TMOUT Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje casovou
kontrolu externi periferie. Blokovani zptsobi, Ze systém
nezahlasi chybu naptiklad pfi odpojeni nebo pii ztraté
napajeni  periferie. Pfi obnoveni cCinnosti bude periferie
normalné funkéni. (Pfedvolba fizeni po zapnuti systému je
v 3.dekadach strojnich konstant R330-337.)

bit 6 10 _DIS NULL Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje nulovani
vsech periferii pii vazné chybé této periferie.

CHYBA NiZKE IMPEDANCE (ZKRAT)

Tato chyba je pfedavana do PLC programu (pokud neni pro periferii nastaven bit IO _DIS ERPIS na hodnotu
log.1) v bitovém poli ERRLI_PxOUT. Pokud neni zvlastni pozadavek na oSetfeni chyb, PLC program nemusi
na bity bitového pole ERRLI PxOUT regovat.

Bitové pole ERRLI PxOUT ma stejné oznaceni s portami PXOUT (napiiklad ERRLI P4OUT je chybové pole

k portu P4OUT). Pro orientaci v chybovém poli se s vyhodou mutize pouzit ,,slozitéjsi adresace bitu“ a pritom se
vyuzije oznaceni odpovidajiciho bitu z pole PxOUT.

Priklad:
opP4: DFM ALFA, , ,BETA, , , ,

LOD OoPr4
STO P40UT ;vystup OP4 s bitem BETA

LDR ERRLI_P4OUT.BETA, ;test vystupu BETA na zkrat
JL1 Error Beta
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NEZAVISLE NASTAVOVANI VSTUPU A VYSTUPU

Pro nezavislé nastavovani vstupl a vystupt slouzi bitova pole SETL_PxxIN, SETH_PxxIN, SETL_PxxOUT a
SETH_PxxOUT:

Ruc¢ni fizeni vystupt je nezavislé na nastavované hodnoté vystupu z PLC programu a fizeni vstupti je nezavislé
na fyzické sejmuté hodnoté vstupu. Najednou je mozno ru¢né ovladat libovolny pocet vstupi a vystupu.

bitové pole vyznam

SETL PxxIN nastaveni vstupti pro PLC na hodnotu log.0
SETH PxxIN nastaveni vstupti pro PLC na hodnotu log.1
SETL PxxOUT nastaveni vystupti z PLC na hodnotu log.0
SETH PxxOUT nastaveni vystupti z PLC na hodnotu log.1

Pro orientaci v bitovém poli se s vyhodou muize pouzit ,,slozitéjsi adresace bitu“ a pfitom se vyuZzije oznaceni
odpovidajiciho bitu z pole PxOUT.

Nezavislé nastavovani vstupti a vystupll se miize pouzit provadét ladicim programem Wintechnol.

Pro zobrazovani stavu vstupti a vystupd s ohledem na ruéni ovladani slouzi standardni formaty pro sledovani
vstupll, vystupli a matice panelu stroje. Pomoci téchto formati mizeme ziskat pfehled o vSech vstupech a
vystupech, které byly pfednastaveny pomoci ruéniho ovladani.

Pokud ma zobrazovany bit poli¢cko podbarveno zelené, je tento bit pravé ruéné ovladan a jeho hodnota by méla
odpovidat nasemu ruénimu nastaveni. Pokud je bit podbarven zelené, ale jeho hodnota neodpovida
pozadovanému ru¢nimu nastaveni, pravdépodobné neni prislusna periferni jednotka nakonfigurovana (R231).
Kdyz se ptislusny bit uvolni, zelené podbarveni se musi ztratit.

Pokud ma zobrazovany bit policko podbarveno ¢ervené, vykazuje tento bit pravé chybu. Z nejvétsi
pravdépodobnosti se jedna o chybu zkratu. Pokud chyba nebude potvrzena v ptislusném chybovém poli od PLC

programu, zustane bit v chybé az do vypnuti systému.

Blokové schéma pro nezavislé nastavovani vstupl a vystupt:

Nastavovani vstupi Nastavovani vystupt
SETH_PxIN, SETL_PxIN SETH_PxOUT, SETL_PxOUT
skutecné SET vstupy vystupy SET skutecné
vstupy do PLC P LC z PLC vystupy
— > > >
CLEAR CLEAR
T |
Sledovani hodnot ; Sledovani hodnot
ve formatu Vyhodrrlocenol ve formatu
vstupd E;Zrztvy)smpu vystupti
Y yor
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HLASENi VAZNYCH CHYB PRO PLC

Kazda periferie ma pridélenou jednu systémovou strukturu INOUTS (viz dale), v které se nachazi také bajtové
polozky ERROR a ERR _CODE. V bunice ERROR je okamzity stav ,.error registru 1001 z jednotky a v bunce
ERR_CODE je pamét posledné vzniknuté chyby.

PLC program ma moznost €ist struktury INOUTS pomoci instrukce CAN_SYSIO READ (viz dale), nebo
testovat spolecné bajtové bunky CAN_ 10 ERROR_CODE a CAN_10_ERROR_NUM:

Skupina 1. AINOUT08)

buiika (BYTE) hodn. vyznam

CAN 10 ERROR CODE 0, xx bitové pole ,,error registru 1001
CAN 10 ERROR NUM 1,2,. Potradové ¢islo jednotky INOUTOS8
CAN 10 TIMEOUT CODE 0, 1 1 = time-out pro INOUTO08

CAN 10 TIMEOUT NUM 1,2, Poradové ¢islo jednotky INOUTO0S8

Skupina 2. (KLAS0)

buiika (BYTE) hodn. vyznam

CAN MAT ERROR CODE 0, xx bitové pole ,,error registru 1001

CAN MAT ERROR NUM yoe Potadové Cislo jednotky KLLAS0

1,2
CAN MAT TIMEOUT CODE 0,1 1 = time-out pro KLAS50
CAN MAT TIMEOUT NUM 1,2 Poradové Cislo jednotky KLAS0

Skupina 3. (TOC)

buiikka (BYTE) hodn. vyznam

CAN TOC ERROR CODE 0, xx bitové pole ,,error registru 1001

CAN TOC ERROR NUM yoe Poradové ¢islo jednotky TOC

1,2
CAN TOC TIMEOUT CODE 0, 1 1 = time-out pro TOC
CAN TOC TIMEOUT NUM 1,2 Poradové ¢islo jednotky TOC

Definice chyb v ,error registru“ pro jednotky INOUT08, KILAS0 a TOC

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. ERR I08 ERROR Bit je nastaven pfi chybé vzdy

bit 1. ERR I08 SHORT Chyba vystupti — zkrat *)

bit 2. ERR I08 LOW SUPPLY | Malé napajeci napéti

bit 3. ERR I08 TEMP OVER | Prekrogena teplota

bit 4. ERR I08 COMM Chyba komunikace (systém zjisti sam, naptiklad ,,time-out®)
bit 5. -

bit 6. -

bit 7. ERR I08 INPUT Chyba vstupti

*)

Chyba zkratu vystupi se nepoCitd mezi vazné chyby periferie (nenuluji se vystupy na vSech periferiich). Systém
pfi chybé zkratu hlasi chybu s ¢islem periferie. Automaticky si vyzada informaci o zkratu z periferie a nastavi ve
struktuie INOUTS bitové pole SHORT_OUTO0, SHORT OUT1 a SHORT OUT2. Na obrazovce systému
mozno zjistit zkratované vystupy ve formatu sledovani vystupi. Vystupy, které jsou ve zkratu budou podbarveny
derveng.
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Priklad:
Test funkénosti jednotek INOUTOS:

LDR  CAN_ IO ERROR CODE.ERR_IO8 ERROR ;spole&ny bit pro errory
JL1 ErrorIO

9.4 Sdileny pristup pro CAN kanal

Sdilené pouziti CAN kanalu v PLC programu znamena, Ze PLC program pouziva CAN-BUS kanal spole¢né se
systémem, nebo alespon pro jeho fizeni pouziva systémové prostiedky. Inicializaci CAN kontroléru a fizeni
vysilani a prijmu paketi také provadi systém. PLC program jen zada a zatazeni svych paketl do fronty pro
vyslani a ¢te frontu piijmutich paketi.

Masky biti pro vyhodnocovani

Symbol Maska Vyznam

CAN ERR OK 00h V3e v porddku

CAN ERR XMTFULL 01h Pln4 fronta pro vysilani
CAN ERR RCVEMPTY 02h Nepfijala se nové zprdva

INSTRUKCE PRO PRACI S CAN-BUSEM SE SDILENYM PRiISTUPEM

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

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

instrukce CAN_SEND

funkce Zatazeni paketu do vystupni fronty

syntax CAN_SEND can, pmsg

1l.parametr ,can"“ ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce slouZzi pro zatazeni paketu do vystupni fronty pakett, které jsou vysilany pies CAN kanal na periferii.
Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud
pfi fazeni nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN_ ERR OK (00h). pokud se paket do fronty nepodafilo
zatadit (fronta je pfeplnéna), bude vracend hodnota CAN_ERR_XMTFULL (01h)
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Vyznam parametra:

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

Priklad:

CANBUFF _OUT: STR 12 ;vystupni paket
CAN_ SEND 2, CANBUFF OUT ;Zatazeni paketu
EQ CAN_ERR OK ;Bylo zatrazeno ?
JL1 OK ;za¥azeno

;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

1l.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 dale.

Instrukce slouzi pro ¢teni paketu z fronty paketil, které byly pfijaty z periferii pfes CAN kanal. Instrukce po
vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud pii ¢teni
nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN_ERR_OK (00h). pokud se zadny paket pro PLC nepfijal, bude
vracend hodnota CAN_ERR_RCVEMPTY (02h)

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)

pmsg CANBUFF_IN Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtt.
Navesti 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 pfijato ?
JL1 OK ;prijato

;nic se neprijalo

Podrobnéjsi priklad bude uveden v zavéru této kapitoly
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instrukce CAN_RECV_REQ

funkce Pozadavek pro volani udalostni procedury po p¥ijmu paketu
syntax CAN RECV_REQ can, objl, objh, idl, idh, proc, pmsg
1l.parametr ,can"“ &islo CAN kanalu

2.parametr ,objl"“ minimalni ID objektu zpravy

3.parametr ,objh"“ maximalni ID objektu zpravy

4 .parametr ,id1“ minimalni NODE-ID

5.parametr ,idh"“ maximalni NODE-ID

6.parametr ,proc“ nazev udadlostni procedury

7.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokonéena 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 piijmu uréitych ,,objednanych*
paketd z CAN kanalu ( nastaveni ,,CALLBACK*" volani ). Kdyz instrukce probé¢hne bez chyb (RLO=1) , tak si
PLC program muze uchovat ,handle zadosti“ do vlastni proménné typu DWORD. Tuto proménnou mize PLC
program vyuZit v pripad€, Ze by pozd€ji chtél zadost o volani procedury zrusit.

Instrukce miiZe byt pouzita v modulu MODULE _INIT.

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

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

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

objh - Maximalni ID objektu zpravy, které ptijem se o¢ekava. Parametr je

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

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

Parametr je nepovinny. Musi se uvést, kdyz je pozadovan piijem
intervalu zprav. Pokud parametr nebude uveden (bude nahrazen
znakem ,,-) tak se bude ofekavat ptijem 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 zavolani bude mit v DR registru nastaveno ¢islo
logického CAN kanalu (1, 2 ).

pmsg napiiklad 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 pozdg¢ji.
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Struktura COB-ID (Communication Object Identifier ) podle normy CANopen :

bit [ 151432119 8] 7654 ]3]2]1]o0

X X X x | Function (0-0Fh) NODE-ID (0-7Fh)
instrukce CAN_RECV_DEL
funkce ZrusSeni pozadavku pro volani udalostni procedury p¥ijmu paketu
syntax CAN RECV_END handle
1l.parametr ,handle“ handle Zadosti o volani udalostni procedury

Instrukce ma navratové hodnoty:

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

Instrukce slouzi pro zruSeni Zadosti volani udalostni procedury v PLC po piijmu paketi 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 ulozZeni Handle
dwHANDLE : ds 4

;Misto pro prijaty paket:
sCANRECV: STR 12

;Udélostni procedura pro zpracovani odpovédi na SDO paket
PROC BEGIN P ON_CANRECV
LOD word.sCANRECV.CAN DATA+1 ;Index zpréavy
EQ cnst.1008h

7 e e e e

PROC_END P_ON_CANRECV

;Zadost o volani procedury P_ON CANRECV
CAN RECV REQ 2, 580h, -, 21h, -, P_ON CANRECV, sCANRECV
STO dwHANDLE

;Zruseni Zadosti o volani procedury
CAN RECV_END dwHANDLE
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PRIKLAD PRO VSTUPY A VYSTUPY NA NESYSTEMOVOU CAN PERIFERII SE SDILENYM

PRISTUPEM

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

; **** QObsluha CAN-BUSu

LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO

CAN_SEND

CNST

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

BYTE

BYTE
IPO

BYTE.

Bytel=0pc=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 7

; Opcode
;Opcode 1 pro vstupy ?

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

vysilani vystupu ****

.10h

Oh

2

2

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
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9.5 Ovladani systémovych CAN-BUS periferii

PLC program ma moznost Cist a nastavovat struktury pro systémové CAN-BUS periferie, jako jsou INOUTO0S8 a

KLAS50. Kromé toho zlistava moznost pouzit instrukce CAN_SEND a CAN_RECYV pro sdileny pfistup.

Funkce pro ptistup k systémovym strukturam CAN-BUS periferii jsou do PLC programu implementovany jako

2 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny pristup

Popis

CAN SYSIO READ

Cteni prvku z pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie

CAN SYSIO WRITE

Zapis prvku do pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie

Kazda periferie ma ptidélenou jednu strukturu INOUTS. Prvky struktury je mozno sledovat také pomoci
diagnostické obrazovky ,,CAN-BUS peripherals diagnostic*. Pomoci této obrazovky je umoznéno také vysilat a

ptijimat SDO pakety.

INOUTS STRUC

SIZE DW
PRESENT DB
MODE DB
VENDORID DD
DEVICENAME DD
HWVERSION DD
SWVERSION DD
INO DB
IN1 DB
IN2 DB
IN3 DB
OUTO DB
OUT1 DB
OoUT2 DB

DB
ANLO DB
ANL1 DB
ANL2 DB
ANL3 DB
ANL4 DB
ANLS DB
ANL6 DB
ANL7 DB
ERROR DB
ERR CODE DB
ERR_STAT DB
CONTROL DB
COUNT DW
SEND_ REQ DB
RESP COUNT DB

SHORT SEND REQ DB

SHORT OUTO DB
SHORT_OUT1 DB

OO OO oo oo o O O o o O O o O O OO o oo

o

;velkost

;Je jednotka pritomna ?

;mod (O=standard, l=analog, 2=matice)
;SDO 1018

;SDO 1008

;SDO 1009

;SDO 100A

;vstupy

;vystupy

;analog

;jerror registr 1001 - okamzity
;kod chyby ... zapise pri vzniku chyby

;hlaseni chyb - record E IOR

;bit0 (IO _ER HLI ACT) = chyba (INOUT ERR_CODE)
;bitl (IO_ER TM ACT)= time-out

;bit2 (IO _ER HLI) = chyba (INOUT ERR_CODE)
;bit3 (IO_ER TMOUT) = time-out pamet

;bitd4 (IO _ER NULL) = zadost o nuluvani periferii
;rizeni - record C_IOR

;bit0 (IO _DIS ERR) = blokovani vypisu chyb

;bitl (IO DIS ERPIS) = blokovani chyb pro PLC
;bit2 (IO _DIS TMOUT) = blokovani chyb time-out
;bit6 (IO DIS NULL) = blokovani nulovani periferii
;citac pro time-out

;zadost o vyslani SDO paketu INOUT SEND
;citac prijmu

;zadost o informaci zkratu

;informace o zkratu
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SHORT OUT2 DB 0
SEND TCANMSGS2
RESP TCANMSGS2
RPDO COUNT DW 0
TPDO COUNT DW 0
PxIN DW 0
PxOUT DW 0

1pINOUT PxIN
1pINOUT PxOUT
1pINOUT ERRHI PxOUT
1pINOUT SETH PxOUT
1pINOUT SETH PxIN

MODE ACT DB
MODE FAZE DB
TLO DB
TL1 DB
TL2 DB
TL3 DB
IRCO DW
IRC1 DW

INOUTS ENDS

DW
DW
DW
DW
DW

o o

o O O o

o

<0> ;paket pro vyslani
<0> ;response paket

NN NN DN

;dgn cistac zarazenych RPDO paketu pro vyslani
;dgn cistac prijmutych TPDO paketu

;cislo vstupniho PLC portu 1=P1IN
;cislo vystupniho PLC portu 1=P10UT

DUP

DUP

(0) ;pointry na PLC oblasti

(0)
DUP (0)

(0)

(0)

DUP
DUP

;mod aktual

;tlacitka matice

;irc

Definice chyb v ,,error registru“ pro jednotky INOUTO08, KLA50 a TOC

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. ERR I08 ERROR Bit je nastaven pfi chybé vzdy

bit 1. ERR I08 SHORT Chyba vystupti — zkrat *)

bit 2. ERR I08 LOW SUPPLY | Malé napajeci napéti

bit 3. ERR I08 TEMP OVER | Prekrodena teplota

bit 4. ERR I08 COMM Chyba komunikace (systém zjisti sam, napiiklad , time-out™)
bit 5. -

bit 6. -

bit 7. ERR I08 INPUT Chyba vstupil

Definice bitl ve ,,statusu‘ jednotek INOUTO08, KLAS50 a TOC:

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. IO ER HLI ACT Chyba - kod je v error-registru (okamzity stav)
bit 1. I0 ER TM ACT Chyba Time-Out (okamzity stav)

bit 2. I0 ER HLI Chyba - kod je v error-registru (pamét))

bit 3. IO ER TMOUT Chyba Time-Out (pamét’)

bit 4. I0 ER NULL Zé4dost o nulovani vsech periferii

Definice bitl v ,,control-registru“ jednotek INOUT08, KLAS50 a TOC:

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. I0 DIS ERR Blokovani vypisu chyb vystupt

bit 1. I0 DIS ERPIS Blokovani hlaseni chyb pro PLC

bit 2. I0 DIS TMOUT Blokovéni chyb Time-Out

bit 6. I0 DIS NULL Blokovani nulovani vSech periferii pii vazné chybé
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instrukce CAN_SYSIO_READ
funkce Cteni prvku
syntax

z pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie

CAN_SYSIO READ can, group, board, item

l.parametr ,can“

2 .parametr ,group"“
3.parametr ,board"
4 .parametr ,item"

¢islo CAN kanalu

skupina systémovych CAN-BUS periferii
potradové ¢islo jednotky ve skupiné
identifikator prvku systémové struktury INOUTS

Instrukce CAN_SYSIO_READ slouzi pro nacteni jednoho prvku z pole struktur INOUTS. Instrukce nacte do
DR registru bajt, word nebo double-word podle typu zadaného prvku. Pokud se instrukce provede bez chyb
(prvek ve struktuie se najde), tak vraci RLO registr nastaven na hodnotu 0. Pokud RLO registr je nastaven na
hodnotu 1, potom instrukce skon¢ila s chybou a data v DR registru nejsou platna.

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)
group 1,2,3 Skupina CAN-BUS periferii.
1 = jednotky vstupti a vystupti INOUTO08
2 = jednotky maticovych vstupt KLA50
3 = panylek s to¢itkem a displejem CAN-BUS
board 1,2,...,32 Poradové ¢islo jednotky ve skupiné. Kazda skupina ma
maximalné 32 jednotek. NODE-ID jednotky musi byt nastaveno
s ohledem na poradové ¢islo jednotky a s ohledem na skupinu.
item (MODE, 1INO, .) Identifikator prvku struktury podle definice struktury INOUTS
Priklad:
Nacteni analogového napéti z 3.jednotky INOUTOS8 (NODE-ID = 23h):
CAN SYSIO READ 2, 1, 3, ANLO ;1.skupina, 3.jednotka,prvek ANLO
JL1 B Error
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instrukce CAN_ SYSIO WRITE

funkce Zapis do prvku v poli systémovych struktur pro CAN-BUS periferie
syntax CAN SYSIO WRITE can, group, board, item

1l.parametr ,can"“ &islo CAN kanalu

2 .parametr ,group" skupina systémovych CAN-BUS periferii

3.parametr ,board" pofadové ¢islo jednotky ve skupiné

4 .parametr ,item“ identifikator prvku systémové struktury INOUTS

Instrukce CAN_SYSIO_ WRITE slouzi pro zapis jednoho prvku do pole struktur INOUTS. Instrukce zapise
obsah DR registru do struktury jako bajt, word nebo double-word podle typu zadaného prvku. Pokud se
instrukce provede bez chyb (prvek ve struktufe se najde), tak vraci RLO registr nastaven na hodnotu 0. Pokud
RLO registr je nastaven na hodnotu 1, potom instrukce skon¢ila s chybou a data se do struktury nezapsala.

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)
group 1,2,3 Skupina CAN-BUS periferii.

1 = jednotky vstupti a vystupti INOUTO08
2 = jednotky maticovych vstuptt KLAS50
3 = panylek s tocitkem a displejem CAN-BUS

board 1,2,...,32 Poradové ¢islo jednotky ve skupiné. Kazda skupina ma
maximalné 32 jednotek. NODE-ID jednotky musi byt nastaveno
s ohledem na poradové ¢islo jednotky a s ohledem na skupinu.

item (MODE, INO, ...) Identifikator prvku struktury podle definice struktury INOUTS
Priklad:
Namoédovani 4.jednotky INOUTOS pro snimani analogovych vstupi:
LOD CNST.1 ;mode=1 pro analogové vstupy
CAN SYSIO WRITE 2, 1, 4, MODE ;1.skupina, 4.jednotka,prvek MODE
JL1 Error
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9.6 Pifima komunikace z PLC pomoci SDO paketti

PLC program ma moznost pomoci sdileného pouziti CAN kanalu, piimo ovladat nebo zjistit libovolné informace
z periferii INOUTO08. PLC program pouziva CAN-BUS kanal spolecné se systémem a pro jeho fizeni pouziva
systémové prostiedky. PLC program jen zada a zafazeni svych paketd do fronty pro vyslani a ¢éte frontu
prijmutich paketd.

Funkce pro sdilenou obsluhu CAN-BUSu jsou (uz byly popsany):

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

SDO pakety pro komunikaci s periferiemi jsou odvozeny z normy CAN-OPEN Cia DS301 a Cia DS401.

Pouzité COB-ID pro PDO pakety:

jednotka paket COB-ID

INOUTO08 RPDOI1 220h + board, 221h, ...
TPDO1 1A0h + board, 1Alh, ...

INOUTO0S8 + analog.vstupy: TPDO2 2A0h + board, 2A1h, ...

KLA50 RPDOI1 240h + board, 241h, ...
TPDO1 1COh + board, 1C1lh, ...

TOC RPDO1 244h + board, 245h, ...
TPDOI1 1C4h + board, 1C5h, ...

Komunikovat pomoci SDO paketl je umoznéno i pomoci diagnostické obrazovky pro CAN-BUS periferie. Tato
komunikace slouzi jen pro diagnostické tucely.

Dale uvadime Gplny pfehled implementovanych SDO paketi u jednotky INOUTO0S:

INOUTO08 software v1.00:

unsigned long DeviceTypel[l]; /* 1000h */
unsigned char ErrorRegister[1l]; /* 1001h */
unsigned char Devname[20]; /* 1008h - Device name */
unsigned char HWVer[20]; /* 1009h - Hardware version */
unsigned char SWVer[20]; /* 100ah Software version */
unsigned long ConsHeartbeat[1l]; /* 1016h Consumer Heartbeat t. */
unsigned int HeartbeatTime[l]; /* 1017h Producer Heartbeat t. */
unsigned long VendorIDI[1l]; /* 1018h Identity - VendorID */
unsigned char ErrBeh[3]; /* 1029h Error behaviour */
unsigned long RPDOCommPar[2]; /* 1400h */
PDO_MAP STRUC RPDOMapPar[8]; /* 1600h */
unsigned long TPDOCommPar[2]; /* 1800h */
unsigned long TPDO2CommPar[2]; /* 1801h */
PDO_MAP STRUC TPDOMapPar[8]; /* 1a00h */
PDO_MAP STRUC TPDO2MapPar[4]; /* 1la0lh */
unsigned char StopPgm[1]; /* 1£51h Stop program cmd */
unsigned long Filler[1l]; /* Only for align */
unsigned char RealOutput([4]; /* 2100h */
unsigned char ShortedOutput[4]; /* 2101h */
unsigned char EnableFast[4]; /* 2102h */
unsigned char FastTrapl[4]; /* 2103h */
unsigned long InpErrCnt[1l]; /* 2104h */
unsigned int ADCOut[28]; /* 2105h */
unsigned int TimeCInpl[l]; /* 2106h */
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17 /* 2107h */

unsigned int TimeCShort[1l
1 /* 2108h */
]
]

unsigned char MatrixInpl[4
unsigned int MatOutCnt[1l
unsigned int SyncGuard[1l];
unsigned int CapVoltage[l]; /* 210bh */
unsigned int UnderVoltage[l]; /* 210ch */

; /* 2109h max 8 */

unsigned char ReadInput[4]; /* 6000h */
unsigned char PolarInput[4]; /* 6002h */

unsigned char FilterInput[4]; /* 6003h */
unsigned long GlobalIntEDig[1l];

unsigned char IntMAnyChInput[4]; /* 6006h */
unsigned char IntMLtHInput[4]; /* 6007h */
unsigned char IntMHtLInput[4]; /* 6008h */
unsigned char WriteOutput[4]; /* 6200h */
unsigned char PolarOutput]| /* 6202h */
unsigned char ErrModeOutput [ /* 6206h */

4]

4]

17

unsigned char ErrValueOutput[4]; /* 6207h */
]

]

4
[
unsigned char FilterOutput[4]; /* 6208h */

unsigned int AnalogInputl[4
unsigned char AnalogIMfSpl[8

; /* 6401h */
; /* 6404h */

SDO's 1000h - 1£f51, 6000h - 6404 are described in
Cia DS-301 and Cia DS-401. SDO's 2100h - 2109h
are device specific and are described below:

Device specific SDO's:

RealOutput[4] 2100h -

Real state on the digital output pins.
1 - switched on

0 - switched off

(Read only)
ShortedOutput[4] 2101h -

Digital outputs, whitch are switched off due to
detected short circuit.
1 - Output is switched off due to the short circuit.

0 - No short circuit detected.
(Read only)
EnableFast[4]; 2102h -

Enables autonomous fast reaction of the output pin
to the digital input pin:

RealOutput = (WriteOutput & ~FastTrap) ~ PolarOutput;
FastTrap = (FastTrap | ReadInput) & ~WriteOutput;

1 - Autonomous fast reaction to the input pin enabled
0 - Autonomous fast reaction disabled
(Read/Write)

FastTrap[4]; 2103h -
Input latch for the autnomous output reaction to the
input pin. Set by ReadInput. Cleared by WriteOutput.
(Read only)

InpErrCnt[1]; 2104h -
Count of detected input errors.
(Read only)

ADCOut[28]; 2105h -

Raw input from A/D converter.
Subindex 0 : Length of the array - 28
Subindex 1..24 : Voltage on the output pins:
Oxffff - Voltage equal to the 24V supply voltage.
(Read only)

TimeCInp[l]; 2106h -

Time constant [in uS] for digital input filter.
Used for the inputs which have set 1 in
FilterInput (6003h). Minimal time constant is
approx. 1000usS.

(Read/Write)

TimeCShort[1]; 2107h -
Time constant [in uS] for output short circuit

/* 210ah Max. sync time

/* 6005h - boolean!

*/

*/
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detection. If short circuit condition lasts longer
then this time constant, the output is switched off.
(Read/Write)

MatrixInpl[4]; 2108h -
Up to 4 switched on inputs conected in matrix:
Subindex 0 : Length of the array - 4.
Subindex 1..4 : Switched on inputs.

O0xff - No input switched on.

Other value - Code of the matrix input switched on.
For matrix input are used inputs IP0/0..IPO0/7 and
IP1/0..IP1/7, and oututs from OP2/0.

(Read only)

MatOutCnt[1]; 2109h -
Count of digital outputs, which are used for the matrix
input scan. Maximum value = 8.
0 - No output used for matrix input scan.
1 - OP2/0 used.
2 - OP2/0, OP2/1 used.

8 - OP2/0 .. OP2/7 used.
(Read/Write)

SyncGuard[1l]; 210ah -

Checking of the time periode between sync messages.

0 - No checking of sync messages.

Other value - maximum alowable time between

sync messages in 1.024 miliseconds

If there is too long time without sync message,
communication error in the status is set,

and outputs are set to the state defined by SDO 6207h.
(Read/Write)

CapVoltage[l]; 210bh -

Voltage on the supply capacitor in [0.1V].

Voltage may vary with current consumption of the board.
(Read only)

UnderVoltage[l]; 210ch -
If CapVoltage is less then this value, low
supply voltage error is reported.
(Read/Write)

Encoder[3]; 210dh -
Value of encoder counter:
Subindex 0 : Length of the array - 3.
Subindex 1 : Encoder counter 1 (unsigned int).
Subindex 2 : Encoder counter 2 (unsigned int).
Subindex 3 : Encoder in wheel mode (unsigned int).
Counter 1is cleared (0000) at reset.
Overflows from OxFFFF to 0000 and
underflows from 0000 to OxFFFF.
(Read only)

VOvolt[1l]; 210eh -
Control of VO output voltage (PWM D/A converter - Display Brightness):
Oxff - approx. 5V
0x00 - approx. 0V
(Read/Write)

Display[19]; 210fh -
Output to the graphic display:
Subindex 0 : Length of the array - 19.

Subindex 1 1 - initialise, 2 - display test.
Subindex 2 Display enable/disable. 0 - disable, 1 enable.
Subindex 3 Display RAM start. 0 - 63 (location of 1l.displayed byte).
Subindex 4 Display back light. 0 - off 1 - on.
Subindex 5 reserved
# Subindex 6 Row - in pixels, from upper left corner, 0-63.
# Subindex 7 Column - in pixels, from upper left corner, 0-127.
# Subindex 8 Mask (8 bits): 0 - keep previous pixel state, 1 - write
# Subindex 9 Inversion (8 bits): 1 - pixel from character generator
inverted.
# Subindex 10 :Text size/Graphic 0 - single size text (6x8 dots/char)

1 - double size text (12x16)
8 - graphic
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# Subindex 11

# Subindex 12 -

#-subindex can

Count of bytes (or chars) in subindex 12 - 19 to be written.
(Not active for SDO transfer - every byte will be written)
19 : Up to 8 byte data to be written on the display.
If graphic is selected (subindex 11), bit 0 of the l.byte
is written in the position specified at subindex 6 and 7.
Bits 1-7 are written below it at the same column.
Next byte is written at the right side.
If alphanumeric is selected, upper left corner of 1l.char is
written to the position specified at subindex 6 and 7.
Next char is written to the right side.
At the SDO transfer, only setting of subindex 12 sets column
as is at subindex 7. Setting of subindex 13 - 19 writes to
the next position at the right side.
be mapped in RPDO packet.

(Read/Write)
WheelMode[1]; 2110h -
If nonzero, manual wheel mode is set - display can be initialised and

wheel mode ke
(Read/Write)

WheelKeyb[2];
Wheel mode ke
Subindex 0
Subindex 1
Subindex 2
(Read only)

SDO's inplement
described in

yboard at subindex 2111h is active.

2111h -
yboard. Every bit represents one key. 1 - Key is pressed.
Length of the array - 2.
Manual wheel keyboard bits 0 - 7.
Manual wheel keyboard bits 8 - 15.

ed by differrent way than
Cia DS-301 and Cia DS-401:

HeartBeat parameters (10l16h and 1017h):

Time is speci

fied in 1.024ms interval.

(Instead of 1lms)

For Consumer
be specified.

PDO communicat
Suported tran
only type 1-2
Default value
For types 1-2

RPDO, TPDO map
Only fields w
Count of mapp
Unused fields

Heartbeat time interval 1 cannot
(Imediate error after first Heartbeat).

ions parameter: (1400h, 1800h, 1801h)
smission type (subindex 2) -
40 supported, for TPDO also type 252.
for transmission type is 1.
40 RTR (remote frame) not supported.

ping parameter: (1600h, 1a00h)

ith 8 bit length supported.

ed fields (Subindex 0) fixed to 8.
must be mapped with dummy maping.

TPDO2 mapping parameter: (laOlh)

TPDO2 mapping
(Index 6401h
Length of bit
Count of mapp

AnalogIMfSp[5]
Up to 4 poten
Subindex 1 -
Subindex 2 -

0 - rotat

Oxff - rotat

Subindex 5 -
(Read only)

fixed - set to analog inputs
Subindex 1 - 2).

fields fixed to 16.
ed fields fixed to 2.

; 6404h -

tiometers can be connected.

state of the first potentiometer,
state of the second potentiometer....
ed to the left end position

ed to the right end position

fixed value 33h.

SDO's inplemented by differrent way than
described in Cia DS-301 and Cia DS-401:

SDO Error Regi
Manufacturer

ster (1001h):
specific error (bit 80h)

represents Input error (set when bad

connection wi

th the input subboard detected).

HeartBeat parameters (10l16h and 1017h):

Time is speci

fied in 1.024ms interval.

(Instead of 1lms)
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For Consumer Heartbeat time interval 1 cannot
be specified. (Imediate error after first Heartbeat).

PDO communications parameter: (1400h, 1800h, 1801h)
Suported transmission type (subindex 2) -
only type 1-240 supported, for TPDO also type 252.
Default value for transmission type is 1.
For types 1-240 RTR (remote frame) not supported.

RPDO, TPDO mapping parameter: (1600h, 1a00h)
Only fields with 8 bit length supported.
Count of mapped fields (Subindex 0) fixed to 8.
Unused fields must be mapped with dummy maping.

TPDO2 mapping parameter: (laOlh)
TPDO2 mapping fixed - set to analog inputs
(Index 6401h Subindex 1 - 4).
Length of bit fields fixed to 16.
Count of mapped fields fixed to 4.

AnalogIMfSp[8]; 6404h -
Up to 7 potentiometers can be connected to output
port OPl: common ref. input to OP1/0,
rider of the first pot. to OP1/1,...
rider of the sevnth pot. to OP1/7.
Subindex 1 - state of the first potentiometer,
Subindex 2 - state of the second potentiometer....
0 - rotated to the left end position
O0xff - rotated to the right end position
(Read only)

Blokové schéma pro ¢islicové vstupy:

. . Default
Single OPTIO- Filter Mapping
Digital > NAL < Constant Parameter
Input FILTER 6003h 1A00h

I |

Default

Communication

Parameter
1800h

!

TPDO1

Change ENTRY MAP
polarity »| into »| into
6000h TDO1

TRANS-

p| MIT

TPDO1

CAN Transmission

—>

T

Polarity
input
6002h

9-22



Rizeni binarnich vstupti a vystuptt PLC programem

Blokové schéma pro ¢islicové vystupy:

Default Default Change Filter
Communication  Mapping Polarity Mask
Parameter Parameter 6202h 6208h
1400h 1600h l l
woor ¥ !
CAN RECEIVE ENTRY > CHANGE BLOCK
RPDO1 ,| into POLARITY N FILTER
6200h ‘ >
l Single
Error Mode 6206h ——» Switch if Oh Output
Switch if sionnal
| Device &t
Error Value 6207h —P\l Failure

A 4

9.7 Popis jednotky INOUTO08

NAPAJENI:

Karta INOUTO07 je napajena z napajeciho napéti vstupd a vystupi. Od systému je galvanicky oddélena na strané
komunika¢ni linky - max. 2kV. Vstupy a vystupy nejsou navzajem galvanicky oddéleny.

Napajeci napéti:

Jmenovité napajeci napéti vstupi a vystupli: 24V ss.
Maximalni napajeci napéti vstupti a vystupti: 36V §S.
Minimalni napajeci napéti vstupl a vystupti: 16V min.

VSTUPY:

Vsechny vstupy (32 na kart€) maji spoleény zaporny konec spojeny se zapornou svorkou napajeciho
kondensatoru. Napajeci kondensator je spojen se zapornou svorkou napajeni pies diodu, s kladnou ptimo.Vstupy
systému se chovaji jako odpor 10kOhm +-5% proti zaporné svorce napajeciho kondensatoru desky. (Funkéni
schéma desky viz vykres INOUTO0SS.pdf)

Maximalni napéti na vstupu: 36V $p.
Minimalni napéti na vstupu:-36V $p.

Doba, za kterou se vstupy dostanou do systému na vstup programovatelného automatu: 1.3ms (pfi cyklu
automatu 1ms).

Napéti pro log. 1 : > 50% napajeciho napéti +3V (15V pro napajeci napéti 24V).

Napéti pro log. 0: < 33% napajeciho napéti (8V pro napajeci napéti 24V)

Toto napéti se méni souhlasné se zménou napajeciho napéti desky. Logické tirovné vstupi lze zjistit na panelu
systému po stisknuti tlacitka WIN a navoleni obrazovky diagnostika externich vstupt.. Pokud je napajeci napéti
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prilis nizké, karta o tom poda zpravu programovatelnému automatu. Pokud jsou pfivody vedeny v prostorech se
zvySenym elektromagnetickym ruSenim, je tieba pouzit bud’ vodie opatiené stinénim spojenym se zapornym
pélem napajeciho napéti, nebo ptidavné zatézovaci odpory nebo kondensatory, pfipojené mezi vstupni svorku a
zaporny pol napajeciho napéti. Vstupni svorky jsou oznaceny IP0(0..7),IP1(0..7),IP2(0..7) a IP3(0..7) souhlasn¢
se vstupy automatu.

VYSTUPY:

Vsechny vystupy (24 na karté) maji spole¢ny kladny konec spojeny s kladnou svorkou napajeciho napéti. Maji
jmenovity vystupni proud 0.1A a jsou chranéné proti zkratu. Pii zkratu dojde k vypnuti daného vystupu, a
porucha je nahlasena do systému. K obnoveni ¢innosti dojde po uvedeni desky.do poc¢atecniho stavu — nové
spusténi systému nebo nové zapnuti.

Doba, za kterou se vystupy dostanou z programovatelného automatu na vystup: 1.3ms. (pfi cyklu automatu
1ms).

Doba, za kterou je schopna karta autonomné reagovat na podnét: 0.7ms. (Princip pouziti autonomniho fizeni
vystupt viz vykres INOUTOSF.pdf)

Po ztrat¢ komunikace se systémem, poruSe snimani vstupti na desce nebo poklesu napajeciho napéti se vSechny
vystupy nastavi do stavu, ktery je dan.parametrem ErrValueOutput - Index 6207h (Pfi pocate¢nim nastaveni

vypnuty)

Pfi prepolovani napajeciho napéti se karta neposkodi, av§ak vSechny vystupy se budou chovat jako sepnuté ke
kladné svorce napajeciho napéti, a ochrana proti zkratu nebude funkéni. Vystupy mohou byt zatizeny
jmenovitym proudem trvale a vSechny. VSechny vystupy mohou byt pietizeny aZ na max. 0.12A po dobu max 1
minuty.Napétové Spicky pii spinani indukéni zatéze jsou omezeny na hodnotu 58V+-5% mezi vystupem a
kladnou svorkou napajeciho napéti ochrannymi obvody na desce. Unikajici proud pfi vypnutém vystupu a max.
napajecim napéti: max. 0.25mA.

Pokles napéti mezi napajecim napétim a zapnutym vystupem: max. 1.5V.

Logické urovné vystupi a pripadné vypadnuti zkratové ochrany lze zjistit na panelu systému po stisknuti tla¢itka
WIN a navoleni obrazovky diagnostika externich vstupt.

Vystupni svorky jsou oznaceny OP0(0..7),0P1(0..7) a OP2(0..7) souhlasné se vstupy automatu.
KOMUNIKACE:

Deska komunikuje s fidicim systémem po sbérnici CAN protokolem CANOPEN rychlosti 1MBaud, 800kBaud,
500kBaud, 250kBaud nebo 125kBaud Rychlost komunikace se nastavi automaticky po spusténi fidiciho
systétmu. NeZ je navazana komunikace sfidicim systémem, deska indikuje blikanim identifikaéni ¢islo
(devicelD) v hexadecimalni soustavé. Pokud ma deska zakladni nastaveni ( je systému jedina a neni tieba
identifikaéni ¢islo ménit, indikuje ¢islo 21h — blikne 2x, kratka pauza, blikne 1x, dlouhd pauza. Po uspéSném
navazani komunikace s fidicim systémem zacne svitit trvale.

Pokud je tfeba identifikacni ¢islo zménit, postupujeme takto:

Stiskneme pomoci vhodného nastroje (napft. Sroubovak) skrz otvory v hornich dvou deskach tladitko na spodni
desce po dobu 3s. Bezprostiedné poté (do 1s) stiskneme tlacitko kratce tolikrat, kolikata deska INOUTOS to
bude.

Priklad.:

budou li v systému 4 desky a nastavovana deska ma byt posledni, stiskneme tlacitko na 3s, kratce uvolnime a
rychle stiskneme 4x po sob€. Pokud se to podatilo, bude od té doby deska pied zahajenim komunikace s fidicim
systétmem indikovat blikanim ¢islo 24h - — blikne 2x, kratkd pauza, blikne 4x, dlouha pauza.

Posledni zatizeni ptipojené ke sbérnici CAN by mélo zakoncovat komunikaéni linku odporem. Pokud je tim
poslednim zatizenim deska INOUTO08, lze pfipojit k lince zakoncovaci odpor pripraveny na desce: provede se to
tak, Zze se propoji vodicem svorky T a L komunikac¢niho konektoru CAN. (Pfiklad pfipojeni viz vykres
INOUTOSE.pdf)
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14

14. CHYBOVA HLASENIi A UDALOSTI

14.1 Rozdéleni hlaseni podle typu

PLC program ma moznost vyuzit hlaseni téchto typa:

Typ hlaseni

Type

Piiklad zobrazeni pro hlaseni s pirechodnou platnosti

Kriticka chyba

Systém nemize dal
pokracovat

v ¢innosti. Zprava o
chybe se zapise také

do zaznamu udalosti.

ErrCritical

Chyba

Vazna chyba, PLC
program napriklad
vnuti STOP. Zprava
o chybé se zapise
také do zdznamu
udalosti.

Err

Diilezité
upozornéni

PLC program hlasi
dilezité upozornéni.
Zprava o se zapiSe
také do zdznamu
udalosti.

Wrnl
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Upozornéni

PLC program hlasi
bézné upozornéni
pro obsluhu.

Wrn2

Mialo dilezité
upozornéni

PLC program hlasi
malo dulezité
upozornéni pro
obsluhu.

Wrn3

Informace

PLC program
poskytuje informaci
pro obsluhu.

Info

Udalost

PLC program zapiSe
zpravu do zaznamu
udalosti. Na
obrazovce se
neobjevi zadné
hlaseni.

Event

Ikony pro jednotlivé typy hlaseni jsou stejné pro hlaseni s pfechodnou nebo trvalou platnosti. Zobrazované
symboly mozno modifikovat a jsou umistény v podadresaii HTML.
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14.2 Rozdéleni hlaseni podle platnosti

Vsechny typy hlaseni mohou mit pfechodnou nebo trvalou platnost.

Platnost Validity Priklad zobrazeni

Prechodna platnost | Transient

Obsluha musi
hlaseni potvrdit a
tim se hlaseni

z obrazovky
odstrani.

Trvala platnost Persistent [0 [ Text |
_:\_‘; PLCOO004 Text pro upozornéni cslo 4, { 1.hodnota: 1234, 2.hodnota; 2223
Obsluha hlaseni U2 PLcoooos Text pro PLC hlageni fsla 3,

nepotvrzuje.
Zobrazeni hlaseni
fidi PLC program.

Hlasenich s trvalou platnosti mtize byt zobrazeno na obrazovce vic najednou. Obsluha si je mize prohlizet
pomoci rolovaciho okna.

Hlaseni s prechodnou platnosti mtize byt v jeden okamzik zobrazeno jen jedno. Systém ma zasobnik na zpravu
PLC hlaseni a proto kdyz vznikne vic hlaseni z pfechodnou platnosti, tak obsluha postupnym potvrzovanim se
dozvi o vSech hlasenych z PLC programu.

14-3



PLC

14.3 HIaSeni z PLC programu

14.3.1 Jednoprichodové (udalostni) rFizeni PLC hlaseni

Pro ftizeni vSech druht hlaseni z PLC programu slouzi instrukce ESET a ESET1. Jedna se o jednopruchodové
(udalostni) fizeni pro hlaseni z PLC programu. To znamena, ze hlaSeni se vygeneruje vZzdy kazdym prichodem
instrukce ESET. (Stavové fizeni pro PLC hlaseni je popsano dale.)

instrukce ESET
ESET1

funkce nastaveni PLC hlaseni

syntax ESET (ESET1) [error], [subid], [set], [parl], [par2], [par3]
ESET (ESET1)
ESET (ESET1) error

l.parametr ,error" &islo hlaseni

2 .parametr ,subid“ podéislo

3.parametr ,set" zacatek a konec trvalych hlaseni

4.parametr ,parl® 1.pfedavand hodnota z PLC do vypisu hlaseni

5.parametr ,par2“ 2 .pf¥edavand hodnota z PLC do vypisu hlaseni

6.parametr ,par3" 3.pfedavand hodnota z PLC do vypisu hlaseni

Instrukce ESET a ESET1 slouZi pro nastaveni PLC hlaseni. Instrukce ESET provede nastaveni hlaseni vzdy, na
rozdil od instrukce ESET1, ktera nastavi PLC hlaseni podminéné jen kdyZ je obsah registru RLO = 1.

parametr nazev popis
1.parametr error Cislo PLC hlageni
Buiika typu WORD nebo konstanta s ¢islem PLC hlaseni. Parametr je nepovinny,
pokud neni uveden, pievezme se ¢islo hlaseni z DR registru.
2.parametr subid Dodatkové ¢islo hlaseni.
3.parametr set Zacatek a konec trvalych hlaseni (plati jen pro trvala hlaseni).
1 ... PLC hlaseni se zobrazi v okné pro trvala hlaseni
0 ... PLC hlaseni se zmaze z okna pro trvala hlaseni
4.-6.parametr | parl Predavana hodnota z PLC do vypisu hlaseni.
par2 Parametry jsou nepovinné. Umoznuji predat ¢iselné hodnoty DWORD z PLC do
par3 textu hlaSeni. Zptisob a umisténi se definuje pii textu chyby (viz dale).

Instrukce ESET umozni pii kazdém vzniku chyby zavolat udalostni proceduru v PLC programu. Tato procedura
musi byt definovdna pomoci klicovych slov PROC_BEGIN a PROC_END, musi mit pevny ndzev _ON_ESET a
muze byt umisténa v libovolném souboru s PLC programem. Kdyz v celém PLC programu se procedura
snazvem ON ESET nevyskytuje, nebude pii provadéni instrukce ESET Zadna procedura zavoldna. Procedura
dostane prii volani naplnény DR registr na ¢islo chyby.

14-4



Chybova hlaseni, varovani a informacni hlaseni z PLC programu

Systém ma implementovany filtr pro v§echny typy hlaseni a udalosti. Predpis pro filtr pro hlaseni a chyby ma
jméno ErrorDialog.ErrFilter a pro udalosti EventLog.ErrFilter Soubory jsou umistény
v adresaii Config ajsouv XML tvaru.

Definice textl PLC hlaSeni je v souboru P1c0.PlcErrors v adresaii PLC (viz dale).

Priklady:
LOD CNST.0012
ESET ;vznikne PLC chyba PLC00012
EDGE H ERR I ;test nastupni hrany
ESET1 67,0,1 ;zaCatek trvalé chyby PLC00067
EDGE L ERR I ;test spadové hrany
ESET1 67,0,0 ; konec trvalé chyby PLC00067

LOD CNST.123456789
STO BunErr ;Burnika typu DWORD
ESET 12,-,-,BunErr ; PLC chyba PLC00012 s pfedanou hodnotou

Priklad:
Definice procedury, ktera je spusténa pfi vzniku chyby

PROC_BEGIN _ON_ESET
STO  BUFF

PROC_END  ON_ESET

Priklad:
Vyhodnoceni chyby poklesu tlaku. Je pozadavek dokonceni bloku, ktery se jede.
;Hlidani poruchy tlaku
;v€lenéno do modulu MODULE MAIN
LDR TLAK ;hlidéani tlaku
LOD 59 ;vznik chyby tlaku (59)
STO1 ERR_STOPPB ;uchovani erroru
;v pripravnych funkcich
FL1 1,STOPPB ;stop po bloku
;Vyhodnoceni méné dulezitych chyb
;v€lenéno na zac¢atek modulu MODULE BLOCK_ INIT
ERROR PO BLOKU:
LDR STOPPB ;je poZadavek na error?
JLO PRIPR E ;neni
FL 0, STOPPB ;nulujeme pozZadavek
ESET ERR_STOPPB ;zapis chyby
FL 1, STOPPI ;stop z PLC
EX
LDR CAPI ; Cekani na CANUL
EXO

PRIPR E:
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14.3.2 Stavové rizeni PLC hlaseni

Pro fizeni vSech druht hlaseni z PLC programu muze téZ slouzit instrukce EDEF. Jedna se o stavové fizeni pro
hlaseni z PLC programu. To znamena, ze hlaSeni se vygeneruje jen pii zméné stavového bitu definovaného
v PLC programu, ktery je s prislusnym hlasenim svazany pomoci instrukce EDEF.

instrukce EDEF
funkce definice pro stavové ¥izeni PLC hlaseni
syntax EDEF [val] ,bit,error, [subid] ,mod, [parl], [par2], [par3]
1l.parametr ,val“ nazev bajtu, kde je definovan stavovy bit
2.parametr ,bit" jméno stavového bitu
3.parametr ,error" &islo hlaseni
4 .parametr ,subid“ dodatkové é&éislo
5.parametr ,mod"“ definuje zplsob ¥izeni
6.parametr ,parl® 1.pfedavand hodnota z PLC do vypisu hlaseni
7.parametr ,par2“ 2 .pf¥edavand hodnota z PLC do vypisu hlaseni
8 .parametr ,par3“ 3.pfedavand hodnota z PLC do vypisu hlaseni
parametr nazev popis
1. val Nazev Bajtové proménné, ve které je definovan stavovy bit (naptiklad naveésti u
instrukce ,,DFM®).
Parametr mlze mit zadan offset v fetézci (+xx, +BX).
2. bit Jméno bitové proménné.
(definované pomoci instrukce DFM)
3. error Cislo PLC hlaseni.
Burika typu WORD nebo konstanta s ¢islem PLC hlaseni.
4. subid Dodatkové ¢islo hlaseni.
Buiika typu DWORD nebo konstanta.
5. mod Zpusob tizeni pro generaci PLC hlaseni.
Bity 0,1 .... Podminky pro zacatek hlaseni
Bity 2,3 .... Podminky pro konec hlaseni
Hodnoty bitii: 00b...nea¢inné, 01b...nastupni hrana, 10b...sestupna hrana
6. -8. parl Predavana hodnota z PLC do vypisu hlaseni.
par2 Parametry jsou nepovinné. Umoznuji predat ¢iselné hodnoty DWORD z PLC do
par3 textu hlaseni. Zpasob a umisténi se definuje pii textu chyby (viz dale).
Parametry se predavaji odkazem (ne hodnotou).

Instrukce EDEF slouzi pro definici stavového tfizeni PLC hlaSeni. Instrukce musi byt pouzita jen jednorazoveé
v modulech ,MODULE INIT"“ PLC programu, protoZe se nejednad o skute¢né vysilani PLC hlaSeni, ale jen o
definici stavovych bitd, které budou fizeni chyb obhospodarovat pomoci systémovych prostfedktl v realném
Case. Instrukce vlastné definuje vazbu mezi PLC hlasenim a prislusnym bitem definovanym v PLC programu,
ktery bude slouzit jako stavovy bit pro generaci hlaseni. Dale instrukce pomoci 5. parametru ,,mod* uréi zplsob
generace PLC hlaseni.

Jako stavové bity pro generaci PLC hldSeni mohou byt pouzity i mapované vstupy pomoci instrukce MAP IN.
V tomto pfipade se 1.parametr ,,val“ v instrukci EDEF nezadava.
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Priklady pro nastaveni zpuisobu fizeni (5.parametr ,mod™):

0001b ..... Vysviti chybu typu ,,Transient™ pfi nastupni hrané stavového bitu

0010b ..... Vysviti chybu typu ,,Transient™ pfi sestupné hrané stavového bitu

1001b ..... Vysviti chybu typu ,,Persistent” pii nastupni hrané€ a smaze ji pti sestupné hrané
Priklad:

;V deklaraci dat:

bErr0: DFM ,,eErr2, eErr3,,,, ;stavové bity pro hlaseni
dwBunErr: DS 4 ;predavanéd hodnota

;V inicializaé¢nim modulu
MODULE_INIT

EDEF bErr0, eErr2, 1003, -, 0001b ;Error 1003 Transient
EDEF bErr0, eErr3, 1004, -, 1001b, dwBunErr ;Error 1004 Persistent

MODULE INIT END

Priklad:

;Priklad pro vysviceni chyby ¢&islo 1234 typu ,Transient“ p¥imo od nastupné
hrany vstupu inPressErr:

;V inicializaé¢nim modulu

MODULE INIT

MAP IN inPressErr, ‘inPressErr’ ;Mapovany vstup
EDEF -, inPressErr, 1234, 0, 0001b ;Error 1234 od mapovaného vstupu

MODULE INIT END
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14.4 Definice text a vlastnosti PLC hlaseni

Definice textl a vlastnosti PLC hlaSeni je v souboru P1c0.PlcErrors v adresaii PLC v XML tvaru.

Na tomto misté se nebudeme detailné zabyvat piesnou definici syntaxe XML tvaru, ale na prikladu si ukazeme
jak takovy soubor vypada. Pro praktické pouziti to bude postacovat.

Jeden text je definovan pomoci elementu P1cError a vnofeného elementu Text.

element Definice PLC hlaseni
PlcError
atribut Cislo PLC hlageni
No XX Cislo PLC hlaseni nebo udalosti
atribut Typ PLC hlaseni
Type ErrCritical | Kriticka chyba
Err Chyba
Wrnl Dulezité upozornéni
Wrn2 Upozornéni
Wrn3 Malo dilezité upozornéni
Info Informace
Event Udalost
atribut Platnost PLC hlaseni
Validity Transient Prechodna platnost PLC hlaseni
Persistent | Trvald platnost /PLC hlaseni
element Text PLC hlaseni
Text
Text PLC hlaSeni nebo udalosti. Text mize obsahovat maximalné 3
predavané Ciselné hodnoty z PLC programu:
%d .... dekadické zobrazeni Cisla
%X .... hexadecimalni zobrazeni Cisla

Priklady:
Prechodna (potvrzovaci) chyba ¢.2

<PlcError No="2" Type="Err" Validity="Transient">
<Text>
Text pro PLC chybu ¢islo 2.
</Text>
</PlcError>

Trvala informace ¢.3

<PlcError No="3" Type="Info" Validity="Persistent">
<Text>
Text pro PLC hlaSeni c¢islo 3.
</Text>
</PlcError>
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Prechodna (potvrzovaci) chyba ¢.4, ktera ma dvé pfedavané hodnoty z PLC

<PlcError No="4" Type="Err" Validity="Transient">

<Text>
Text pro chybu ¢islo 4. (l.pfredand hodnota: %d, 2.hodnota %d)
</Text>
</PlcError>

Prechodna chyba ¢.12

<PlcError No="12" Type="Err" Validity="Transient"> <!-- ERR KONSTANTY -->
<Text>
Chyba nac¢teni PLC konstant - konstantu se nepodatrilo nacist.
</Text>
</PlcError>
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14.5 Prerusena komunikace se sekundarnim procesorem

Jedna se o nejvaznéjsi chybu systému. Sekundarni procesor, na kterém bézi realny ¢as ,,RTM® se musel
z vaznych divodi zastavit (preSel do HALTu). V tomto pfipadé se vétSinou zaznamend a zobrazi v textu
chybového hlaseni tzv. ,,Halt-status®, podle kterého je mozno patrat po pfi¢inach HALTu. Pokud se jedna o
systémovou chybu, je potfeba informovat vyrobce a zaslat cely popis chyby a nejlépe také zaznam udalosti
systému. Pokud se jedna o selhani PLC programu, je mozné vyuzit informace z ,,Halt-statusu* pro nalezeni mista
Haltu.

Na obrazovce se vysviti chyba:

RT0096 Prerusena komunikace se sekundarnim procesorem

Halt status: <HALT>

prog.counter EIP: <EIP>

selectors DS, CS: <DS>, <CS>

Halt status

30 Neznamy interrupt

13 Obecna chyba ochrany (error protected mode)

2 D¢leni nulou, nebo pieteceni déleni (plati pro celé Cisla)
3 Chyba koprocesoru, chyba pfi operacich s realnymi ¢isly
10 Dvojité preruseni vypocétového rastru 1ms

4 Dvojité vnoteni vypoc¢tového rastru Ims

1 Casova hlidani BSP procesoru (procesoru Windows)

6 PLC nebo systém si vyzadal Halt sekundarniho procesoru
7 Prilis§ velka zména prirtstku drahy (chyba interpolatoru apod.)
11 Neocekavany interrupt od jednotky souradnic SUOS

14 Chybi interrupt od jednotky soutadnic SU0OS

16 Interrupt od RTX pro interni ¢asova¢ APIC

17 Interrupt od APIC pro RTX

Vypis nékterych selektorti

Selektor

008h CODE1 Instrukéni segment

010h DATA SEC Tabulky GDT

018h Segment 4GB

020h Stack segment

028h Tabulky IGT

030h DATA COM Datova komunikacni oblast DCOM
068h DATAL Datovy segment

078h CODE?2 PLC systém

080h CODE4 PLC uzivatelsky 1.segment (Main)
088h CODES PLC uzivatelsky 2.segment

0AQh DATA USR Datovy segment pomocny

0C8h CODE_DEBUG Instruk¢éni segment

0DOh CODE UNITO3 PLC uZivatelsky 2. soubor

0D8h CODE UNITO04 PLC uZivatelsky 3. soubor

OEOh CODE UNITO5 PLC uZivatelsky 4. soubor

OE8h CODE UNITO06 PLC uZivatelsky 5. soubor

OFOh CODE_UNITO7 PLC uZivatelsky 6. soubor

0F8h CODE UNITO8 PLC uZivatelsky 7. soubor
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100h CODE UNITO09 PLC uZivatelsky 8. soubor

140h _TEXT32 FLAT model data, 32 bitd

148h _TEXT32 FLAT model kéd, 32 bita

150h _TEXT32 FLAT model stack, 32 bitl

168h DATA PLC Lokalni a automatické proménné PLC
170h CODE UNITI10 PLC uZivatelsky 9. soubor

178h CODE UNIT11 PLC uZivatelsky 10. soubor

180h CODE UNIT12 PLC uZivatelsky 11. soubor

188h CODE UNIT13 PLC uZivatelsky 12. soubor

190h CODE UNIT14 PLC uZivatelsky 13. soubor

198h CODE UNIT15 PLC uZivatelsky 14. soubor

1A0h CODE UNIT16 PLC uZivatelsky 15. soubor

1A8h CODE UNIT17 PLC uZivatelsky 16. soubor

1FOh CODE INT Parabolicky interpolator

258h CAN TXT Instruk¢éni segment pro CAN-BUS
268h Instrukéni segment pro CAN-BUS
278h Instrukéni segment pro CAN-BUS
290h Buffer blokdt NCP programu

2A0h CAN TXT Instruk¢éni segment pro CAN-BUS
2B0h DATA USR2 Datovy segment pomocny

2B8h DATA USR3 Datovy segment pomocny

2C0h PLCCONST Segment pro PLC konstanty

2C8h PLCCNF Segment pro PLC konfiguraci

2EOh SYSVIEW TXT Segment pro systémové sdileni
2E8h PLCVIEW TXT Segment pro PLC sdileni

2F0h SYSNAME TXT Segment pro systémové sdileni - jména
2F8h PLCNAME TXT Segment pro PLC sdileni - jména
300h FLAT model data pro RTMDLL, 32 bitl
308h FLAT model kod pro RTMDLL, 32 bita
320h Datovy segment pro sdilenou pamét’ SA — vice suportil
328h Datovy segment pro davkova méfeni
330h DATA USR4 Datovy segment pomocny

338h CODE UNIT18 PLC uZivatelsky 17. soubor

340h CODE UNIT19 PLC uZivatelsky 18. soubor

348h CODE_UNIT20 PLC uZivatelsky 19. soubor

350h CODE UNIT21 PLC uZivatelsky 20. soubor

358h CODE UNIT22 PLC uZivatelsky 21. soubor

360h CODE UNIT23 PLC uZivatelsky 22. soubor

368h CODE UNIT24 PLC uZivatelsky 23. soubor

370h CODE UNIT25 PLC uZivatelsky 24. soubor

378h CODE UNIT26 PLC uZivatelsky 25. soubor

380h CODE UNIT27 PLC uZivatelsky 26. soubor

388h CODE UNIT28 PLC uZivatelsky 27. soubor

390h CODE UNIT29 PLC uZivatelsky 28. soubor

398h CODE_UNIT30 PLC uZivatelsky 29. soubor

3A0h CODE UNIT31 PLC uZivatelsky 30. soubor

3A8h CODE UNIT32 PLC uZivatelsky 31. soubor

430h CODE UTIL Instrukéni segment pro utility

458h CODE UNIT33 PLC uZivatelsky 32. soubor

460h CODE UNIT34 PLC uZivatelsky 33. soubor

468h CODE UNIT35 PLC uZivatelsky 34. soubor

470h CODE UNIT36 PLC uZivatelsky 35. soubor

478h CODE UNIT37 PLC uZivatelsky 36. soubor

480h CODE UNIT38 PLC uZivatelsky 37. soubor

488h CODE UNIT39 PLC uZivatelsky 38. soubor

490h CODE_UNIT40 PLC uZivatelsky 39. soubor

498h CODE UNIT41 PLC uZivatelsky 40. soubor

4A0h CODE UNIT42 PLC uZivatelsky 41. soubor
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4A8h CODE UNIT43 PLC uZivatelsky 42. soubor
4B0h CODE UNIT44 PLC uZivatelsky 43. soubor
4B8h CODE UNIT45 PLC uZivatelsky 44. soubor
4C0h CODE UNIT46 PLC uZivatelsky 45. soubor
4C8h CODE UNIT47 PLC uZivatelsky 46. soubor
4D0h CODE UNIT48 PLC uZivatelsky 47. soubor
4D8h CODE UNIT49 PLC uZivatelsky 48. soubor
4E0h CODE UNIT50 PLC uZivatelsky 49. soubor
4E8h CODE UNIT51 PLC uZivatelsky 50. soubor
4F0h CODE UNIT52 PLC uZivatelsky 51. soubor
4F8h CODE UNIT53 PLC uZivatelsky 52. soubor
500h CODE UNIT54 PLC uZivatelsky 53. soubor
508h CODE UNIT55 PLC uZivatelsky 54. soubor
510h CODE UNIT56 PLC uZivatelsky 55. soubor
518h CODE UNIT57 PLC uZivatelsky 56. soubor
520h CODE UNIT58 PLC uZivatelsky 57. soubor
528h CODE UNIT59 PLC uZivatelsky 58. soubor
530h CODE_UNIT60 PLC uZivatelsky 59. soubor
538h CODE UNIT61 PLC uZivatelsky 60. soubor
540h CODE UNIT62 PLC uZivatelsky 61. soubor
548h CODE UNIT63 PLC uZivatelsky 62. soubor
550h CODE UNIT64 PLC uZivatelsky 63. soubor
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10. MAPOVANI BINARNICH A

ANALOGOVYCH VSTUPU A VYSTUPU

10.1 Princip mapovani

Mapovani vstupt a vystupll umoziuje piifazovat fyzické vstupy a vystupy pro periferie MEFI k PLC programu
jen na zéaklad¢é konfigurace a bez nutnosti zmény PLC programu. PLC program muze mit nadefinovan velké
mnozstvi vstuptl a vystupt ale jen nékteré z nich se propoji s fyzickymi vstupy a vystupy podle konfigurace na
danou specifikaci stroje.

DileZité upozornéni:

V soucasné dobé existuji prosttedky pro logické propojovani obecnych vstupti a vystupd riznych modult
(v€etné PLC), které tento zptisob mapovani uplné nahrazuji a poskytuji dalsi moznosti logického propojovani.
Proto doporucujeme pii nové tvorbé PLC piejit na navod: ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému.“ Nové
moznosti logického mapovani se neomezuji jen na CAN-BUS periferie MEFI, ale umozni napiiklad propojeni
PLC - EtherCAT apod. Vzhledem k zachovani kompatibility musi ale ziistat pIn¢ funkéni vSechny dale uvedené

postupy.

V PLC programu vSechny nadefinované binarni a analogové vstupy a vystupy budeme nazyvat piivlastkem
Hlogické®. Namapovanim podle konfigurace tak dochazi k propojeni nékterych logickych vstupti a vystupl s
LHfyzickymi vstupy a vystupy.

Pfi konfiguraci jednoho vstupu nebo vystupu se vypliuji takové parametry, jako je textovy identifikator, ¢islo
fyzického portu a vaha bitu s kterym je logicky vstup propojen (mapovani), jestli je skutecné propojen, jestli je
invertovan a defaultni hodnota, pokud neni propojen.

Na jeden fyzicky vystup miiZze byt namapovano i vicero logickych vystupd. (Vysledna hodnota je logické OR,
pokud je pouzita piima logika.)

Pokud logické vstupy a vystupy nejsou propojeny s fyzickymi, uplatni se z konfigurace pfedvolba nastaveni bitu
(defaultni hodnota).

Vsechny logické vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno ,,pfimé sdileni a tak se znacné zjednodusi
pristup uzivatelskych obrazovek a dialogti k jejim hodnotam. Na logické vstupy a vystupy neni potieba pouzivat
instrukce SHARE VAR a SHARE BIT.
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10.2 Konfigurace pro binarni vstupy a vystupy

Konfigurace pro binarni vstupy a vystupy je v souboru typu ,,ChannelConfig" velementu ,Plc™.

Konfigurace pro binarni vstupy:

element Konfigurace pro PLC
Plc
element Konfigurace pro jeden binarni vstup.
Input
atribut Identifikator vstupu
ID Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vstupu
atribut Cislo fyzického portu
Port 0 Cislo fyzického vstupniho portu (default)
0-128 ¢islo fyzického vstupniho portu
atribut Cislo bitu na fyzickém portu
Bit 0 Cislo bitu (default)
0-7 ¢islo fyzického bitu, na ktery je logicky bit propojen
atribut Inverze
Invert 0 fyzicky vstup je pti pfimo propojen s logickym (default)
1 fyzicky vstup je pti propojeni na logicky vstup invertovan
atribut Piednastavena hodnota vstupu
Default 0 Prednastavena hodnota v piipadé, Ze vstup neni propojen
1 Prednastavena hodnota v pfipadé, Ze vstup neni propojen
atribut Propojeni logického a fyzického vstupu
Connected 0 logicky vstup neni propojen s fyzickym vstupem (default)
1 logicky vstup je propojen s fyzickym vstupem
Priklad:

Priklad mapovani dvou vstupti inLimX a inRefX:

<Plc>
<!-- Vstupy -->
<Input ID="inLimX" Port="1" Bit="2" Invert="0" Default="0" Connected="1">
</Input>
<Input ID="inRefX" Port="1" Bit="3" Invert="1" Default="0" Connected="0">
</Input>

</Plc>
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Konfigurace pro binarni vystupy:

element Konfigurace pro PLC
Plc
element Konfigurace pro jeden binarni vystup.
Output
atribut Identifikator vystupu
ID Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vystupu
atribut Cislo fyzického portu
Port 0 Cislo fyzického vystupniho portu (default)
0-128 ¢islo fyzického vystupniho portu
atribut Cislo bitu na fyzickém portu
Bit 0 Cislo bitu (default)
0-7 ¢islo fyzického bitu, na ktery je logicky bit propojen
atribut Inverze
Invert 0 fyzicky vystup je pii pfimo propojen s logickym (default)
1 fyzicky vystup inverzné propojen s logickym vystupem
atribut Piednastavena hodnota vystupu
Default 0 Prednastavena hodnota v piipad¢€, Ze vystup neni propojen
1 Prednastavena hodnota v piipad¢, Ze vystup neni propojen
atribut Propojeni logického a fyzického vystupu
Connected 0 logicky vystup neni propojen s fyzickym vystupem (default)
1 logicky vystup je propojen s fyzickym vystupem
Priklad:

Priklad mapovani dvou vystupti outXEn a outYEn:

<Plc>
<!-- Vystupy -->

<Output ID="outXEn" Port="1"

</Output>

<Output ID="outYEn" Port="1"

</Output>
</Plc>

Bit="0" Invert="1" Default="0" Connected="1">

Bit="1" Invert="1" Default="0" Connected="0">
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10.3 Konfigurace pro analogové kanaly

Konfigurace pro analogové vstupy a vystupy je v souboru typu ,,ChannelConfig"“ velementu ,Plc™.

Konfigurace pro analogové vstupy:

element Konfigurace pro PLC
Plc
element Konfigurace pro jeden analogovy vstup.
AnalogInput
atribut Identifikator vstupu
ID Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vstupu
atribut Cislo fyzického analogového vstupu
PhysNo 0 Cislo fyzického vstupniho portu (default)
0-99 ¢islo fyzického vstupniho portu
(ANALOG INPUT PHYSICALI[100])
atribut MEéritko na prevod napéti na poZadovanou fyzikalni veli¢inu
Scale XX m¢éfitko
atribut Posunuti vstupniho napéti
Offset XX posunuti
atribut Nejmensi piripustna hodnota
Minval XX nejmensi pfipustna hodnota
atribut Nejvétsi pripustna hodnota
MaxVal XX nejvetsi pripustnd hodnota
atribut Piednastavena hodnota vstupu
Default XX Prednastavena hodnota v pfipadé, Ze vstup neni propojen
atribut Propojeni logického a fyzického vstupu
Connected 0 logicky vstup neni propojen s fyzickym vstupem (default)
1 logicky vstup je propojen s fyzickym vstupem

Postup zpracovani vstupniho napéti:
e posunuti (pfi¢te se Of fset)
o mgéfitko (vynésobi se hodnotou Scale)
e  ofiznuti na rozsah <MinVal, MaxVal>

Priklad:
Priklad mapovani analogového vstupu :

<Plc>
<!—Analogovy vstup -->
<AnalogInput ID="PlasmaVoltage" PhysNo="2" Scale="28.82" Offset="0"
Default="120.0" MinVal="20.0" MaxVal="250.0" Connected="1">
</AnalogInput>

</Plc>

104



Mapovani binarnich a analogovych vstupt a vystupt

Konfigurace pro analogové vystupy:

element
Plc

Konfigurace pro PLC

Konfigurace pro jeden analogovy vystup.

AnalogOutput
atribut Identifikator vystupu
ID Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vystupu
atribut Cislo fyzického analogového vystupu
PhysNo 0 Cislo fyzického vystupniho portu (default)
0-99 ¢islo fyzického vystupniho portu
(ANALOG OUTPUT PHYSICAL[100])
atribut Méritko na prevod konkrétni fyzikalni veli¢iny na napéti
Scale XX mefitko
atribut Posunuti vystupniho napéti
Offset XX posunuti
atribut Nejmensi piripustna hodnota
Minval XX nejmensi pfipustna hodnota
atribut Nejvétsi pripustna hodnota
MaxVal XX nejvetsi pripustnd hodnota
atribut Piednastavena hodnota vystupu
Default XX Prednastavena hodnota v piipad¢, Ze vystup neni propojen
atribut Propojeni logického a fyzického vystupu
Connected 0 logicky vystup neni propojen s fyzickym vystupem (default)
1 logicky vystup je propojen s fyzickym vystupem

Postup zpracovani vystupni hodnoty na napéti:

Priklad:

Priklad mapovani analogového vystupu :

<Plc>

<!—Analogovy vystup

-—>

ofiznuti na rozsah <MinVval, MaxVal>
m¢éfitko (vynasobi se hodnotou Scale)
posunuti (pfi¢te se Of fset)

<AnalogOutput ID="CutFlow" PhysNo="1" Scale="15.62" Offset="0"

Default="30.0"

</Analogoutput>

</Plc>

MinVal="0.0"

MaxVal="60.0" Connected="1">
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10.4 Definice binarnich vstupu a vystupt v PLC programu

Pro definici binarnich vstupd a vystupii s moznosti mapovani slouzi instrukce MAP_IN a MAP_OUT. Instrukce
musi byt umistény (nebo volany) v inicializaénim modulu MODULE INIT.

instrukce MAP IN
MAP_OUT
funkce MAP IN Definice binarniho vstupu s moZnosti mapovani
MAP OUT Definice binarniho vystupu s moZnosti mapovani
syntax MAP IN (MAP OUT) bitl, poin2

l.parametr
2.parametr
3.parametr

MAP IN (MAP OUT) bitl, ‘TEXT2"
MAP IN (MAP OUT) bitl, ‘TEXT2' [, def3 ]
MAP IN (MAP OUT) bitl, ‘TEXT2' [, def3, FAST ]

,poin2, TEXT2"

,bitl™ nazev bitu vstupy nebo vystupu
pointer nebo textovy fetézec identifikatoru
,def3" defaultni hodnota

4 .parametr ,FAST" klic¢ové slovo pro rychlé vstupy a vystupy

parametr | nazev vyznam typ

1. bitl nazev bitové proménné pro vstup nebo vystup. Bitova proménna se bit
automaticky definuje a proto v PLC programu se uz nepouziva definice
pomoci instrukce DFM.

2. poin2 | Ukazatel na buffer, kde je umistény text s klicovym slovem konfigura¢niho | pointer
parametru
- navesti u fetézce definovaného instrukei "str".

text2 | Pfimé zadani textu s kli¢ovym slovem konfigura¢niho parametru fetézec

v apostrofech

3. def3 Nepovinny parametr. Pfimé zadani defaultni hodnoty, ¢islo se naplni do Ciselna
vstupu nebo vystupu a pouZzije se v pripadé, ze se nenajde konfigurace hodnota
mapovani v souboru ChannelConfig.

4. FAST Nepovinny parametr. Pokud ma instrukce jako 4. parametr klicové slovo klicové
,FAST™, bude se dany vstup nebo vystup obsluhovat v rastru prib&éhu slovo

rychlého modulu (1ms).
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Priklad:
Definovani vstupu inLimX,

inRefX z predchoziho pfikladu. Vstup LimX je pozadovan jako rychly vstup.

Definovani vystupu outXEn. Priklad prace se vstupy a vystupy v PLC programu.

MODULE INIT

MAP IN
MAP IN

MAP OUT

MODULE INIT END

MODULE MATIN

FL 1, outXEn

LDR inLimX

inLimX, ‘inLimX', -, FAST
inRefX, ‘inRefX?,

outXEn, ‘outXEn?

;nastavi bit0 na vystupnim portu 1 (P1OUT.RO)
;na hodnotu log.0 (inverzné)
; (Port="1" Bit="0" Invert="1")

;nacte primo bit2 ze vstupniho portu 1 (P2IN.B2)
; (Port="1" Bit="2" Invert="0").

10.5 Definice analogovych vstupt a vystupti v PLC

Pro definici analogovych vstupli a vystupli s moZnosti mapovéni slouZi instrukce MAP_AIN a MAP_AOUT.
Instrukce musi byt umistény (nebo volany) v inicializa¢nim modulu MODULE _INIT.

instrukce MAP AIN
MAP AOUT
funkce MAP AIN Definice analogového vstupu s moZnosti mapovani
MAP AOUT Definice analogového vystupu s moZnosti mapovani
syntax MAP AIN (MAP_AOUT) vall, poin2
MAP AIN (MAP_AOUT) vall, ‘TEXT2'
MAP AIN (MAP_AOUT) vall, ‘TEXT2' [, def3 ]
MAP AIN (MAP_AOUT) vall, ‘TEXT2' [, def3, FAST ]

l.parametr ,vall®

nazev redlné burniky vstupu nebo vystupu

2.parametr ,poin2,TEXT2"“ pointer nebo textovy fetézec identifikatoru

3.parametr ,def3"
4 .parametr ,FAST"

defaultni hodnota - typ real
klic¢ové slovo pro rychlé vstupy a vystupy
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parametr | nazev vyznam typ

1. vall nazev realné proménné pro analogovy vstup nebo vystup. realna proménna | bit
se automaticky definuje a proto v PLC programu se uz nepouziva definice
pomoci instrukce DS.

2. poin2 | Ukazatel na buffer, kde je umistény text s klicovym slovem konfigura¢niho | pointer
parametru
- navesti u fetézce definovaného instrukei "str".
text2 | Pfimé zadani textu s kli¢ovym slovem konfigura¢niho parametru fetézec
v apostrofech
3. def3 Nepovinny parametr. Pfimé zadani realné defaultni hodnoty, Cislo se naplni | ¢iselna
do vstupu nebo vystupu a pouzije se v pripad¢, Ze se nenajde konfigurace hodnota

mapovani v souboru ChannelConfig. Ciselnd hodnota musi byt zadana
s desetinnou teCkou.

4. FAST Nepovinny parametr. Pokud ma instrukce jako 4. parametr klicové slovo klicové
,FAST™, bude se dany vstup nebo vystup obsluhovat v rastru prib&éhu slovo
rychlého modulu (1ms).

PLC program ma piistup k redlnym polim ANALOG_INPUT PHYSICAL a ANALOG_OUTPUT PHYSICAL,
kde jsou umistény analogové vstupy a vystupy fyzickych kanalu.

ANALOG_INPUT PHYSICAL[100] ... typ REAL
ANALOG OUTPUT PHYSICAL[100] ... typ REAL

Stav namapovani v konfiguraci pro fyzické analogové vstupy a vystupy mize PLC program zjistit pomoci pole
ANALOG_CONNECTED typu BYTE, ve kterém jsou definoviany bity AIN CONNECTED a
AOUT_CONNECTED. Hodnota log.1 v pfislusném bitu znamend, Ze piislusny fyzicky analogovy kanal je
namapovan.

ANALOG _CONNECTED[100] ... typ BYTE, bity .. AIN CONNECTED, AOUT CONNECTED

Priklad:

Priklad definovani analogového vstupu pro méfeni napéti plazmy :

MODULE INIT
MAP AIN rPlasmaVoltage, ‘PlasmaVoltage?

MODULE INIT END
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MODULE MAIN

LOD real.rPlasmaVoltage ;Cteni normovaného napéti plazmy [V]
; (naptriklad 127.6 V)

;Priklad pro pfistup k fyzické hodnoté analogového vstupu
;pro méreni napéti plazmy
;pro PhysNo="2", 3.fyzicky analog.vstup

STO real .ANALOG INPUT PHYSICAL+16 ;redlnd vstupni hodnota
;ve voltech
; (napriklad 6.2 V)

LDR ANALOG_CONNECTED+2 .AIN CONNECTED ;test zda je 3.fyzicky
;analog.vstup
;namapovan




Rozhrani CNC systém — PLC program

8. ROZHRANI CNC SYSTEM - PLC
PROGRAM

Komunikaéni rozhrani CNC systém - PLC program tvoii bloky:

POVELOVY BLOK povel z CNC systému do PLC programu
(bude oznacovan PBxx)
BLOK ZPETNEHO HLASENI zpétné hlaseni z PLC programu do CNC
systému (bude ozna¢ovano BZHxx)
KOMUNIKACNI OBLAST komunikaéni oblast mezi primarnim a sekundarnim procesorem
RTM OBLAST zvefejnéné systémové proménné z modulu realného ¢asu

8.1 PLC rozhrani

8.1.1 Odmérovani a diference

Systém standardné pouziva nékolik transformaci, které jsou zafazeny na vystup interpolatora. Jednotlivé
transformace oddé€luji ,,prostory®, ve kterych je definovana aktualni poloha:

Transformace Prostor
Interpolace (fiktivni poloha)

POSO
Programova transformace

POS1
Transformace polotovaru

POS2
Délkova korekce

POS3
Posunuti 1

POS4
Posunuti 2

POS5
Transformace stroje (realna poloha)

POS6
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Prostor pole 6x16xQWORD [1/64000 pm] pole 6xDWORD [1/8 pm] | Popis

POSO B _POL_EX, B INK EX B POL, B _INK poloha v POSO
POSI POSITION POS1 EX poloha v POS1
POS2 POSITION POS2 EX poloha v POS2
POS3 POSITION POS3 EX poloha v POS3
POS4 POSITION POS4 EX poloha v POS4
POS5 POSITION POS5 EX poloha v POS5
POS6 poloha v POS6
Prostor pole 16xXDWORD [pm] Popis

POS6 DIFCIT X diferencni ¢ita¢

PLC program ma k dispozici odméfovani systému pro zjisténi okamzité polohy stroje. Mlze jej vyuzit naptiklad
pro fizeni mazéani soufadnic od polohy stroje. Odméfovani je soucet bufferu polohy B POL a bufferu inkrementu

B _INK. Odméfovani je platné od najeti do reference. Pristup k jednotlivym osdm je relativni.

PLC program nesmi do buffert polohy jednoducho zapisovat, protoze pii zméné je potieba vzdy provést

vSechny transformace (inverzni nebo piimé) a nastavit vSechny polohy stroje.

Pro nastaveni polohy soufadnic (naptiklad pii PLC referenci), slouzi buitka HOMING REQ, kterd spusti

v systému okamzity vypocet transformaci (viz. popis pro najezd do reference)

Pro ptepinani prostorii z PLC programu napiiklad pfi rucnich pojezdech slouzi buiky POS SPACE PLC a

POS_SPACE MMM (viz navod ,,Ruéni pojezdy®).

Priklad:

Hlidani pieteceni diference v ose Y podle limitu LIMIT Y

;zdkaz preruseni

(ASM86)

DWRD. (DIFCIT X+4) ;nacCte diferenci Y

CLI

LOD

STI

ABS DWRD

GE DWRD.LIMIT Y
JL1 ERROR Y

Priklad:
Zjisténi polohy v ose Y (- jen kladné miry)

CLI

LOD DWRD. (B_INK+4)
AD DWRD. (B_POL+4)
STI

RR CNST.3,DWRD
STO DWRD.POLOHA Y

;povoleni preruseni (ASM86)
;absolutni hodnota DR 32 bitu
;porovnani

;skok na chybu

;zdkaz preruseni (ASM86)
;nacte buffer inkrementu Y
;nacte buffer polohy Y
;povoleni preruseni (ASM86)
;prevod na mikrony

;zdpis do polohy Y

Priklad mazani podle ujeté drahy je v kapitole "Uzite¢né priklady."
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8.1.2 Otacky vietene

Dale je uveden seznam dulezitych systémovych proménnych souvisejicich s problematikou vietene. Podrobné je
problematika vieten popsana v kapitole: ,,Rota¢ni osy a vietena“.

nazev

velikost

popis

PB11, PB12

2xBYTE

(jen pro ¢teni)

Binarni hodnota, ktera reprezentuje vystupni napéti (0 — 7FFFh), které
odpovida programovanym otackam vietene. Hodnota neni zkorigovana
vzhledem k procentu S a neprojevi se ani fizeni v prib¢hu konstantni fezné
rychlosti.

VYSOVERS

WORD

(jen pro ¢teni)

Binarni hodnota, ktera reprezentuje vystupni napéti (0 — 7FFFh), které
odpovida skutenym otackam vietene. Hodnota je zkorigovana vzhledem
k aktualnimu stavu procenta S, pokud je tato korekce povolena (neni
programovana G33) . V priabéhu konstantni fezné rychlosti je velikost
hodnoty fizena od interpolatoru v zavislosti na poloze osy X.

REQ SPEED_PM

DWORD

(jen pro ¢teni)

Pozadované otacky vietene v tisicinach otaCky za minutu. Hodnota
zohlediuje aktualni stav procenta S a konstantni feznou rychlost. jedna se
o vysledné pozadované otacky vietene. Hodnota bunky je vypocétena
z aktualniho stavu VYSOVERS, z aktualniho stavu pfevodového stupné a
maximalniho napéti pro dany pievodovy stupeii.

REQ_SPEED_PT

DWORD

(jen pro ¢teni)
Pozadované otacky vietene v tisicinach stupné za vypoctovy takt systému.
Hodnota odpovida buiice REQ _SPEED PM, jen je v jinych jednotkach.

ACT_SPEED_PM
ACT_SPEED2_PM

AVG_SPEED_PM
AVG_SPEED2_PM

DWORD

(jen pro ¢teni)

Aktudlni otacky vietene v tisicinach otacky za minutu. Hodnota je
vypoctena z odméfovaciho ¢idla na vietenu. Pfi vypo¢tu je zohlednén
vnitini inkrement vietene.

K dispozici také filtrovana (primérna) hodnota aktualnich otacek
AVG _SPEED PM a také hodnoty pro druhé vieteno: ACT SPEED2 PM
a AVG SPEED2 PM

ACT_SPEED_PT
ACT_SPEED2_PT

AVG_SPEED_PT
AVG_SPEED2_PT

DWORD

(jen pro ¢teni)

Aktudlni otacky vietene v tisicinach stupné za vypoctovy takt systému.
Hodnota je vypoctena z odméfovaciho ¢idla na vietenu. Pii vypoctu je
zohlednén vnitini inkrement vietene podle strojni konstanty R60.

K dispozici také filtrovana (primérna) hodnota aktualnich otacek
AVG _SPEED PT a také hodnoty pro druhé vieteno: ACT SPEED2 PT a
AVG SPEED2 PT

SIM_SPEED_PT
(OTACKY_VR)

DWORD

( pro zapis )
Systémova proménna pro aktualni otacky vietene v tisicinach stupné za
vypoctovy takt systému. Buiika se pouziva pti simulaci otacek vietene.

REQW_SPEED2_PM

DWORD

( pro zapis )
Pozadované otacky pro 2. vieteno pro vystup na obrazovku.
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8.1.3 Aktualni prevodovy stupen

SPINDLE GEAR ACT 1 ....Pfevodovy stuperni pro 1l.vieteno
( WORD &teni/zapis )

REQ EXT SPINDLE_ GEAR ....Externi ¥izeni pfevodd z PLC
REQ MAN SPINDLE GEAR ....Manualni nastavovani pfevodd z PLC

( bity &teni/zapis )

Aktualni pievodovy stupefi pro l.vieteno je v buiice SPINDLE_GEAR ACT 1 (WORD 1,2,..,32). Pokud se
pouzivaji maximalné 4 prevodové stupné pomoci funkci M41-M44, zapiSe se do bunky
SPINDLE GEAR ACT 1 piislusny stupei (1 az 4) piimo ze systému. V jinych piipadech musi aktudlni
prevodovy stupen do buinky zapsat PLC program. V tomto ptipadé musi PLC Zadat o externi fizeni pievodovych
stupfiti nastavenim bith REQ EXT SPINDLE GEAR a REQ MAN SPINDLE GEAR. Aktudlni pfevodovy
stupen ma vliv na vypocet vystupné hodnoty pro zadané otacky vietene (viz. ,,Rotaéni osy a vietena“).

8.1.4 Povoleni pohybu od PLC

MPxPI ....Povoleni pohybu
( 16 bitd, éteni/zapis, x = X,Y,2,4,5,6,7,...,15,16 )

PLC program muze povolit nebo zakazat pohyb pro jednotlivé osy bity MPxPI, definované v BZHOSPI a
BZHO8PI2.

¢ log. 1 povoleni pohybu z PLC
¢ log. 0 zakaz pohybu z PLC

Implicitné jsou bity MPxPI nastaveny na hodnotu log. 1, takZe je pohyb povolen. Implicitni nastaveni se
provede v rdmci instrukce MODULE _INIT.

V bloku zpétného hlaseni jsou bity MPx, které jsou vysledkem v§ech podminek povoleni pohybu. Systémovy
software zapisuje do bitu MPx vysledek souc¢inu povoleni pohybu od riznych zdroji. Do tohoto soucinu je
zatazeno povoleni pohybu napf. od modulu interpolace, od modulu realniho ¢asu - kde jsou zarazené i koncové
spinace (i softwarové) a od modulu servosmycky. Do soucinu jsou zahrnuty i bity MPxPI, které umoznuji
blokovat pohyb z uzivatelského PLC programu. Supervizor interfejsu umozni pohyb na zaklad¢ nastaveného bitu
MPx do log.1 ana zaklad¢ ukonc¢eni prichodu modulem piipravnych funkeci.

PLC program muze zakazat pohyb i pofas pohybu. V tomto ptipadé se pohyb zastavi dojezdovou rampou.
Pfi nastaveni log.1 do MPxPI bude pohyb povolen a soufadnice se rozjede rozjezdovou rampou.

Skute¢né povoleni pohybu nastane v piipad¢ poZadavku na pohyb PO OSxPI (viz dale), nastavenim log.1
v MPxPT a celym prichodem modulu pfipravné funkce (viz kapitola "Struktura PLC programu"). Pro pfipad, Ze
PLC program nepotiebuje blokovat pohyb od poruch (blokovani pohybu od prichodu PLC programu
pripravnymi a zavéreCnymi funkcemi zabezpecuje supervizor interfejsu), nemusi byt bity MPxPI v PLC
programu vilbec nastavovany, protoze maji implicitni hodnotu log.1. Ovladani bitd MPxPI se doporucuje
prakticky jen v pfipadé poruch soutadnic, které vznikly pocas pohybu.

V pomocnych rucnich pojezdech je mozno pomoci konfigurace zvolit, zda ma byt také pohyb povolovan od biti
MPxPTI nebo od bith MPxMAN (viz. kapitola: ,,Pomocné rué¢ni pojezdy*)
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Priklad:

Zablokujte pohyb v ose Z od poruchy ERROR Z .
LDR ERROR _Z ;nacte poruchovy signal
FL1 0,MPYPI ;podminény zakaz pohybu

8.1.5 Povoleni pohybu pro pomocné ru€ni pojezdy

MPxMAN ...Povoleni pohybu pro pomocné ruéni pojezdy
( 16 bitd, &teni/zapis, x = X,Y,2,4,5,6,7,...,15,16 )

PLC program muze povolit nebo zakazat pohyb pro jednotlivé osy v pomocnych ru¢nich pojezdech, bity
MPxMAN, definované v BZHO8MAN a BZH0O8MAN2.

Aktivace biti musi byt povolena v konfiguraci. Podrobné je tato problematika popsana v kapitole "Pomocné
rucni pojezdy".

8.1.6 Povoleni pohybu celkové

MPx ....Povoleni pohybu

( 6 bitd, éteni, x = X,Y,Z2,4,5,6 )

Bity MPx jsou vysledkem vSech podminek povoleni pohybu pro interpolator. Systémovy software zapisuje do
bitu MPx vysledek soucinu povoleni pohybu od riznych zdroji. Do tohoto soucinu je zafazeno povoleni
pohybu napt. od modulu interpolace, od modulu realného casu - kde jsou zarfazené i koncové spinace (i
softwarové) a od modulu servosmycky. Do soucinu jsou zahrnuty i bity MPxPT, které umoziuji blokovat pohyb
z uzivatelského PLC programu. Supervizor interfejsu umozni pohyb na zakladé nastaveného bitu MPx dolog.1 a
na zaklad¢ ukonéeni prichodu modulem pfipravnych funkci.

PLC program nesmi do bitli MPx zapisovat.

8.1.7 Pohyb v osach
PO_0OSxPI ....Pohyb v osach
( 16 bitd, &teni, x = X,Y,Z,4,5,6,7,...,15,16 )
Pozadavek na pohyb v osach. Pro jednotlivé soufadnice je v bitech PO_OSxPI v PB20PI a PB20PI2.

¢ log. 1 pozadavek na pohyb
¢ log. 0 neni pozadavek na pohyb

Bit PO_0SxPTI je souctem vSech pozadavkil na pohyb. Na rozdil od PO_0Sx v povelovém bloku PB20 (viz
dale) obsahuje i pohyb od polohovacich jednotek, pomocnych ruénich pojezdi a pod. Po skonceni pohybu se bit
PO _0OSxPI vynuluje.
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Priklad:
Nastartujte mechanizmus uvolnéni osy X - UVOL_X v piipravnych funkcich, kdyz je pohyb programovan
LDR PO_OSXPI ;nacte pozadavek na pohyb
JLO NENI POX ;obskok, kdyZ neni pohyb
FL 1,0V0OL X ;start mechanizmu uvolnéni osy X
EX ;
LDR UVOL X ; Cekani na uvolnéni
EX1 ;

NENI_ POX: ;

8.1.8 Smeér pohybu

SM_POxPI ....Smér pohybu servosmycky
( 16 bitd, &teni, x = X,Y,Z,4,5,6,7,...,15,16 )
Smér pohybu pro jednotlivé servosmycky je v bitech SM_POxPI

¢ log. 0 kladny smér pohybu
¢ log. 1 zaporny smér pohybu

Smér pohybu je platny az po skutecném rozjeti pohybu, to znamena aZ po pruchodu modulem ptipravnych
funkci. Pro pfipad, ze je potfeba fidit n&jakou Cinnost na zakladé sméru pohybu v pfipravnych funkcich
(napfiklad sepnuti smérovych spojek), je potieba spustit mechanizmus od prichodu ptipravnych funkci a tak se
zabezpeCi jeho paralelni chod s pohybem. Tento piipad je vysvétlen na nasledujicim ptikladu:

Priklad:
Ovladani smérovych spojek stroje pro osu Y:

Konec modulu MODULE BLOCK INIT:

LDR PO_OSYPI ;nacteni pozZadavku na pohyb
FL1 1,SPOJKA Y ;podminénéd aktivace mechanizmu SPOJKA Y
MODULE BLOCK INIT END ;konec pripravnych funkci - necekame na
;dokonceni

;mechanizmus SPOJKA Y
V modulu MODULE MAIN definovan mechanizmus:
MECH BEGIN SPOJKA Y

EX ;zaCatek pohybu na 1 prtchod
FL 0,MPYPI ; zdkaz pohybu
LDR SM_POYPI ;nacte platny smér pohybu
WR SPOJ MINUS Y O ;nastavi zépornou spojku log.l=minus
CA ;negace RLO
WR SPOJ PLUS Y O ;nastavi kladnou spojku log.l=plus
LDR KSOJ Y I ; kontrolni vstup
EXO ; Cekadni na sepnuti spojky
FL 1,MPYPI ;povoleni pohybu
MECH_ END SPOJKA_Y ; konec mechanizmu
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8.1.9 Vypinani a zapinani polohové vazby

VAZBA x ....Polohova wvazba

( 16 bitd, éteni/zapis, x = X,Y,2,4,5,6,7,...,15,16 )

Vypinani a zapinani polohové vazby se fidi bitem VAZBA x v VAZBAPI a VAZBAPI2.

¢ log. 0 vypnuti polohové vazby
¢ log. 1 zapnuti polohové vazby

Systém ma softwarovou polohovou vazbu. PLC program mize polohovou vazbu nejen zapinat a vypinat, ale
muze také nastavovat parametry polohové servosmycky. Podrobné je tato problematika rozepsana v kapitole
"Nastaveni parametrti servopohont a jejich fizeni PLC programem".

Implicitné jsou bity VAZBA x nastaveny do log.1, to znamena Ze je polohovad vazba zapnuta. Implicitni
nastaveni se provede v ramci instrukce MODULE INIT. Pokud PLC program nepotiebuje polohovou vazbu
vypinat, nemusi bity VAZBA x viibec obsluhovat.

Vypnuti polohové vazby by se mélo provadét, kdyz je souradnice v klidu. Nastavenim log.0 do ptislusného bitu
VAZBA _x se odpoji tcinek diferenéného ¢itace na vysilani rychlosti pro pohon. Odméfovani soutfadnice zlistava
dal pIn¢ v ¢innosti. Pokud nebudou pouzity jesté jiné prostfedky (napiiklad piepnuti do indikace nebo nulovani
diference), neni v tomto pfipad¢ vhodné, aby soufadnice jezdila. OdméFovani je stale v ¢innosti a ujeta draha by
se kumulovala v diferenénim ¢itaci. Po ¢ase by mohlo dojit k jeho pieteCeni. Pii opétovném zapnuti polohové
vazby by pohon najednou dostal velky napétovy skok, protoZze polohova vazba by se snazila vynulovat
diferen¢ni odchylku.

Vypnuti polohové vazby je vyhodné pouzit naptiklad pro upinani soufadnic a pro pfipad, kdyz je vic soutfadnic
fizeno stejnym pohonem.

Priklad:
Zapinani polohové vazby pii uvolnéni souradnice Z.

V ptripravnych funkcich:

LDR PO_0OSZPI ;poZzadavek na pohyb
JLO POZ E ; obskok
FL 1,0V0L_7 ;start mechanizmu uvolnovani
EX H
LDR UVOL_7Z ; Cekdme na uvolnéni
EX1 ;
FL 1,VAZBA Z ;zapnuti polohové vazby
POZ E: ;v zavérecénych funkcich bude vypnuti vazby

;spolec¢né s upnutim souradnice
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8.1.10 Polohovani vietene

POLOHV_x ....Polohovani vtetene
( 16 bitd, éteni/zapis, x = X,Y,2,4,5,6,7,...,15,16 )
Priznak pro polohovani vietene je v bitut POLOHV_x v POLOHV a POLOHVPI2.

¢ log. 1 rotacni soufadnice je ve stavu najezdu na nulovy puls
¢ log. 0 rotacni souradnice dosahla nulovy puls

Ptiznak POLOHV_x se pouziva v reZimu piepnuti vietene na rotacni soutfadnici (polohovani rotacni soufadnice).
PouZiva se v soucinosti instrukce SPT AX x, kterd zméni rychlostni vazbu rotacni soufadnice na polohovou a
tato se zacne pohybovat dojizdécim posuvem a zastavi se az po dosazeni nulového pulsu. Najezd na nulovy puls
trva urcitou dobu, a proto PLC program musi pozastavit vykonavani dalSich funkci do dokonéeni najezdu. Pro
indikovani najeti rota¢ni soufadnice slouZi bitové proménné POLOHV x (viz kapitolu"Popis fizeni reguldtorti
pohonti rotacnich os a vieten").

8.1.11 Ruéni pojezdy

Ruéni pojezdy jsou podrobné popsany v kapitole ,,Ru¢ni pojezdy™ a zde uvadime jen piehled nastavovacich a
informacnich signalti rozhrani:

Proménna typ akce popis

ACK_AUTMAN bit Cteni Pomocné ruéni pojezdy aktivni

INPOS_STOP bit Cteni Systém je v poloze posledniho stopu

EN AUTMAN bit Cteni, zapis | Povoleni ruénich pojezdi (pfednastaven na 1)
AUTMAN CONT NC bit Cteni Rizeni ru¢nich pojezdi z panelu systému
AUTMAN CONT TOC bit Cteni Rizeni ru¢nich pojezdi z panylku tocitka
AUTMAN CONT_ SELECT bit Cteni Provadi se predvolba pohybu

AUTMAN CONT GO0 bit Cteni Pozadovan rychloposuv

EXM x0 bity zapis Externi poZadavek na pohyb v kladném sméru
EXM x1 bity Zapis Externi pozadavek na pohyb v zdporném sméru
REQ EXT GO0 AUTMAN bit Zapis Externi pozadavek na rychloposuv

REQ EXT SELECT AUTMAN | bit zapis Externi pozadavek na piedvolbu

REQ EXT CONT AUTMAN bit Zapis Externi pozadavek na fizeni pohybu

REQ EXT FEED AUTMAN bit Zapis Externi pozadavek na zadani rychlosti

REQ EXT GO0 AUTMAN bit Zapis Externi pozadavek na zadani rychloposuvu
EXT FEED AUTMAN word Zapis Externi zadani rychlosti [mm/min]

EXT FEED GOO_AUTMAN word Zapis Externi zadani pro rychloposuv [mm/min]
AUTMAN REQ bit Zapis Externi pozadavek na aktivaci ru¢nich pojezd
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8.1.12 Stop z PLC programu

STOPPI ....Stop z PLC programu
STOP_REQ
STOP_EMERGENCY_ REQ

( bity, &teni/zapis )

Bit STOPPI hodnotou log.1 vyvola STOP obdobné jako stisknuti tlacitka STOP na ovladacim panelu.
Nastavenim bitu STOPPI se vyvola stop celého bloku. Systém reaguje na nastupni hranu signalu.

Stav bitu STOPPI je potieba v PLC programu vratit do stavu log.0, to se provede naptiklad od¢asovanim.
Minimalni délka pulsu signalu STOPPT je asi 200 ms.

Bit STOP_REQ je systémem potvrzovany stop. PLC program hodnotou log.1 vyvola STOP podobné jako u
signdlu STOPPI, ale systém po pievzeti poZzadavku bit STOP REQ sadm vynuluje. PLC program se nemusi starat
o nulovani bitu.

Bit STOP_EMERGENCY_ REQ je systémem potvrzovany nouzovy stop. PLC program hodnotou log.1 vyvola
nouzovy STOP a systém po pievzeti pozadavku bit STOP EMERGENCY REQ sam vynuluje. Nouzovy stop

pouziva jiné nastaveni ramp pro zastaveni.

Prehled pouzitych ramp z konfigurace pro zastaveni pfi stopu v zavislosti na druhu provozu:

Provoz - STOP MPxPI STOP
EMERGENCY

Parabolické rampy ParabAccel ParabAccelRT okamZité ParabAccelEmergency

AccelerationType="1% LinearAccel LinearAccelRT zastaveni LinearAccelEmergency

Linearni rampy Acceleration AccelerationRT Acceleration

AccelerationType="0" Emergency

Ruéni pojezdy Acceleration Acceleration Acceleration | AccelerationEmergency
Emergency

Signaly pouziva PLC program, kdyz nastane v prubéhu vykonavani bloku chyba. Napiiklad pii chybé
v ptipravnych funkcich se zastavi dalsi chod pomoci "nekonecné instrukce typu EX", nastavime bit STOPPT a
supervizor interfejsu prerusi vykonavani bloku.

Priklad:
Osetieni chyby v ptipravnych funkcich:

LDR TLAK I ;nacte vstup o tlaku
TEXO CITAC_TL,CAS ERROR, ERROR, 15h ; Casova kontrola tlaku

ERROR: ESET ;nastaveni chybového hlaseni
FL 1,STOPPI ; STOP z PLC programu
EX
LDR CAPI ; "nekonecny stav"
EXO ;zabréanéni dalsimu vykonu

;pripravnych funkci
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8.1.13 Blokovani a pozdrzeni startu

START DISABLE ....Blokovani startu
START SUSPEND ....PozdrZeni startu

( bit, &teni/zapis )
Je-li bit START DISABLE nastaven do log.1, nelze na systému nic odstartovat.

Blokovani se tyk4 vSech existujicich zptisobtl startu. Bit START DISABLE se vyuZzije napiiklad, kdyZ je nutno
zakazat i maly piipadny pohyb, ktery by mohl vzniknout pii okamzitém stopu po odstartovani bloku.

Po startu systému je bit START DISABLE prednastaven do log.0.

Pfi vykonavani STARTu se nejdifiv zavold v PLC programu udélostni procedura ON EVENT se vstupnim
kédem PLCEVENT START REQ (viz. ,Zéakladni instrukce jazyka Technol) a bit START SUSPEND se
prednastavi na log.0. Pokud PLC program potifebuje pozdrzet pribéh startu systému, tak hned v udalostni
proceduie nastavi bit START SUSPEND na hodnotu log.1. Priibéh startu bude pokracovat az kdyz PLC
program nastavi START SUSPEND na hodnotu log.0.

8.1.14 Blok rozpracovan

PO F ....Potvrzeni funkci

( bit, c¢teni )

Bit PO_F hodnotou log.1 potvrzuje pfevzeti funkci a pohybu. Je fizen supervisorem interfejsu a na panelu
systému se podle n¢j fidi druha signalka: Funkce rozpracovany. Po vykonani vSech funkci, to znamena na konci
bloku, bit PO_F je shozen do log.0. Pii stopu, kdyZ blok neni ukoncen ziistavd bit PO_F ve stavu log.1. PLC
program miZe bitem PO_F zjiStovat, zda je stroj v klidu a podle toho fidit piipadné dalsi akce.

8.1.15 Dosazeni zadané polohy

PO_POL ....Potvrzeni dosazZeni polohy
( bit, cteni )

Bit PO_POL hodnotou log.1 potvrzuje, ze byla dosazena zadand poloha soufadnic. Bit nastavuji moduly
interpolace v kazeté systému. Bit je nahozen aZ po dosazeni zadané tolerance polohy (MaxDifference). Po
stopu pohybu se bit PO_ POL nenastavi, protoZe naprogramovana poloha nebyla dosazena.
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8.1.16 Potvrzeni stopu

PO_STOP ....Potvrzeni stopu

( bit, &teni )
Bit PO_STOP hodnotou log.1 potvrzuje vykonani stopu. UZivatelsky PLC program smi tento bit pouze &ist,
nastaveni provadi supervisor PLC programu.
Bit PO_STOP nabyva stavu log.1 jen tehdy, je-li proveden stop béZiciho programu a ne je-li pouze stlaceno
tlacitko STOP v dobé¢, kdy neni co stopovat.
Stop muze byt vyvolan riznym zpisobem, napiiklad také signalem STOPPI z PLC programu.

Bit PO_STOP se po stopu dostane do stavu log.1 a v ném zlstane aZ po novy start systému, kdy se vrati
do stavu log.0. Nejedna se o kopirovani tlacitka STOP.

Bit je pro PLC program vhodny pro zjisténi, zda je systém ve stavu STOP .

8.1.17 Pohyb ukonéen

INPOS ....Poloha v toleranci
( bit, éteni )

Je-1i bit INPOS ve stavu log.1, je poloha os v toleranci. Bit je fizen programem interpolace, neni-li v Zadné ose
polohova odchylka serva vétsi nez je dovoleno pro jednotlivé osy ve konfiguraci (MaxDifference)..

Rozdil mezi bity PO_POL a INPOS je ten, ze u bitu INPOS se netestuje, zda byla dosaZena programovana
poloha. To znamend, Ze bit INPOS se nastavi do log.1 i pfi stopu pohybu, pokud byla dosaZzena tolerance

polohové odchylky.

Bit INPOS je pro PLC program uzitecny, kdyz PLC program musi zjistit, zda se vykonava pohyb os. PLC
program nesmi bit INPOS nastavovat.

8.1.18 RTM chyby

BZH13 ....CGislo chyby z RTM
( bajt, cteni )
PLC program muze zjistit ¢isla chyb z realného ¢asu. Jedna se vzdy o kritické chyby fizeni servosmycky, chyby

odmeéfovani, chyby CAN-BUSu a pod.
PLC program muize buiikku pouze ¢ist a na zaklade nenulové hodnoty napiiklad deaktivovat pohony.
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8.1.19 Rizeni procenta rychlosti z PLC

FEED OVR ..... Rizeni procenta rychlosti z PLC

( bit, &teni/zapis )

BZH09, BZH10 = ..... Volba promile pro nastaveni rychlosti

( 2 bajty, ¢éteni/zéapis )

FEED OVR MULTIPLIER ...Nasobici koeficient (promile) pro rychlost

( word, &teni/zapis )

Bit FEED_OVR hodnotou v log.1 provede odstaveni potenciometru %F na hlavnim ovladacim panelu a
informaci o nastaveném procentu rychlosti pfebira z bajtit BZH09 a BZH10.

Do bajti BZH09 a BZH10 se zapisuje promile rychlosti ve formatu Sestnactibitového slova BIN.

Osa pojede programovanou rychlosti, bude-li v BZH09 a BZH1 0 hodnota 1000.

Bit FEED OVR se vyuZzije pfi dalkovém ovladani, napiiklad z pomocného ovladaciho panelu.

Systém nekontroluje hodnoty zapsané do BZH09 a BZH10, soutadnice vSak nepojede v zadné ose vétsi rychlosti
nez je zadana v konfiguraci pro rychloposuv.

Pouziti nasobiciho koeficientu FEED _OVR MULTIPLIER je jinou moznosti, jak PLC program miZe
ovliviiovat rychlost. Jedna se o wordovou bunku, pfednastavenou na hodnotu 1000. PLC program zménou
hodnoty méni rychlost s citlivosti na promile, pfitom zistava funkéni i standardni potenciometr %F.

o (%F) o FEED OVR MULTIPLIER

L=
° 100 1000

Fr eovnn. rychlost korigované

F, evne... rychlost zadanéa

Priklad:

Rizeni rychlosti z PLC programu.
FL 1,FEED_OVR ;nastaveni pozadavku na fizeni rychlosti z PLC
LOD PROMILE ;promile poZzadované rychlosti
STO WORD.BZHO09 ;zdpis do BZHO09 a BZH10
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8.1.20 Rizeni procenta otacéek z PLC

SPEED OVR ...... Rizeni procenta otadek z PLC

( bit, &teni/zapis )

SPEED OVR _EXT = ...... Volba promile pro fizeni otacek

( 2 bajty, ¢éteni/zéapis )

SPEED_OVR MULTIPLIER ...Nasobici koeficient (promile) pro otacky

( word, &teni/zapis )

Bit SPEED_OVR hodnotou v log.1 provede odstaveni potenciometru %S na hlavnim ovladacim panelu a
informaci o nastaveném procentu rychlosti pfebird z bajti SPEED_OVR_EXT.
Do bajtli SPEED OVR_EXT se zapisuje promile rychlosti ve formatu Sestnactibitového slova BIN.

Pouziti nésobiciho koeficientu SPEED_OVR_MULTIPLIER je jinou moZnosti, jak PLC program mizZe
ovliviiovat otacky. Jedna se o wordovou bunku, prednastavenou na hodnotu 1000. PLC program zménou
hodnoty méni otacky s citlivosti na promile, pfitom zistava funk¢ni i standardni potenciometr %S.

S x (%S) o SPEED OVR MULTIPLIER

k
° 100 1000
Sk eeeenn rychlost korigované
Sy eeeen rychlost zadané

8.1.21 Prodleva

PRODLEVA ....Signalka prodleva

( bit, &teni/zapis )

Nastaveni bitu PRODLEVA do log.1 zpisobi rozsviceni signalky "PRODLEVA" na ovladacim panelu. Signalka
"PRODLEVA" se rozsviti, je-li programovana ¢asova prodleva pomoci G04.
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8.1.22 Restart

BLOCK_RESTART

( bit, c¢teni )

STATUS_RESTART

( bajt, &teni )

....Restart bloku

.... Stav prochazeni bloku p¥i Restartu

Pod ,,restartem bloku‘ se rozumi opétovny start bloku po ptedchozim stopu programu. Stav prochazeni bloku pii
restartu mdze nabyvat hodnot:

BLOCK IDLE 0 Necinnost
BLOCK INIT 1 Pripravné funkce
BLOCK MOVE 2 Pohyb
BLOCK DELAY 3 Prodleva

BLOCK_ DONE 4 Zavérecné funkce

8.1.23 Reference

Problematika referenci je podrobné popsana v kapitole ,,Zptusoby reference” a zde uvadime jen pichled
nastavovacich a informacnich signalti rozhrani:

Proménna typ akce popis
HOMING WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity jsou priznaky pro platnou referenci NC os.
bity os Bity testuje systém v pripadé¢, ze NC osa ma v konfiguraci
nastaveny atributy ,NeedRef™ nebo ,AutNeedRef™.
HOMING_REQ WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity jsou zadost o nastaveni nulového bodu v
bity os prostoru POS5 z PLC. Nulovy bod se nastavuje podle
atributu ,,MachineNullPoint™. Systém po nastaveni
provede vSechny zpétné transformace.
REFPOINT DIST 16x Cteni/zapis | Posunuti od nulového bodu stroje pfi zadani
QWORD HOMING REQ [1/64000 um]. Nastavuje PLC.
HOMING_START REQ | WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity jsou zadost z PLC o vykonani kompletni
bity os reference pro jednotlivé osy. Po provedeni reference
systém bit vynuluje. Reference se provede podle aktualni
konfigurace.
HOMING_SINGLE bit Cteni/zapis | Zadost o referenci jedné osy v zavislosti na konfiguraci
~RefMethod™. Bit nastavuje systém.
HOMING_PLC bit Cteni/zapis | Zadost o referenci jedné osy pro PLC. PLC bit pro
prevzeti vynuluje. Bit nastavuje systém.
HOMING_GROUP bit Cteni/zapis | Zadost o skupinovou referenci pro PLC. PLC bit pro
prevzeti vynuluje. Bit nastavuje systém.
SLS_REFER WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity povoluji test na softwarové limitni spinace.
bity os Kazdy bit slouzi pro jednu NC osu.
NlcAxisEnable WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity povoluji nelinearni softwarové korekce a
bity os tepelnou kompenzaci. Kazdy bit slouzi pro jednu fidici
NC osu pro nelinearni korekce.
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NlcServoEnable WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity povoluji nelinearni softwarové korekce a
bity serv tepelnou kompenzaci. Kazdy bit slouzi pro jednu
kompenzovanou servosmycku. Systém bity po zapnuti
prednastavi na hodnotu log.1.
KRx 16 bita Cteni/zapis | referencni spinace
KRRx 16 bita Cteni/zapis | reverzacni spinace
ZPRx 16 bita Cteni/zapis | zpomalovaci referencni spinace

8.1.24 Limitni a zpomalovaci spinace

KHxO0
KHx1
ZPx0
ZPx1

(16 bitt, &teni/zapis,

.Limitni spinacde v kladném sméru
.Limitni spinace v zaporném sméru
.Zpomalovaci limitni spinac
.Zpomalovaci limitni spinac

x = X,Y,2,4,5,6,7,...,15,16 )

Hodnota log.1 v KHx0 nebo v KHx1 zpusobi zastaveni pohybu v dané ose. Zastaveni fidi interpolator
dojezdovou rampou podle konfigurace ,AccelerationEmergency™, nebo v piipade parabolickych ramp
podle sady pro rychloposuv ,,DynamicControlRT™.

Vyjeti z limitniho spinaée je mozné pouze v pomocnych ruénich pojezdech. V rezimu AUT zptisobi najeti na
jakykoliv limitni koncovy spina¢ zastaveni pohybu. Jestlize by se signal KHx0 nebo KHx1 opét vratil do stavu
log.0, pohyb soutadnice bude pokracovat ( neni samodrz ). Pfipadnou samodrz musi zabezpecit PLC program.
Hodnota log.1 v bitech ZPx0 a ZPx1 zpusobi pfechod na zpomalovaci rampu. aZz pokud nebude dosazena
velikost zpomalovaciho posuvu. CNC systém u zpomalovacich limitnich spinac¢i nevyhodnocuje smér. Kdyz je
potieba vyhodnocovat smér pohybu, musi to provést PLC program na zékladé¢ signali SM_POxPI.
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8.2 Povelovy blok — kompatibilni verze s CNC8x9

Tato verze povelového bloku je uvedena jen pro usnadnéni piechodu ze starSich PLC programt pro systém
CNC8x9 a CNC8x6 na novejsi (Windowskou) verzi systému CNC872. Pii tvorbé nového PLC programu pro
systém CNC872 se¢ nedoporucuje pouZivat !

8.2.1 Prehled pouzitych M funkci podle skupin

Skupina 1: MO0O programovy stop (M0O_PID, MOl PID, MO2Z PID, M30 PID)
MO1 volitelny stop
MO2 konec partprogarmu
M30 konec partprogramu

Skupina 2: MO03 start vretene CW (MO3PI, M04PI, M19PI a PBO6)
M04 start vretene CCW
MO5 stop vretene
M19 stop vretene v orientovaném bodé

Skupina 3: M41 otacky vretene - rozsah 1 (M41PI, M42PI, M43PI, M44PI)
M42 otac¢ky vretene - rozsah 2
M43 otac¢ky vr¥etene - rozsah 3
M44 otac¢ky vr¥etene - rozsah 4
M40 automatickad prevodovka
Skupina 4: ... Funkce dle konfigurace ,MFunctions™
Skupina 5: MO07 zapnuti chlazeni 1 (MO7PI, MO8PI)
M08 zapnuti chlazeni 2
M09 vypnuti chlazeni 1 a 2
M17 zapnuti chlazeni 1 a 2
Skupina 6: M50 zapnuti chlazeni 3 (M50PI, M51PI)
M51 zapnuti chlazeni 4
M52 zapnuti chlazeni 3 a 4
M53 vypnuti chlazeni 3 a 4
Skupina 7: M10 upnuti obrobku (M10PID, M11PID)
M11 uvolnéni obrobku
Skupina 8: M48 zruSeni feed-overide

M49 aktivace feed-overide

Skupina 9: MO06 Vyména nastroje (MO6PID a M60PI)
M60 Vyména obrobku

Skupina 10: ... Funkce dle konfigurace ,MFunctions™ (PB03)
Skupina 11: ... Funkce dle konfigurace ,MFunctions™ (PB13)
Skupina 12: ... Funkce dle konfigurace ,MFunctions™ (PB14)
Skupina 13: ... Funkce dle konfigurace ,MFunctions™ (PB15)
Skupina 14: ... Ostatni funkce (PB16)
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8.2.2 Rezim

AUTPI ....Rezim AUT
REFPI ....Rezim ndjezdu do reference
CAPI ....Rezim centralni anulace

( bity, ¢&teni )

Bit AUTPI signalizuje hodnotou log.1, ze byl odstartovan blok v automatickém rezimu (AUT), vcetn€ vSech
moznosti modifikace (BB, AVP, M01, ND a LOM). Bit se vysila jen po startu bloku a neni prib&ézné
aktualizovan. Pripadna zména rezimu se projevi aZ novym startem bloku, napiiklad odstartovanim centralni
anulace.

Bit REFPI signalizuje hodnotou log.1, Ze byl odstartovan najezdu do reference. Bit je nastavovan pii skute¢ném
najezdu do reference a pfi pseudoreferenci. V pfipad€ simulace reference a nulovani reference nastavovan neni.

Bit CAPI signalizuje hodnotou log.1, Ze byl odstartovan blok v rezimu centralni anulace. Bit se vysila jen
po startu bloku a neni prubézné aktualizovan. Pfipadna zména rezimu se projevi az novym startem bloku.

8.2.3 Zavitovani

G33PI ....Zavitovani
( bit, &teni )

Bit G33PI indikuje hodnotou log.1, Ze v bloku je programovano zavitovani funkci G33. Bit G33PI vyuzivaji
systémové prostiedky interpolatoru v RTM.

8.2.4 Rychloposuv

GOOPI ....Rychloposuv
( bit, cteni )

Bit GOOPTI signalizuje hodnotou log.1, Ze byl odstartovan blok, ve kterém je programovan rychloposuv. Bit se
vysila jen po startu bloku a neni pribézné aktualizovan. Pfipadna zména rezimu se projevi aZ novym startem
bloku.

Bit GOOPT se da vyuzit napiiklad pro uvolnéni zpomalovacich limitnich spinaci, a tak se zabezpeci, Ze nebudou
reagovat pro pracovni posuv, ale jen pro rychloposuv.
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8.2.5 BCD funkce v povelovém bloku

V dals$i ¢asti budou popsany funkce, které vystupuji v povelovém bloku v BCD tvaru. Jedna se o vSechny
skupiny M-funkci a funkce S, H. Zména v BCD hodnotach u téchto funkci je vzdy doprovazena pfislusnym
zménovym bitem.

PBO3 ..M funkce skupiny 10
PBO5 . .H funkce

PB07-PB10 ..T funkce

PBO6 ..M funkce skupiny 2
PB13 ..M funkce skupiny 11
PB14 ..M funkce skupiny 12
PB15 ..M funkce skupiny 13
PB16 ..M funkce skupiny 14

( bajty, c¢teni )

V bunkach je BCD kod M funkce ze pfislusné skupiny. Funkce sdruzené do skupin 10,11,12,13 a 14 jsou
urceny k volnému pouziti. Do ptislusné skupiny jsou zarazeny funkce, které jsou uvedeny v konfiguraci podle
atributu ,,GroupNo™:

Priklad:
Zatazeni funkce M92 do skupiny 12:

<MFunctions>
<MFunc No="92" GroupNo="12" BreakCont="1"> </MFunc>

8.2.6 Zménové bity

ZMSHPI ....zménovy bit H funkce
ZMSTPI ....zménovy bit T funkce
ZMMxPI ....zménovi bit M funkce x.skupiny

( bity, &teni, x =1,2,3,4,...,14)

Zménové bity se nastavuji pii zméné hodnoty ptislusné funkce a zistanou nastaveny po dobu trvani bloku.
Systém nastavuje zménové signaly ve dvou pripadech:

¢ Je zména v dané technologické funkci (BCD vystup nebo dekodované funkce). Zména vznikla
naprogramovanim nové hodnoty, ktera je jina nez predchézejici hodnota.
¢ Neni zména hodnoty v dané technologické funkci, ale tato byla opét v bloku programovana.

Zménové signaly se v PLC programu testuji hlavné v ptipravnych a zaveérecnych funkcich a na zakladé nich se
az dekoduji BCD vystupy v povelovém bloku nebo dekddované funkce. Aby nedochazelo ke zpomaleni
prichodu modulem piipravnych a zavére¢nych funkci, prvni instrukce typu EX se napiSe az za obskokem, jak je
patrné na prikladu:
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Priklad:
Zapnuti vietena (pokud je ovladano pouze z NC programu).
LDR ZMM2PI ;test zménového signdlu 2. skupiny M funkci
JLO VRETENO_END ;skok na konec
LDR MO3PI ;test funkce MO3
JLO SKOKM4 ;skok na dalsi testy
FL 1,CW ;start mechanizmu CW
EX ;
LDR CwW ; Cekani na dokonceni mechanizmu CW
EX1 ;

JUM VRETENO_END ;skok na konec

8.2.7 Dekdédované funkce 1. skupiny M

MOO_PID .. .Dekédovana funkce MO0O
MOl PID .. .Dekédovana funkce MO1l
M02_PID .. .Dekédovana funkce M02
M30_PID .. .Dekédovana funkce M30

( bity, ¢&teni )

Bit MOO_PID se nastavi do log.1 na dobu jednoho bloku, je-1i v bloku programovana funkce MOO.
Bit MO1_PID se nastavi do log.1 na dobu jednoho bloku, je-li v bloku programovana funkce MOI. Jestli se
funkce MO1 v bloku skute¢né uplatni, zavisi od toho, zda je aktivni modifikace MO1 rezimu AUT.
Bit M0O2_PID se nastavi do log.1 na dobu jednoho bloku, je-li v bloku programovana funkce M02.
Bit M30_PID se nastavi do log.1 na dobu jednoho bloku, je-1i v bloku programovana funkce M30.

8.2.8 Dekdédované funkce 2.skupiny M

MO3PI ....Dekédovana funkce MO03
MO4PI ....Dekédovana funkce M04
M19PI ....Dekédovana funkce M19

( bity, ¢&teni )

Dekodovany bit MO3PI je staticky a je uréen pro roztoceni vietena ve sméru toceni hodinovych rucicek. Je-li
v bloku NC programu programovana funkce MO0 3, je nastaven bit MO3PI do log.1. Tento stav setrva do doby,
nez je jinou funkci z 2. skupiny M zménén.

Funkce MO0 3 nastavi v BCD tvaru bunku PBO06 na hodnotu 03h.

Dekodovany bit MO4PI je staticky a je urcen pro roztoCeni vietena proti sméru toceni hodinovych rucicek. Je-li
v bloku NC programu programovana funkce M04, je na pocatku vykonu tohoto bloku nastaven bit MO4PI do
log.1. Tento stav setrva do doby, nez je jinou funkci z 2. skupiny M zménén.

Funkce M04 nastavi v BCD tvaru buitku PB0 6 na hodnotu 04h.

Dekodovany bit M19PI je staticky a slouzi pro programovani zapolohovani vietena. Celé zapolohovani
vietena musi provést PLC program. Bit M19PI se nastavi na hodnotu log.1, kdyz je funkce M19 v bloku
programovana a tento stav trva do doby, nez je jinou funkci z 2. skupiny M zménén.

Funkce M1 9 nastavi v BCD tvaru bunku PB06 na hodnotu 19h.

Je-li v bloku NC programu programovana funkce M05, maji bity MO3PI, MO4PI a M19PI hodnotu log.0 a
bunka PBO 6 je nastavena na hodnotu 05h.
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8.2.9 Dekdédované funkce 3.skupiny M

M41PI ....Dekédovana funkce M4l
M42PI ....Dekédovana funkce M42
M43PI ....Dekédovana funkce M43
M44PI ....Dekédovana funkce M44

( bity, ¢&teni )

Dekodované bity MA1PI, M42PI, M43PI a M44PI jsou statické a nastavuji se podle funkci M41, M42,
M43 aM44. Funkce M41 je urCena k zafazeni prvniho pfevodového stupné vietene. Funkce M42, M43 a M44 je
urcena k zafazeni druhého, téetiho a ¢tvrtého prevodového stupné vietene.

Je-1i v bloku NC programu programovana funkce M4 1, je v bloku nastaven bit M41PT do log.1. Je-li v nékterém
dalsim bloku programu programovana néktera z funkci M42, M43, M44, je v bloku shozen bit M41PT do log.0 a
nahozen pfislusny bit M42PT, M43PI nebo M44PI podle prevodového stupné. CNC systém kontroluje, zda
zadané otacky odpovidaji prevodovému stupni podle konfigurace .

Funkce M40 je automaticka prevodovka a zplsobuje, Ze systém automaticky nastavuje proménné M41P1I,

M42PI, M43PI, M44PI v zavislosti na programované funkci S. Podrobnéji je o problematice fizeni vietena
pojednano v kapitole "Zadavani otacek vietena".

8.2.10 Dekdédované funkce 5.skupiny M

MO7PI ....Dekédovana funkce MO07
MO8PI ....Dekédovana funkce M08

( bity, ¢&teni )

Funkce MO7PI MOSPI
MO07 zapnuti chlazeni 1 1 0
M08 zapnuti chlazeni 2 0 1
M09 vypnuti chlazeni 1 a 2 0 0
M17 zapnuti chlazeni 1 a 2 1 1

Dekodovany bit MO7PI je staticky a je uréen pro zapnuti chlazeni 1. Je-li v bloku NC programu programovana
funkce MO7 nebo M17, je v bloku nastaven bit MO7PI do log.1. Je-li v bloku programovana funkce M08 nebo
M09, je bit MO7PI shozen do log.0.

Dekodovany bit MO8PI je staticky a je urcen pro zapnuti chlazeni 2. Je-1i v bloku NC programu programovana
funkce MO8 nebo M17, je v bloku nastaven bit MO8PI do log.1. Je-li v bloku programovana funkce MO 7 nebo
M09, je bit MO8PI shozen do log.0.
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8.2.11 Dekdédované funkce 6.skupiny M

M50PI ....Dekédovana funkce M50
M51PI ....Dekédovana funkce M51

( bity, ¢&teni )

Funkce M50PI M51PI
M50 zapnuti chlazeni 3 1 0
M51 zapnuti chlazeni 4 0 1
M52 zapnuti chlazeni 3 a 4 1 1
M53 vypnuti chlazeni 3 a 4 0 0

Dekodovany bit M50PI je staticky a je uréen pro zapnuti chlazeni 3. Je-1i v bloku NC programu programovana
funkce M50 nebo M52, je v bloku nastaven bit M50PT do log.1. Je-li v bloku programovana funkce M51 nebo
M53, je bit M50PT shozen do log.0.

Dekodovany bit M51PI je staticky a je urcen pro zapnuti chlazeni 4. Je-1i v bloku NC programu programovana

funkce M51 nebo M52, je v bloku nastaven bit M51PT do log.1. Je-li v bloku programovana funkce M50 nebo
M5 3, je bit shozen M51P1T do log.0.

8.2.12 Dekdédované funkce 7.skupiny M

M10PID ....Dekédovana funkce M10
M11PID ....Dekédovana funkce M1l

( bity, ¢&teni )

Bity M10PID a M11PID jsou dynamické a nastavuji se jen po dobu trvani jednoho bloku. Nastavenim hodnoty
log.1 se urcuje, ze v bloku byla programovana funkce upnuti obrobku M1 0 nebo funkce uvolnéni obrobku M11.

8.2.13 Dekdédované funkce 9.skupiny M

MO6PID ....Dekédovana funkce MO06
M60PI ....Dekédovana funkce M60

( bity, ¢&teni )

Bity MO6PID a M60PI jsou dynamické s platnosti jednoho bloku. Nastavenim hodnoty log.1 se uréuje, ze v
bloku je programovana funkce pro vyménu nastroje M0 6 nebo M60.
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8.3 Povelovy blok — verze pro CNC872

Pro verzi systému CNC872 (Windows) mozno pouzit v§echny prvky PLC rozhrani popsany dfive. Misto starsi
kompatibilni verze povelového bloku se doporucuje pouzivat novéjsi verzi pro CNC872.

8.3.1 Bitové proménné povelového bloku

Pro nacteni bitovych proménnych se doporuduje pouzivat instrukce LDR, LA LO a LX s prefixem

»BLK [xx]™ (viz dale). VSechny bity miize PLC program jenom ist.

Nazev bitu Popis

MO,M1,...,M14 Zménove bity pro jednotlivé skupiny M funkci
FirstBlock Prvni blok NC programu

LastBlock Posledni blok NC programu

Stop Programovan stop v NC programu (M00)
CondStop Podminéni stop v NC programu (MO01)
Backward Jizda nazpatek

SelBlock Volba bloku

Cont Blok s ptiskokem z mista mimo drahu
TchlOff Blok se ma jet bez technologie

Partial Blok jede odprostied, (stop a opétovny start)
HProg Zménovy bit pro H funkci

TProg Zménovy bit pro T funkci

RevFeed Programovana rychlost v mm/otacku (G95)
ContinuousMode Programovana plynula jizda (G23)
ConstCutSpeed Programovana konstantni fezna rychlost (G96)
AxNCOMove Priznaky pohybu pro jednotlivé NC osy
AxNC1Move

AxNC2Move, ...

IP1cO Zménové bity pro celoCiselné programované parametry pro PLC
IPlcl

IPlc2, ...

RP1cO Zménové bity pro realné programované parametry pro PLC
RPlcl

RPlc2, ...

8-22



Rozhrani CNC systém — PLC program

8.3.2 Pristup k prvkiim bloku pouzitim prefixu ,,BLK[xx]“

Pro zjednoduseni piistupu PLC programu k prvkim struktury aktualniho bloku nebo ptistich blokl slouzi
zvlastni prefix ,,BLK[xx] . " pro instrukce LDR, LA, LO a LX. V hranaté zavorce prefixu se zadava poradové
Cislo z fronty pfipravenych bloki. Poradové cislo ,,0° znamena pristup k aktualnimu bloku, ,,1* je pro prvni pristi
blok a pod. PLC program ma moznost zjistit aktudlni pocet pfipravenych blokdi v proménné
~CNT_NEXT BLOCKS™ (typ WORD), ktera se aktualizuje pii startu  prichodu  modulu
»MODULE BLOCK_ INIT“. V hranaté zdvorce prefixu miize byt zadan také index-registr ,BX™.

Priklad:
Pouziti instrukci LDR, LA, LO aLX s prefixem BLK [xx]:

LDR BLK[0] .M3 ;nacteni zménového bitu 3.skupiny M
JL1 JE_NOVA

LDR BLK[O0] .M2 ;nacteni zménového bitu 2.skupiny M
LA BLK[O] .FirstBlock ;jen z 1. bloku programu
JL1 JE_NOVA

LDR BLK[1].TchlOff ;Je pristi blok s vypnutou technologii ?
JL1 TCH_OFF

LDR BLK[BX].IPlcl ;Je zména 2.celociselného PLC parametru ?
JL1 PLC1_ CHANG ; (ve fronté pristich blokl podle BX)

8.3.3 Celoc€iselné proménné povelového bloku

Pro praci s celociselnymi (DWORD) proménnymi je mozno pouZzivat instrukce LOD, AD, SU, ORB,
ANDB, XORB MULB, DIVB, EQ, LE, LT, GE a GT sprefixem ,BLK[xx]"“. VSechny buiky mize
PLC program jenom C¢ist. Pro pole je mozno pouzit indexaci, pritom index je ¢islovan po DWORDech od 0
(0,1,2,.. jen pro typ DWORD). U instrukci je povoleno také pouzivat pietypovani, pokud pozadujeme jiny typ
néz DWORD (pietypovani musi byt uvedeno jako dalsi prefix za prefixem BLK [xx]).

Nazev Popis
M Programované M funkce jednotlivych skupin,
pole 15xDWORD
IPlcParams Programované celociselné parametry,
pole 5XxXDWORD
T Programovana hodnota adresy T
DWORD
AxG Definice geometrickych os (definované jako index do pole NC os)
pole 3xDWORD
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Priklad:

Pouziti instrukce LOD (AD, SU, ORB, ANDB, XORB, MULB, DIVB,EQ, LT, GE,LE, GT) :

LDR BLK[0].M11 ;zménovy bit 11l.skupiny M

JLO NENI NOVA

LOD BLK[O].M[11] ;nac¢te hodnotu 11.skupiny M (DWORD)
EQ CNST.95h ;test na M95

WR FUN_ 95

LOD BLK[O] .IPlcParams[2] ;nacte 3.celocCiselny PLC parametr
EQ BLK[O] .WORD.T ;jporovnani s hodnotou T jako WORD
LOD BLK[O] .BYTE.M[12] ;nac¢te hodnotu 12.skupiny M (BYTE)

8.3.4 Realné proménné povelového bloku

Pro praci s realnymi proménnymi je mozno pouzivat instrukce LOD, AD, SU, MULB, DIVB, EQ, LE,
LT, GE a GT s prefixy ,BLK[xx]" a ,REAL". VSechny bunky mize PLC program jenom ¢ist. Pro pole je
mozno pouzit indexaci, pfitom index je ¢islovan po realnych typech 0 (0,1,2,.. jen pro typ REAL). U instrukei je
nutno pouzit ptetypovani na , REAL™ a pietypovani musi byt uvedeno jako dalsi prefix za prefixem BLK [xx] .

Nazev Popis

H Programovana hodnota adresy H
QWORD FLOATING

RPlcParams Programované realné parametry,
pole 5x QWORD FLOATING

Delay Casova prodleva programovana v bloku
QWORD FLOATING

AxNC Absolutni poloha pro NC osy v Pos 0 [mm]
pole 16x QWORD FLOATING

BlockLen Délka drahy bloku v Pos 0 [mm]. Pro pfepocet na skutecnou délku drahy v Pos 5
1ze pouzit métitko (proménna Scale).
QWORD FLOATING

Scale Meftitko bloku pocitané z programové trasformace a transformace polotovaru.
Mgtitko je platné pouze v pripadé, Ze transformace neobsahuji zménu méfitka
ruznou v jednotlivych osach.
QWORD FLOATING

FeedProgr Programovana rychlost suportu pro pracovni posuv [mm/min]
QWORD FLOATING

FeedMax Maximalni rychlost suportu.[mm/min]
QWORD FLOATING

FeedCriterial Kriterialni rychlost suportu na zac¢atku bloku.
QWORD

ParabAccel Parabolické zrychleni pro dynamické fizeni rychlosti
QWORD FLOATING

LinearAccel Linearni zrychlen pro dynamickeé fizeni rychlosti
QWORD FLOATING

SpindleSpeed Otacky vietene [ot/min]
QWORD FLOATING

SpindleSpeedLimit | Limit otaCek vietene pro konstantni feznou rychlost [ot/min]
QWORD FLOATING

ConstCuttingSpeed | Rychlost pro rezim konstantni fezné rychlosti [mm/min]
QWORD FLOATING

324
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Pro v8echny instrukce s realnymi ¢isly plati, Ze po operaci zlstava vysledek jak v redlném registru DR_REAL,
tak v celoCiselném registru DR64. Proto je mozno kdykoli pokrac¢ovat standardnimi celoCiselnymi operacemi.
Nelze ale kombinovat celoCiselné a realné operace (viz ,,Zakladni instrukce — Realné operace).

Priklad:
Pouziti instrukce LOD (AD, SU,MULB, DIVB, EQ, LT,GE, LE,GT) :

LOD BLK[O] .REAL.H ;Nacte hodnotu funkce H primo

STO REAL.rBunH ;Zapise jako redlné cislo

LOD BLK[O] .REAL.RPlcParams[2] ;Nacte hodnotu 3.real.parametru
AD BLK[0O] .REAL.RPlcParams[3] ;P¥ipoc¢te hodnotu 4.real.parametru
LOD BLK[BX] .REAL.BlockLen ;Nac¢te délku bloku v um

;ve fronté pristich blokl podle BX

8.3.5 Konfigurace M funkci

Prehled pouzitych M funkci podle skupin (Vyznam je popsan v kapitole: ,,Povelovy blok — kompatibilni verze
CNC8x9):

skupina | M funkce

1 MO0 MO1 MO2 M30
2 MO3 MO4 MO5 M19
3 M41 M42 M43 M44 M40
4

5 MO07 MO8 MO9 M17
6 M50 M51 M52 M53
7 M10 MI11

8 M48 M49

9 MO6 M60

10

11

12

13

14 Ostatni funkce
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Konfigurace M funkci se provede v souboru typu ,ChannelConfig"

element konfigurace M funkci
MFunctions
element konfigurace jedné M funkce
MFuncs
atribut Cislo M funkce
No XX ¢islo M funkce (00 — 100)
atribut Skupina, do které dana M funkce pat¥i
GroupNo XX skupina M funkci (1 -14)
14 skupina pro ostatni funkce (default)
atribut Rusi dana M funkce plynulou jizdu na za¢atku bloku?
BreakCont 0 M funkce nerusi plynulou jizdu na zacatku bloku (default)
1 M funkce rusi plynulou jizdu na zac¢atku bloku
atribut Rusi dana M funkce plynulou jizdu na konci bloku?
BreakContEnd 0 M funkce nerusi plynulou jizdu na konci bloku (default)
1 M funkce rusi plynulou jizdu na konci bloku
atribut Méni dana M funkce polohu stroje?
ChangePos 0 M funkce neméni polohu stroje (default)
1 M funkce méni polohu stroje

Obecné pravidla pro definici M funkci:

e Do vsech skupin je mozno pridavat nové M funkce.
e Nov¢ pfidanym M funkcim je mozno libovolné nastavit atributy ,,BreakCont, BreakContEnd a

ChangePos*.

e Pevné pfifazené M funkce neni mozno ze skupin vyfadit.

e Pevné piitazenym M funkcim je mozno meénit atributy , BreakCont,

ChangePos*

e Ostatni M funkce, které nejsou definovany, se pfitadi do skupiny 14.

BreakContEnd a
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Priklad:

V priklade se definuji v 10. skupiné funkce M91,M92,M93 a M94 které rusi plynulou jizdu na zacatku bloku.
V 11. skuping se definuji fumkce M95, M96, M97 a M98, které rusi plynulou jizdu na konci bloku. Pro funkeci
M6 se nastavuje vlastnost, Ze rusi plynulou jizdu na zac¢atku bloku a Ze se také méni poloha stroje.

<MFunctions>
<!-- Skupina 9 -->
<MFunc No="6" GroupNo="9" BreakCont="1" ChangePos="1"></MFunc>

<!-- Skupina 10 -->
<MFunc No="91" GroupNo="10" BreakCont="1"></MFunc>
<MFunc No="92" GroupNo="10" BreakCont="1"></MFunc>
<MFunc No="93" GroupNo="10" BreakCont="1"></MFunc>
<MFunc No="94" GroupNo="10" BreakCont="1"></MFunc>
<!-- Skupina 11 -->
<MFunc No="95" GroupNo="11" BreakContEnd="1"></MFunc>
<MFunc No="96" GroupNo="11" BreakContEnd="1"></MFunc>
<MFunc No="97" GroupNo="11" BreakContEnd="1"></MFunc>
<MFunc No="98" GroupNo="11" BreakContEnd="1"></MFunc>

</MFunctions>

8.3.6 Status

PLC program ma moznost Cist status z modulu realného ¢asu pomoci bitt:

bit

popis

SF RUN

"Systém v chodu" (stroj "jede", a/nebo jsou provadény technologické funkce)

SF BLOCKINPROGR

Blok rozpracovan

SF BLOCKFINISHED

Blok ukondcen

SF_STOP

Vsechny druhy stopu (Stop, M00, MO1, BB, stop po volbé programu a pod.).
Vsechny bloky dokonceny, kdyz SF BLOCKINPROGR neni nastaveno, nebo
vykonavani preruseno, kdyz je SF BLOCKINPROGR nastaveno.

SF_NOTINPOS

Dosud nebylo dosazeno pozadované polohy (néktera z os jede nebo diference
nekteré z os neklesla pod zadanou mez).

SF DELAYINPROGR

Casova prodleva - po dobu prodlevy programované funkci G04.

SF INDICATIONMODE

Indikaéni rezim

SF SIMULATIONMODE

Simulaéni rezim ("jezdéni bez hardwaru")

SF HIGHSPEEDMODE

Zrychleny rezim

SF CONDSTOPMODE

Podminény stop aktivni (pro bloky s M01)

SF MANUALMODE

Manualni rezim ("pomocné ruc¢ni pojezdy")

SF BLOCKBYBLOCK

Rezim blok po bloku

SF_LS

Limitni spinac¢

SF_SLS

Softwarovy limitni spinac¢

SF BACKWARD

Couvani

SF STOPPOSCHANGED

Bude nastaven, kdyz pfi stopu programu bylo ruéné popojeto
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8.4 Specialni prvky rozhrani

8.4.1 Nastaveni limitu rychlosti

Nastaveni maximalniho limitu rychlosti (plati i pro parabolické rampy) z PLC programu. Limit se uplatni
v automatickych rezimech a v pomocnych ru¢nich pojezdech. Nastaveni limitu pro pomocné rucni pojezdy se
provede pomoci REQ EXT FEED AUTMAN a EXT FEED_AUTMAN (viz kapitolu ,,pomocné ru¢ni pojezdy*
v ,,Navodu k programovani PLC*.)

buiika typ vyznam

LIMIT FEED REQ bit 1 = Pozadavek na aktivaci limitu pracovni rychlosti.
LIMIT FEED GOO_REQ | bit 1 = Pozadavek na aktivaci limitu rychlosti pro rychloposuv.
LIMIT FEED DWORD Nastaveni limitu pracovni rychlosti. Nastavuje se 1/64000-

tisicindch pm/ms, to znamena, ze kdyz potiebujeme nastavit
rychlost v um/ms nebo v mm/s, staci nastavit horni word bunky.

LIMIT FEED GOO DWORD Nastaveni limitu rychlosti pro rychloposuv. Nastavuje se 1/64000-
tisicinach pm/ms, to znamena, ze kdyz potiebujeme nastavit
rychlost v um/ms nebo v mm/s, staci nastavit horni word bunky.

Priklad:
Zadani limitu rychlosti pro pracovni posun na 1 m/min
1 m/min = 1000 mm/min = 1000/60 mm/s = 17 mm/s

LOD CNST.17
STO WORD.LIMIT FEED+2 ;naplni 17 mm/s (horni word)
FL 1, LIMIT_FEED_REQ
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8.4.2 Cas a datum pro PLC program

V PLC programu jsou zpfistupnény struktury pro zji§t'ovani ¢asu a datumu (pozité formaty proménnych jsou

standardni):

SYST_TIME_INFO
SYST_DATE_INFO
UTC_TIME_INFO
UTC_DATE_INFO
FILETIME_INFO

(struc, ¢éteni)

TIME INFOS
TIME MIN
TIME HOUR
TIME HUND
TIME SEC

TIME INFOS

DATE INFOS
DATE YEAR
DATE DAY
DATE MON

DATE INFOS

FILETIME INFOS
LOW_FILETIME
HIGH FILETIME

FILETIME INFOS

Priklad:

LOD
LOD
LOD
LOD
LOD
LOD
LOD
LOD

BYTE
BYTE

BYTE
BYTE

BYTE.

WORD.
BYTE.

QWRD.

.Systémovy
.Systémovy
.Systémovy
.Systémovy
.Systémovy

cas

datum

¢as UTC
datum UTC

¢as UTC ve formatu FILETIME

struc

DB 0 ;Minuty

DB 0 ;Hodiny

DB 0 ;Setiny sekundy

DB 0 ; Sekundy

ends

struc
DW 0 ;Rok
DB 0 ; Den
DB 0 ;Mesic
ends

struc

DD 0] ;Formét FILETIME

DD 0

ends

SYST TIME INFO.TIME MIN ;nacte
.SYST TIME INFO.TIME HOUR ;nacte
.SYST TIME INFO.TIME SEC ;nacte
SYST DATE INFO.DATE YEAR ;nacte
SYST DATE INFO.DATE DAY ;nacte
.SYST DATE INFO.DATE MON ;nacte
.UTC_TIME INFO.TIME HOUR ;nacte
FILETIME INFO ;nacte

minuty

hodiny

sekundy

rok

den

mésic

hodiny UTC
formdt FILETIME

8-29



PLC

8.4.3 Tocitko s displejem

K systému je moznost pripojeni dvou externich panylki s ruénim ovladanim, s tocitkem a s displejem.

Tlacitka z panylku tocitka se snimaji v PLC programu pomoci bun€&k PTLTOC P1, PTLTOC P1 2 pro prvni
kanal, nebo pomoci bunék PTLTOC P2, PTLTOC_ P2 2 pro druhy kan4l.

Pro ovladani displeje je pro PLC program definovéana struktura:
;Struktura pro tocitko s displejem

TOC _DISPLS struc

TOC_ROW DB 0 ; radek (0,1,...v pixelech)
TOC_COLUMN DB 0 ; sloupec (0,1,...v pixelech)

TOC_ CHARI1 DB 0 ;1.znak ASCII hodnota, OFFh=pfeskok
TOC_CHAR?Z DB 0 ;2.znak

TOC_CHAR3 DB 0 ;3.znak

TOC_CHARA4 DB 0 ;4.znak

TOC_SIZE DB 0 ;velikost

TOC_INV DB 0 ;inverse

TOC_DISPLS ends

Na displej je mozno zapsat najednou 4 znaky na pozici danou zvolenym fadkem a zvolenym sloupcem. Znaky
se zadavaji ASCII hodnotou. Hodnota OFFh je transparentni znak (vypis pozici pfeskoci), to znamena Ze na
dané pozici zistane svitit minuly zobrazeny znak

Pole pro ovladani displeje pro 1.kanal je DISPTOC1 (8 byte) a pole pro ovladani displeje pro 2.kanal je
DISPTOC2. Pro fizeni rozpracovanosti slouzi bity BUSY _DISPTOC1 a BUSY_ DISPTOC2. Bity nastavuje
PLC program na hodnotu log.1 v dobé, kdyz data v polich DISPTOC1 a DISPTOC2 jsou jesté neplatna a
zpusobi zakaz obsluhy displeje.

Priklad:
Zobrazeni znaki Abc na pozici [0,16]:
FL 1, BUSY_DISPTOCl ;zdkaz obsluhy
LOD CNST.O ;0 pixell pro radky
STO BYTE.DISPTOCI.TOC_ROW
LOD CNST.16 ;16 pixeld pro sloupce
STO BYTE.DISPTOCI.TOC_COLUMN
LOD CNST. A} ;A
STO BYTE.DISPTOCI.TOC_CHARI
LOD CNST. ‘b ;b
STO BYTE.DISPTOCI.TOC_CHARZ
LOD CNST. ‘c? ;C
STO BYTE.DISPTOCI.TOC_CHAR3
LOD CNST.OFFh ;transparent
STO BYTE.DISPTOCI.TOC_CHAR4
FL 0, BUSY DISPTOC1 ;povoleni obsluhy
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8.4.4 Plynula jizda

PLC program muiZe testovat, zda se pravé jede plynule (G23 aktivni) a také kolik ¢asu zbyva do konce plynulého
useku bloka.

G23ACT ....plynula jizda

(bit, cteni)

TIME DIST ....aktualizovany ¢as do konce plynulého tuseku [ms]

(DWORD, c&teni)

Hodnota ¢asu v buiice TIME DIST je platn jen pokud je nastaven bit G23ACT a zmenSuje se realn¢ jak se
blizi konec plynulé jizdy blokt. Ten nastane, kdyz je uhel mezi bloky pfili§ velky, kdyZz je programovan
rychloposuv, kdyZ je nepohybovy blok nebo kdyz blok obsahuje technologii ktera vyzaduje zruSeni plynulosti.

8.4.5 Zalohovana PLC pameét’

PLC program mé k dispozici zdlohovanou pamétovou oblast PLC_MEM BACKUP o velikosti 10000 bajtii
(blizsi popis viz ,,Sdilena a zalohovana pamét™). Pii regulérnim ukonceni systému se automaticky cela oblast
ulozi na disk. Pfi startu systému se oblast automaticky nacte. PLC program ma moznost si vyzadat okamzité

uloZeni oblasti na disk.
REQ BACKUP_MEM ....zadost o uloZeni zalohované oblasti
(bit, &teni/zapis)

PLC program nastavenim hodnoty log.1 do bitu REQ BACKUP_MEM zpiisobi okamzité uloZeni celé pamét'ové
oblasti PLC MEM BACKUP[10000] mna disk. Po uloZeni zilohované oblasti na disk, systém bit
REQ BACKUP_ MEM vynuluje.

Priklad:
Ulozeni oblasti PLC_ MEM BACKUP v mechanizmu s ¢ekanim na provedeni akce.
FL 1, REQ BACKUP MEM ;zddost o uloZeni na disk
EX
LDR REQ BACKUP_ MEM ; Cekd na uloZeni
EX1
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8.4.6 Zrychleni a rychlosti

PLC program ma moznost zjistit hodnoty zrychleni a rychlosti zkonfigurace NC os v souboru typu

»ChannelConfig"

Nazev Typ Popis

dwAxNCAcceleration pole 16xDWORD | Linearni zrychleni posuvu [1/64000 um/T"2]
(pouziva se pfi referenci, pro synchronni osy,
pro rucni pojezdy)

dwAxNCAccelerationRT pole 16xDWORD | Linearni zrychleni pro rychloposuv [1/64000
um/T"2]

dwAxNCAccelerationEmergency | pole 16xDWORD | Linedrni zrychleni pro najeti na limit a
,Emergency Stop* [1/64000 um/T"2]

rAxNCParabAccel pole 16xREAL Parabolické zrychleni (pouziva se jen pro
synchronni osy)

rAxNCParabAccelRT pole 16xREAL Parabolické zrychleni pro rychloposuv

rAxNCParabAccelEmergency pole 16xREAL Parabolické zrychleni pro najeti na limit a
,,Emergency Stop“

dwAxNCLinearAccel pole 16xDWORD | Linearni zrychleni pro linearni  Gast
parabolickych ramp (pouziva se jen pro
synchronni osy) [1/64000 um/T"2]

dwAxNCLinearAccelRT pole 16xDWORD | Linearni zrychleni pro parabolické rampy a
rychloposuv [1/64000 um/T"2]

dwAxNCLinearAccelEmergency | pole 16xDWORD | Linedrni zrychleni pro parabolické rampy pro
najeti na limit a ,,Emergency Stop*

dwAxNcFeed pole 16xDWORD | Rychlost [1/64000 um/T] (pouziva se pro
synchronni osy, pro ru¢ni pojezdy)

dwAxNcFeedRT pole 16xDWORD | Maximalni rychlost [1/64000 um/T] (pouziva
se pro ruéni pojezdy)

rAxGParabAccel REAL Parabolické zrychleni pro geometrické osy.
Standardné se zadava v pripravé bloku NC
programu. PLC program mé& moZnost
zrychleni zadat, kdyz je nastaven bit
REQ PARABACCEL na hodnotu 1.
[m/s"3 * 65.536]

dwAxGLinearAccel DWORD Linearni  zrychleni pro linearni  Cast

parabolickych ramp pro geometrické osy.
Standardné se zadava v pripravé bloku NC
programu. PLC program m& moZnost
zrychleni zadat, kdyz je nastaven bit
REQ LINEARACCEL na hodnotu 1.
[1/64000 um/T"2]
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8.4.7 Licence pro PLC program

PLC program ma moznost zjistit stav licenci ur¢enych pro volné vyuziti v PLC programu. Licence jsou vazany
na hardwarovy kli¢. Pro zjistovani licenci slouZi instrukce LDR_LIC.

instrukce LDR LIC
funkce éteni stavu licence do RLO
syntax LDR _LIC feature

parameter  ,feature“ symbolicka konstanta pro urcéeni licence

Instrukce LDR_LIC nacte stav n&které PLC licence do RLO registru. Instrukce miZe také zjistit stav piipojeni
hardwarového klice. Pokud instrukce vrati hodnotu log.1, tak je licence pro danou vlastnost poradku.

Licence pro dané vlastnosti PLC programu, jsou uréeny symbolickymi konstantami:

Licence Vyznam

HwKeyConnected Stav ptipojeni hardwarového klice

FeaturePlc0 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLCO

FeaturePlcl Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC1

FeaturePlc?2 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC2

FeaturePlc3 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC3

FeaturePlc4 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC4

FeaturePlc5 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLCS

FeaturePlc6 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC6

FeaturePlc? Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC7

FeaturePlc8 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC8

FeaturePlc9 Licence pro uvolnéni vlastnosti PLC9

Priklad:
LDR LIC FeaturePlcl ;nacist stav licence PLC1
JLO LBL DISABLE PLCl1l ;skok, kdyZ neni platnad licence
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12

12. POPIS RIZENi ROTACNICH OS A
VRETEN

12.1 Definice pojmi, adresace

Kapitola se zaobird podrobné&ji problematikou nastavovani parametrti regulatorti, pfepinani rota¢nich os
na vietena a obracené a fizenim vieten.

Systém muze fidit souvisle 6 os . Analogovych nebo CAN-BUSouvych vystupt pro fizeni vSech os, vieten a
ostatnich regulatori mize byt maximalné 16. Analogové vystupy a snimani ¢idel IRC jsou na jednotkach SUOS.
Rizeni vieten je plné ve spraveé programovatelného interfejsu stroje.

Podle druhu fizeni rozliSujeme vietena:

- Rizené vieteno analogovym napétim bez snimani otacek ¢idlem IRC nebo se sniméanim otadek ¢idlem
IRC vlastnim PLC programem. V dal3im textu budeme nazyvat OBY CEJNE VRETENO.

Na obycejné vieteno se nedd vyuzit funkce otackového posuvu (G95), zavitovani nozem (G33),
konstantni fezna rychlost (G96,G97) a polohovani vietena.

- Rizené vieteno analogovym napétim se snimanim otaéek ¢idlem IRC systémovymi prostiedky
s moznosti polohovani a prechodu na rotaéni soufadnici s moznosti otackového posuvu (G95),
zavitovani (G33) a konstantni feznou rychlosti (G96,G97). V dal§im textu budeme nazyvat ROTACNI
OSA.

Obycejnych vieten muze byt vétsi pocet, pokud se nepresahne maximalni pocet analogovych vystupd (16).
Rotacni osy jsou jako normalni soufadnice, jenom se draha zadava ve stupnich. Rota¢ni osa se muze PLC
programem piepinat z rotacni soufadnice na vieteno a nazpét. Je dalezité pravidlo, ze se mize prepnout v dany
okamzik na vieteno jenom jedna rotacni osa. Pfepnutim rota¢ni osy na vieteno piedd PLC program
systémovému programu zpravu. Podle rotaéni osy, ktera byla naposled piepnuta na vieteno, fidi systémovy
program napriklad otaCkovy posuv, zavitovani, polohovani a konstantni feznou rychlost.

Pokud ma systém dvé rotacni souradnice a obé jsou piepnuty na vi‘eteno, tak PLC program musi ucit,
které vireteno budé hlavni (Fidici).

Obycejna vietena mozno adresoveé umistit libovolné na volné adresové pozice analogovych vystupi. Mohou se
umistit i na adresové pozice, které implicitné patii né&jaké soutadnici, pokud tato osa neni v dané aplikaci
systému pouzita (napriklad misto Sesté osy). Rotaéni osa pfitom muZe byt umisténa jenom na adresném misté
soutadnice.

Pro fizeni vieten se pouzivaji jednotky soufadnic SUOS. Jejich popis, pfifazeni kanall, adresace jednotek,
nastaveni strojnich konstant a parametrt regulatort je v kapitole '"Nastaveni parametri servopohont a jejich
fizeni PLC programem"'.
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12.2 Princip fizeni "obycejnych vieten"

V fizeni oby¢ejnych vieten programovatelny interfejs stroje jenom vysila hodnotu na analogovy vystupni port
(ptes SUOS nebo CAN-BUS).. Vyslani hodnoty vzdy vyzaduje dvé akce:

¢ prifazeni aktivniho portu oby¢ejnych vieten ke konkrétnimu ¢islu portu (hodnota 1,2,...,16).
¢ vyslani binarni hodnoty na aktivni analogovy vystup pro obycejna vietena.

instrukce ANALOG_PORT

funkce ptifazeni kanalu pro analogovy vystup
syntax ANALOG_PORT port

parametr ,port™ ¢islo portu

Prifazeni aktivniho kanalu ke konkrétnimu c¢islu portu se provede instrukci ANALOG PORT s jednim
parametrem "port", kterym je Cislo portu v rozsahu 1 az 16. Pokud neni pouzita nova instrukce
ANALOG PORT, plati trvalé ptifazeni aktivniho portu pro obyéejné vieteno. Instrukce neovlivni piitazeni
rotacnich os ke konkrétnim portim.

Analogova hodnota mtze byt vyslana jednotkou SUO5 nebo pies CAN-BUS kanal.

Zpusob vyslani je uréen konfiguraci v souboru ,,Channel0.ChannelConfig” v elementu DriveChannel a
atributu DriveType:

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel

atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType

zadny (default)

SUOS v plném provozu

SUO5 s vyfazenim testl

Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600

Maxon - Epos

TGA 24

Berger-Lahr CPD 17

Control Techniques UniDrive

Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
TGPower

Telemecanique ATV (Schneider)

Plovouci RTM — simulace stroje

TGPower trajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
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instrukce ANALOG
funkce vysilani hodnoty na analogovy vystup
syntax ANALOG val
ANALOG
parametr ,val® vysilana hodnota

Vyslani 16.bitové binarni hodnoty "val" v dopliikovém kodu na aktivni analogovy vystup se provede instrukci
ANALOG s jednim parametrem, kterym je zadané napéti. Pokud instrukce ANALOG nema Zadny parametr,
vySle se hodnota z datového "DR" registru.

Maximalni hodnota vystupu ....  +/-32766 (7FFFh)
Pokud je parametr vétsi nez maximalni napéti, bude na tuto hodnotu omezen pii vyslani.

Pokud pouzivame jenom jedno obycejné vieteno, je mozno instrukci ANALOG PORT pouzit jenom v modulu
MODULE_INIT.

Zadavani hodnoty otacek prostfednictvim funkce "S" se budeme zaobirat v kapitole "Zadavani otacek vietena".
Priklad:

Vyslani hodnoty S , kterou systém zada v BCD kodu na obyéejné vieteno, které je adresové umisténé na Cisle
portu 6 (misto paté osy).

LDR ZMSSPI ;testuje zménovy bit S

JLO ANA END ;skok,neni-11i zména

LOD WORD.PB11 ;BCD hodnota S typu WORD

BIN ;prevod na binadrni hodnotu

ANALOG_PORT 6 ;pritazeni aktivniho portu na 6

ANALOG ;vyslani hodnoty z DR na port
ANA_END:

12.3 Princip fizeni "rotaénich os"

Pokud je rotaéni osa namddovana jako soufadnice, fidi ji kompletné systém v polohové vazbé. Muze byt fizena
souvisle v interpolaci s jinymi osami. PLC program musi zabezpecit, aby obsluha omylem nezadala v programu
otacky pro rotaéni soufadnici, nesmi je vyslat na analogovy port a je vhodné zahlasit chybové hlaseni o chybé
obsluhy.

Pokud je rotacni osa namoédovana jako vieteno, fidi ji PLC program. Systém ji miZze fidit jenom v rezimu
konstantni fezné rychlosti a v rezimech zavitovani a otackového posuvu snima informace z odmeétovani vietena.
PLC napiiklad pfi vysilani napéti pro rotacni osu se mize fidit hodnotou nekteré funkce z povelového bloku (S
... PB11).

PLC program musi zabezpecit, aby obsluha omylem nezadala v programu pohyb pro rota¢ni soufadnici. V tom
ptipadé je vhodné zahlasit chybové hlaseni o chybé obsluhy.
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zména rychlostni vazby v¥etena na polohovou vazbu

instrukce SPI_AX
funkce

syntax SPI_AX
l.parametr ,feedl™
2 .parametr ,feed2“
3.parametr ,angle"
4 .parametr ,accel"
5.parametr ,axis™

[feedl], [feed2], [angle], [accel], [axis]

1.rychlost polohovani

2.rychlost pro pfidavni natoceni
velikost p¥idavného natoceni
zrychleni

¢islo osy

Instrukce SPI_AX zméni rychlostni vazbu vietena na polohovou vazbu pfislusné osy. Po zapnuti polohové
vazby se rotacni soufadnice za¢ne pohybovat dojizdécim posuvem a zastavi se az po dosazeni nulového pulsu a
pridavného uhlu natoceni.
Polohovani vireten pomoci instrukci SPI__AX se miiZe pro jednotlivé osy ¢asové prekryvat, takze miZe najednou
polohovat vicero vieten. Této vlastnosti se napriklad vyuZzije, kdyz ma stroj dvé rotaéni souradnice.

O metodé¢ zapolohovani rota¢ni souradnice rozhoduje v konfiguraci pro danou NC osu atribut Re fMethod

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut typ reference
RefMethod
5 Reference pro kodovana pravitka (Heidenhain, Essa)
9 zpusob ,,rychly najezd do reference pomoci polohovacich jednotek

(default)

Volba v konfiguraci, zda pfi najezdu testovat referencni spinac.

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut referenéni spinaé
RefSwitch
0 Referencni spina¢ netestovat
1 Referencni spinac testovat hranoveé (default)
2 Referencni spinac testovat tiroviiove

Volba v konfiguraci, zda pfi najezdu testovat zpomalovaci referencni spinac.

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut zpomalovaci spinaé
SlowDownSwitch

0

Zpomalovaci spina¢ netestovat (default)

1

Zpomalovaci spinac testovat
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Popis parametri instrukce SPI_AX:

SPI_AX

parametr

popis

1. parametr

feedl
WORD

Prvnim parametrem se muze zadat rychlost dojiZzdéciho posuvu od okamziku
naprogramovani instrukce SPI_AX az po najezd na nulovy puls a po ném nasledné
zpomaleni po rampé¢ na nulovou rychlost . Rota¢ni soufadnice piejede nulovy puls a
zastavi se az tehdy, kdyz rychlost neklesne po rampé na nulovou hodnotu. Do
odmeéfovani je ptitom zapocten nulovy bod stroje. Zadava se jako binarni hodnota v
doplitkovém kodu v tisicinach stupné za minutu. Zaporné zadany dojizdéci posuv
znamena, ze souiadnice se bude pohybovat na druhou stranu. Kdyz instrukce zadny
parametr nema (,,- , ,,NIL“), posuv se zvoli podle atributu: RefSpeedLow (Vv
soucasné verzi jen podle 1.NC osy).

V ptipade€, Ze je pozadovan test referencnich spinaci, systém zacne testovat nulovy
puls soutadnice az po nastaveni hodnoty 1 v bitech referen¢nich spinaci KRx.

2. parametr

feed2
WORD

Druhym nepovinnym parametrem se muze zadat rychlost piidavného posuvu od
konce prvni faze polohovani (zastaveni po najezdu na nulovy puls ), aZz po dosazeni
pridavného thlu natoceni. Zadava se jako binarni hodnota v dopliikovém kodu v
tisicinach stupné za minutu a mize byt i zaporny. Kdyz instrukce Zadny parametr nema
(-, ,,NIL®), posuv se zvoli podle atributu: RefSpeedLow. (v soucasné verzi jen
podle 1.NC osy).

3. parametr

angle
DWORD

Tretim nepovinnym parametrem je velikost pridavné drahy pojezdu v tisicinach
stupné. Kdyz instrukce teti parametr nema (,,-“ , ,,NIL“), pfidavna draha pojezdu se
zvoli podle atributu PosAfterRef. Kdyz je hodnota piidavné drahy nulova,
pridavny pojezd se neprovede. Velikost pridavného pojezdu je priristek drahy vztazen
k okamziku prujezdu soufadnice nad nulovym pulsem.

4. parametr

accel
WORD

Ctvrtym nepovinnym je zrychleni (rampa) pro vSechny faze polohovani. Pokud
parametr neni uveden, pouzije se hodnota podle atributu Acceleration . Hodnota
se zadava v [mm/sec"2]..

5. parametr

axis

CisloNCosy 1,2, 3, .... 16.

pridavna draha pojezdu (angle)

A

rychlost (feed1)

zrychleni (accel)
ryhlost (feed2)

KRx

NI konec polohovani

(RefSwitch) (MachineNullPoint)

Znézornéni polohovani rotacni soufadnice
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Najezd na nulovy puls trva urcitou dobu, a proto interfejs musi pozastavit vykonavani funkci do dokonéeni
najezdu. Pro indikovani najeti rota¢ni soufadnice slouzi bitové proménné "POLOHV_X, POLOHV_Y az
POLOHYV_16." Pokud jsou tyto proménné nastavené na hodnotu "1", je soutadnice stale ve stavu najezdu.

Proces polohovani mtize byt prerusen:

e vynulovanim bitu POLOHV_x

e  aktivni signal STOP

e zakazano povoleni pohybu MPxPI nebo MPxMAN
e najeto na limitni koncovy spina¢ KHx0 KHx1.

instrukce AX SPI
funkce zména polohové vazby na rychlostni vazbu
syntax AX SPI axis
AX SPI axis, [ spi ]
l.parametr ,axis" ¢islo osy
2 .parametr ,spi"“ parametry pro vieteno

Instrukce AX_SPI zméni polohovou vazbu na rychlostni vazbu pfislusné osy. V prvnim parametru ,,axis‘ se
zadava poradové Cislo NC osy, ktera ma byt piepnuta na vieteno. Druhy parametr ,,spi® je nepovinny a urcuje,
zda po piepnuti bude vieteno jako hlavni, nebo pomocné:

2. parametr ,spi™ | popis

0 (off) Vypnuti vietena

1 (main) Rotacni soufadnice bude pfepnuta na hlavni vieteno a na
obrazovce systému zobrazena na 1. pozici

2 (assist) Rotacni soufadnice bude pfepnuta na pomocné vieteno a na
obrazovce systému bude zobrazena na 2. pozici

S (set) Rotacni soutadnice bude prepnuta na vieteno. Neovlivni se
poradi na obrazovce a ani to, zda bude vieteno hlavni. Tyto
vlastnosti budou zachovany z pouziti instrukce SPI MAIN.
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instrukce SPI_MAIN

funkce zména hlavniho vfetene
syntax SPI_MAIN axis
parametr ,axis™ c¢islo osy

Instrukce SPI_ MAIN uréi, které z vieten bude hlavni. V parametru ,,axis* se zadava poradové Cislo NC osy,
ktera je prepnuta na vieteno a kterd ma byt hlavnim vietenem. Od hlavniho vietena se bude pocitat otackovy
posuv G95 a zavitovani G33 (viz dale).

instrukce ANALOG
funkce vysilani hodnoty na analogovy vystup
syntax ANALOG val, axis

ANALOG val, axis, [ spi ]
1l.parametr ,val® vysilana hodnota
2 .parametr ,axis™ ¢islo osy

Vyslani 16.bitové binarni hodnoty "val" v doplikovém kédu na aktivni analogovy vystup. V tomto ptipadé se
nepouziva aktivace analogového portu instrukci ANALOG PORT, protoze ten se pro rotacni soutadnici nastavi
pouzitim instrukce AX SPI. Instrukce pro zadani hodnoty pro vieteno musi v tomto piipadé mit 2 parametry.
Prvnim parametrem je binarni hodnota otacek "val", které se maji vyslat na rota¢ni soufadnici a druhy parametr
"axis" urCuje, Ze hodnota nema byt vyslana na analogovy port "obycejného vietena", ale na aktivni analogovy
port rotaéni soufadnice. Do druhého parametru se miize pro nazornost zadat jméno rotac¢ni soufadnice. Pokud
instrukcel. parametr nema (,,NIL®, ,,-°) na rota¢ni soufadnici se vysle hodnota z DR registru.

Tteti nepovinny parametr ,,spi* se pouziva pro stroje které maji 2 rotaéni soufadnice. Hodnota ,,spi, stejné
jako u instrukce SPI_AX, nabyva hodnot 0,1 a 2. Pomoci této hodnoty je analogovy vystup aktualné nasmérovan
bud’ na hlavni, nebo na pomocné vieteno (viz. 2 rota¢ni soufadnice).
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instrukce ANALOG_SPI

funkce ptimé vysilani analogového vystupu na osu
syntax ANALOG_SPI val, axis

1l.parametr ,val® vysilana hodnota

2 .parametr ,axis™ ¢islo osy

Instrukce ANALOG_SPI je alternativni instrukce k instrukci ANALOG, ktera umoznuje pfimé vysilani napéti
na osu. Prvnim nepovinnym parametrem je binarni hodnota otacek "val", které se maji vyslat na rotacni
soufadnici. Pokud instrukce 1. parametr nema (,,NIL“, ,.-), na rotaéni soutfadnici se vySle hodnota z DR
registru. V parametru ,,axis* se zadava poradové ¢islo NC osy

Instrukce byla zavedena také pro stroje, které pouzivaji 2 vietena a pro moznost vysilani napéti na konkrétni
vieteno bez ohledu na to, zda je vireteno v daném ¢ase hlavni nebo pomocné.

Na rozdil od instrukce ANALOG s jednim parametrem se tato instrukce nefidi ,kanalovou“ strukturou
analogovych vystupt, ale pouziva ,,logickou organizaci podle definice os v systému.

Na rozdil od instrukce ANALOG se dvéma parametry se analogovy vystup nefidi poslednim prib&éhem instrukce
AX SPI, ale je jednoznacné piitazen podle 2.parametru ,,axis®.

Priklad:
P¥epnuti c¢tvrté osy "C" z rotac¢ni souradnice na vr¥eteno.
AX SPI 4 ;prepnuti osy na vreteno
FL 0, HOMING.B3 ;zruSeni reference
LOD PB11 ;bindrni hodnota S
MULB MIRKA ;nasobeni méritkem
STO HODNOTA ;
ANALOG HODNOTA, 4 ;vyslani hodnoty na rotac. sour.

Priklad:
Vysilani binédrni hodnoty "S" na "obycejné vreteno" na ¢&isle portu 8 a BCD
hodnoty "P" na rotac¢ni souradnici "Y" prepnuté na vreteno.

LDR ZMSSPI ;testuje zménovy bit S

JLO ANA 1 ;skok, neni-1li zména

LOD PB11 ;BCD hodnota S

MULB MIRKA ;nasobeni méritkem

ANALOG_PORT 8 ;prirazeni aktivniho portu na 8

ANALOG ;vyslani hodnoty z DR na port 8
ANA_I: LDR ZMSSPI ;testuje zménovy bit P

JLO ANA 2 ;skok, neni-1li zména

LOD PBO4 ;BCD hodnota P

BIN ;prevod na binadrni hodnotu

MULB MIRKA?2 ;nasobeni méritkem

ANALOG -, 2 ;vyslani hodnoty z DR na port Y
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12.4 Pouziti dvou rotac¢nich souradnic

Systém ma moznost pouzivat 2 rota¢ni soufadnice. PLC program fidi pomoci instrukci AX_ SPI, od které rota¢ni
soufadnice se bude pocitat otaCkovy posuv G95 a zavitovani G33.

Pro praci se dvéma rota¢nimi soufadnicemi se pouziva diive popsanych instrukci:

akce

instrukce

popis

Polohovani vietena

SPI_AX d1,d2,u,r

Zapolohovani zpusobem pro rychlou referenci, instrukce
ma 4 parametry. Polohovani se mize pro jednotlivé osy
Casove prekryvat, takze mize najednou polohovat vicero
vieten.

Pfepnuti na hlavni AX SPI x,1 Pfepnuti na hlavni vieteno.

vieteno a uréeni Instrukce musi mit 2 parametry a druhym parametrem je

pozice zobrazovani hodnota 1. Toto vieteno bude fidit otackovy posuv a
zavitovani.

Piepnuti na pomocné |AX SPI x,2 Pfepnuti na pomocné vieteno.

vieteno a uréeni Instrukce musi mit 2 parametry a druhym parametrem je

pozice zobrazovani hodnota 2.

Pfepnuti na hlavni SPI MAIN x Samotné prepnuti na hlavni vieteno.

viceteno

Vyslani analogového
napéti

ANALOG val,x,1

Vysilani analogového napéti ,,val‘ na hlavni vieteno.
Na kterou osu se bude vysilat zalezi na tom, kterou osu
ur¢i instrukce AX SPI jako hlavni vieteno.

ANALOG val, x,2

Vysilani analogového napéti ,,val“ na pomocné vieteno.
Na kterou osu se bude vysilat zalezi na tom, kterou osu
urci instrukce AX SPI jako pomocné viceteno.

ANALOG_SPI val,x

Piimé vysilani analogového vystupu na osu bez ohledu
na to, zda je osa pravé piepnuta na hlavni nebo na
pomocné vieteno

Priklad:

Prepinani hlavniho a pomocného vietena:

AX_SPI
AX_SPI

AX_SPI
AX_SPI

ANALOG_SPIT
ANALOG_SPIT

ANALOG
ANALOG

BUN1, 4
BUN2, 5

BUN1,4,1
BUN2,5,2

;4. Osa je hlavni vreteno
;prepnuti !

;5. Osa je hlavni vreteno
;pevné vysilani na 4. osu
;pevné vysilani na 5. osu

;vysilani se prepind podle AX SPI
;vysilani se prepind podle AX SPI
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12.5 Zadavani otacek vretena

Systém muze zadavat hodnotu otacek pro vieteno prostiednictvim funkce "S". PLC program si zadanou hodnotu
ptecte v povelovém bloku "PB11, PB12 (rSPINDLE OUTPUT 1)". Na hodnotu, kterou systém vysle do
povelového bloku, maji vliv dal§i funkce a parametry konfigurace. Konfigurace pro vieteno se zadava
v elementu Spindle:

Cislo vietene:

element konfigurace vi‘etene
Spindle
atribut éislo vietene
No
1 1. vieteno (default)
2 2. vieteno
Pocet ptrevodovych stupnii.
element konfigurace vi‘etene
Spindle
atribut poéet pfevodovych stupiit
GearCount
0 vieteno nepouzito (default)
1,2,..32 | poCet prevodovych stupnt

Max. otaCky vietene. Bude-li programovano vice, omezi se na zadanou hodnotu. Pokud je zadana hodnota
omezeni nulova, budou maximalni otaéky omezeny na maximalni ota¢ky nejvyssiho prevodového stupné.

element konfigurace vi‘etene
Spindle
atribut maximdlni otadky vfetene [ot/min]
SpeedLimit
0 maximalni otacky podle nejvyssiho ptevodového stupné (default)
XXX maximalni otacky [ot/min]
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Pro kazdy ptevodovy stupeit musi byt zadany maximalni otacky a odpovidajici napéti pro dany stupen. Hodnoty
se zadavaji v elementu Gear, ktery je vnofeni v elementu Spindle:

element konfigurace vi‘etene
Spindle
element parametry pievodového stupné
Gear
atribut prevodovy stupei
No XX ¢islo prevodového stupné (0,1, .. ,31)
atribut maximalni otacky vi‘etene [ot/min]
MaxSpeed XX maximalni otacky dosazitelné pro dany pievod [ot/min]
atribut vystupni hodnota (""'mapéti'"), ktera odpovida rMaxSpeed
MaxOutput | xx Vystupni hodnota ("napéti"), kterd odpovidd maximalnim
otackam pievodového stupné 0-7FFFh.

Priklad:
V bloku je programovan 2. pievodovy stupent M42 a hodnota otacek S...630. Hodnota maximalnich otacek pro 2.
prevodovy stupei je 800 a hodnota odpovidajiciho napéti je 8.2V,

MaxSpeed = 800
MaxOutput = 7FFFh*0.82 = 26869

630

------ * 26869= 21159 (52A7h)
800

PB11 .... OA7h

PB12 .... 052h
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12.6 Rizeni prevodovych stupit z PLC programu

SPINDLE GEAR ACT 1 ....Pfevodovy stupeni pro 1l.vieteno
( WORD &teni/zapis )

REQ EXT SPINDLE_ GEAR ....Externi ¥izeni pf¥evodd z PLC
REQ MAN SPINDLE GEAR ....Manualni nastavovani pfevodd z PLC

( bity &teni/zapis )

Aktualni pfevodovy stupeil pro l.vieteno je v buice SPINDLE_GEAR ACT 1 (WORD hodnoty: 1,2,..,32).
Pokud se pouzivaji maximalné 4 pievodové stupné pomoci funkci M41-M44, zapiSe se do bunky
SPINDLE GEAR ACT 1 piislusny stupeii (1 az 4) piimo ze systému.

V jinych pfipadech, napfiklad je vétsi pocet prevodovych stupnl, musi aktualni pfevodovy stupeit do bunky
zapsat PLC program. PLC program musi zadat o externi fizeni pfevodovych stupnti nastavenim biti
REQ EXT SPINDLE GEAR a REQ MAN SPINDLE GEAR. Aktudlni pfevodovy stupeii ma vliv na vypocet
vystupné hodnoty pro zadané otacky vietene.

12.7 Otacky vietene Fizené pomoci %S

Povelovy blok vysila systém do PLC pfi startu bloku. Pokud je pozadavek tidit otacky vietena plynule pomoci
"%S" na panelu systému, je nutné v PLC programu pievzit hodnotu ota¢ek z bunky VYSOVERS (typ WORD),
kde je hodnota pribézné aktualizovana.

Priklad:
Vysilani ota¢ek s ohledem na %S:
LOD VYSOVERS ;otacky tizené pomoci %S
STO HODNOTA
ANALOG_PORT 5 ;pritazeni portu
ANALOG HODNOTA ;vyslani na obycejné vreteno
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12.8 Zadavani hodnoty pomoci rampy

Pro pohony rotacnich os, u kterych nesmi byt skokova zména zadavané hodnoty, se pouziva instrukce RAMP.

instrukce RAMP

funkce ¥izeni podle rampy

syntax RAMP vysl, accel
1l.parametr ,val® vysilana hodnota
2 .parametr ,accel" strmost

Instrukce RAMP zptisobi postupné zvétSovani nebo zmensovani vysilané hodnoty "val" podle zadané strmosti
"accel" tak, aby se dosahla hodnota v DR registru. Po ukonéeni instrukce je hodnota " val " v DR registru.

Priklad:
Vyslani hodnoty S , kterou systém zada v BCD kodu na obyéejné vieteno, které je adresové umisténé na Cisle
portu 6 (misto paté osy) rampou se strmosti 100/20 ms.

;program je umistnén v prubézné vétvi 20ms

EQUI K100,100

LOD WORD.PB11 ;BCD hodnota S typu WORD

BIN ;prevod na binadrni hodnotu
RAMP HODN, K100 ;zadadni rampy

ANALOG_PORT 6 ;pritazeni aktivniho portu na 6
ANALOG HODN ;vyslani hodnoty HODN na port

Priklad:
Vysilani otaéek na rotaéni osu piepnutou na vieteno s ohledem na %S a rampou ze strmosti nastavitelnou v PLC
konfiguraci.

LOD VYSOVERS ;otacky tizené pomoci % S
RAMP HODN, DELTA ;zadadni rampy se strmosti DELTA
ANALOG HODN, C ;vyslani HODN na rot. osu C

;nastaveno v inicializaci PLC (modul MODULE INIT)
CNF_GET_ INT DELTA, ‘SPEED_ACCELERATION‘, 100
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12.9 Dulezité systémové proménné pro fizeni vietene

Dale je uveden seznam dulezitych systémovych proménnych souvisejicich s problematikou vietene:

nazev

velikost

popis

PB11, PB12

2xBYTE

Binarni hodnota, ktera reprezentuje vystupni napéti (0 — 7FFFh), které
odpovida programovanym otackam vietene. Hodnota neni zkorigovana
vzhledem k procentu S a neprojevi se ani fizeni v prubéhu konstantni fezné
rychlosti.

Realna forma vystupného napéti je v buiice rSPINDLE OUTPUT 1.

VYSOVERS

WORD

(jen pro ¢teni)

Binarni hodnota, ktera reprezentuje vystupni napéti (0 — 7FFFh), které
odpovida skute¢nym otackam vietene. Hodnota je zkorigovana vzhledem
k aktualnimu stavu procenta S, pokud je tato korekce povolena (neni
programovana G33) . V priabéhu konstantni fezné rychlosti je velikost
hodnoty fizena od interpolatoru v zavislosti na poloze osy X.

Realna forma : rSPINDLE PRS OUTPUT 1.

REQ SPEED_PM

DWORD

(jen pro ¢teni)

Pozadované otacky vietene v tisicinach otacky za minutu. Hodnota
zohlediuje aktualni stav procenta S a konstantni feznou rychlost. jedna se
o vysledné pozadované otacky vietene. Hodnota bunky je vypocétena
z aktualniho stavu VYSOVERS, z aktualniho stavu pfevodového stupné a
maximalniho napéti pro dany pievodovy stupeii.

REQ_SPEED_PT

DWORD

(jen pro c¢teni)
Pozadované otacky vietene v tisicinach stupné za vypocétovy takt systému.
Hodnota odpovida buiice REQ SPEED_PM, jen je v jinych jednotkach.

ACT_SPEED_PM
ACT_SPEED2_PM

AVG_SPEED_PM
AVG_SPEED2_PM

DWORD

(jen pro ¢teni)

Aktudlni otacky vietene v tisicinach otacky za minutu. Hodnota je
vypoctena z odméfovaciho ¢idla na vietenu. Pfi vypoftu je zohlednén
vnitini inkrement vietene.

K dispozici také filtrovana (primérna) hodnota aktualnich otacek
AVG_SPEED_PM a také hodnoty pro druhé vieteno: ACT SPEED2 PMa
AVG SPEED2 PM

ACT_SPEED_PT
ACT_SPEED2_PT

AVG_SPEED_PT
AVG_SPEED2_PT

DWORD

(jen pro ¢teni)

Aktualni otacky vietene v tisicinach stupné za vypoctovy takt systému.
Hodnota je vypoétena z odméfovaciho ¢idla na vietenu..

K dispozici také filtrovana (primérna) hodnota aktualnich otacek
AVG_SPEED_PT a také hodnoty pro druhé vieteno: ACT SPEED2 PT a
AVG SPEED2 PT

SIM_SPEED_PT
(OTACKY_VR)

DWORD

( pro zapis )
Systémova proménna pro aktualni otacky vietene v tisicinach stupné za
vypoctovy takt systému. Buiika se pouziva pti simulaci otacek vietene.

REQW_SPEED2_PM

DWORD

( pro zapis )
Pozadované otacky pro 2. vieteno pro vystup na obrazovku.
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Vyuziti systémovych proménnych :
Kontrola dosaZenych otacek vi‘etene:

Pro kontrolu dosazenych otacek vietene je mozno v PLC programu porovnavat proménné REQ SPEED PT a
ACT_ SPEED_PT, nebo REQ SPEED PMa ACT SPEED_ PM. Porovnéni je nutno provést s urcitou toleranci a
pfi testu je nutno vyloucit dynamické stavy vietene. Hodnoty REQ SPEED PT a REQ SPEED PM nejsou
zohlednény vzhledem k pfipadné upravé hodnoty VYSOVERS (napiiklad pomoci instrukci RAMP) v PLC
programu pred vyslanim na vieteno.

Simulace otadek vi‘etene:

Simulace ota¢ek vietene se pouziva v piipad€, ze vieteno neni osazeno snimac¢em IRC. V tomto ptipad¢ se
v PLC programu ve vhodnych situacich piepiSe hodnota REQ SPEED PT do buitky SIM SPEED PT. V PLC
programu nesmi byt pouzita instrukce AX SPI x.
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13. NASTAVENi PARAMETRU

SERVOPOHONU A JEJICH RIZENIi PLC
PROGRAMEM

13.1 Sady parametru regulatoru

Systém ma softwarovu polohovou, ptipadné rychlostni vazbu. Pomoci zmény parametrii je mozné modifikovat
dynamické parametry servopohonti bez zasahu do hardware systému nebo ménicl. Vyskytuje se také pozadavek
modifikovat dynamické parametry servopohonti v provozu. V tomto pfipadé musi parametry serva modifikovat
PLC program. Ovlivitovani parametrt se pouziva napiiklad tehdy, kdyz stroj pouziva mechanickou pievodovku.
Pokud v pripravnych funkcich zada PLC program povel k fazeni na jiny pfevodovy stupei, muze také zménit
parametry servopohonu (napfiklad kv, omezeni skluzu,...). PLC program ma moznost zménit ""'sadu parametria
regulatri". Sadou parametrii regulatoru pro jednu osu se rozumi souhrn vSech parametri. Po zapnuti systému se
implicitn€ nastavi 1. sada parametrii pro kazdou osu. Nastaveni se provede v ase, kdyz jesté neni aktivni
softwarova polohova vazba. Pak se provede inicializacni modul PLC programu "MODULE_INIT", ktery mize
sadu parametrd regulatorti pro nékteré osy zménit. AZ po této akci se uvede do provozu softwarova polohova
vazba.

Jednotlivé hodnoty parametri regulatoru se definuji v konfiguraci ,,Channel0.ChannelConfig®. Mtzou tam byt
nadefinovany 4 sady parametrti pro v§echny osy.

instrukce REGUL X, REGUL Y, ..., REGUL 6

funkce nastaveni parametrt regulatoru
syntax REGUL X sada

parametr ,set® sada parametrut regulatoru

Instrukce REGUL_X az REGUL_6 nastavuje podle zadané¢ho parametru "sada" prislusnou sadu parametri
(1,2,3,4) regulatoru pro danou osu. Nastaveni parametri se doporucuje provadét, je-li osa v klidu a pfi vypnuté
polohové vazbé pro danou osu. Vypinani a zapinani vazby mozno fidit pomoci bitovych proménnych
"VAZBA X, VAZBA Y, .., VAZBA 6".
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Priklad:
V ptipravnych funkcich nastavme 2. prevodovy stupeni pro osu "Y" a zméime parametry regulatoru pro osu "Y"
podle 2. sady parametrd a pro 4. osu podle 3. sady parametri.

FL 0,VAZBA Y ;vypnuti polohové vazby pro osu Y

FL 0,VAZBA 4 ;vypnuti polohové vazby pro 4. osu Y
FL 1, PREVOD ;nastartovani mechanismu "PREVOD"

EX

LDR PREVOD ; Cekani na zprevodovani

EX1

REGUL_ Y 2 ;nastaveni 2. sady parametrd pro Y
REGUL X 3 ;nastaveni 3. sady pro 4. osu

FL 1,VAZBA Y ;zapnuti polohové vazby pro osu Y

FL 1,VAZBA 4 ;zapnuti polohové vazby pro 4. osu

13.2 Souhrn parametru regulatoru

Souhrn parametri regulatoru, které je mozno ovlivnit:

1. zafazeni, nebo vyfazeni regulacniho obvodu rychlosti (skluzu).

2. nastaveni proporcionalniho zesileni polohové servosmycky

3. zesileni zpétné vazby v rychlostni smycce

4. proporcionalni zesileni v rychlostni smycce a v pfipadé vyrazené rychlostni smycky,
citlivost regulacni odchylky polohy

integracni konstanta regulatoru v rychlostni smyc¢ce

zafazeni nebo vyfazeni integracni slozky regulatoru

omezeni skluzu pro regulaéni obvod skluzu

snimani rychlosti pro regula¢ni obvod skluzu

nastaveni feedforwardu

R S A

MP

Inter- ||
polace

Celkové schéma servosmycky:
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Vyznam polozek:

Z zadan prirtstek

B diference - odchylka polohy - zadand rychlost
F skluz

MP povoleni pohybu

Pl vytazeni rychlostni vazby

P2 vytazeni I-regulatoru

LIM zadand hodnota omezeni skluzu

K1l konstanta odmérovani

K2 zesileni zpétné vazby rychlostni smycky
K3 proporciondlni zesileni

K4 integrac¢ni konstanta

K5 fazeni regulace s omezenym skluzem

Ks konstanta snimani rychlosti

Kn blok nelinedrnich korekci

F Filtr pro frekvenc¢ni zadrz

Kf Proporciondlni slozka feedforwardu

Kd Derivacni slozka feedforwardu

Konstanta odméfovani K1 se nastavuje atributy MeasConstNumerator a MeasConstDenominator
v elementu Servo:

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut konstanta odmétovani - Citatel
MeasConstNumerator
XX Celociselna hodnota Citatele
atribut konstanta odméfovani - jmenovatel
MeasConstDenominator
XX Celociselna hodnota jmenovatele

Pokud je pozita interni softwarova polohova servosmycka, tak plati:

MeasConstNumerator
pocet pulzl odmé¥ovani * ———————-—————————————— = mira v mikrometrech
MeasConstDenominator

Pokud jsou pouzity externi polohové servosmy¢ky piimo v pohonech (napi. pro CAN-BUS trajectory), tak plati:

MeasConstNumerator
mira v mikrometrech * 2% * ———mmmmm = pocet inkrementd pohonu
MeasConstDenominator
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13.3 Zarazeni nebo vyrazeni regulaéniho obvodu rychlosti
(skluzu) "P1"

Konfigurace pro tazeni rychlostni servosmycky pro danou sadu:

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr P1 daného serva
ServoParamPl | ( rychlostni regula¢ni smycka je vypnuta (default)
1 rychlostni regula¢ni smycka je zapnuta

Pro pohony, které maji vlastni regula¢ni obvod rychlosti s nastavitelnou integracni vazbou se piepina¢ P1
vynuluje a tim se softwarovy regula¢ni obvod vyfadi. Blokové schéma servosmycky se zmodifikuje podle
obrazku.

Ridici servosmyctka

Diferenéni ¢itad Proporcionalni zesileni Polarita vystupu
Ridici NC osa b4 Ptitazeni kanalti pohonti
0 [ HVY H k3 H kp D >
A F
kd
Polarita signali z odmé&fovani
Kanal odmétovaciho ¢idla
kn2 - knl 4 k1 — <] <
Nelinearni korekce Konstanta odméfovani
ControlingServo
BandStopFilter PPosController InvertOutputPolarity

DriveAssignment

[HVY HK3H kp > N

F

ControlingAxis

kd

PropController

InvertEncoderDirection

EncoderAssignment

kn2 (- kn1 | k1 —<] <

MeasConstNumerator

NonLinearCompensation MeasConstDenominator
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13.4 Razeni I-regulatoru "P2

Konfigurace pro fazeni integraéni slozky rychlostni vazby pro danou sadu:

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr P2 daného serva
ServoParamP2 | () integra¢ni slozka rychlostni vazby je vypnuta (default)
1 integracni slozka rychlostni vazby je zapnuta trvale
2 integracni slozka rychlostni vazby je zapnuta na dojizdéni

V ptipadé zarazené¢ho regulacniho obvodu rychlosti (P1=1), je moZno pomoci pifepinace P2 zaradit integracni
slozku. Kdyz P2=0, je integra¢ni slozka vyrazena. Kdyz P2=1, je integra¢ni slozka zafazena s integracni
konstantou K4 - viz dale.

Casto je potieba u pohontl, které nemaji vlastni integraéni slozku, zatadit softwarovy integral jen pro "dotaZeni
polohy" podle zadané tolerance. Tento dojiZzdéci integral se zatradi pfi P2=2 a jeho Ginek zacne pti konci
interpolace a ukon¢i se dosaZzenim zadané tolerance polohy.

13.5 Nastaveni zesileni zpétné vazby rychlostni smycky
IIK2II

V ptipadé zatazeného regula¢niho obvodu rychlosti (P1=1) je nutné nastavit zesileni zpétné vazby rychlostni
smycky. Jednda se o softwarovou nadhradu tachodynama. Hodnota K2 ma podstatny vliv na dynamiku
servosmy¢ky a je nepfimo imérna parametru Kv. To znamena, Ze ¢im je vétsi konstanta K2, tim je vétsi casova
konstanta servopohonu (mensi Kv).

Vzhledem k nutnosti provadét vypocty servosmycky v rychlém ¢asovém rastru, nenastavuji se hodnoty konstant
presné. Nastavuje se jenom pocet rotaci vpravo nebo vlevo, které je nutno provést se zadanou hodnotou. Rotace

vlevo zvétsi hodnotu konsatnty. Na ureni poétu rotaci slouzi dvouciferny kod :

00 zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

01 1 rotace vlevo (*2) 51 1 rotace vpravo (/2)
02 2 rotace vlevo (*4) 52 2 rotace vpravo (/4)
16 16 rotaci vlevo 66 16 rotaci vpravo
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr K2 daného serva — zesileni rychlostniho regulatoru
ServoParamK2 | ( jednotkovy pienos rychlostniho regulatoru (default)
01,02,..,16 | stupen zesileni pro prenos rychlostniho regulatoru
51,52,..,66 | stupen zeslabeni pro pfenos rychlostniho regulatoru
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13.6 Nastaveni proporcionalniho zesileni hrubé "K3"

13

Proporcionalni zesileni polohové servosmyc¢ky se nastavuje ,,hrubé“ pomoci parametru ,,ServoParamK3™“ a

13

Jemné* pomoci parametru ,,PPosController™. Toto nastaveni ovliviiuje parametr Kv servosmycky.
Vzhledem k nutnosti provadét vypocty servosmycky v rychlém ¢asovém rastru, nenastavuji se hodnoty konstant
presné. Nastavuje se jenom pocet rotaci vpravo nebo vlevo, které je nutno provést se zadanou hodnotou. Rotace

vlevo zvétsi hodnotu konstanty. Na urceni poétu rotaci slouzi dvouciferny kod:

00 zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

01 1 rotace vlevo (*2) 51 1 rotace vpravo (/2)
02 2 rotace vlevo (*4) 52 2 rotace vpravo (/4)
16 16 rotaci vlevo 66 16 rotaci vpravo
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr K3 daného serva — proporcionalni zesileni hrubé
ServoParamK3 | ( jednotkovy prenos proporcionalniho regulatoru (default)
01,02,..,16 | stupen zesileni pro polohovou servosmycku
51,52,..,66 | stupen zeslabeni pro polohovou servosmycku

13.7 Nastaveni proporcionalniho zesileni jemné

Nastaveni se provadi pro jednotlivé soufadnice v kazdé sad¢ parametrll regulatort. Toto nastaveni ovlivituje
parametr Kv servosmycky.
Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut proporcionalni zesileni polohové servosmycky jemné
PPosController | 1.0 jednotkovy pienos polohové servosmycky (default)
0.01,..,99.99 | zesileni pro prenos polohové servosmycky
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13.8 Nastaveni integracni konstanty "K4"

V ptipad¢ zarazeného regulaéniho obvodu rychlosti (P1=1) a zafazené integracni slozky (P2=1) je nutno nastavit
integracni konstantu K4.

Nastavuje se jenom pocet rotaci vpravo nebo vlevo, které je nutno provést se zadanou hodnotou. Rotace vlevo
zvétsi hodnotu konstanty. Na urceni poétu rotaci slouzi dvouciferny kod:

00 zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

01 1 rotace vlevo (*2) 51 1 rotace vpravo (/2)
02 2 rotace vlevo (*4) 52 2 rotace vpravo (/4)
16 16 rotaci vlevo 66 16 rotaci vpravo

I v pfipadé nastaveni vétSiho poctu rotaci vpravo, nedojde k podteCeni hodnoty, protoze se uchovavaji i fady

s vahou nizsi nez 20. To znamena, e i pii nastaveni velmi malé integracni konstanty dojde k naintegrovani
I regulatoru a ovlivnéni serva.

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr K4 daného serva — integra¢ni konstanta rychlostni vazby
ServoParamK4 | ( jednotkovy pienos integracniho regulatoru (default)
01,02,..,16 | stupen zesileni pro integraéni regulator
51,52,..,66 | stupen zeslabeni pro integraéni regulator

13.9 Proporcionalni slozka feedforwardu "Kf"

Pii vyssSich rychlostech obrabéni je potfeba kompenzovat regulaéni odchylku polohové vazby pro dosazeni
pozadované piresnosti obrabéni. Snahou je kompenzovat regula¢ni odchylku az na nulovou hodnotu a to i pfi
dynamickych stavech stroje. (Parametry jsou aktivni od softwarovych verzi sekundarniho procesoru 6.020 pro
fadu systémi CNC8x9.)

Prenosova funkce feedforwardu (tvar v Laplaceove transformaci) je:
F(p) =Ts + pTsTv

Ts je ¢asova konstanta polohové servosmycky, pro kterou plati: Ts = 1/Kv
Tv je ¢asova konstanta podfizené rychlostni servosmycky.

Pii ustalené rychlosti obrabéni (napifiklad pti linearnim pohybu a kdyz neni zména rychlosti) plati, Ze
proporcionalni slozka feedforwardu je rovna prevracené hodnoté parametru Kv:

lim F(p) =Ts = 1/Kv pro p->0
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Pro lepsi zadavani hodnot se nastavuje proporcionalni slozka feedforwardu v desetinach prevracené hodnoty
1/Ts. Casova konstanta Ts je v sekundach. Pii 100 procentnim
feedforwardu je tato hodnota piimo rovna desetinam parametru Kv. Na nastaveni parametru jsou pro kazdou

Casové konstanty polohové servosmycky

soufadnici v kazdé sad¢ parametrt regulatord rezervovany 4 dekady ve strojnich konstantach.

Naptiklad pro soufadnici, kterda ma Kv = 32.4 [1/s] se parametr pro proporcionalni slozku feedforwardu ( pfi sto-

procentnim feedforwardu), nastavi na hodnotu 0324.

Aktualni hodnota parametru Kv se na systému zjisti v diagnostické obrazovce pro sledovani odchylky drahy

nebo vypoctem:

Kv=V/Ep V je skuteéna rychlost v mm/s
Ep je regulacni odchylka polohy (aktualni stav diferencniho ¢itace) v mm

( napriklad pro ustalenou rychlost 600mm/min se parametr Kv vypocte: Kv=10/Ep)

Pomoci konfigurace je mozno fidit fazeni feedforwardu. Konstanta slouzi na urceni, ve kterych situacich ma byt

N 24

aktivujeme feedforward jen pro pracovni posuv v automatickém rezimu.

element obecné parametry konfigurace os
Common
atribut Fizeni feedforwardu
FeedForward 0 Feedforward je neaktivni
1 Feedforward je vzdy aktivni
2 Razeni feedforwardu se fidi podle atributli FeedForwardAut
a FeedForwardMan
atribut zpisob i‘eSeni feedforwardu pro automaticky reZzim
FeedForwardAut 0 feedforward neni zafazen v reZimu AUT
1 feedforward je zafazen v rezimu AUT pro pracovni posuv
2 feedforward je zafazen v rezimu AUT pro rychloposuv
3 feedforward je zafazen v rezimu AUT vzdy
atribut zpisob i‘eSeni feedforwardu pro ruc¢ni pojezdy
FeedForwardMan 0 feedforward neni zafazen pro ruéni pojezdy
1 feedforward je zafazen pro rucni pojezdy pro pomaly posuv
2 feedforward je zafazen pro rucni pojezdy pro rychloposuv
3 feedforward je zafazen pro rucni pojezdy vzdy
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut proporcionalni slozka feedforwardu Kf
FeedForwardTs | (0.0 proporcionalni slozka feedforwardu vyrazena (default)
XX proporcionalni slozka feedforwardu
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korekéni
¢len

N\

Kf
proporc. Slozka

derivac. Slozka
D |H Kd
MP
feedforward 2
polace — Y K3 %p ™
diferenténi pasmova pro;iorc,:ionélni pohon
citad zadrz zeslient s rychlostnim
regulatorem
Knl Kn2 K1 IRC
tabulky nelinearnich  konstanta
korekei odm¢fovani

Blokové schéma servosmycky se zatazenim feedforwardem

13.10 Derivacni slozka feedforwardu "Kd"

Derivacni slozka feedforwardu ma kompenzovat piejezdy v dynamickych stavech stroje. Kdyz systém zadava
rychlost po linearni rampé a jedna se o rovnomérné zrychleny nebo zpomaleny pohyb a za predpokladu, Ze
prenos podiizené soustavy rychlostni vazby mozno pfiblizné€ nahradit soustavou prvniho fadu, je vétev derivacni
slozky schopna vykompenzovat piekmity regulacni odchylky polohy.

Prenosova funkce podiizené soustavy rychlostni vazby je:
S(p)=Kv/(1+pTv)

Pro lep$i zadavani hodnot se nastavuje derivaéni slozka feedforwardu v desetinach pievracené hodnoty Casové
konstanty rychlostni smycky 1/Tv. Casova konstanta Tv je v sekundach. Na nastaveni parametru jsou pro
kazdou soutadnici v kazdé sadé parametri regulatorti rezervovany 4 dekady ve strojnich konstantach. Maximalni
hodnota je 7999.

Naptiklad pro soufadnici, ktera ma 1/T = 200 [1/s] se parametr pro deriva¢ni slozku feedforwardu nastavi na
hodnotu 2000.

FILTR DERIVACNI SLOZKY FEEDFORWARDU

Parametrem se nastavuje filtr pro derivaéni slozku feedforwardu. Filtr je potfeba nastavit pro nékteré typy
pohont. Jedna se o pohony, které maji izké a fidsi strobovani vstupniho signalu, takze by nemusely zachytit
vSechny pulsy z derivaéni slozky feedforwardu.

Kazda dekada parametru R381 nastavuje exponencialni filtr pro derivaéni slozku ve stupnich 1 az 9, ptitom 1.
dekada nastavuje filtr pro 1. soufadnici, 2. dekdda pro 2. soufadnici apod. Hodnota 0 v prislusné dekade
znamena, ze filtr je pro danou soufadnici vyrazen.
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element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut filtr deriva¢ni sloZKky feedforwardu
FeedForwardFilter | ( filtr pro feedforward je vyfazen (default)
1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut derivacni slozka feedforwardu
FeedForwardTv | ( filtr pro feedforward je vyfazen (default)
1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu

13.11

V softwarové servosmyc¢ce mize byt zafazen filtr pro pasmovou zadrz. Filtr miZe pomoci potlacit rezonan¢ni
kmity stroje. V servosmyc¢ce muze byt je zatazen filtr s ,,nekonecnou impulsovou odezvou (IIR) “ druhého fadu

Filtr pro frekvenéni pasmovou zadrz

navrhnuty jako pasmova zadrz. Pro nastaveni filtru slouzi 3 parametry, oznacené jako F1, F2 a F3.

» Parametr F1 piedstavuje proporcionalni pienos filtru.

» Parametr F2 ptedstavuje integra¢ni konstantu filtru a je nepfimo umérnd Casové konstanté integraéniho

¢lanku. Presna hodnota je ale zavisla na period¢ vzorkovani (2,8ms, 1,5ms..)

» Parametr F3 ptedstavuje derivacni konstantu filtru a je nepfimo iméra Easové konstanté derivaéniho

¢lanku. Presna hodnota je ale zavisla na period¢ vzorkovani.

Pokles a narast frekvencni charakteristiky je 20dB/dek. Nacrtek logaritmické amplitudové frekvencni

charakteristiky filtru je:

F(®)

F2

F3

log ®
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Filtr je zafazen do servosmycky tésné za diferencni ¢ita¢ a miZze ménit své parametry podobné jako se méni
parametry servosmycky v zavislosti na platné sadé parametrti regulatord. Systém ma k dispozici 4 pasmové
filtry, u kterych je mozné nastavit, pro kterou soufadnici a pro kterou sadu parametrii ragulatord, je filtr aktivni.

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut derivacni slozka feedforwardu
FeedForwardTv | ( filtr pro feedforward je vyfazen (default)
1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
element parametry pasmové zadrzZe
BandStopFilter
atribut Fizeni pasmové zadrzZe
FilterActive 0 pasmova zadrZ je neaktivni
1 pasmova zadrz je aktivni
2 pasmova zadrz je aktivni v dob¢é pohybu
atribut parametr F1 filtru pasmové zadrze
BandStopFilterFl | () proporcionalni pienos filtru nulovy (default)
XX proporcionalni pienos
atribut parametr F2 filtru pasmové zadrze
BandStopFilterF2 | ( integracni slozka filtru nulova (default)
XX integracni konstanta filtru
atribut parametr F3 filtru pasmové zadrze
BandStopFilterF3 | () derivacni slozka filtru nulova (default)
XX derivacni slozka filtru
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13.12 Kaskadni razeni servosmycek

Pro nékteré specialni ucely je mozno pouzit kaskadni fazeni servosmycek. Jeden priklad je pouziti pro lepsi
implementaci polohové a rychlostni vazby. Druhy pfiklad je, kdyZz se potiebujeme vyporadat s vilemi
soufadnice a mame k dispozici dvoji odméfovani (z pohonu a ze suportu). Pro kaskadni napojeni soutfadnic
slouzi atribut ,,ControlingServo®.

ControlingServo

PPosController
ControlingAxis DriveAssignment
j H k3 H kp >
kd
PropController

EncoderAssignment

kn2 < knl | k1 |¢

NonLi c i MeasConstNumerator
OnLinearompensation 1., 4ConstDenominator

v
ControlingServo A
PPosController
ControlingAxis DriveAssignment
[ Hk3 H kp >
kd
PropController

EncoderAssignment

kn2 4 knl |H k1 |

NonLi c i MeasConstNumerator
OnLinearompensation 1., 4ConstDenominator
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13.13 Pouziti jednotek SU05

13.13.1 Vseobecny popis

Jednotka odméfovani, vystupu fidiciho napéti nebo fidicich pulst pro pohony 4 os. Na ¢elnim panelu ma jeden
konektor CANNON25 A ¢tyii konektory CANNONI1S. Konektor CANNON?2S5 (dole) slouzi pro vystup fidiciho
napéti a fidicich pulsi pro pohony os, konektory CANNONIS5 pro piipojeni odméfovani. Spodni konektor
CANNONI1S5 slouzi pro pripojeni odméfovani 1. osy (obvykle X). Jednotka nastavuje automaticky napajeci
napéti pro snimace odméfovani s ohledem na ubytek napéti na napajecim kabelu a hlida pretrZzeni vodic¢t
odméfovani. V ptipadé zjisténi chyby vypne napajeci napéti pro snimac. Pro spravnou funkci automatického
nastaveni napéti pro snima¢ odméfovani je vhodné, aby prifezy napajecich vodi¢t snimacu pro OV a pro +5V
byly pfiblizné stejné. Kompenzace tbytku funguje pro odbér snimaée 0.3A a prafez napajeci zily 0.5 mm?2
do délky kabelu 70m. ( V pfipadé zdvojenych Zil 140m. ). Vyhodnoceni odmétovani umoznuje rychlost az

1000000 inkrementti/sec.
interpolator | smér a snimani vystupu
NC nastaveni driftu
\ 4 l
16 IRCovy servosmycka analog. 16
Xyl kandl L)) N DIFCIT || | 5| kandl 4X,®
16x
y Y
fizeni typ limit dif. o
vstupt IRC odméfrovani éitace fizenl aonalog..
vystupu
I
sada parametrii typ analog. vystupti
. regulatorl, véetné
kontrolni ¢ita¢ zesileni
A 4
analog.
cet kanalii celk kanal 16x ;
pocet kanali celkem PLC s
(ANALOG)

VYSTUP

Maximalnimu rozsahu napéti odpovidaji binarni ¢isla v doplitkovém kodu z intervalu +/- 7FFFh.
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13.13.2 Popis konfigurace pro nastaveni jednotek SU0S5.

Celkovy pocet kanali SU0S

element obecné parametry konfigurace os
Common
atribut Celkovy pocet kanala SU0S
SUO5ChannelCount 0 jednotky SUO5 nejsou pouzity (default)
1,2,.. pocet kanald na jednotkach SU0S

Nastaveni limiti pro hlidani diferen¢nich ¢itacd

Hodnota 0 nebo znaménko minus u prislusné konstanty odstavi kontrolu hlidani. Pfi preteceni diferenéniho
CitaCe pres nastaveny limit se diferencni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba.
PLC program ma moznost zjistit ¢islo chyby v buiice BZH13

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut Limit pro hlidani diferen¢nich ¢itaca [mm]
FollowingErrorLimit | ( limit pro hlidani diferen¢nich ¢itacu je zrusen
1.0 limit pro hlidani diferen¢nich ¢itact 1 mm (default)
XX limit pro hlidani diferenc¢nich ¢itacl je nastaven
-XX limit pro hlidani diferencnich ¢itacl je zrusen

Nastaveni zony kontrolniho ¢ita¢e IRCt

Zbéna kontrolniho ¢itaée IRC je pocet pulsi mezi dvéma nulovymy pulzy (po vynasobeni 4x). Pii chybé
kontrolniho ¢itace se diferencni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba. PLC
program ma moznost zjistit ¢islo chyby v bunice BZH13.

element konfigurace servosmycky

Servo
atributy Zoéna kontrolniho ¢itace IRC
CheckCounterl 0 kontrola na kontrolni ¢ita¢ je neaktivni
CheckCounter2 1.0 limit pro hlidéni diferenénich ¢&itadti 1 mm (default)
CheckCounter3 -XX kontrola na kontrolni ¢ita¢ je neaktivni
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Preklenuti diferen¢nich ¢itacu

Nastaveni hodnoty 1 do pfislusné dekady zpisobi pieklenuti diferen¢niho Citace. Pieklenuti znamena, Ze vystup
z interpolatoru (draha za takt) se vysle rovnou na vystup servosmycky. Hodnota z interpolatoru je upravena o
proporcionalni zesileni piislusné sady parametr regulatort.. Pfeklenuti diferencniho citace se pouziva napiiklad
u krokovych motort bez piidavného odmétovani

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Pieklenuti diferen¢nich ¢itacu
DiffCountKill 0 diferenéni ¢ita¢ aktivni (default)
1 diferenc¢ni CitaC je vyfazen

Piimy vstup do diferencnich ¢itaci z odméiovani

Pii aktivnim pieklenuti se hodnota z odméfovani, upravend konstantou odméfovani, naplni pfimo do
diferen¢niho ¢itac¢e. Tuto hodnotu muze dal zpracovavat napiiklad PLC program. V tomto pfipadé nesmi byt
zafazena rychlostni smycka regulatoru.

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Piimy vstup do diferencnich ¢itacu
DiffCountDirect 0 piimy vstup do diferen¢niho ¢itace je vyrazen (default)
1 primy vstup do diferencniho Citace je aktivni

Smér snimani signalt z odmérovani

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Smér snimani signalli z odmérovani
InvertEncoderDirection | ( ptimy smér signalti z odméfovani (default)
1 inverze sméru signali z odméfovani

Absolutni hodnota vystupu

KdyzZ je absolutni hodnota vystupu aktivovana, tak systém provede absolutni hodnotu vystupni hodnoty a pak
jeji polaritu upravi pomoci InvertOutputPolarity

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Absolutni hodnota vystupu
AbsOutput 0 ptimy smér signalt z odmeéfovani (default)
1 absolutni hodnota vystupu
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Polarita vystupu
element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Polarita vystupu
InvertOutputPolarity |0 prima hodnota vystupu (default)
1 invertovana hodnota vystupu

Rizeni IRCovych vstupnich kanali

element Nastaveni kanalu odméiovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovaciho kanalu
ChannelType 0 zadné odmétovani (default)
1 odmeéfovani SUOS v plném provozu
2 odmeéfovani SUOS s vyrazenim testi
dalsi typy, které nesouvisi s SU0S

Typ odmétovani

Nastavuje se typ odméfovani, nastaveni plati pro ChannelType=1, 2.

element Nastaveni kanalu odméfovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovani
EncoderType standard (default)
kédovana pravitka typu Heidenhain, ESSA
odmeéfovani typu NS010

Odmeérovani typu Limat

Nastavovana pravitka ESSA

N|R|WIN =IO

SLM technologie

ZxZeni nulového pulsu

element Nastaveni kanalu odméiovani
EncoderChannel
atribut ZxZeni nulového pulsu
LenReferMarks 0 Z0zit nulovy pulz u jednotek SUO5 (default)
1 Ponechat nulovy pulz u jednotek SUO5 v pivodni Sife
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Pocatecné napéti pro IRC

V jednotkach SU04 se nastavuje pocateéni napéti pro napajeni ¢idel IRC ve voltech.

element Nastaveni kanalu odméiovani
EncoderChannel
atribut Pocateéni napéti pro IRC u jednotek SUOS ve voltech
EncoderBegVoltage 0.0 zadné pocateéni napéti pro IRC
XX pocatecni napéti pro IRC ve voltech

Rizeni analogovych vystupnich kanali

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType 0 zadny vystup (default)

1

vystup na SUOS v plném provozu

2

vystup na SUOS s vyfazenim testl

dalsi typy, které nesouvisi s SUOS

Nastaveni driftu pro analogové kanaly

Drift se nastavuje ve voltech a mozno zadat hodnotu v rozmezi cca +/- 3.1V).

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Drift analogového vystupu [V]
SetDrift 0 drift analogového kanalu OV (default)
XX drift analogového kanalu ve voltech
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13.14 Pohony pripojené pomoci sbérnice CAN-BUS
v rezimu ,.trajectory control*

Pohony se fidi v modu ,trajectory control®, to znamen4, ze polohova servosmycka je uzaviena mimo systém
v pohonu. Tim je umoznéno dosdhnout lepsich dynamickych parametri osy a také jsou mensi naroky na CAN-
BUSovou komunikaci s pohonem v porovnani s modem ,,speed control“. Jedna se o digitalni ptipojeni pohonu,
¢im se ziska fada vyhod. Naptiklad u digitalniho ptipojeni pohonu nejsou problémy s nastavenim driftu.

Pfi najezdu do reference CAN-BASova soufadnice se automaticky pfemdduje na ,,homing control®, coz je
vlastné specialni ,,motion block®. Proto v§echny parametry najezdu do reference, jako jsou rychlost, rozbéhova
a dojezdova rampa, se nastavuji pfimo v pohonu. Referen¢ni spinace jsou pfivedeny ptimo do pohonu.

Pokud by systém mél vSechny soufadnice ptipojené pies CAN-BUS v rezimu ,trajectory control®, nemusi byt
v systému osazena jednotka soufadnic SU0S5. Odmétovani pro polohovou servosmycku ziskava piimo pohon
bud’ pfimo s vlastniho resolveru, nebo s externiho odmétovani ptivedeného piimo do pohonu. (Pohon vétSinou
neumi zpracovat odmétovani z kddovanych pravitek (HEIDENHAIN, LARM). Pokud je nutné pouzit referenci
podle kédovanych pravitek, tak systém musi obsahovat vlastni odméfovani a fizeni soufadnice se mize provadét
v rezimu ,,speed control.)

> piizpusobeni pohon CAN-BUS
Interpolator | konstantou _| s externi polohovou
odmétovani ”| servosmyckou
L » k1 »trajectory control*
------ >
------ >

Vsechny parametry pro nastaveni dynamiky, zpisobu reference, nastaveni rozliSeni apod. se nastavuji pfimo
v pohonu (pomoci sériového rozhrani).

CAN-BUSova komunikace je na rychlosti IMBd. Na jeden kanal muze byt pfipojeno maximalné 6 os.
Synchronizaéni povel je vysilan po kazdé milisekundé. Mapovani komunikacnich paketl je co nejuspornéjsi,
takZze do pohoni jsou vysilany po dvojicich sdruzené pakety o Zadané absolutni poloze a pohon vysila do
systému paket s polohovou odchylkou (following error), ¢asti rozsiteného statusu (manufacturer status) a ¢asti
zékladniho statusu.

Komunikacéni pakety obsahuji 11-bitové ID, které je sloZzeno ze 7-bitové adresy pohonu a 4-bitového kodu
zavislém na typu komunikace. Adresu pohonu je nutno nastavit pfedem piimo v pohonu a nastavuje se
vzestupné od hodnoty 1 (1,2,3,..). Na pohonech je také nutno nastavit rychlost komunikace (1MBd). Schéma
kabelu pro ptipojeni pomoci CAN-BUSu je v ptiloze navodu a ma oznaceni K18.
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13.14.1 Zakladni konfigurace pro sbérnici CAN-BUS

Nastaveni CAN-BUSu pro pohony se provede pomoci konfigurace:

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut ¢islo kanalu CAN-BUS
No 0 pro pohony CAN-BUS
XX
atribut je CAN kanal aktivni ?
Active 0 CAN kandl neaktivni (default)
1 CAN kanal aktivni
atribut ¢islo fyzického CAN kanalu
PhysicalCanChannel 0 pro pohony CAN-BUS
XX
atribut komunikia¢ni rychlost CAN-busového kanalu [bit/s]
CanSpeed 1000000 | komunikaéni rychlost 1 MBd (default)
500000 | komunikacni rychlost 0.5 MBd
250000 | komunikacni rychlost 0.25 MBd
125000 | komunikacni rychlost 0.125 MBd
100000 | komunikacni rychlost 0.1 MBd
atribut perioda obsluhy CAN-busového kanalu v mikro sekundach
ServicePeriod 250 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms (default)
500 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms
1000 perioda obsluhy CAN-BUSu po 1 ms
atribut perioda posilani SYNCu jako nasobek zikladniho taktu
SyncPeriod 1 perioda vysilani SYNC po 1 ms (default)
1,2,..,15 | perioda vysilani SYNC
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13.14.2 Nastaveni serv pro CAN-BUS ,trajectory control“

rrrrr

servosmyc¢ka je uzaviena piimo v pohonu (,.trajectory control), proto pro takovou soufadnici neplati zadné
parametry pro nastaveni dynamiky servosmycek.

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut typ servosmy¢ky
ServoType 0 servosmycka neaktivni (default)

1 standardni softwarova servosmycka
3 Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600
4 Maxon - Epos
5 TGA 24
6 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04
7 Control Techniques UniDrive
8 Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
9 Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
10 Berger-Lahr CPD17 + IFX ID4,5
11 Berger-Lahr CPD17 + IFX ID6
12 TGPower
13 Kollmorgen + TGA24 ID4,5
14 Kollmorgen + TGA24 ID6
15 TGPower + TGA24 1D4,5
16 TGPower + TGA24 ID6
17 Telemecanique ATV (Schneider)
18 Plovouci RTM - matematicky model stroje (CVUT)
19 TGPowerTrajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
20 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04, aktivace z PLC
21 Servostar 300, Lexium 15
22 Sanyo RS1
23 Lexium 32 (Schneider)
24 Estun EDC v3.10, Pronet
25 Altivar ATV71 (Schneider)
26 Estun EDC v3.11
27 Gefran XVy

Konstanty odméiovani

Konstanty odméfovani pro CAN-BUSové osy slouzi pro prizptisobeni na pozadovany pocet mikrometrii na
otaCku motoru. Stejny pocet mikrometrti na otacku musi byt také zadan pfimo v pohonu. Pohon musi byt
nastaven na piisluiné rozlieni (napiiklad 2%° pulsi na otacku pro Kollmorgen).

Pro trajectory mod plati vztah:
MeasConstNumerator

mira v mikrometrech * 2% * ———mmmm = pocet inkrementd pohonu
MeasConstDenominator
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Doporucuje se vzorec pouZit pro jednu otaCku motoru, potom bude platit:

M = poZadovany poCet mikrometrt na 1 otadku mororu

T = podet pulst motoru na otddku (Kollmorgen 2%°, CPD17 2'%)
MeasConstNumerator

M * 2% % =T
MeasConstDenominator

13.14.3 Rozhrani pro PLC program

Pro PLC program je zpristupnéna wordova pole CAN DRIVE STAT, CAN DRIVE MSTAT a
CAN_DRIVE CMD. Kazdé wordové pole ma velkost 16 wordl (jeden word na soufadnici). Ve vordech jsou
definovany vyznamové bity, takze PLC program pro praci s jednotlivymi bity mize vyuzit ,,slozitéjsi adresaci

bith*.

Vyznam jednotlivych wordovych poli:

Nazev pole

Popis

CAN DRIVE STAT

Zakladni status pohonu ( status register )

CAN DRIVE MSTAT

Rozsifeny status pohonu ( manufacturer status register )

CAN DRIVE CMD

Rizeni z PLC ( command )

Vyznam jednotlivych biti pro pohony KOLLMORGEN, BERGER-LAHR:

Zikladni status pohonu - CAN DRIVE STAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN AX READY Pripraveno pro zapnuti (Ready to switch on)

bit 1 CAN AX ON Zapnuto (Switched on)

bit 2 CAN AX ENBLD Uvolnéno (Operation enable)

bit 3 CAN AX FAULT Chyba (Fault)

bit 4 CAN AX VOLTAGE Zékaz napéti ( Disable voltage)

bit 5 CAN AX QSTOP Rychly stop inverzné (Quick stop)

bit 6 CAN AX BRKD Zapnuti zakazano — zabrzdéno (Switch on disabled)
bit 7 CAN AX WARN Hlaseni (Warning)

Roz3iFeny status pohonu - CAN DRIVE MSTAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN WRN I2T Prekroden prah I°t (It threshold exceeded )

bit 1 CAN WRN BALLAST Dosazen plny vykon (Full ballast power reached)

bit 2 CAN WRN FOLLOW PrekroCena max. polohova odchylka (Following error)

bit 3 CAN WRN RESP Aktivace monitoringu (Response monitoring activated)

bit 4 CAN WRN POWER Chyba faze (Power suply phase missing)

bit 5 CAN WRN LIMITI1 Aktivni limit 1 (Software limit-switch + has been activated)
bit 6 CAN WRN LIMIT2 Aktivni limit 2 (Software limit-switch + has been activated)
bit 7 CAN WRN MOTION Spatny posuvny blok (Faulty motion task started)

2. Byte (offset =+1)

bit 0 CAN WRN MOTREF Nenajeta reference (No reference point set of motion blok)
bit 1 CAN WRN PSTOP Aktivni PSTOP (PSTOP activated)

bit 2 CAN WRN NSTOP Aktivni NSTOP (NSTOP activated)

bit 3 CAN WRN DEF Motor ma default hodnoty (Motor default values were loaded)
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bit 4 CAN WRN BOARD Chyba karty (Expansion board not functioning correctly)
bit 5 CAN WRN PHASE Faze motoru (Motor phae)
bit 6. CAN WRN VCT Chyba VCT (Erroneous VCT entry selected)

Rizeni z PLC - CAN DRIVE CMD

Bit Nazev bitu pro PLC Popis
bit 0 CAN AX EN Prikaz pro uvolnéni pohonu (Operation enable)
bit 1 CAN AX BRK Prikaz pro zabrzdéni pohonu (Brake)

V piipadé, ze PLC program da povel pro zabrzdéni pohonu, automaticky se soucasné zrusi jeho uvolnéni. Kdyz
je pohon zabrzdén, tak se neprovede jeho uvolnéni, pokud se nejdiive neodbrzdi. Pohon se mize nachazet ve 3

stavech:
CAN AX EN CAN AX BRK
pohon zabrzdit X 1
pohon uvolnit 1 0
pohon neuvolnit 0 0

Vyznam jednotlivych biti pro pohony CONTROL TECHNIQUES - UNIDRIVE:

Ziakladni status pohonu - CAN DRIVE STAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN UAX HEALTY (10.01) Drive healty

bit 1 CAN UAX RUN (10.02) Drive running

bit 2 CAN UAX ZERO (10.03) Zero speed

bit 3 CAN UAX RUNBEL (10.04) Running at or below min speed
bit 4 CAN UAX BELOW (10.05) Below set speed

bit 5 CAN UAX AT (10.06) At speed

bit 6 CAN UAX ABOVE (10.07) Above set speed

bit 7 CAN UAX LOAD (10.08) Load reached

Rizeni z PLC - CAN DRIVE CMD

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN UAX EN Prikaz pro uvolnéni pohonu (6.15)
bit 1 CAN UAX SEQO Prikaz pro zabrzdéni pohonu (6.30)
bit 2 CAN UAX SEQ1 (6.31)

bit 3 CAN UAX SEQ2 (6.32)

bit 4 CAN UAX TRIP Zpusobi chybu pohonu tr52

bit 5 CAN UAX SETO (1.45)

bit 6 CAN UAX SET1 (1.46)

bit 7 CAN UAX APP1 (18.31)

2. Byte (offset =+1)

bit 0 CAN UAX APP2 (18.32)

bit 1 CAN UAX MO Maska pro bit0 (mask 6.15)

bit 2 CAN UAX M1 Maska pro bitl (mask 6.30)

bit 3 CAN UAX M2 Maska pro bit2 (mask 6.31)

bit 4 CAN UAX M3 Maska pro bit3 (mask 6.32)

bit 5 CAN UAX APP3 (18.33)

bit 6 CAN UAX M5 Maska pro bit5 (mask 1.45)

bit 7 CAN UAX M6 Maska pro bit6 (mask 1.46)

13-22




Nastaveni parametri servopohonu a jejich fizeni PLC programem

Priklady:

Uvolnéni 2. soufadnice v mechanizmu a test na potvrzeni:

FL 1, (CAN_DRIVE CMD+2) .CAN AX EN ;povel pro uvolnéni
EX
LDR (CAN_DRIVE_STAT+2) .CAN_AX ENBLD ; Cekd na potvrzeni
EXO

Zabrzdéni 3. soufadnice v mechanizmu a test na potvrzeni:

FL 0, (CAN_DRIVE CMD+4) .CAN_ AX EN ;zdkaz uvolnéni

FL 1, (CAN_DRIVE CMD+4).CAN AX BRK ;povel pro zabrzd&ni
EX

LDR  (CAN DRIVE STAT+4) .CAN AX BRKD ;&ekd na potvrzeni
EX0

13.14.4 Vyslani SDO paketu z PLC programu

PLC program ma moznost vyslat na pohon asynchronné¢ SDO paket. Pro vyslani slouzi instrukce
CAN_AX SEND.

instrukce CAN AX SEND

funkce vyslani paketu na pohon
syntax CAN AX SEND axis

parametr ,axis™ ¢islo sourfadnice

Parametr ,,axis“ urCuje poradové ¢islo souradnice pro ,trajectory mod® nebo poradové ¢islo vystupniho kanalu
pro ,,speed control®.

V PLC programu jsou zpfistupnéna datova pole CAN_AX SEND PACKET a CAN_AX RECV_PACKET , kterd
maji typ struktury CAN-BUS (12 bajti TCANMSGS). Pole CAN AX SEND PACKET slouZi na vyslani paketu
do pohonu a pole CAN AX RECV_PACKET slouzi pro piijem paketu z pohonu.

Instrukce sama nastavi CAN _ID podle ¢isla osy a podle nastavené konfigurace. CAN_ RTR a CAN_LEN jsou také
ptednastaveny, proto PLC program vyplni jen datové pole paketu CAN DATA (max.8 bajtil)

Instrukce pii zavolani nastavi buiku CAN_AX BUSY (bajt) na hodnotu OFFh. Po piijmu odpovédi na SDO paket
z pohonu, se buinika automaticky vynuluje. Pokud PLC program potiebuje znat odpovéd’ na vyslany SDO paket
nebo chce zkontrolovat zda pohon piijmul SDO paket v pofaddku, tak musi buitku CAN AX BUSY testovat a
pfipadne vyslani SDO paketu opakovat.
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; CAN-Message

TCANMSGS STRUC
CAN ID
CAN_ RTR
CAN LEN
CAN DATA

CAN DATA 1
CAN DATA 2
CAN DATA 3
CAN DATA 4
CAN DATA 5
CAN DATA 6
CAN DATA 7

TCANMSGS ENDS

Priklad:

if remote request

DW O ;11 Bit-ID
DB 0 ; true,

DB O

DB O ;Databytes 0..7
DB O ;Data 1

DB O ;Data 2

DB O ;Data 3

DB O ;Data 4

DB O ;Data 5

DB O ;Data ©

DB O ;Data 7/

;Number of valid Data bytes (0..8)

Priklad pro UNIDRIVE, vyslani hodnoty 1 do registru 6.15 (Enable) s opakovanim vysilani.

MECH BEGIN SendPacketl

SendPacketl cykl:
lod
sto
lod
sto
lod
sto
lod
sto
CAN AX SEND
ex
ldr
311

Poznamka:

cnst.
byte.
cnst.
word.
cnst.
byte.
cnst.
byte.

1

2Fh

CAN AX SEND PACKET
2006h

CAN AX SEND PACKET
10h

CAN AX SEND PACKET
01

CAN AX SEND PACKET

CAN AX BUSY.bO
SendPacketl cykl
MECH END SendPacketl

.CAN_DATA
.CAN DATA 1
.CAN_DATA 3

.CAN DATA 4

;index 2006h
;subindex 10h
;data 01
;vyslani paketu

;ceka 20ms

;opakuje vyslani

Jiny zpusob nastaveni Enable pro UNIDRIVE (6.15 =1) je pomoci CAN_DRIVE CMD. Tyto dva zpusoby

nastavovani se nedoporucuje kombinovat pro nastavovani stejného parametru.

fl
fl

1, (CAN DRIVE CMD+1) .CAN UAX MO
1, (CAN_DRIVE CMD+0) .CAN UAX EN

; odmaskovani
;Enable Unidrive
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13.14.5 Chybova hlaseni

Piehled chybovych hlaseni, které vzniknou pii konfiguraci CAN-BUSu, nebo jako chybové hlaseni pohonu
(emergency message).

Cislo chyby Popis

4201 Chyba inicializace CAN ovladace (1)

4202 CAN ovladac hlasi plny ptijmovy buffer (2)

4203 CAN ovladac hlasi chybu zbérnice (3)

4204 CAN ovladac hlasi preruSeni zbérnice (4)

4205 Chyba driveru 250us (5)

4206 Problém vysilani pfi modovani (6)

4208 Pohon %d neodpovida

4209 Spatna odezva na SDO povel pro %d. pohon

4210 Nepftisel PDO paket po SYNC pro %d. pohon

4211 Problém s vysilanim pii provozu - paket %d

4212 Chyba modovani pro referenci - pohon %d. neodpovédel

4213 Nenasla se karta PCI-CAN %d.kanal pro CAN-BUS pohon (CANT1)
4214 Chyba v tvodni inicializaci %d. pohonu na test statusu.

4215 Chyba v tvodni inicializaci %d. pohonu pfi pfepinani na rezin MOVE-PTP
4216 Pohon %d. hlasi signal TRIP

4217 Emergency hlaseni z %d. pohonu, chyba: %d, emergency: %x

4218 Chyba pti EDS konfiguraci: %d. ID pohonu: %x. Index: %x

4219 Chyba TIME-OUT pohonu: %d

Piehled chybovych hlaseni pohonu Kollmorgen (emergency massage)

chyba | Popis original Kollmorgen — Servostar 600 Popis

1 (1000h) Generic error mandatory Vseobecna chyba

2 (1080h) No BTB/RTO (status not ready for operation) Chybi BTB/RTO

3 (2330h) Earth short (F22) Zkrat zemi

4 (3100h) No mains/line — BTB (F16) Chybi hlav.pfivod BTB

5 (3110h) Overvoltage in DC-bus/DC-link (F02) PrekroCeno napéti

6 (3120h) Undervoltage in DC-bus/DC-link (F05) Podpéti

7 (3130h) Supply line phase missing (with PMODE=2) (F19) Chybi faze

8 (4110h) Ambient temperature too high (F13) Prekrocena teplota okoli

9 (4210h) Heat sink temperature too high (FO1) PrekrocCena teplota chladice
10 (4310h) Motor temperature too high (F06) PrekroCena teplota motoru

11 (5111h) Fault in +/-15V auxililiary (F07) Chyba v pfislusenstvi +/-15V
12 (5380h) Fault in A/D converter (F17) Chyba v A/D prevodniku

13 (5400h) Fault in output stage (F14) Chyba ve vystupném stupni
14 (5420h) Ballast (chopper) (F18) Zatéz

15 (5441h) Operating error for AS-option (F27) Operacni chyba v AS

16 (5530h) Serial EEPROM (F09) Sériova EEPROM

17 (5581h) Flash EEPROM (F10) Flash EEPROM

18 (6010h) Watchdog (software reset, F32) Hlidani

19 (6181h) BCC error (table) BCC chyba (tabulky)

20 (6182h) BCC error (system macro) BCC chyba (systémové makro)
21 (6183h) BCC error (serial EEPROM) BCC chyba (sériova EEPROM)
22 (6184h) FPGA error Chyba FPGA

23 (6185h) Fault/error (table) Chyba tabulky
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24 (6281h) User software BCC (macro, F32) BCC uzivatelského software

25 (6282h) Faulty user software (macro, F32) Chyba parametru

26 (6320h) Parameter error Chyba parametra

27 (7111h) Braking error/fault (F11) Chyba brzdy

28 (7122h) Commutation error (F25) Chyba komutovani

29 (7181h) Could not enable SERVOSTAR Neumoznéno pro SERVOSTAR
30 (7182h) Command only possible in disabled status Prikaz je mozny v rezimu disable
31 (7303h) Feedback device error (F04) Chyba v zatfizeni Feedback

32 (8053h) Handling error (F21) Chyba v fizeni

33 (8181h) Response monitoring activated Aktivovana monitorovaci odezva
34 (8182h) CAN bus off (F23) CAN bus je vypnuty

35 (8281h) Status machine not in operation enable condition Stav neumoznén v provozu

36 (8282h) Wrong mode setting Spatné nastaven mod

37 (8331h) 12t torque fault (F15) Chyba momentu 12t

38 (8480h) Overspeed (F08) Prekrocena rychlost

39 (8611h) Lag/following error Prekrocena polohova odchylka
40 (8681h) Invalid motion task number Spatné ¢islo posuv.bloku

41 (8682h) External trajectory error (F28) (only with Sercos) Chyba v externi draze

42 (FFO1h) Serious exception error (F32) Vazna vyjimka

43 (FF02h) Error in PDO elements Chyba v PDO prvku

44 (FF03h) Operating mode Operacéni mod

45 (FF04h) Slot error (F20) Chyba slotu

46 (FFO6h) Warning display as error (F24) Hlaseni jako chyba

47 (FFO07h) Homing error (drove onto HW limit switch) (F26) Chyba reference

48 (FFO8h) Sercos error (F29) Chyba SERCOS

49 another error jina chyba

Piehled chybovych hlaseni pohonu Maxon-Epos (emergency massage)

chyba | Popis origindl Maxon — Epos Popis

1 (1000h) Generic error mandatory Vseobecna chyba

2 (2310h) Over Current Error Prekroceni proudu

3 (3210h) Over Voltage Error Prepéti

4 (3220h) Under Voltage Podpéti

5 (4210h) Over Temperature Prekroceni téploty

6 (5113h) Supply Voltage (+5V) too low Nizké napéajeci napéti 5V

7 (6100h) Internal software Error Interni softwarova chyba

8 (6320h) Software Parameter Error Chyba softwarovych parametrti
9 (7320h) Sensor Positon Error Chyba snimace polohy

10 (8110h) CAN Overrun error Chyba preteceni CAN

11 (8120h) CAN Passive Mode Error CAN je v pasivnim modu

12 (8130h) CAN Life Gard Error Chyba ochrany CAN

13 (81FDh) CAN Bus Off CAN-BUS je rozpojeny

14 (81FEh) CAN Rx Queue Overrun Preteceni prijmové fronty v CAN
15 (81FFh) CAN Tx Rx Queue Overrun Preteceni vysilaci fronty v CAN
16 (8611h) Lag/following error Prekrocena polohova odchylka
17 (FFO1h) Hall Sensor Error Chyba halovych snimact

18 (FF02h) Index Processing Error Chyba nulového pulsu snimace
19 (FF03h) Encoder Resolution Error Chyba v nastaveni snimace

20 (FF04h) Hallsensor not found Error Chyba v detekci halového snimace
21 (FFO5h) Over speed Error Prekrocena rychlost

22 (FFO06h) Negative Limit Error Zaporni limitni spinac

23 (FFO7h) Positive Limit Error Kladni limitni spinaé

24 (FF08h) Hall Angle detection Error Chyba halové sondy

25 (FF0O9h) Software Position Limit Error Chyba minimalni posi¢ni chyby
26 (FFOAh) Position Sensor Breach Poruseni posi¢niho sensoru

13-26




Nastaveni parametrii servopohont a jejich fizeni PLC programem

Piehled chybovych hlaseni pohonu TGA-24 (emergency massage)

o
=

<
<3
o

Popis origindl TGA—24

Zkrat

Pozi¢ni chyba

Proudové pretiZzeni

Externi ENABLE

Resolver motoru

Termistor serva

Termistor motoru

Chyba zapisu do Flash paméti

—= |00 J|N [N ||| —

Chyba rezimu CAN Trajectory

Piehled chybovych hlaseni pohonu BERGER LAHR CPD17 (emergency massage)

chyba | Popis index
1 power amplifier overcurent 2300
2 ballast resistor overcurrent 2301
3 mains power supply phase fault 3100
4 DC bus overvoltage 3200
5 DC bus low voltage 3201
6 DC bus low voltage 3202
7 Motor encoder supply voltage 3203
8 DC bus low voltage warning 3206
9 Output stage excess temperature 4100
10 Power amplif. overtemper.warning 4101
11 Output stage overload 12T warning 4102
12 Unit overtemperature 4200
13 Motor overtemperature 4300
14 Motor overtemperature warning 4301
15 Motor overload i2t warning 4302
16 Ballast resistor overload 12t warning 4303
17 No connection motor encoder 5200
18 errors in motor sensor comunication 5201
19 motor encoder is not supported 5202
20 no connection to the motor encoder 5203
21 connection to motor encoder lost 5204
22 CAN overlow 8110
23 CAN controller in error passive 8120
24 Heartbeat or life guard error 8130
25 CAN controller was in Busoff 8140
26 CAN controller in Busoff 8141
27 drive in state FAULT A308
28 drive not in state ,,operation enable* A309
29 power amplifier not active A310
30 profile generation interrupt A312
31 position over-run present A313
32 no reference position A314
33 referencing active A315
34 overrun on acceleration calculation A316
35 drive not at standstill A317
36 operating mode active A318
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37 manual/autotuning: distance range overlow A319
38 manual/autotuning: amlitude/offset set to high A31A
39 STOP requested A31B
40 illegal position setting with software limit switch A31C
41 speed range exceeded A31D
42 interruption by pos. software limit switch A31E
43 interruption by neg. software limit switch A31F
44 position lag error A320
45 error when referencig A324
46 approach limit switch not activated A325
47

48

49 another error
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13.15 Pohony pripojené pomoci sbérnice CAN-BUS
v rezimu ,,speed control*

Systém ma moznost fidit pohony pies sbérnici CAN-BUS i v rezimu ,,speed control.

Systém pouziva vlastni polohovou sysrvosmycku a vlastni odméfovani. Jen vystup na pohon je poslan misto na
D/A pievodnik, pfimo na kanal CAN-BUS. Tento zptsob pfipojeni neni tak vyhodny jako ,trajectory control®,
protoze systém musi byt také osazen jednotkou odméfovani (SUOS). Také interni polohova servosmycka ma
pomalejsi vypoctovy rastr (1 ms) v porovnani s externi polohovou servosmyckou. Pres tyto nevyhody, ziska se
digitalni pfipojeni pohonu, které sebou nese fadu vyhod. Napiiklad u digitalniho pfipojeni pohonu nejsou
problémy s nastavenim driftu.

Rezim ,,speed control“ se pouziva také v piipad¢€, Ze pohon ,trajectory rezim* nepodporuje nebo z jinych divoda
jej neni mozno pouzit.

Také je mozné v rezimu ,,speed control” vyuzit odméfovani z pohonu ziskané z CANu.

korek&ni
¢len

A\

Kf
proporc. Slozka

derivac. Slozka
D |H Kd
MP
feedforward
inter- I N K3 K 2 Pohon CAN-BUS
polace F p »speed control“
diferenéni Pasmova gé:ﬁg;?onalm pohon
¢itad zadrz s rychlostnim
regulatorem

Knl Kn2 K1 IRC
tabulky nelinearnich  konstanta g

korekcei odméfovani CAN —

Vsechny parametry pro nastaveni dynamiky, zptisobu reference, nastaveni rozliSeni apod. se nastavuji normalné
v systému pomoci konfigurace.

Komunikacni pakety obsahuji 11-bitové ID, které je sloZzeno ze 7-bitové adresy pohonu a 4-bitového kodu
zavislém na typu komunikace. Adresu pohonu je nutno nastavit pfedem piimo v pohonu a nastavuje se
vzestupné od hodnoty 1 (1,2,3,..). Na pohonech je také nutno nastavit rychlost komunikace (1MBd). Schéma
kabelu pro ptipojeni pomoci CAN-BUSu je v ptfiloze navodu a ma oznaceni K18.

Zakladni konfigurace CAN-BUSu, rozhrani pro PLC program a Chybova hlaseni jsou popsana v piedeslé
podkapitole (,,Pohony pfipojené pomoci CAN-BUSu v rezimu ,.trajectory control®.)

Kombinace nastaveni ,,speed control“ a ,.trajectory control® je pro souc¢asnou verzi zakazana.
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13.15.1 Nastaveni pro pohony CAN-BUS ,,speed control*

Soutadnici, ktera je fizena pomoci CAN-BUSu, zadava vystupni hodnotu pro pohon interni polohova
servosmyc¢ka. Rychlostni servosmycka je uzaviena v pohonu (,,speed control®), proto pro takovou soutadnici
plati vS§echny parametry pro nastaveni dynamiky servosmyéek v systému.

Rizeni vystupnich kanala

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType 0 zadny vystup (default)

1 vystup na SUOS v plném provozu
2 vystup na SUOS s vyrazenim testii
3 Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600
4 Maxon - Epos
5 TGA 24
6 Berger-Lahr CPD 17
7 Control Techniques UniDrive
8 Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
9 Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
12 TGPower
17 Telemecanique ATV (Schneider)
18 Plovouci RTM - matematicky model stroje (CVUT)
19 TGPowerTrajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
20 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04, aktivace z PLC
21 Servostar 300, Lexium 15
22 Sanyo RS1
23 Lexium 32 (Schneider)
24 Estun EDC v3.10, Pronet
25 Altivar ATV71 (Schneider)
26 Estun EDC v3.11
27 Gefran XVy

13-30



Nastaveni parametrii servopohont a jejich fizeni PLC programem

Rizeni vstupnich kanald

element Nastaveni kanalu odmérovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovaciho kanilu
ChannelType 0 zadné odmétovani (default)

1 odmerovani SUOS v plném provozu
2 odmerovani SUOS s vyrazenim testii
3 Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600
4 Maxon - Epos
5 TGA 24
6 Berger-Lahr CPD 17
7 Control Techniques UniDrive
8 Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
9 Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
12 TGPower
17 Telemecanique ATV (Schneider)
18 Plovouci RTM - matematicky model stroje (CVUT)
19 TGPowerTrajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
20 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04, aktivace z PLC
21 Servostar 300, Lexium 15
22 Sanyo RS1
23 Lexium 32 (Schneider)
24 Estun EDC v3.10, Pronet
25 Altivar ATV71 (Schneider)
26 Estun EDC v3.11
27 Gefran XVy
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13.16 EDS soubory pro CAN-BUS konfiguraci

EDS soubory mohou slouzit pro automatickou konfiguraci CAN-BUS pohonti. Naéteni EDS souborti se tidi
konfiguraci systému:

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut Pouzit pro dany CAN kanal konfiguracni soubory EDS?
UseEdsFiles 0 EDS soubory nejsou pouzity (default)
1 EDS soubory jsou pouzity
atribut Prodleva mezi vysilanim SDO paketi v pribéhu konfigurace jako
SdoDelay nasobek zakladniho taktu
0 zadna prodleva (default)
XX prodleva mezi SDO pakety z EDS souboru [ms]
element konfigurace EDS soubori
EdsFile
atribut Pouzit dany EDS soubor?
UseEdsFile 0 EDS soubor nepouzit (default)
1 EDS soubor pouzit
atribut ID zafiizeni, pro které je ur¢en dany EDS soubor
NodeID 0 zadné ID (default)
XX ID pohonu CAN-BUS (1,2,3,...)
atribut Index prvniho SDO paketu, ktery se pouZije z daného SDO souboru
FirstSdoIndex 0 zadny index (default)
OxNNNN | index prvniho SDO paketu, napiiklad: 0x2003
atribut Jméno EDS souboru
EdsFileName 0 7adné jméno (default)
abe.dcf jméno EDS souboru, hleda se v podadresaii Config
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13.16.1 Pravidla pro vysilani paketu

Do pohonu se neodvysilaji vSechny pakety podle EDS souboru. Piedpokladame ze pohon je nastaven na
defaultni hodnoty a tak se do pohonu odvysilaji jen ty, které jsou rozdilné od defaultniho stavu. Také se do
pohonu neodvysilaji pakety pro mapovani PDO paketdi, protoze mapovani provadi systém podle svych
pozadavku.

Pravidla pro odvysilani SDO paketu:

1. EDS soubor se prohledava od kli¢ového slova
[MANUFACTUREROBJECTS]
2. EDS soubor se za¢ne prohledavat od indexu indexu uréeném atributem FirstSDOIndex.

(pokud se dale objevi index s nizsi hodnotou, tak se miize uplatnit)

3. Parametr musi mit povolen zapis
AccessType=RW

4. Musi byt definovana defaultni hodnota
DefaultValue=xxx
(za znakem = musi byt uvedeno ¢islo)

5. Hodnota parametru musi byt rozdilna od defaultni hodnoty
DefaultValue <> ParameterValue

6. Typ dat musi byt néktery z vyétu 2,3,4,5,6,7
DataType=0x3

Priklad definice SDO paketu 60F9 v EDS souboru, kdy bude paket odvysilan (0x60F9 > 0x2003)

[60F9subl]

ParameterName=Speed Regulator P-Gain
DataType=0x3

LowLimit=

HighLimit=

AccessType=RW

DefaultValue=680
ParameterValue=12000

PDOMapping=1
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13.17 Pohony pripojené pomoci sbérnice EtherCAT,
spolec¢né zasady

V dal$im popisu budeme navazovat na navody ,,Periferie pfipojené na EtherCAT* a ,,Logické vstupy a vystupy
modult systému®.

Sbérnici EtherCAT obsluhuje program ,,KPA EtherCAT Master®. Jednd se o Ulohu realného ¢asu nad
REAL-TIME jadrem ,,RTX“. Mezi jeho zakladni vlastnosti patii: ,,Distribuovany Clock* (DC), vstupy a vystupy
pres ,,Process Image* (PI), ¢teni a zapis parametri ,,MailBox* typu ,,CoE* nebo ,,SoE*.

Konfigurace pohond a prvotni inicializace je definovana v souboru typu XML. Tento soubor je generovany
externim programem ,EtherCAT Studio“ napiiklad od firmy ,Koenig-pa GmbH®“. Tak konfigurace
EtherCAT pohonil neni zavisla na CNC systému. Pro pfipojeni libovolného pohonu je nutno mit aktualni verzi
XML souboru pro danou verzi firmware od vyrobce pohonu.

V EtherCAT studiu se nastavuje “mapovani“, kde se sklada sestava prvkli do synchroniza¢nich objektt, které
zprostiedkuji cyklickou vyménu dat. Dale se nastavuji vSechny piikazy, které se maji do zafizeni vyslat pfi
inicializaci. Nastavuje se také ,,Distribuovany Clock®™ pro vSechna zafizeni a ur¢i se ,,Referen¢ni Clock™ pro
celou sbérnici. VSechny informace se vygeneruji do konfiguraéniho XML souboru (Master.xml), kterym se fidi
EtherCAT Master.

Na EtherCATu jsou tii zakladné typy komunikace.

1. Inicializace a konfigurace vSech zafizeni. EtherCAT Maseter vysila postupné ptikazy pii prechodech do
jednotlivych stavii:

INIT -> PRE-OPERATIONAL -> SAFE-OPERATIONAL -> OPERATIONAL

2. Cyklickda vyména dat. EtherCAT Maseter fidi cyklickou vyménu dat vrealném case z periodou
napriklad 250pus nebo Ims. PLC program ma moznost definovat prvky, které se cyklické vymény
ucastni pomoci logickych vstupi a vystupt.

<Connection Source="RTM.Servo[2].EdrvDriveVeloReq"
Destination="ECAT.LXM32M.Outputs.Target velocity"
Connected="1"></Connection>

3. Acyklickd komunikace. Jedna se o jednorazovou komunikaci typu ,,Mailbox‘ a pouziva se komunikaéni
profil CoE a SoE. PLC program muize pouzit instrukce:
ECAT CoE READ, ECAT Sok READ
ECAT Cok WRITE. ECAT SoE WRITE
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13.18 Pohony pripojené pomoci sbérnice EtherCAT
v rezimu ,.trajectory control“

Pohony se fidi v modu ,trajectory control®, to znamen4, ze polohova servosmycka je uzaviena mimo systém
v pohonu. Tim je umoznéno dosahnout lepsich dynamickych parametrii.

Propojeni pohonu se systémem (nebo také PLC programem) je tvofeno tzv. logickymi spoji (virtualni spoje, viz.
Navod: ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému.*). V tomto ptipadé se jedna o logické spoje mezi moduly

ECAT, RTM.Servo[x].Edrv a PLC.

ECAT.Drive[x]

RTM.Servo [x] .Edrv

PLC.Input
PLC.Output

Konfigurace pohonu v souboru “channelconfig”:

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut typ servosmy¢ky
ServoType 0 servosmycka neaktivni (default)
1 standardni softwarova servosmycka
28 Pohon EtherCAT v trajectory rezimu, komunikacni profil CoE
29 Pohon EtherCAT v trajectory rezimu, komunikacni profil SoE

Pohony pfipojené sbérnici EtherCAT, které ovlada systémova software, maji nazev EDRV pohony.
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13.18.1

Seznam konfiguracnich atributd v elementu <Servo> v souboru “channelconfig”, které je mozno pouZzit pro

EtherCAT pohon v trajectory rezimu:

Konfigurace pro pohony EtherCAT ,,trajectory control*

Atribut

popis

Servotype

Typ servosmycky (28)

MeasConstNumerator

Konstanta odmérovani — Citatel

MeasConstDenominator

Konstanta odméfovani — jmenovatel

FollowingErrorLimit

Limit pro hlidani velkosti polohové odchylky

InvertOutputPolarity Polarita vystupu
MaxDifference Maximalni zbytkova odchylka
MachineClearance Kompenzace villi stroje

NonLinearCompensation Element pro nastaveni nelinearnich korekeci serva

Pro EtherCAT pohon v trajectory rezimu plati pro vypocet odméfovaci konstanty:

MeasConstNumerator

mira v mikrometrech * 2'¢ = = pocet inkrementd pohonu

MeasConstDenominator

Control word CoE

Bit nazev popis
0 CoE CNT ON Switch on
1 CoE CNT VOLT Enable voltage
2 CoE CNT QSTOP Quick stop
3 CoE CNT ENABLE Enable operation
4 CoE CNT MO Operation mode specific
5 CoE CNT M1
6 CoE CNT M2
7 CoE CNT FAULT Fault reset
Status word CoE
Bit nazev popis
0 CoE STAT RDY Ready to switch on
1 CoE STAT ON Switched on
2 CoE STAT ENABLE Operation enabled
3 CoE STAT FAULT Fault
4 CoE STAT VOLT Voltage enabled
5 CokE STAT QSTOP Quick stop
6 CoE STAT DIS Switch on disabled
7 CoE STAT WARN Warning
Priklad: LDR wEdrvDriveStatus0.CoE STAT FAULT
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13.18.2

Vstupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv

Schéma propojeni EtherCAT pohonu ,.trajectory control“

Zadost o Disable

.Disable
flEdrvDisableO, 1

Zadost o ukonceni

.Done
flEdrvDoneO, 1, ..

Zadost o mazani chyb

.Erase
flEdrvEraseO, 1, .

Zadost o inicializaci

.Init
flEdrvInitO,1, ..

Zadost o zapnuti

.On
flEdrvOnO,1, ..

Zadost o Enable

.Enable
flEdrvEnableO, 1,

Objekt RTM. Servo[] .Edrv

U

Status word

.DriveStatus

wEdrvDriveStatusO,1, .

EtherCAT servo
v trajectory rezimu

RTM. Servo[] .Edrv

Skutecna poloha

.DrivePos
wEdrvDrivePosO,1, ..

Error registr

.DriveErrReg

wkEdrvDriveErrReqgO,1, .

Vystupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv <£J7

Control word

.DriveControl
wEdrvDriveControlO, 1,

Z4dana poloha

.DrivePosReq
dwEdrvDrivePosReqO, 1,

Stav pohonu

.State
bEdrvStateO, 1, ..

Zadost ze serva - pohyb blokovan

.MoveDisReq
flEdrvMoveDisReqO, 1, .

Chyba ECAT pohonu

.Error
flEdrvError0O, 1, .

Dalsi informacni prvky objektu RTM. Servo[]

Odchylka polohy

.ICounter
DIFCIT X, ..

Pozadovana poloha serva

.ServoRegPosition
ServoReqgPosition, .

Odmeéfovani serva [inc]

.ServoPosition_Inc
SERVO_POSITION, ..

Odméfovani serva

.ServoPosition
ServoPosition, ..
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Prehled fidicich a stavovych prvki

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .Edrv

Rozhrani pro PLC

Popis

.DriveStatus wEdrvDriveStatus0,1, .. [in] Stavové slovo pohonu (Status word
6041:0) [UNS16]

.DrivePos dwEdrvDrivePosO, 1, .. [in] Skutecna poloha motoru (Position
actual value 6064:0) [INT32, inc]

.DriveErrReg wEdrvDriveErrReg0, 1, .. [in] Chybovy registr pohonu (Error register
603F:0) [UNS16]

.DriveControl wEdrvDriveControlO, 1, . [out] Ridici slovo pohonu (Control word
6040:0) [UNS16]

.DrivePosReq dwEdrvDrivePosReq0, 1, .. | [out] Zadana poloha (Target position
607A:0) [INT32, inc]

.DriveVeloReq dwEdrvDriveVeloReqO, 1, . | [out] Zadana rychlost (Velocity demand
value 60FF:0) [INT32]

.State bEdrvStateO, 1, .. [out] Stav pohonu (EDRV_INIT,
EDRV _ON, EDRV _ENABLE) [UNSS]

.MoveDisReq fl1EdrvMoveDisReqO, 1, . [out] Zadost ze serva o blokovani pohybu
pro danou osu [BIT]

.Error fl1EdrvError0,1, . [out] Pohon je v chybé [BIT]

.Init fl1EdrvInit0,1, .. [in] Zadost o inicializaci pohonu [BIT]

.On f1EdrvOno0, 1, .. [in] Zadost o zapnuti pohonu (nastavi bity
QSTOP, VOLT, ON) [BIT]

.Enable fl1EdrvEnableO, 1, .. [in] Zadost Enable pohonu (nastavi
ENABLE) [BIT]

.Disable flEdrvDisable0, 1, .. [in] Zadost Disable pohonu (vynuluje
ENABLE) [BIT]

.Done f1EdrvDoneO, 1, .. [in] Zadost ukonéeni (vynuluje control
word) [BIT]

.Erase flEdrvErase0, 1, .. [in] Zadost 0 mazani chyb pohonu [BIT]

.ScaleSpeed rEdrvScaleSpeedl, 1, .. [in] M¢étitko pro zadani rychlosti [REAL]

flEdrvSimulO, 1, ..

[in] Pohon v simulaci [BIT]

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .

Rozhrani pro PLC

Popis

.ICounter DIFCIT X,+4,+8,.. Odchylka polohy [INT32]
.ServoRegPosition ServoRegPosition, +4, .. Pozadovana poloha serva [INT32]
.ServoPosition ServoPosition, +4, .. Odmeéfovani serva [INT32]

.ServoPosition Inc

SERVO_POSITION, ..

Odmeéfovani serva [INT32 inc]
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EtherCAT servo je mozno propojit s fyzickym pohonem pomoci logickych spoji, nebo pomoci rozhrani
pristupného v PLC programu. Dale je uveden ptiklad pro konfiguraci logickych spojii pro pohony Lexium32
Schneider (nazev Slave na EtherCATu je LXM32M).

<!-- Servo[l] LXM32 trajectory -->

<Connection

<Connection

<Connection

<Connection

<Connection

Source="RTM.Servo[1l] .Edrv.DriveControl"
Destination="ECAT.LXM32M.Outputs.Control word"
Connected="1"></Connection>

Source="RTM.Servo[l] .Edrv.DrivePosReq"
Destination="ECAT.LXM32M.Outputs.Target position"
Connected="1"></Connection>

Source="ECAT.LXM32M. Inputs.Status word"
Destination="RTM.Servo[l] .Edrv.DriveStatus"
Connected="1"></Connection>

Source="ECAT.LXM32M. Inputs.Position actual value"
Destination="RTM.Servo[l] .Edrv.DrivePos"
Connected="1"></Connection>

Source="ECAT.LXM32M. Inputs.Drive error number"
Destination="RTM.Servo[l] .Edrv.DriveErrReg"
Connected="1"></Connection>

Ovladani EtherCAT pohonu z PLC programu:

;Inicializace EDRV pohonu

FL 1, flEdrvInit0 ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvInitO

EX1

; Zapnuti EDRV pohonu

FL 1, f1EdrvOn0 ;Pohon 0
EX

LDR f1EdrvOnO

EX1

;Enable EDRV pohonu

FL 1, f1EdrvEnable0 ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvEnableO

EX1

;Disable EDRV pohonu

FL 1, f1EdrvDisableO ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvDisableO

EX1

;Ukonc¢eni ¢innosti pohonu

FL 1, f1EdrvDone0 ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvDone0

EX1
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13.19 Pohony pripojené pomoci sbérnice EtherCAT
v rezimu ,,speed control*

Systém pouziva vlastni polohovou sesrvosmyc¢ku a vystup zadané rychlosti na pohon je poslan pfimo do pohonu,
ktery musi byt vrychlostnim rezimu. Konfiguraci je mozno zvolit mezi internim odméfovanim piimo
z EtherCAT pohonu, nebo externim odméfovanim napriklad z jednotky EtherCAT EL5101 od firmy Beckhoff.

Propojeni pohonu se systémem (nebo také PLC programem) je tvofeno tzv. logickymi spoji (virtualni spoje, viz.
Navod: ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému.*). V tomto ptipadé se jedna o logické spoje mezi moduly
ECAT, RTM.Servo[x] a PLC.

RTM.Servo[x] .Edrv
RTM.Servo[x] .Enc

ECAT.Drive[x]
ECAT.Encoder[x]

PLC.Input
PLC.Output
Konfigurace pohonu v souboru “channelconfig”:
element konfigurace servosmycky
Servo
atribut typ servosmy¢ky
ServoType 0 servosmycka neaktivni (default)
1 standardni softwarova servosmycka
element Nastaveni kanalu odmérovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovaciho kanalu
ChannelType 0 zadné odmérovani (default)
28 Odmeétovani z pohonu EtherCAT, komunikacni profil CoE
29 Odmeérovani z pohonu EtherCAT, komunikacni profil SoE
30 Odmeéfovani z jednotky EtherCAT EL5101 Beckhoff
element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType 0 zadny vystup (default)
28 Vystup na pohon EtherCAT, komunikaéni profil CoE
29 Vystup na pohon EtherCAT, komunikaéni profil SoE
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13.19.1 Konfigurace pro pohony EtherCAT ,,speed control*

Pro EtherCAT pohon v rezimu ,,speed control® v elementu <Servo> v souboru “channelconfig” je mozno pouzit
vSechny dostupné atributy. Nakonfigurovana je standardni softwarova servosmycka.

Konfigura¢ni moznosti v souboru “channelconfig”:
Odméiovani z EtherCAT pohonu a vystup na EtherCAT pohon v rezimu speed control

<EncoderChannel No="2"
ChannelType="28"
EncoderType="0">

</EncoderChannel>

<DriveChannel No="2"
DriveType="28">
</DriveChannel>

Odméiovani z EtherCAT jednotky EL5101 a vystup na EtherCAT pohon v rezimu speed control

<EncoderChannel No="3"
ChannelType="30"
EncoderType="0">

</EncoderChannel>

<DriveChannel No="3"
DriveType="28">
</DriveChannel>

Samotné odméfovani z jednotky EL5101

<EncoderChannel No="4"
ChannelType="30"
EncoderType="0">

</EncoderChannel>

<DriveChannel No="4"
DriveType="2">
</DriveChannel>

Samotné vystup na EtherCAT pohon v rezimu speed control bez odméfovani
<DriveChannel No="5"

DriveType="28">
</DriveChannel>

Pro EtherCAT pohon v speed control rezimu plati pro vypocet odméfovaci konstanty:

MeasConstNumerator
pocet pulzl odmé¥ovani * ——————-—————————————— = mira v mikrometrech
MeasConstDenominator

1341



PLC

13.19.2

Vstupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv

Schéma propojeni EtherCAT pohonu ,,speed control“

Zadost o Disable

.Disable
flEdrvDisableO, 1

Zadost o ukonceni

.Done
flEdrvDoneO, 1, ..

Zadost o mazani chyb

.Erase
flEdrvEraseO, 1, .

Z4adost o inicializaci

.Init
flEdrvInitO,1, ..

Zadost o zapnuti

.On
flEdrvOnO,1, ..

Zadost o Enable

.Enable
flEdrvEnableO, 1,

Objekty RTM. Servo[] .Edrv

RTM. Servo[] .Enc

U

Status word

.DriveStatus
wEdrvDriveStatusO,1, .

Skuteéna poloha

.DrivePos
wEdrvDrivePosO,1, ..

Error registr

.DriveErrReg
wkEdrvDriveErrRegO,1, .

Cita¢ odméfovani (EL5101)

.CounterValue
dwEdrvEncCounterValue

Buffer odmétovani (EL5101)

.LatchValue
dwEdrvEncLatchValueO,

Platny buffer (EL5101)

.Latchvalid
flEdrvEncLatchValidO,

EtherCAT servo
v rezimu speed control

RTM. Servo[] .Edrv

RTM. Servo|[] .Enc

Control word

.DriveControl
wEdrvDriveControlO, 1,

Zadana rychlost

.DriveVeloReq
dwEdrvDriveVeloReqO, 1

Buffer odmétovani povolen

.LatchEn
flEdrvEncLatchEnO, 1, .
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Vstupni prvky objektu RTM.

U

Servo[] .Edrv

Stav pohonu

.State
bEdrvStateO, 1, ..

.MoveDisReq

Zadost ze serva - pohyb blokovan

flEdrvMoveDisReqO, 1, .

Chyba ECAT pohonu

.Error
flEdrvError0O, 1, .

Dalsi informacni prvky objektu RTM. Servo[]

Odchylka polohy

.ICounter
DIFCIT X, ..

Pozadovana poloha serva

.ServoRegPosition
ServoReqgPosition, .

Odmeéfovani serva [inc]

.ServoPosition_Inc
SERVO_POSITION, ..

Odméfovani serva

.ServoPosition
ServoPosition, ..

Prehled fidicich a stavovych prvki

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .Edrv

Rozhrani pro PLC

Popis

.DriveStatus wEdrvDriveStatus0,1, .. [in] Stavové slovo pohonu (Status word
6041:0) [UNS16]

.DrivePos dwEdrvDrivePosO, 1, .. [in] Skutecna poloha motoru (Position
actual value 6064:0) [INT32, inc]

.DriveErrReg wEdrvDriveErrReg0,1, .. [in] Chybovy registr pohonu (Error
register 603F:0) [UNS16]

.DriveControl wEdrvDriveControlO, 1, . [out] Ridici slovo pohonu (Control word
6040:0) [UNS16]

.DriveVeloReq dwEdrvDriveVeloReqO0, 1, .. | [out] Zadana rychlost (Target velocity
60FF:0) [INT32, inc]

.DriveVeloReq dwEdrvDriveVeloReq0, 1, . [out] Zadana rychlost (Velocity demand
value 60FF:0) [INT32]

.State bEdrvStateO, 1, .. [out] Stav pohonu (EDRV_INIT,
EDRV_ON, EDRV _ENABLE) [UNSS]

.MoveDisReq fl1EdrvMoveDisReqO, 1, . [out] Zadost ze serva o blokovani pohybu
pro danou osu [BIT]

.Error fl1EdrvError0, 1, . [out] Pohon je v chybé [BIT]

.Init fl1EdrvInit0,1, .. [in] Zadost o inicializaci pohonu [BIT]

.On f1EdrvOno0, 1, .. [in] Zadost o zapnuti pohonu (nastavi
bity QSTOP, VOLT, ON) [BIT]

.Enable flEdrvEnableO, 1, .. [in] Zadost Enable pohonu (nastavi
ENABLE) [BIT]

.Disable flEdrvDisablel, 1, .. [in] Zadost Disable pohonu (vynuluje

ENABLE) [BIT]
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.Done f1EdrvDoneO, 1, .. [in] Zadost ukonéeni (vynuluje control
word) [BIT]

.Erase flEdrvErase0, 1, .. [in] Zadost 0 mazani chyb pohonu [BIT]

.ScaleSpeed rEdrvScaleSpeed0, 1, .. [in] Meéftitko pro zadani rychlosti [REAL]

flEdrvSimulO, 1, ..

[in] Pohon v simulaci [BIT]

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .

Rozhrani pro PLC

Popis

.ICounter DIFCIT X,+4,+8,.. Odchylka polohy [INT32]
.ServoRegPosition ServoRegPosition, +4, .. Pozadovana poloha serva [INT32]
.ServoPosition ServoPosition, +4, .. Odmeéfovani serva [INT32]

.ServoPosition Inc

SERVO_POSITION, ..

Odmeéfovani serva [INT32 inc]

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .Enc

Rozhrani pro PLC

Popis

.CounterValue dwEdrvEncCountervValue0, 1 | [in] Citaé externiho odméfovani
(jednotky EL5101) [INT32 inc]

.LatchValue dwEdrvEncLatchValueO, 1, . | [in] Buffer odmétovani pro zachyceni
stavu v okamziku NI [INT32 inc]

.Latchvalid flEdrvEncLatchvValidO, 1, . | [in] Zachycena hodnota v Bufferu je
platna (EL5101) [BIT]

.LatchEn fl1EdrvEncLatchEnO, 1, . [out] Povoleni zachytavani nové hodnoty

do Bufferu (EL5101) [BIT]
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20. RUCNI POJEZDY

20.1 VSeobecny popis

Ru¢ni pojezdy neni samostatny rezim systému. Pomocné ruéni pojezdy se takto jevi jako okamzity piechod do
rezimu MAN, ale bez zmény rezimu. Z toho je patrné, Ze nejvyznamnéjsi vyuziti pomocnych ruc¢nich pojezda
bude v rezimech AUT, AUT po stopu, AUT — BB. Vyuzije se ale i rychlé operativni popojizdéni napiiklad
v rezimu CA (centralni anulace).

Pro pomocné ru¢ni pojezdy budeme pouzivat oznaceni: ,,AUTMAN.

Pti ukonc¢eni pomocnych rucnich pojezdi ve stopnutém rezimu AUT nebo v rezimu AUT -BB mame na vybér
tyto zpisoby :

» Provede se navrat na drahu v rezii pomocnych rucnich pojezdl a automaticky reZzim po opétovném startu
pokracuje presné podle programované drahy.

» Pomocné rucni pojezdy se pouziji jen pro odjeti z mista stopu (napiiklad s tocicim se vietenem). Potom
nasleduje centralni anulace a opétovny start programu pomoci volby bloku, nebo zrychlenou volbou cont.

Pro tizeni ruénich pojezdi mozno vyuzit sadu systémovych prikazi ,,Command® a sadu piikazi pro realny Cas
,RtmCommand®, které jsou ptimo definované v defini¢nich souborech klavesnic typu , KbdConfig“. Popis
prikazl a jejich pouziti je popsano v kapitole: ,,Ovladaci panely*.

V této kapitole bude popsan i zptisob nezavislého posouvani drahy, tzv rezim ,,SHIFT",
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20.2 Bitové signaly pro PLC program

PLC program ma pro pomocné ruéni pojezdy a nezavislé posouvani drahy k dispozici tyto bitové signaly:

20.2.1 Zakladni bitové signaly

Zakladni bitové signaly pro pomocné ruéni pojezdy slouzi pro PLC program na uréeni pohybu, sméru pohybu,
povoleni pohybu, navratu do mista stopu a pod.

>

Bit ACK_AUTMAN definovany v BZHOO. Hodnota log.1 signalizuje, Ze je pozadovan a kazetou byly
potvrzeny pomocné ruéni pojezdy (AUTMAN). Hodnota log.1 trva po celou dobu aktivace pomocnych
rucnich pojezdda.

Bity PO_OSxPI definované v PB20PI se dynamicky nahazuji na hodnotu log.1 pii poZzadavku na pohyb
v dané ose a pii ukonceni pohybu piejdou na hodnotu log.0. Bity se nahodi na hodnotu log.1 uz
pti pozadavku na pohyb i v pfipadé, Ze je pohyb zakazan naptiklad od signalu MPxPI. Tyto bity proto
muze PLC program vyuZit na zapinani vazby, fazeni spojek a uvolfiovani os (pokud se nutno provadét) a az
po provedeni akce povolit piislusny pohyb. Bity PO _OSxPI neni mozno vyuZit pro fizeni uvolilovani os
tehdy, kdyZz pozadujeme pohyb od rué¢niho tocitka bez piedchoziho pohybu v dané soufadnici. Na fizeni
uvolilovani os pro tocitko je mozno vyuZit bith AUTMAN CONT SELECT a MM x0, jak o tom bude
popsano dale.

Bity SM_POxPI definované v PB20PIS urcuji smér pojezdu a jsou platné v okamziku nahozeni signalt
PO_OSxPI jesté pred startem pohybu. Hodnota log.0 uréuje kladny smér a hodnota log.1 urcuje zaporny
smér pohybu. Tyto bity mozno vyuzit naptiklad pro fazeni smérovych spojek.

Bity MPxPI definované v BZHO8PI mohou slouzit pro povolovani pohybu stejné jako u standardnich
pohybti systému. Podrobné je jejich vyznam popsan v PLC navodu kapitole “ Dulezité bitové proménné
pro PLC program”. Bity MPxPTI slouzi pro povolovani pohybu jen v ptipadé, kdyz 4.dekada strojni
konstanty R233 je nastavena na hodnotu 1. Tehdy na povoleni pohybu bity MPxMAN nemaji vliv.

Bity MPxMAN definované v BZHO8MAN slouzi specialné pro povolovani pomocnych rucnich pohybu,
podobné jako bity MPxP1I, ale jen v pripadé, Ze 4.dekada strojni konstanty R233 je nastavena na hodnotu 2.
V tomto piipadé povoleni pohybu nezavisi od biti MPxP1T,ale jen od povolovacich biti MPxMAN uréenych
pro pomocné ruéni pojezdy.

Bit INPOS_STOP definovany v EXT CONT_AUTMAN3 svou hodnotou log.1 urcuje, Ze systém je v poloze
posledniho stopu. Signal je definovany jen v rezimu AUT a ve vSech jinych rezimech ma hodnotu log.1. Pti
pomocném ru¢nim pojezdu v libovolné ose se signdl INPOS_STOP nastavi na hodnotu log.0. Pomoci
tohoto signalu miize PLC program napiiklad blokovat opétovny START programu, pokud nebudou v§echny
soufadnice v poloze po stopu. Signal se nastavi na hodnotu log.1 opét tehdy, kdyz bude proveden navrat na
drahu (v rezii pomoc.rué¢nich pojezdt) pro vSechny osy.

Bit EN_AUTMAN definovany v BZHOSMAN svou hodnotou log.1 povoluje pomocné rucni pojezdy. Bit je
prednastaven na hodnotu log.1 pfi startu systému a dal je plné k dispozici pro PLC program. PLC program
muze pomoci tohoto bitu zakazat aktivaci pomocnych ru¢nich rezimu.

Bit REQ ESHIFT je nastaven na hodnotu ,,1* po celou dobu zvoleného rezimu nezavislého posouvani
drahy ,,SHIFT“. PLC program muze Cist i nastavovat (viz dale).

Bit ACT_ESHIFT je nastaven na hodnotu ,,1“ po celou dobu aktivace posouvani dréhy ,,SHIFT*. PLC
program muze Cist i nastavovat (viz dale).
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20.2.2 Informacni signaly

Informacni bitové signaly jsou urceny jen pro ¢teni. PLC program si miiZze na zakladé¢ nich zjistit zptisob fizeni
pomocnych rucnich pojezdi z panelu systému nebo z panylku tocitka.

>

Bit AUTMAN CONT_ NC definovany v MAN NC svou hodnotou log.1 informuje PLC program, Ze fizeni
pomocnych ruénich pOJezdu se provadi z panelu systému.

Bit AUTMAN CONT_TOC definovany v CONT AUTMANZ svou hodnotou log.1 informuje PLC program, Ze
fizeni pomocnych ruénich pojezdi se provadi z panylku tocitka.

Bit AUTMAN CONT_ SELECT definovany v CONT AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC program,
7e se provadl predvolba pohybu pro pomocné rucni pojezdy z panelu systému nebo z panylku tocitka.
Naptiklad, kdyz se na panylku tocitka stiskne soufadnice, pohyb se nevykona, ale piislusna soufadnice se
predvoli.

Bity MM _x0 a MM x1 definované v AX AUTMAN informuji PLC program o fizeni ru¢nich pojezdi. Bity
MM X0, MM Y0, .. ,MM 60 urcuji pozadavek na pohyb v kladném sméru a bity MM X1, MM Y1,
,MM_61 urcuji poZzadavek na pohyb v zdporném sméru.

Bit AUTMAN CONT_GOO definovany v CONT AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC program, Ze
pri fizeni pohybu zpanelu systému nebo zpanylku toCitka je pravé pozadovan rychloposuv. Kazda

soufadnice pojede svym vlastnim rychloposuvem, ktery je zadan v konfiguraci.

Buitka SHIFT CONTROL Jednotlivé bity jsou nastaveny na hodnotu ,,1% pfi aktivnim posunu konkrétni
soufadnice (viz dale).

Pole SHIFT x typu DWORD. Aktuélni hodnota nez4vislého posunuti pro jednotlivé soufadnice [1/8 pm].

20.2.3 Piimo sdilené proménné

Pfimo sdilené proménné typu ,RtmVar‘ slouzi pro predani stavu ru¢nich pojezdi a rezimu ,, SHIFT™ pro
indikaci pfimo do HTML oken a dialogt.

>

Pole KnobSelAx0, KnobSelAxl,.. typuBYTE slouzi pro indikaci ptedvolené osy pro ru¢ni
pojezdy a pro nezavislé posouvani drahy. Na zaklad€ hodnoty v buiice se napfiklad mohou ménit obrazky
pro indikaci v HTML okn¢ (viz priklad dale). Kazda buiika indikuje stav jedné NC osy a miiZe nabyvat
hodnot:

0 = osa nevyvolena pro rucni pojezdy

1 = osa je predvolena pro ru¢ni pojezdy a pfipadné pro posun z tocitka

2 = osa je predvolena pro nezavisly posun ,,SHIFT*

Pole Pos6ShiftAx0, Pos6ShiftAx1,.. typu REAL slouzi pro indikaci aktualniho nezavislého
posunuti pro jednotlivé osy ,,SHIFT* [mm].

Symbol RegShift je ptimé sdileni bitu REQ ESHIFT
Symbol ActShift je ptimé sdileni bitu ACT ESHIFT
Symbol KnobStep je piimé sdileni butiky KNOB_STEP typu WORD.

Symbol ShiftEnable je ptimé sdileni buitky SHIFT ENABLE typu BYTE

20-3



PLC

20.2.4 Externi fizeni ru€nich pojezdu z PLC

Bity pro externi fizeni pohybu v pomocnych ruc¢nich pojezdech slouzi pro zadavani pohybu, sméru pohybu,
rychlosti pohybu.

>

Bity EXM x0 a EXM x1 definované v EXT CONT AUTMAN slouzi pro zaddvani pohybu a sméru pohybu
v pomocnych rucnich pOJezdech Bit EXM X0 pfi nastaveni na hodnotu log.1 je poZadavkem na pohyb v ose
X vkladném sméru. Bit EXM X1 pii nastaveni na hodnotu log.1 je poZadavkem na pohyb vose X
vzéporném sméru. Nastaveni bith EXM x0 a EXM x1 je platné jen tehdy, kdyz je bit
REQ EXT CONT_ AUTMAN nastaven na log.1 (bude pojednano dale). V opac¢ném piipad€ na hodnotach bitt
EXM x0 aEXM x1 nezileZi. Pro poZzadavky na pohyb miZe byt nastaveno i vic bitl najednou.

Bit REQ EXT GOO_AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN je externi pozadavek pro rychloposuv.
Kdyz PLC program pozaduje posun v pomocnych rucnich pojezdech rychloposuvem, nastavi bit
REQ EXT GOO_ AUTMAN na hodnotu log.1. Rychloposuv pro kazdou soufadnici je ur¢en v konfiguraci.
KdyZz ma tento bit hodnotu log.0, soutadnice se pohybuji rychlosti podle atributu , Feed™ nebo rychlosti
zadanou externé z PLC programu. V kazdém pripad¢ se rychlost ovliviiuje pomoci potenciometru procenta
F nebo externim fizenim procenta rychlosti z PLC programu.

Bit REQ EXT SELECT_ AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN je externi poZadavek na piedvolbu
pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. PLC program  hodnotou log.1 v bitu
REQ EXT SELECT AUTMAN a nastavenim piislusného bitu EXM x0 piedvoli pohyb v dané
soufadnici. Osa se nerozjede, ale bude predvolena pro nasledujici pohyb zadavany od ru¢niho kolecka.

Bit REQ EXT CONT_AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN3 je pozadavek na externi fizeni
pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. Kdyz je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavani soufadnic a sméru
pohybu se provadi z panelu systému nebo z panylku tocitka (interni fizeni pohybu). V tomto piipadé
nanastaveni bith EXM x0 a EXM x1 nezdlezi. Kdyz je bit REQ EXT CONT AUTMAN nastaven
na hodnotu log.1, zadavani soufadnic a sméru pohybu se provadi externé z PLC programu pomoci bitd
EXM x0 a EXM x1 (externi fizeni pohybu). V tomto piipadé se nedd pohyb ovlivnit z panelu systému nebo
z panylku tocitka. Bit je po zapnuti systému piednastaven na hodnotu log.0.

Bit REQ EXT FEED_AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN3 je pozadavek na externi fizeni
rychlosti pohybu v pomocnych ru¢nich pojezdech. Kdyz je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavani rychlosti
pohybu se provadi z panelu systému (interni fizeni rychlosti). V tomto pfipadé na nastaveni buiky
EXT FEED AUTMAN nezalezi. KdyZz je bit REQ EXT FEED AUTMAN nastaven na hodnotu log.1,
zadavani rychlosti pohybu se provadi externé z PLC programu pomoci buitkky EXT FEED AUTMAN
(externi fizeni rychlosti). V tomto piipadé se neda rychlost pohybu ovlivnit z panelu systému. Bit je
po zapnuti systému piednastaven na hodnotu log.0.

Buitkka EXT FEED_AUTMAN typu WORD slouzi pro zadé4ni externi rychlosti v pomocnych rucnich
pojezdech z PLC programu. Takto zadand rychlost se projevi, jen kdyZz je bit REQ EXT FEED AUTMAN
nastaven na hodnotu log.1. Hodnota rychlosti se zadava v binarnim kédu v mm/min nebo v pm/ot.
V kazdém ptipadé se rychlost ovlivituje pomoci potenciometru procenta F nebo externim fizenim procenta
rychlosti z PLC programu.

Bit REQ EXT FEED_ GOO_AUTMAN je pozadavek na externi fizeni rychlosti pohybu v pomocnych rucnich
pojezdech rychloposuvem Kdyz je bit REQ EXT FEED GOO AUTMAN nastaven na hodnotu log.1,
zadavani rychloposuvu se provadi externé z PLC programu pomoci builkky EXT FEED GO0 AUTMAN
(externi fizeni rychloposuvu). Bit je po zapnuti systému prednastaven na hodnotu log.0.

Buitkka EXT FEED_GOO_AUTMAN typu WORD slouzi pro zadani externi rychlosti pro rychloposuv
Vpomocnych ruénich pOJezdech z PLC programu. Takto zadana rychlost se projevi, jen kdyz je bit
REQ EXT GOO_ AUTMAN nastaven na hodnotu log.l. Hodnota rychlosti se zad4vd v binarnim kédu
v mm/min.
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Bit G95_AUTMAN je pozadavek na otiCkovy posuv. KdyZ PLC program nastavi bit G95 AUTMAN
na hodnotu log.1, jsou vSechny rychlosti posuvii (interni i externi) v pomocnych rucnich pojezdech
vykonany ota¢kovym posuvem v um/ot. Tento bit neovliviiuje rychloposuv signalizovany
v AUTMAN CONT GOO nebo zadany vREQ EXT GOO AUTMAN. Bit G95 AUTMAN je po zapnuti
systému piednastaven na hodnotu log.0.

Bit AUTMAN REQ definovany v BZHOO je pozadavek na aktivaci pomocnych ru¢nich pojezdd. Hodnota
log.1 v bitu AUTMAN REQ aktivuje pomocné ruéni pojezdy, pokud jejich aktivace je v systému povolena.
PLC program se o aktivaci pomocnych ruc¢nich pojezdii miize pfesvédcit pomoci signalu ACK_AUTMAN.
Kdyz PLC program vyzaduje aktivaci pomocnych rucnich pojezdli, musi drzet bit AUTMAN REQ na
hodnoté¢ log.1 po celou dobu pozadované aktivace. Pokud byly pomocné ruéni pojezdy aktivovany z PLC
programu a bit AUTMAN_REQ se shodi na hodnotu log.0, budou pomocné ruéni pojezdy deaktivovany.

Bit AUTMAN SELECT definovany v AUTMAN SEL je pozadavek na aktivaci pomocnych ruénich pojezdi.
Hodnota log.1 aktivuje pomocné ruéni pojezdy, pokud jejich aktivace je v systému povolena. PLC program
jen nastavuje zadost hodnotou log.1 a systém po pievzeti zadosti bit vZdy vynuluje, a to bez ohledu na
uspésnost zadosti.

Bit AUTMAN CANCEL definovany v AUTMAN SEL je poZadavek na deaktivaci pomocnych rucnich
pojezdi. Hodnota log.1 zrus$i pomocné ruéni pojezdy, pokud jejich deaktivace je v systému povolena
(mohou byt jesté jiné pozadavky). PLC program jen nastavuje zddost hodnotou log.1 a systém po pievzeti
zadosti bit vzdy vynuluje, a to bez ohledu na tspésnost zZadosti.

Buitka POS_SPACE_PLC typu BYTE slouZi pro ur€eni prostoru, ve kterém mé externi fizeni pohybu
probihat. Systém standardné pouziva né€kolik transformaci, které jsou zafazeny na vystup interpolatoru.
Jednotlivé transformace oddéluji ,,prostory”, ve kterych je definovana aktualni poloha (viz ,,Rozhrani CNC-
PLC*).

Buitka POS_SPACE_MMM typu BYTE slouzi pro urceni prostoru, ve kterém ma probihat pohyb fizeny
pomoci piikazii typu ,RtmCommand“. Prikazy jsou konfigurovany napiiklad v souborech  typu
»*.KbdConfig" (napiiklad RtmCommand="RTMID IMMM MOVEY", vizndvod ,,Ovladaci panely®).

Bit AUTMAN KNOB1 DIS definovany v AUTMAN SEL fidi povoleni ovlddéni z panelu 1.toc¢itka. Hodnota
log.1 zakaze “funkénost tlagitek z 1.toitka.

Bit AUTMAN KNOB2_ DIS definovany v AUTMAN SEL fidi povoleni ovlddéni z panelu 2.toc¢itka. Hodnota
log.1 zakaze “funkénost tlagitek z 2.toditka.

Bit AUTMAN WHEEL DIS definovany v AUTMAN SEL2 zakdZe automatickou volbu osy v rucnich
posuvech (RTMCommand) pro dalsi ovladani tocitkem.

Bit AUTMAN KNOB_ TOGGLE definovany v AUTMAN SEL2 modifikuje zpiisob pfedvolby na ovladacim
tocitku. Prlkazy RTMCommand (RTMID MMM SEL.. ) pro piedvolbu os stfidavé aktivuji a dezaktivuji
moznost ovladani os z panylku tocitka.

Buitka KNOB_STEP typu WORD slouZi pro zadéni kroku tocitka.

Buitka SHIFT ENABLE. Jednotlivé bity slouzi pro povoleni nezavislého posouvani dréhy (viz déle).
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20.3 Nezavislé posouvani drahy

Jedna se o moznost nezavislého posouvani drahy pomoci ru¢niho kolecka i v pribéhu jeti programu. Posun je
k draze ptipocten az na vystupu z interpolatoru a tak neovlivni priubéh programu, v§echny typy posunuti drahy a
ani interpolaci v ramci bloku.

Pro nezavislé posouvani drahy budeme pouzivat oznaceni: ,,SHIFT*.

20.3.1 Volba rezimu a aktivace posouvani drahy

Volba rezimu posouvani se provadi napiiklad pomoci tlacitka panelu systému, které ma v definicnim souboru
typu ,,KbdConfig* nastaven RtmCommand="RTMID MMM SHIFT REQ"“, viz nivod: ,Ovladaci panely*.

Volbu rezimu posouvani SHIFT lze provést iz PLC nastavenim bitu REQ ESHIFT na hodnotu log.1

Zruseni rezimu posouvani se provadi pomoci stejného prikazu, jako pro volbu posouvani. Pfi zruSeni rezimu
posouvani drahy systém odjede na pivodni misto pfed posunem drahy.

Aktivace posunu drahy se mize provést napiiklad pomoci tlacitka panelu systému, které ma v defini¢nim
souboru typu ,, KbdConfig* nastaven RtmCommand="RTMID MMM SHIFT ACT".

Aktivaci posouvani SHIFT lze provést iz PLC nastavenim bitu ACT _ESHIFT na hodnotu log.1.

V aktivnim stavu posouvani drahy je mozno volit osu pro posun pomoci standardnich piikazi predvolby.
(napiiklad RtmCommand="RTMID MMM SELOO“), viznavod: ,Ovladaci panely*.
Pomoci ruéniho kolecka je mozno aktualni posun kdykoli ménit.

Po posunuti drahy je vhodné aktivaci zrusit stejnym piikazem, jak byla aktivace zvolena. Ruéni tocitko pfestane
drahu posouvat a zrusi se posledni volba osy. VSechny aktualni posuny drahy zlistanou nadale platné.

Na obrazovce systému je vhodné indikovat:
e rezim SHIFT je aktivni
e Kterd osa se prave posouva
e  Aktualni posun pro vSechny osy

Pro snadnou tvorbu HTML oken slouzi ptimo sdilené systémové proménné (uz bylo popsano) :
e KnobSelAxO0, ..
e PosoShiftAxO, ..
e ActShift

Priklad tvorby HTML okna bude uveden dale.
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20.3.2 Informace pro PLC pro nezavisly posun

PLC program ma k dispozici nékolik signal, které se tykaji nezavislych posunti drahy:

Nazev Typ Popis

REQ ESHIFT BIT PLC program mize Cist a nastavovat.
Bit je nastaven na hodnotu “1” po celou dobu zvoleného rezimu posouvani.

ACT ESHIFT BIT PLC program mize Cist a nastavovat.
Bit je nastaven na hodnotu “1” po dobu aktivace posunu drahy v platném
rezimu posouvani.

SHIFT CONTROL |BYTE PLC program mize jen Cist.
Jednotlivé bity jsou nastaveny na hodnotu “1” pti aktivnim posunu konkrétni
soufadnice. Bity jsou pfifazeny osam postupné od nejnizsi vahy podle poradi
definice os (bit 0=1.0sa, bit 1=2. osa, ...). Hodnota v buice
SHIFT CONTROL je platna pouze, kdyZ je bit ACT ESHIFT nastaven na
hodnotu “1”.

SHIFT ENABLE |BYTE PLC program mize nastavovat.
Jednotlivé bity jsou svou hodnotu “1” povoluji pohyb pfi aktivnim posunu pro
konkrétni soufadnice. Bity jsou pfifazeny osam postupné od nejnizsi vahy
podle poradi definice os (bit 0=1.0sa, bit 1=2. osa, ...). Proménna
SHIFT ENABLE je ptednastavena na hodnotu 3Fh.

SHIFT x DWORD | PLC program mize jen Cist.

Pole 6 double-wordu.
Aktualni hodnota posunuti pro jednotlivé soufadnice v osminach mikronu
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20.4 Priklad tvorby okna pro ruéni rezimy

Dale uvedeme ptiklad tvorby okna pro indikaci ptedvolby osy toc€itka a nezavislého posunu drahy. Upravi se
napriklad okno ,MAIN* (soubor MAIN.HTML) tak, aby zelenym koleckem pifed ndzvem soufadnice se
indikovala pfedvolena osa pro to¢itko a ¢ervenym koleCkem osa, ktera ma aktivni nezavisly posuv (SHIFT).
Cerveny tdaj udava o kolik je osa posunuta vrezimu SHIFT. Kompletni feSeni je uvedeno ve vzorovém
projektu PLC pro skoleni.

e X 7.536|F 0
-0.114 0.000
Y  -25833|S 0
) 0.000 0.000
Z 0.000 | Dist 0.000
0.000 0.000
<!-- Vypis nézvu soutradnice -->

<DIV id="AxisX Lbl" class="LabelBig">X</DIV>

<!-- Vypis aktudlni polohy -->

<DIV id="AxisX Pos" class="ValueBig" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="Tool" AIPOptions="Channel: 0; Axis: X;
ValType: Pos0;">+0000.000</DIV>

<!-- Vypis znac¢ky reference -->

<DIV id="AxisX InRef" class="ValueMedium" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="Axis" AIPOptions="Channel: 0; Axis: 0;
ValType: InRef; GraphType: Image; ImgWidth: 15; ImgHeight: 15;">*</DIV>

<!-- Vypis distance -->

<DIV id="AxisX Dist" class="ValueMedium" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="Axis" AIPOptions="Channel: 0; Axis: 0;
ValType: Distance;">+0000.000</DIV>

<!-- Vypis znacky predvolené osy toc¢itka a SHIFT -->

<DIV 1id="AxisX Knob" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="RtmVar" AIPOptions="Channel: 0O;
Variable: 'KnobSelAx(0'; GraphType: Image; Img0: KnobSelO.png; Imgl:
KnobSell.png; Img2: KnobSel2.png;">*</DIV>

<!-- Vypis aktudlniho posunuti SHIFT -->

<DIV id="AxisX Shift" class="ValueMedium" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="RtmVar" AIPOptions="Channel: 0O;
Variable: 'Pos6ShiftAx0'; NumberPrecision: 3;">+00.000</DIV>

V hlavicce HTML souboru je definovan ,,stylopis® pro kazdy prvek. Naptiklad pro vypis znacky piedvolby
tocitka je:

<STYLE type="text/css">
#AxisX Knob, #AxisY Knob, #AxisZ Knob
{position: absolute; left: 9px; top: 24px; width: 16px; height: 16px; }
</STYLE>
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20.5 Nékteré moznosti fizeni z PLC programu

Kratce pojedname o jednotlivych moznostech fizeni pomocnych ru¢nich pojezdt z PLC programu.

20.5.1 Priklad fizeni, kdyz jsou vSechny souradnice trvale v polohové vazbé

V ptipad€, Ze na stroji jsou vSechny soufadnice trvale v polohové vazbé, je situace velmi jednoducha. PLC
program nemusi mit Zadnou podporu pro pomocné ruéni pojezdy.

V piipadé€, Ze je potfeba uvolfiovat a upinat osy nebo ovladat spojky pro soufadnice, mizeme si vybrat, zda
budeme pro pomocné ruc¢ni pojezdy blokovat pohyb pomoci signaltit MPxPI nebo MPxXMAN. Vybér provedeme
pomoci nastaveni 4.dekady strojni konstanty R233, jak uz bylo popsano vyse.

20.5.2 Priklad fizeni pro 1 osu s upinanim bez panylku s ruénim tocitkem

Priklad pro fizeni osy X v ¢asti MODULE MAIN, pro blokovani pohybu pouZijeme signdl MPxMAN (4. dekada
strojni konstanty R233 je 2). Bity MPxMAN jsou v zakladnim stavu v hodnoté log.0. V tomto piipad¢é neni
pouZity panylek s ru¢nim toc¢itkem. Ovladani miizeme napsat v ¢asti MODULE MATIN:

LDR ACK_AUTMAN ;test aktivace pomocnych rucnich pojezdt

LA PO_OSXPI ;je poZadovan pohyb v ose X ?

FL1 1,MCH MAN X ;podminénd aktivace mechanizmu pohybu X
MECH BEGIN MCH MAN X ;definice mechanizmu pro *fizeni pohybu X

uvolnéni osy , zapnuti vazby ,...

FL 1, MPXMAN ;povoleni pohybu v ose X pro ruéni pojezdy
EX

LDR PO _OSXPI

LA ACK AUTMAN

EX1 :Cekédni a ukonceni pohybu pro ruéni pojezdy
FL 0, MPXMAN ;zdkaz pohybu pro rucéni pojezdy

upnuti osy, vypnuti vazby ,....

MECH END MCH MAN X
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20.5.3 Priklad pro externi fizeni pohybu pomoci potenciometrt

Na stroji jsou potenciometry pro zadavani rychlosti pohybu a piepinace pro volbu sméru pohybu.

Vstupy z panelu stroje:

POT10: DFM

;X _SLOW I pomaly stupen

;X _RAPID I rychly stupen

;X ON I potenciometr zapnut
;X OFF I potenciometr vypnut
;X _MINUS I zadporny smér

;X PLUS I kladny smér

X_SLOW_I,X RAPID I,X ON I,X OFF I,X MINUS I,X PLUS I,,

;minulé stavy a priznaky

POT11: DFM X SLOW M,X RAPID M,X ON M,X OFF M,X MINUS M,X PLUS M,,

ANALOG_POT X: DS 4

POT_FEED X:

DS 4

;Mechanizmus pro test volby sméru pro potenciometry

MECH BEGIN
fl
fl

PotencSmerX:
ex
ldr
exl
ldr
lo
ex0
ldr
la
311

1ldr

ex
ldr

1x
ldr

1x

1o

1o

ex0

fl
Jjum
MECH_ END

MechPotencSmerX
1,MechPotencFeedX
1,MechPotencStopX

MechPotencStopX

X_MINUS I
X_PLUS I

X MINUS T
X PLUS I
PotencSmerX

X_MINUS I
X_MINUS M

X _PLUS I

X _PLUS M
1,MechPotencPohybX

X_MINUS I
X_MINUS M
X_PLUS I
X_PLUS M

-MechPotencPohybX
1,MechPotencStopX

PotencSmerX
MechPotencSmerX

;zadavéani rychlosti pot.
;stop pohybu pot.

; Cekd na konec pripadného stopu

; Cekd na volbu sméru

;nesmi byt oboje

;pamét smeéru

;mohou se testovat podminky pohybu

;kontroluje zménu sméru pri beéhu

;stop pohybu pot.
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;Externi zadavéani rychlosti pro potenciometry

MECH BEGIN MechPotencFeedX
PoteFeedC:

ex

ldr MechPotencStopX

exl

lod cnst.100

ldr X SLOW I

Wr X_SLOW M

stol POT FEED X

lod cnst.5000

ldr X RAPID I

wr X_RAPID M
stol POT_FEED X
eXx

lod POT FEED X

mulb ANALOG POT X
divb c¢nst.1000

sto  EXT FEED AUTMAN
ldr X _SLOW_I

1x X_SLOW M

ldr X RAPID I

1x X_RAPID M

lo

lo -MechPotencPohybX
ex0

fl 1,MechPotencStopX
Jjum PoteFeedC

MECH END MechPotencFeedX

;Stop pohybu potenciometru
MECH BEGIN MechPotencStopX
f1 0,EXM X0,EXM X1
mech init MechPotencPohybX
ldr PrPosXVyp
la -X ON_ I
ex0
MECH END MechPotencStopX

;Test podminek pohybu pro potenciometry

MECH BEGIN MechPotencPohybX
ldr X ON_ I

; Cekd na konec pripadného stopu

;pomald rychlost

;velkd rychlost

;sejmuta analog.hodnota pot.

;externi zadéani rychlosti
;test zmény rychlosti

;stop

; konec pohybu

; Cekd na vytoceni pot. do nuly

; Cekd na pootoceni pot.

la -X_OFF I

ex0

fl 1,AUTMAN REQ ;poZzadavek na AUTMAN
£1 1,REQ EXT CONT_ AUTMAN,REQ EXT FEED AUTMAN ;externi fizeni
ex

ldr X PLUS M ;aktivace pohybu !

wr EXM X0

ldr X MINUS M

wr EXM X1

bex

1ldr X ON I ;testuje pootoceni pot.
la -X_OFF I

exl

fl 1,MechPotencStopX

MECH END MechPotencPohybX
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;Konec reZimu pro potenciometry
MECH BEGIN MechPotencEnd

fl 0,EXM X0,EXM X1 ; konec pohybu
fl 0,AUTMAN REQ
f1 0,REQ EXT CONT AUTMAN,REQ EXT FEED AUTMAN

mech init MechPotencSmerX

mech init MechPotencPohybX

mech init MechPotencFeedX

mech init MechPotencStopX
MECH END MechPotencEnd
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15. REFERENCE

Systém podporuje rizné typy referenci. Referenci miize provést jak systémova ¢ast software, tak PLC program.

15.1 Konfigurace pro referenci

O metod¢ zreferovani soufadnice rozhoduje v konfiguraci pro danou NC osu atribut ,,RefMethod". Metoda
zreferovani se uplatni pro referenci typu ,single™ nebo pro referenci z PLC, kterd se provadi pomoci
instrukce SPT_AX nebo pfikazem HOMING START REQ.

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut typ reference
RefMethod 1 Néjezd do reference provede PLC.
5 Reference pro kodovana pravitka (Heidenhain, Essa)
9 Zpusob ,,rychly najezd do reference” pomoci polohovacich jednotek
(default)
10 Reference na spinace pomoci polohovacich jednotek s reverzaci
11 Reference na spinace pomoci polohovacich jednotek bez reverzace
12 Reference na spinace s reverzaci a s rovnanim
13 Simulace reference (nastaveni nulového bodu)
14 Reference s absolutnim odmétovanim
15 Reference na spinace s reverzaci a s rovnanim - postupné zastavovani

Volba v konfiguraci ,,RefviaPlc™, zda referovat vzdy prosttednictvim PLC. Pokud je nastaveno, systém
nikdy nespousti referenci sdm, ale 724d4 o ni PLC pomoci bitu HOMING SINGLE. PLC miZe (po vlastni
ptiprave) pozadat o provedeni vlastni reference systém nastavenim piislusného bitu v HOMING START REQ a
reference se provede zpisobem podle konfigurace Re fMethod (RefMethod nesmi byt typu PLC ... 1)

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut referovat vZdy prostiednictvim PLC
RefViaPlc 0 Referenci mize provést systém (default)
1 Reference se provede vzdy prostiednictvim PLC
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Volba v konfiguraci ,,RefSwitch", zda pfi najezdu testovat referen¢ni spinac.

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut referencni spinac
RefSwitch 0 Referen¢ni spina¢ netestovat
1 Referencni spinac testovat hranoveé (default)
2 Referencni spinac testovat tiroviiove

Volba v konfiguraci ,,S1owDownSwitch®, zda pii najezdu testovat zpomalovaci referencni spinac.

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut zpomalovaci spinac
SlowDownSwitch | 0 Zpomalovaci spina¢ netestovat (default)
1 Zpomalovaci spinac testovat

Volba v konfiguraci ,,InvertRefDirection®, ktera urCuje smér najezdu na referenéni spinac.

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut smér najezdu do reference

InvertRefDirection

0 Do reference se najizdi v kladném sméru (default)

1 Do reference se najizdi v zaporném sméru

Zadani rychlosti najezdu do reference

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut Rychlost najezdu do reference [mm/min]
RefSpeed
10000.0 | Do reference se najizdi rychlosti 10000 mm/min (default)
XXX Rychlost najezdu do reference
atribut Rychlost posuvu pri najezdu do reference po najezdu na referencni spinac,
RefSpeedLow nebo po reverzaci [mm/min]
50.0 Rychlost najezdu do reference po referencnim spinaci (default)
XXX Rychlost najezdu do reference po zpomaleni
atribut NejniZsi rychlost posuvu pii najezdu do reference (pro SLM pohony)
RefSpeedLowest | [mm/min]
0.0 Nejnizsi rychlost najezdu do reference
XX Nejnizsi rychlost najezdu do reference
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Zadani pro pridavny odjezd po najezdu do reference

element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut Piidavny odjezd po najezdu do reference na zadanou pozici
MoveToPosAfterRef | ( Nevykona se pridavny odjezd (default)
1 Po najezdu do reference se vykona pridavny odjezd relativné
2 Po najezdu do reference se vykona pridavny odjezd absolutné
atribut Poloha, na kterou se ma dojet bezprosti‘edné po provedeni reference
PosAfterRef [mm]
0.0 Nulova poloha (default)
XXX Poloha, ne kterou se ma odjet po najezdu do reference
Volba nulového bodu stroje.
element konfigurace NC osy
NCAxis
atribut Nulovy bod stroje

MachineNullPoint | (

V okamziku referen¢ni znacky se dosadi nulova mira (default)

XXX

Mira, ktera se dosadi v okamziku najezdu na referenéni znacku

Konfigurace, zda je pii najezdu do reference povolen pouzivat feed override a zda ma byt referenc¢ni blok
obslouzen PLC programem jako normalni blok.

element konfigurace NC osy

NCAxis

atribut Je pri najezdu do reference povolen pouZivat feed override?

FeedOvrDuringRef | (

Rychlost najezdu do reference ovliviiuje feed override (default)

1

Rychlost najezdu do reference neovliviiuje feed override

RefBlckAsNormal blok?

atribut Ma byt referencni blok obslouZen PLC programem jako normalni

0

Reference neni obslouzena jako normalni blok (default)

1

Reference je obslouzena jako normalni blok
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S referenci také souvisi nastavitelna vlastnost, zda NC osa vyzaduje pro jizdu v programu referenci.

element konfigurace NC osy
NCAxis

atribut VyZaduje osa referenci, aby mohla byt ovladana z programu?

NeedRef 0 Osa pro jeti z programu nevyzaduje referenci (default)
1 Osa pro jeti z programu vyZaduje referenci

atribut Je pro start programu poti‘eba, aby byla osa v referenci?

AutNeedRef 0 Osa pro start programu nevyzaduje referenci (default)
1 Osa pro start programu vyzaduje referenci

Znazornéni referovani soufadnice s pfidavnou drahou a bez reverzace (RefMethod="9")

pridavna draha pojezdu (PosAfterRef)

A

zrychleni

rychlosit (RefSpeed)

(AccelerationRT)

rychlost (RefSpeedLow

KRx=1

NI

konec reference

(RefSwitch) (MachineNullPoint)
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Znazornéni referovani soufadnice s pfidavnou drahou a s reverzaci (RefMethod="9")

pridavna draha pojezdu (PosAfterRef)

]
'd

rychlost (Rfef Speed) A

rychlost (RefSpeedLow)

rychlost (ReféSpeéd) /

KRRx=1 KRx=1 NI konec
Reverzace (RefSwitch) (MachineNullPoint)

Znazornéni referovani soufadnice se zpomalovacim spina¢em a s pridavnou drahou (RefMethod="9"“)

pridavna draha pojezdu (PosAfterRef)

e

rychlost (%Ref Speed)

rychlost (Ref Speedeow)

N/

ZPRx=1 Rx=1 NI konec
(SlowDownSwitch) (RefSwitch) (MachineNullPoint)
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Znazornéni referovani souradnice ,,jen na spinace” s pridavnou drahou a reverzaci (RefMethod="10")

pridavna draha pojezdu (PosAfterRef)

rychlost (iRef Speed) E rychlost (RefSpeed)
rychlost (RefSpeedLow) E
KRx=1 KRx=0 (reference) konec
Reverzace (RefSwitch) (MachineNullPoint)

Znazornéni referovani ,,na spinace” se zpomalovacim spina¢em a s pfidavnou drahou (RefMethod="11")

pridavna draha pojezdu (PosAfterRef)

A

rychlost (gRef Speed)

rychlost (RefSpeedLow

7ZPRx=1 KRX:=1 (reference, ZPRx=0) konec
(SlowDownSwitch) (RefSwitch) (MachineNullPoint)

15-6



Reference

Znazornéni referovani ,,na spinace” se zpomalovacim spina¢em a s pfidavnou drahou (RefMethod="11")

pridavna draha pojezdu (PosAfterRef)

rychlost (ERef Speed) <

7ZPRx=1 KR:X=1 (reference, ZPRx=1) konec
(SlowDownSwitch) (RefSwitch) (MachineNullPoint)

rychlost (RefSpeedLow) :
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15.2 Rozhrani pro referenci

Systém standardné pouziva nékolik transformaci, které jsou zafazeny na vystup interpolatoru. Jednotlivé
transformace oddéluji ,,prostory”, ve kterych je definovana aktualni poloha. Reference vzdy musi probihat
v prostoru POS5 nebo POS6. Systém po nastaveni reference musi zabezpeéit zpétnou transformaci nulového
bodu do vsech prostort. Pokud referenci provadi PLC program, Zzadost o zpétnou transformaci se provede
pomoci bitli HOMING REQ (viz déle).

Transformace Prostor
Interpolace (fiktivni poloha)

POSO
Programova transformace

POS1
Transformace polotovaru

POS2
Délkova korekce

POS3
Posunuti 1

POS4
Posunuti 2

POS5
Transformace stroje (realna poloha)

POS6

Prehled nastavovacich a informacnich signalti rozhrani pro reference:

Proménna typ akce popis
HOMING WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity jsou priznaky pro platnou referenci NC os.
bity os Bity testuje systém v pripadé¢, ze NC osa ma v konfiguraci
nastaveny atributy ,NeedRef™ nebo ,AutNeedRef™.
HOMING_REQ WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity jsou zadost o nastaveni nulového bodu v
bity os prostoru POS5 z PLC. Nulovy bod se nastavuje podle
atributu ,,MachineNullPoint™. Systém po nastaveni
provede vSechny zpétné transformace.
REFPOINT DIST 16x Cteni/zapis | Posunuti od nulového bodu stroje pfi zadani
QWORD HOMING REQ [1/64000 pm]. Nastavuje PLC.
HOMING_START REQ | WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity jsou zadost z PLC o vykonani kompletni
bity os reference pro jednotlivé osy. Po provedeni reference
systém bit vynuluje. Reference se provede podle aktualni
konfigurace.
HOMING_SINGLE bit Cteni/zapis | Zadost o referenci jedné osy v zavislosti na konfiguraci
,RefMethod™. Bit nastavuje systém.
HOMING_PILC bit Cteni/zapis | Zadost o referenci jedné osy pro PLC. PLC bit pro
prevzeti vynuluje. Bit nastavuje systém.
HOMING_GROUP bit Cteni/zapis | Zadost o skupinovou referenci pro PLC. PLC bit pro
prevzeti vynuluje. Bit nastavuje systém.
SLS_REFER WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity povoluji test na softwarové limitni spinace.
bity os Kazdy bit slouzi pro jednu NC osu.
NlcAxisEnable WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity povoluji nelinearni softwarové korekce a
bity os tepelnou kompenzaci. Kazdy bit slouzi pro jednu fidici
NC osu pro nelinearni korekce.
NlcServoEnable WORD Cteni/zapis | Jednotlivé bity povoluji nelinearni softwarové korekce a
bity serv tepelnou kompenzaci. Kazdy bit slouzi pro jednu
kompenzovanou servosmycku. Systém bity po zapnuti
prednastavi na hodnotu log.1.
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KRx 16 bita Cteni/zapis | referencni spinace
KRRx 16 bita Cteni/zapis | reverzacni spinace
ZPRx 16 bita Cteni/zapis | zpomalovaci referencni spinace

15.3 Zpusoby reference

Typ reference Zptsob najezdu do Popis
(povel z menu) reference
~RefMethod™"
~Single™ 1 Referenci provede PLC.
reference jedné osy
(pro RefVviaPlc=1, systém nastavi:
systém nastavi: HOMING START REQ HOMING_PLC <-1
HOMING SINGLE <- 1 | Je RefMethod = PB_HOMING_AXIS <- bit osy (bit 0 -
- 5,9,10,11,12,13,14,15) | 15)

PLC zada ve vhodny okamzik o nastaveni ,,nulového
bodu do POSS prislusnym bitem v HOMING REQ.
Systém provede vSechny zpétné transformace polohy.
Po zreferovani PLC nastavi pfislusny bit v HOMING.
PLC podle potieby musi také povolit nelinearni korekce
a test na softwarové limitni spinace.

PLC program po provedeni vynuluje bit
HOMING_SINGLE.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
MachineNullPoint

Reference pro kédovana pravitka (typ Heidenhain).

Referenci provede systém.

systém nastavi:

REFPI <-1

PO_OSxPI <- 1 pro pfislusnou osu

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
RefSpeed, MachineNullPoint

9 (default)

Zakladni reference (tzv.rychla).

Je mozna reverzace pohybu. Referenci provede systém.
systém nastavi:

REFPI <-1

PO_OSxPI <- 1 pro pfislusnou osu

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
RefSwitch (KRx), reverzace
SlowDownSwitch, RefSpeed,

RefSpeedLow, MoveToPosAfterRef,
PosAfterRef, FeedOvrDuringRef,

InvertRefDirection,

(KRRx) ,
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MachineNullPoint

10

Oby¢ejny najezd na spinace s reverzaci pohybu.

Je mozné zpomaleni rychlosti po reverzaci pohybu.
Referenci provede systém.

systém nastavi:
REFPI <-1
PO_OSxPI <- 1 pro pfislusnou osu

reverzace a zpomaleni pro KRx=1
reference po reverzaci pro KRx=0

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:

RefSwitch, SlowDownSwitch, RefSpeed,
RefSpeedLow, MoveToPosAfterRef,
PosAfterRef, FeedOvrDuringRef,
InvertRefDirection, MachineNullPoint

11

Oby¢ejny najezd na spinace bez reverzace pohybu.

Je mozné zpomaleni rychlosti pro zpomalovaci
referenéni spinaé. Referenci provede systém.

systém nastavi:
REFPI <-1
PO_OSxPI <- 1 pro pfislusnou osu

zpomaleni pro ZPRx=1
reference pro KRx=1

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:

RefSwitch, SlowDownSwitch, RefSpeed,
RefSpeedLow, MoveToPosAfterRef,
PosAfterRef, FeedOvrDuringRef,
InvertRefDirection, MachineNullPoint

12, 15

Najezd na spinace s reverzaci pohybu a s rovnanim

Provede se rovnani vsech servosmycek ptipojenych
k ose. Je mozné zpomaleni rychlosti po reverzaci
pohybu. Referenci provede systém.

systém nastavi:
REFPI <-1
PO_OSxPI <- 1 pro pfislusnou osu

Pro servax,y (x,y=1,2,3,...16)
reverzace a zpomaleni pro:
REF_SERV_x=1 AND REF_SERV_y=1
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Pro RefMethod=12 jednotliva serva pokracuji v jizdé az
najedou vSechny spinace.

Pro RefMethod=15 jednotliva serva zastavi, kdyz
najedou na sviij spinac.

Po reverzaci jednotliva serva zastavi, kdyz
REF_SERV_x=0

reference po reverzaci pro:
REF_SERV_x=0 AND REF_SERV_y=0

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
SlowDownSwitch, RefSpeed,
RefSpeedLow, MoveToPosAfterRef,
PosAfterRef, FeedOvrDuringRef,
InvertRefDirection, MachineNullPoint

13

Simulace reference

Netestuji se referenéni spinace.

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.
Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:

MoveToPosAfterRef, PosAfterRef,
MachineNullPoint

14

Reference s absolutnim odméirovanim

Netestuji se referenéni spinace.

Reference provede vypocet a zpétnou transformaci
z POSS5 do POSO podle aktualni hodnoty
SERVO_POSITION, kde je poloha v inkrementech
pohonu. Orientace odméfovani se nastavi podle
hodnoty v InvertRefDirection

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
MoveToPosAfterRef, PosAfterRef,
MachineNullPoint, InvertRefDirection
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,,PLC"
reference PLC

systém nastavi:
HOMING_PLC <- 1

Referenci provede PLC

systém nastavi:
PB_HOMING_AXIS <- maska os (bity 0-

15)

PLC zada ve vhodny okamzik o nastaveni ,,nulového
bodu* do POS5 piislusnym bitem v HOMING REQ.
Systém provede vSechny zpétné transformace polohy.
Po zreferovani PLC nastavi pfislusny bit v HOMING.
PLC podle potieby musi také povolit nelinearni korekce
a test na softwarové limitni spinace.

PLC program po provedeni vynuluje bit

HOMING PLC.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
MachineNullPoint

,Pseu"
Pseudoreference

Pseudoreference
Pseudoreferenci provede systém.

Po zreferovani se nastavi ptislusny bit v HOMING.
Vynuluje se odméfovani v POS5 a provedou se
vSechny zpétné transformace polohy.

Zrusi se vSechny nelinearni korekce a tepelna
kompenzace.

Zakazi se softwarové limitni spinace.

,Simul®
Simulovana reference

Simulaci reference
Simulaci reference provede systém

Nastavi se ptislusny bit v HOMING.

,Clear™
Zrusit referenci

ZruSeni reference
Zru$eni reference provede systém

Vynuluje se ptislusny bit v HOMING.

,Group"
Skupinova reference

systém nastavi:
HOMING_GROUP <-

Skupinova reference
Referenci provede PLC.

PLC mize zadat o provedeni reference systém instrukei
SPI_AX a HOMING_START REQ nebo referenci
provede PLC ve své rezii.

KdyzZ referenci provadi systém (instrukce SPT_AX), tak
plati vSechna nastaveni jako pro referenci typu
,»Single® veetné zpusobu reference ,,RefMethod®.
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V piipad¢, ze PLC provede referenci ve své rezii, musi
zéadat ve vhodny okamzik o nastaveni ,,nulového bodu“
do POS5 piisludnym bitem v HOMING REQ. Systém
provede vSechny zpétné transformace polohy.

Po zreferovani PLC nastavi pfislusny bit v HOMING.
PLC podle potieby musi také povolit nelinearni korekce
a test na softwarové limitni spinace.

PLC program po provedeni vynuluje bit

HOMING GROUP.

Prubéh reference ovliviiuje nastaveni:
MachineNullPoint
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19. POLOHOVACI JEDNOTKA

Polohovaci jednotka umoznuje PLC programu pohybovat libovolnou soufadnici zadanou rychlosti na zadanou
miru. Soufadnice se rozjizdi po rampé se zadanou strmosti na rychlost nastavenou PLC programem a dojizdi
na koncovou miru opét po rampé€. PLC program fidi jen takovou souiadnici, ktera je v polohové vazbé a v dobé¢,
kdy neni ovladana z NC systému.

19.1 Princip polohovaci jednotky

Polohovaci jednotka je programovy modul plné ovladany z PLC programu. PLC program ma k dispozici 6
polohovacich jednotek. Ovladani jednotky se provadi pomoci biti v povelovém dvou-bajtovém piikazu
POS _CONTROL a stavové signaly z polohovaci jednotky mozno precist z biti dvou-bajtového zaznamu
POS _STATUS. Kromé¢ toho polohovaci jednotka musi mit zadanou rychlost pojezdu, drahu pojezdu a strmost
rampy.

Polohovaci jednotka se ovlada z PLC programu pomoci ¢tyfech instrukci.

Prvni instrukce POS_INIT slouZi na inicializaci jednotky.

Druha instrukce POS_MODE slouzi na namoédovani jednotky. V parametrech této instrukce se zadava draha
pojezdu, rychlost pojezdu, zrychleni pro nastaveni strmosti rampy. Kromé toho se zadava také odkaz na dvou-
bajtovy zdznam POS_CONTROL, ve kterém jsou fidici bity polohovaci jednotky.

Tieti instrukce POS_CONTROL zabezpecuje pienos aktudlni rychlosti do polohovaci jednotky v priibéhu
pohybu nebo mize pozastavit pohyb pomoci fidiciho bitu MP. Kromé toho se v parametru instrukce zadava
odkaz na dvou-bajtovy zdznam POS STATUS, ve kterém jsou stavové bity polohovaci jednotky. Z nich muze

napriklad PLC program preist informaci o dosaZeni 7adané polohy.

Ctvrta instrukce POS_RESET ukonci pro PLC préci s polohovaci jednotkou a osu odevzda pro NC fizeni.
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19.2 Zaznamy stavovych a ridicich biti polohovaci

jednotky

Vyznam biti v 1. bajtu stavového zaznamu POS_STATUS1 x

bit 0.
POS_STV_JEDE

bit 1.
POS_STV_SMER

bit 3.
POS_STV_POL

1 = soufadnice je v pohybu

Informace o sméru pohybu. 0= kladny smér

1=zaporny smér

1 = dosazeni zadané polohy

Vyznam bitii ve 2. bajtu stavového zaznamu POS_STATUS2 x

bit 0.
POS_STV_DISP

bit 1.
POS_STV_PROG

bit 2.
POS_STV_ERR

1 = polohovaci jednotka je k dispozici

1 = polohovaci jednotka je naprogramovana

1 = error polohovaci jednotky

Vyznam biti ve 2. bajtu Fidiciho ziznamu POS_CONTROL2 x

Signaly uvedené v tomto bajtu se nenastavuji v PLC programem pfimo, protoZe je nastavuji instrukce

pro ovladani jednotky.

bit 0.
POS_CNT_MP

bit 1.
POS_CNT_RESET

bit 2.
POS_CNT_INIC

bit 3.
POS_CNT_CONT

1 = povoleni pohybu
0 = zakazani pohybu

( povoleni pohybu se fidi parametrem instrukce POS_ CONTROL )

1 =reset polohovaci jednotky

( reset polohovaci jednotky automaticky
nastavi instrukce POS_INIT )

1 = start iniciatoru pohybu polohovaci jednotky
( tento bit nastavi instrukce POS MODE )

1 = start kontinuatoru pohybu
(tento bit nastavi iniciator pohybu )
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19.3 Instrukce pro fizeni polohovaci jednotky

instrukce POS_INIT
funkce POS_INIT
syntax POS_INIT

l.parametr ,axis™
2 .parametr ,space"“

inicializace polohovaci jednotky
axis, [space]

¢éislo osy (1,2,..,16)
prostor transformaci (0,1,..,6)

Instrukce POS__INIT slouzi na inicializaci jednotky. Prvni parametr je ¢islo NC osy, kterou bude PLC pouzivat.
Po inicializaci uz nemize osou jezdit standardni interpolator.

Instrukce kromé jiného vygeneruje impuls na bitu POS CNT RESET a trvale na hodnotu 1 nastavi bit
POS STV _DISP. Od tohoto okamziku je fizeni soufadnice i servosmycka k dispozici jen pro PLC program.

V ptipadé, Ze polohovaci jednotka byla jiz v ¢innosti, instrukce POS INIT zpilisobi zastaveni pohybu
bez moznosti dalsiho pokracovani pohybu na zadanou miru. Dal§i pohyb je umoznén jen novym
naprogramovanim polohovaci jednotky pomoci instrukce POS_MODE.

Systém standardné pouziva nékolik transformaci, které jsou zafazeny na vystup interpolatoru. Jednotlivé
transformace oddé€luji ,,prostory”, ve kterych je definovana aktualni poloha. Druhy parametr instrukce urcuje,
v jakém prostoru bude PLC program s osou jezdit.

Transformace Prostor
Interpolace (fiktivni poloha)

0
Programova transformace

1
Transformace polotovaru

2
Délkova korekce

3
Posunuti 1

4
Posunuti 2

5
Transformace stroje (realna poloha)

6




PLC

instrukce POS_RESET
funkce POS_RESET
syntax POS_RESET
parametr ,axis™

reset polohovaci jednotky
axis

¢islo osy (1,2,..,16)

Instrukce POS_RESET slouzi na reset jednotky. Parametrem je ¢islo NC osy. Instrukce kromé jiného
vygeneruje impuls na bitu POS CNT RESET a trvale na hodnotu 0 nastavi bit POS_STV_DISP. Od tohoto
okamziku je Fizeni soufadnice i servosmycka k dispozici jen pro systémové prostiedky (fizeni NC).

instrukce POS_MODE
funkce POS_MODE
syntax POS_MODE
l.parametr ,control"
2 .parametr ,len"“
3.parametr ,accel“

4 .parametr ,axis™

naprogramovani polohovaci jednotky
control, len, accel, axis

¥idici zaznam

dradha pojezdu

strmost rozjezdové rampy
¢éislo osy (1,2,..,16)

Instrukce POS_MODE slouzi pro naprogramovani polohovaci jednotky. V parametrech této instrukce se zaddva
draha pojezdu a zrychleni pro nastaveni strmosti rampy. Kromé toho se zadava také odkaz na dvou-bajtovy
zdznam POS_CONTROL ve kterém jsou fidici bity polohovaci jednotky. Instrukce nastavi pozadovanou rychlost
na nulovou hodnotu.

Parametr , control™ je odkaz na dvou-bajtovy fidici zdznam POS CONTROL, ktery byl popsan v piedeslé

casti.

Parametr ,len™ je odkaz na double-wordovou bunku pro zadani drahy pojezdu. Draha pojezdu se zadava

v mikrometrech v dolpiitkovém kodu.

Parametr ,accel™ je odkaz na wordovou buiiku a slouZzi pro nastaveni strmosti rozjezdové a dojezdové rampy.
Zrychleni se nastavuje v [mm/sec**2].
Parametr ,axis™ je ¢islo NC osy (1,2,..,16).
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instrukce POS_CONTROL

funkce POS_CONTROL fizeni pohybu polohovaci jednotky
syntax POS_CONTROL status, feed, [ mp ], axis
1l.parametr ,status™ stavovy zaznam

2.parametr ,feed“ pozadovanad rychlost

3.parametr ,mp“ povoleni pohybu

4 .parametr ,axis"“ éislo osy (1,2,..,16)

Parametr , status™ je odkaz na dvou-bajtovy stavovy zdznam POS_STATUS, ve kterém jsou stavové bity
polohovaci jednotky. Pro potfebu trvalého sledovani stavu polohovaci jednotky a trvalého zadavani aktualni
pozadované rychlosti je vhodné, aby instrukce POS CONTROL byla voléna priibézné v dob¢ pohybu polohovaci
jednotky.

Parametr ,feed™ je odkaz na double-wordovou bunku pro zadani rychlosti pojezdu. Rychlost pojezdu se
zadava v hodnotach 1/64000 mm/min, to znamena, ze kdyz poZadujeme rychlost zadanou v mm/min, zada se
hodnota jen do horniho wordu rychlosti.

Parametr ,,mp™ je odkaz na bit povoleni pohybu. Parametr je nepovinny, v tomto pfipadé se neuvede nebo se
zada klicové slovo NIL. Instrukce zplsobi pienastaveni bitu POS CNT MP v fidicim zaznamu
POS_CONTROL2 x.

Parametr ,axis™ je ¢islo NC osy (1,2,..,16).

Vyznam parametrd instrukci

[mm/min] mp
accel
povoleni pohybu (POS_CNT MP): feed
mp = 1 , mp=0
< > >
——p
|
|
|
|
feed
|
|
accel : accel
|
|
|
| |
| |

dojezd namiru  [min]
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Priklad:
Naprogramovani pohybu ve 4. soutadnici v PLC programu pomoci mechanizmu. Povoleni pohybu je odvozeno
od vstupniho signalu POV_I:

; v deklaraci dat:

EQUI KO, 0

CONTRI : DEM  ,vrrrss

CONTR2: DFM  POS_MP,POS RESET,,,,,,
STAV1: bpFM  ,,,POS_POL,,,,

STAV2 : DFM  POS_DISP,POS PROG,,,,,,
POSUN: DS 4

ZRYCH: DS 2

RYCHLOST: DS 4

MECH BEGIN POSUN

;Inicializace jednotky a zadani dat

POS_INIT 4

LOD zelana draha ;nastaveni zelane
STO POSUN ;drahy, zrychleni
LOD zelana strmost

STO ZRYCH

;Naprogramovani polohovaci jednotky
POS_ MODE CONTR1, POSUN, ZRYCH, 4
EX

;Rizeni pohybu a cekani na dojezd

LOD zelana rychlost ;zadavani rychlosti

STO RYCHLOST

POS CONTROL STAV1,RYCHLOST,POV I,4

LDR POS POL ;cekani na konec pohybu

EX0 B

POS RESET 4 ;jreset pol. jednotky
MECH_END POSUN

Priklad:
Naprogramovani pohybu ve 1. soufadnici v PLC programu pomoci mechanizmu. (Rizeni pohybu pomoci
smérovych tlacitek stroje.)

;RIDICI BITY
CONTRX1 : DEM 4,/ s1s
CONTRX2 : DFM PJ X MP,PJ X RESET,,,,,,

; STAV POL.JEDNOTKY
STAVX1: DFM PJ X JEDE,,,PJ X POL,,,,
STAVX2: DFM PJ X DISP,PJ X PROG,,,,,,

RYCHL MAX: DS 4
PROCENTO_F: DS 2

POSUN_ X: DS 4
ZRYCH X: DS 2
RYCHL X: DS 4

; START POHYBU POLOHOVACI JEDNOTKOU !!

19-6



Polohovaci jednotka

LOD CNST.60000000

STO DWRD. zadana poloha

FL 1,MECH_START POHYBU X

FL 1,MECH_HLIDANI X ;MECH. HLIDACI

; MECHANIZMUS PRO NAPROGRAMOVANI POLOH. JEDNOTKY
;mechanizmus je aktivni pokud se jede

MECH BEGIN MECH START POHYBU X
POS_INIT 1
LOD DWRD. zadana poloha ;v mikronech doplnkovy binarni kod
STO POSUN_ X
POS_ MODE CONTRX1, POSUN_ X, ZRYCH X, 1

FL 1,MECH_POHYB X ; MECHANIZMUS RIZENI POHYBU
FL 1,PJ X MP ; POVOLENI POHYBU

EX

LDR MECH POHYB X ; CEKANI NA DOJEZD

EX1

MECH END MECH START POHYBU X

;MECHANIZMUS RIZENI POHYBU
;mechanizmus zadava aktualni rychlost a ceka na dosazeni polohy

MECH BEGIN MECH POHYB X

EX

LOD DWRD.aktualni rychlost ;RYCHLOST V 1/64000 mm/min
STO RYCHL X

POS_CONTROL STAVXI,RYCHL_X,PJ_X_MP,I

LDR PJ X POL

EXO

MECH_INIT MECH HLIDANI X
POS_RESET 1
MECH_END MECH POHYB X

;HLIDACI MECHANIZMUS PRO UKONCENI POHYBU
;mechanizmus testuje podminky jeti a v pripade splneni ukonci pohyb

MECH BEGIN MECH HLIDANI X

EX

;777 ... PODMINKY BLOKOVANI: (NAPRIKLAD OD UVOLNENI TLACITKA PRO JETI)
LDR LIMIT C
EX1

MECH_INIT MECH POHYB X
LOD  CNST.O0
STO  RYCHL X
FL 0,PJ_X MP
POS_CONTROL STAVX1,RYCHL X,PJ X MP,1
LDR PJ X JEDE
EX1
POS_RESET 1
MECH_END MECH HLIDANI X
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27. LOGICKE VSTUPY A VYSTUPY
MODULU SYSTEMU

27.1 Princip

V kapitole jsou popsany prostiedky pro logické propojovani obecnych vstupti a vystupt rtznych modult
systému (vcetn¢ PLC). Nové moznosti logického mapovani pomoci instrukci DEF IN a DEF OUT se
neomezuji jen na CAN-BUS periferie MEFI, jako je to v pfipadé mapovani pomoci instrukci MAP IN a
MAP_OUT, ale umozni naptiklad propojeni PLC - EtherCAT apod.

Definice logickych vstupli a vystupi umoznuje jejich propojovani jen na zakladé konfigurace a bez nutnosti
zmény PLC programu. PLC program muze mit nadefinovan velké mnozstvi vstupti a vystupt ale jen nékteré
z nich se propoji podle konfigurace na danou specifikaci stroje.

Jeden logicky spoj je definovan dvéma textovymi identifikatory pro vstup a pro vystup.

Pokud logické vstupy a vystupy nejsou propojeny, muze se uplatnit prednastaveni bunc¢k podle defaultni
hodnoty.

Pro kazdy logicky vstup a vystup mozno urcit pozadovanou dobu obsluhy ,,virtudlniho spoje” (Service
Period). Tem muze byt podle cyklu PLC (SLOW), podle cyklu interpolatoru (FAST), podle cyklu EtherCAT
Mastra (FASTEST), nebo ,,na vyzadani“ (ONDEMAND).

Pfi definici logickych prvka pro ,,virtualni spoje” v PLC programu se proménné automaticky deklaruji — vymezi
se jim pozadovany pamétovy prostor.

Datové prvky, které definuji logicky spoj, mohou byt definovany jako pole s ohledem na typ proménné. V tomto
pripadé logicky spoj k danému prvku urcuje jeho jméno a koncovy index.

Pro kazdy logicky spoj mozno definovat konverzi, ktera se uplatni pii propojeni prvkda.

Pii propojovani prvki s riznymi datovymi typy dochazi automaticky k pretypovani proménné podle typu cilové
proménné. Napiiklad se provede znaménkové rozsireni, nebo prevod na realné Cislo.

Vsechny logické vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno ,,pfimé sdileni a tak se znacné zjednodusi
pristup uzivatelskych obrazovek a dialogt k jejim hodnotam. Na logické vstupy a vystupy neni potieba pouzivat
instrukce SHARE VAR a SHARE BIT.
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27.2 Popis modull pro logické spoje

V ,,modulech” jsou definovany logické vstupy a vystupy pro tvorbu virtualnich spoji. Nazev modulu se uvadi
v identifikatoru prvku na prvnim misté.

Modul

popis

CAN[1]

Druhy CAN-BUS kanal pro obsluhu periferii vstupd, vystupt, paneli a pod. (Prvni
CAN-BUS kanal je uréen pro obsluhu pohond). Jednd se o moznost pripojeni
k periferiim MEFI: INOUTO08. Zhlediska propojovani jsou fyzické binarni vstupy
definovany jako logické vystupy a fyzické binarni vystupy jsou logické vstupy.

Typ prvki je BIT nebo BYTE a moznost obsluhy je FAST (viz dale).

VKeyboard

Virtualni klavesnice. Konfiguruje se v poradi jako 7. klavesnice (potadi 6 od 0). Nejedna
se o fyzickou klavesnici nebo panel. Virtualni klavesnice ma definovano 256 virtualnich
tlacitek (s 256 SCAN kody), ke kterym se mozno pripojit a ovladat je jako kdyby to byly
standardni tlacitka. Virtualni tlacitka svymi stisky tak mohou vykonavat ptrikazy podle
konfigurace, ktera je zadana v souboru typu ,,KbdConfig®. Tanto soubor musi byt
zaregistrovan pro 7.klavesnici. Virtualni klavesnice v podstaté umoznuje PLC programu
pomoci bitu spoustét piikazy definovany pomoci atributti: Command, RtmCommand,
PlcCommand, nebo pifimo zavolat dialogové okno definovano v elementu
<Dialog>..</Dialog> (viz navod ,,Ovladaci panely®).

Typ prvki je BIT a moznost obsluhy je SLOW (viz dale).

PLC.Input
PLC.Output

Logické vstupy a vystupy definované v PLC programu pomoci instrukci DEF IN a
DEF_OUT (viz déle).
Perioda obsluhy a typ jsou definovany v instrukcich v PLC programu.

ECAT

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanym v ,Process image” pro
EtherCAT komunikaci. Pro jeho tvorbu je nutno pouzit ,,EtherCAT Studio®. (viz navod
,Periferie ptipojené na EtherCAT*).

Typ je definovan v ,,Process image®.

Moznost periody obsluhy: FASTEST (viz dale).

RTM.Axis [x]

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro NC osy (RTM je
systémovy program realného ¢asu). Index NC osy ,,x“ muze nabyvat hodnot 0 — 15 podle
poradového ¢isla osy.

Vycet hodnot je uveden v nasledujici tabulce.

Moznost periody obsluhy: FAST (viz dale).

RTM. Servo [x]

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro servosmycky. Index
servosmy¢ky ,.x“ miiZze nabyvat hodnot 0 — 15 podle poradového ¢isla serva.
Vycet hodnot je uveden v nésledujici tabulce. Moznost periody obsluhy: FAST.

RTM. Spindle

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro vietena. Vycet hodnot
je uveden v nasledujici tabulce. MozZnost periody obsluhy: FAST.

RTM.Man

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro manudlni rezim.
Vycet hodnot je uveden v nasledujici tabulce. Moznost periody obsluhy: FAST.

RTM.Control

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro fizeni béhu PLC
apod. ). Vycet hodnot je uveden v nasledujici tabulce. Moznost periody obsluhy: FAST.

27-2




Logické vstupy a vystupy modull systému

27.3 Zasady tvorby identifikatord logickych prvka

Logické virtualni spoje jsou definovany dvéma textovymi identifikatory. Identifikator logického vystupu a
identifikator logického vstupu. Textové identifikatory pouzivaji ,,teCkovou konvenci® podle dale popsanych
zasad.

Datové prvky, které definuji logicky spoj, mohou byt v PLC programu definovany jako pole s ohledem na typ
proménné. V tomto piipad¢ logicky spoj k danému prvku uréuje jeho jméno a také koncovy index. Proto
koncovy index neni soucasti identifikatoru. Identifikator ale muize obsahovat i dalsi indexy (které nejsou
koncové) a ty pak musi byt jeho soucasti.

Identifikatory pro vstupy a vystupy EtherCATu je nutno podle potfeby upravit v EtherCAT studiu.

Moznosti tvorby textovych identifikatord

Skupiny pro logické spoje Popis

Periferie CAN-BUS INOUTO08 — logické vystupy — bitovy piistup
CAN[1].INOUTO08[xx].IP0.Bit[xx] Pripojeni k fyzickym vstupim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].IP1l.Bit[xx] Typ: BIT.

CAN[1].INOUTO8 [xx].IP3.Bit[xx]

Periferie CAN-BUS INOUTO08 — logické vstupy — bitovy piistup

CAN[1].INOUTO08[xx].0P0.Bit[xx] Pripojeni k fyzickym vystuptim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].0P1l.Bit[xx] Typ: BIT.

Periferie CAN-BUS INOUTO08 — logické vystupy — bajtovy pristup
CAN[1].INOUTO08[xx].IPO Pripojeni k fyzickym vstupim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].IP1 Typ: BYTE.

CAN[1].INOUTO8 [xx].IP2 Moznost periody obsluhy: FAST

CAN[1].INOUTO8[xx].IP3

Periferie CAN-BUS INOUTO08 — logické vstupy — bajtovy piistup

CAN[1].INOUTO8[xx].0OPO Pripojeni k fyzickym vystuptim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].0OP1 Typ: BYTE.
CAN[1].INOUTO8[xx].0P2 Moznost periody obsluhy: FAST
Virtualni klavesnice — logické vstupy
VKeyboard.VKey [xx] Pripojeni na virtualni klavesnici.

Typ: BIT

Moznost periody obsluhy: STL.OW

PLC proménné — logické vstupy

PLC.Input.<jmeno>[xx] Pripojeni k logickym vstupim definovanych v PLC
programu (<jmeno> je definovano instrukci DEF _IN)
Perioda obsluhy a typ jsou definovany v instrukei
DEF IN

PLC proménné — logické vystupy

PLC.Output.<jmeno>[xx] Pripojeni k logickym vystupiim definovanych v PLC
programu (<jmeno> je definovano instrukci DEF_OUT)
Perioda obsluhy a typ jsou definovany v instrukei
DEF OUT

EtherCAT - logické vstupy a vystupy

ECAT.<jmeno> [xx] Pripojeni k logickym vstupim a vystupim definovanym
v ,,Process image* pro EtherCAT komunikaci.

Typ je definovan v ,,Process image®.

Moznost periody obsluhy: FASTEST
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RTM proménné — NC osy

RTM.Axis[xx] .<jmeno>

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro NC osy (Vyéet hodnot <jmeno>
je uveden v nasledujici tabulce).
Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — servosmycky

RTM. Servo [xx] .<jmeno>
RTM. Servo [xx] .Edrv.<jmeno>
RTM. Servo [xx] .Enc.<jmeno>

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro servosmycky (Vycet hodnot
<jmeno> je uveden v nasledujici tabulce).

Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — viretena

RTM. Spindle.<jmeno>

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro vietena (Vycet hodnot <jmeno>
je uveden v nasledujici tabulce).
Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — manualni reZzim

RTM.Man.<jmeno> [xx]

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro manualni rezim (Vycet hodnot
<jmeno> je uveden v nasledujici tabulce)

Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — Fizeni

RTM.Control.<jmeno>[xx]

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro fizeni béhu PLC programu apod.
(Vycet hodnot <jmeno> je uveden v nasledujici tabulce)
Moznost periody obsluhy: FAST

Pravidla pro definici identifikatoru prvku v PLC, v EtherCAT apod. (pomoci instrukce DEF_IN, DEF OUT)
- Pii definici v PLC programu se uvadi jen jméno prvku <jmeno> bez nazvu skupiny.

- Na velikosti pismen nezalezi.

Pouziti nulovych indext ([0], [00], [000]..) je ekvivalentni zapisu bez indext. Mozno je
libovolné pouzivat. Nulové indexy nejsou soucasti identifikatoru.

Vedouci nuly v indexech se automaticky odstraiiuji ([05] = [5]), nejsou soucasti identifikatoru.
Mozno je pouzivat.

Nesmi se v definici uvést zadny koncovy index [xx] , ten neni soucasti identifikatoru a muize se uvést
az v pravidlech pro vyhledavani log.spoje.

Jméno prvku <jmeno> muze obsahovat te¢ky a indexy [xx], které jsou soucasti identifikatoru.

Pravidla pro vyhledavani pro piedpis log.spoje v konfiguraci ... element <Connection> av HTML strankach

Na zacatku miZze byt nepovinné kli¢ ,,CNC . ™

Zapis s indexem ([0], [00], [000]..) na libovolné pozici je ekvivalentni zapisu bez indexu.
Mozno jej pouzivat

Vedouci nuly v indexech se automaticky odstraiuji a mozno je pouzivat ([05] = [5]).

Na velikosti pismen nezalezi.

Analogové hodnoty mohou mit koncovy index [xx], ktery se uplatni podle typu proménné.

Jméno prvku <jmeno> muze obsahovat te¢ky a indexy [xx], které jsou soucasti identifikatoru.
Jméno prvku <jmeno> muZe mit pfetypovani na anonymni piistup k bitu ,, .Bit [xx]™
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Priklady pro definici instrukcich DEF _IN, DEF OUTv PLC programu:

DEF _IN f1BitInl, ‘BitInl?,

DEF_IN f1BitOut2, ‘Bitout2?',

DEF IN rBunOut3[10], ‘BunOut3?t,

DEF IN dwBunInl, ‘BunInl[2].Prvek?,

DEF IN inLaserEgBodyTouch, ‘PrecitecEG8030[0].BodyTouch?,

DEF IN rLaserEgDistanceLinear, ‘PrecitecEG8030.DistancelLinear?®,

Priklady pro predpis v konfiguraci v elementu <Connection> :

Source="PLC.Output.BitOut2"
Destination="CAN[1].INOUTO08[2].0P1.Bit[2]"

Source="PLC.Output.BitOut2"
Destination="VKeyboard.Vkey[22]"

Source="PLC.Output.BunOut3[4]"
Destination="PLC.Input.dwBunInl

Source="ECAT.ServoX.Inputs.Status word"
Destination="PLC.Input.Servo[8].StatusWord"

Source="ECAT.ServoX.Inputs.Position actual value"
Destination="PLC.Input.Servo[8].PositionAct"

TYPE BIT
TYPE BIT
TYPE REAL
TYPE DWORD
TYPE BIT
TYPE REAL

Source="ECAT.CANOpen.EG8030 Inputs.TxPDOl wDeviceStateEG.Bit[4]"

Destination="PLC.Input.PrecitecEG8030.TipTouch"

Source=" RTM.Axis[2].Pos0_AX"
Destination="PLC.Input.Position 2"
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27.4 Tabulka RTM prvki pro logické spoje

Tabulka systémovych ,,RTM* prvkli pro moznost vytvareni logickych spoju.

RTM.Axis [xx].

RegShift BIT Pozadavek na rezim SHIFT
Actshift BIT Rezim SHIFT aktivni
ShiftEnable Ax pole BIT Povoleni SHIFT z PLC
(x=0,1,,15)
Pos5Inc REAL [mm/T] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6Inc REAL [mm/T] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS6
Pos5IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtistek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtistek
drahy v GEO osach v POS6
IncPt Ax pole REAL [mm/T] Aktudlni ptirtstek drahy v ose
(x=0,1,,15)
Inc Ax pole REAL [mm/min] | Aktualni pfirtistek drahy v ose
(x=0,1,,15)
Angle5Ax1 REAL[rad] 1.fyzicka osa rotace pro naklapéni
Angle5Ax?2 REAL[rad] 2.fyzicka osa rotace pro naklapéni
Pos0_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS0
(x=0,1,,15)
Posl Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS1
(x=0,1,,15)
Pos2_ Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS2
(x=0,1,,15)
Pos3_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS3
(x=0,1,,15)
Pos4_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS4
(x=0,1,,15)
Pos5_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS5
(x=0,1,,15)
Pos6_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS6
(x=0,1,,15)
ToolVectorX REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka X
ToolVectorY REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka Y
ToolVector?Z REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka Z
KnobStep UNS16 Krok tocitka
Ax1BevelAngle REAL[rad] Fyzicky tihel 1.rotace pii ukosové

interpolaci (mezivysledek)
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Ax2BevelAngle REAL[rad] Fyzicky tihel 2.rotace pii ukosové
interpolaci (mezivysledek)

CircleAngle REAL[rad] Aktualni uhel kruhové interpolace

CircleDist REAL [mm] Distance pro kruhovou interpolaci

Distanc Ax

pole REAL [mm]

Slozkové distance pro jednotlivé

x=0,1,,15) 0sy
Distanc REAL [mm] Prostorova distance os
ToolTangentialAngleXY REAL[rad] Primét aktualniho te¢nového thlu
ukosu TollTangential Angle
TangentialAngleAct REAL[rad] Aktualni te€novy tihel bloku
ToolBevelAngleAct REAL[rad] Aktualni uhel tkosu pro
ukosovou interpolaci
ToolTangentialAngleAct REAL[rad] Aktualni teCnovy thel ukosu v

ukosové roviné

Pos6Shift Ax

pole REAL [mm/min]

Posun SHIFT

x=0,1,,15)
TouchPos0O_ Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS0O naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPosl Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS1 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos2 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS2 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos3 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS3 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos4 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS4 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos5 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS5 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos6 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS6 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchProbeOStop BIT Stop pohybu od dotykové sondy
TouchProbe0 BIT Kontakt dotykové sondy

IncManPosl Ax

pole REAL [mm/min]

Aktualni ptirastek drahy MAN

x=0,1,,15) v POS1

IncManPos2 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtistek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS2

IncManPos3 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtstek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS3

IncManPos4 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtistek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS4

IncManPos5 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtstek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS5
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RTM. Servo[xx] .

ICounter pole REAL [mm] Diferencni ¢ita¢ polohové
(xx=0,1,.,15) servosmycky
ICounter S pole INT32 [um] Diferencni ¢ita¢ polohové
(xx=0,1,.,15) servosmycky
ServoPosition pole REAL [mm] Poloha servosmy¢ek podle
(xx=0,1,.,15) odméfovani
ServoPosition S pole INT32 [um] Poloha servosmyc¢ek podle
(xx=0,1,.,15) odméfovani
ServoPosition Inc pole INT32 [inc] Poloha servosmyc¢ek
(xx=0,1,.,15) v inkrementech pohonu
ServoReqgPosition pole REAL [mm] Pozadovana poloha servosmycek
(xx=0,1,.,15)
ServoRegPosition S pole INT32 [um] Pozadovana poloha servosmycek
(xx=0,1,.,15)
IncCan_ Ax pole INT32 [inc] Prirastky drahy pro CAN-BUS a
(xx=0,1,.,15) EtherCAT trajectory
Edrv. EtherCAT pohon ,,EDRV*
State pole UNS8 Stav EtherCAT pohonu EDRV
(xx=0,1,.,15) (EDRV_INIT, EDRV_DONE,..)
MoveDisReq pole BIT Zadost o blokovani pohybu od
(xx=0,1,.,15) pohontt EDRV
Error pole BIT Chyba EtherCAT pohonu EDRV
(xx=0,1,.,15)
Simul pole BIT EDRYV pohon v simulaci
(xx=0,1,.,15)
Init pole BIT Zadost o INIT EtherCAT pohonu
(xx=0,1,.,15) typu EDRV
Done pole BIT Z4dost o DONE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
Enable pole BIT Z4dost o ENABLE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
Disable pole BIT Zadost o DISABLE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
On pole BIT Zadost 0 ON (zapnuti) EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
Erase pole BIT Zadost o ERASE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu EDRV
DriveStatus pole UNS16 [in] ,,Drive status word“ EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu (CoE, SoE)
DrivePos pole INT32 [inc] [in] ,,Position feedback® EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu
DriveErrReg pole UNS16 [in] ,,Drive error registr EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu
DriveControl pole UNS16 [out] ,,Master control word*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu
DriveVeloReq pole INT32 [inc] [out] ,,Velocity demand value*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu
DrivePosReq pole INT32 [inc] [out] ,,Position demand value*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu
ScaleSpeed pole REAL [in] M¢titko pro vystup rychlosti
(x=0,1,.,15) EDRYV pohonu
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Enc. Externi odméfovani EtherCAT
CounterValue pole INT32 [inc] [in] ,,Encoder counter value*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
LatchValue pole INT32 [inc] [in] ,,Encoder latch value*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
LatchEn pole BIT [out] ,,Encoder Enable latch*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
Latchvalid pole BIT [in] ,,Encoder Latch C valid*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
RTM.Spindle.
SpindlelOutput REAL[10V] Vystupni napéti pro 1.vieteno
(bez procenta S)
Spindle20utput REAL[10V] Vystupni napéti pro 2.vieteno
(bez procenta S)
SpindlelPrsOutput REAL[10V] Vystupni napéti pro 2. vieteno
(s ohledem na procento S)
RegSpeedPm REAL[ot/min] Pozadované otacky vietene.
(s ohledem na procento S)
RegSpeedPt REAL[ot/T] Pozadované otacky vietene.
(s ohledem na procento S)
ActSpeedPm REAL[ot/min] Aktualni okamzité otacky vietene
ActSpeed2Pm REAL[ot/min] Aktualni okamzité otacky
2.vietene
ActAvgSpeedPm REAL [ot/min] Aktualni primérované otacky
vietene
ActAvgSpeed2Pm REAL[ot/min] Aktualni primérované 2.otacky
2.vietene [ot/min]
ActSpeedPt REAL[ot/T] Aktualni okamzité otacky vietene
ActSpeed2Pt REAL[ot/T] Aktualni okamzité otacky
2.vietene
ActAvgSpeedPt REAL[ot/T] Aktudlni primérované otacky
vietene
ActAvgSpeed2Pt REAL[ot/T] Aktualni primérované otacky
2.vietene
SpindleGearActl UNS16 Cislo aktualniho pfevodového
stupné pro 1.vieteno
SpindleGearAct?2 UNS16 Cislo aktualniho pfevodového

stupné pro 2.vieteno
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RTM.Man.
AckMan BIT Pomocné ruéni pojezdy jsou
aktivni (ACK AUTMAN)
InposStop BIT Systém je v poloze posledniho
stopu (INPOS STOP)
ManEnable BIT Povoleni ru¢nich pojezdu
(EN AUTMAN)
ManControlNC BIT Rizeni MAN je z panelu NC
systému (AUTMAN CONT NC)
ManControlKnob BIT Rizeni MAN je z panylku tocitka
(AUTMAN CONT TOC)
ManControlSelect BIT Predvolba pohybu MAN
(AUTMAN CONT SELECT)
ManMovePlus Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu MAN v kladném
(x=0,1,.,5) sméru (MM x0)
ManMoveMinus Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu MAN v
(x=0,1,.,5) zéaporném sméru (MM x1)
ManControlRT BIT Rizeni MAN rychloposuvem
(AUTMAN CONT GO00)
Shift Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu SHIFT
(x=0,1,.,5) (SHIFT CONTROL)
ExtManMovePlus Ax[xx] pole BIT Externi pohyb v reZimu MAN v
(x=0,1,.,5) kladném sméru (EXM x0)
ExtManMoveMinus Ax[xx] pole BIT Externi pohyb v rezimu MAN
(x=0,1,.,5) v zéporném sméru (EXM x0)
RegExtManRT BIT Externi pozadavek pro GO0 MAN
(REQ EXT GO0 AUTMAN)
RegExtManSelect BIT Externi pozadavek pro piedvolbu
REQ EXT SELECT AUTMAN
RegExtMan BIT Externi pozadavek na pohyb
(REQ EXT CONT AUTMAN)
RegExtFeedMan BIT Externi pozadavek na rychlost
(REQ EXT FEED AUTMAN)
ExtFeedMan REAL [mm/min] Hodnota externi rychlosti v MAN
(EXT FEED AUTMAN)
ExtFeedRTMan REAL [mm/min] Hodnota externi rychlosti v MAN
(EXT FEED GO0 AUTMAN)
RegG95Man BIT Pozadavek na ota¢kovy posuv pro
MAN (G95 AUTMAN)
KnoblDisable BIT Zakaz ovladani z 1. panylku
(AUTMAN KNOB1 DIS)
Knob2Disable BIT Zakaz ovladani z 2. panylku

(AUTMAN KNOBZ2 DIS)
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RTM.Control.
MpPlc_Ax[xx] pole BIT Povoleni pohybu z PLC pro osy
(xx=0,1,..15)
InRef Ax[xx] pole BIT NC osa v referenci
(xx=0,1,..15)
MpMan_Ax [xx] pole BIT Povoleni pohybu pro osy pro
(xx=0,1,..15) manuélni rezim (MPxMan)
Mp Ax[xx] pole BIT Celkové povoleni pohybu pro osy
(xx =0,1,..15) (MPx)
Move Ax[xx] pole BIT Pohyb v osach (PO OSxPI)
(xx=0,1,..15)
Direct Ax[xx] pole BIT Smér pohybu pro osy
(xx=0,1,..15) (SM_POxPTI)
Coupling_S([xx] pole BIT Vazba polohové servosmycky
(xx=0,1,..15) (VAZBA_x)
Homing Ax[xx] pole BIT Polohovéani osy (POLOHV_x)
(xx=0,1,..15)
StartDisable BIT Zakaz startu
(START DISABLE)
BlockInProgress BIT Blok rozpracovan
(PO F)
PosReached BIT Programovana poloha dosazena
(PO POL)
StopAck BIT Potvrzeni stopu
(PO STOP)
InPos BIT Poloha v toleranci
(INPOS)
ExtFeedOvr BIT Externi fizeni FeedOverride
(FEED OVR)
ExtSpeedOvr UNS16 Externi fizeni procenta otacek z
PLC (SPEED OVR)
Delay BIT Prodleva G04
LimPlus Ax[xx] pole BIT Limitni spinace v kladném sméru
(xx =0,1,..15) (KHxO0)
LimMinus Ax[xx] pole BIT Limitni spinae v zaporném
(xx=0,1,..15) sméru (KHx1)
DragLimPlus Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci limitni spinaée v
(xx=0,1,..5) kladném sméru (ZPx0)
DragLimMinus Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci limitni spinace
(xx=0,1,..5) v zdporném sméru (ZPx1)
ModeAut BIT Rezim AUT
(AUTPI)
ModeRefer BIT Rzim REFER
(REFPI)
ModeCanul BIT Rezim CANUL
(CAPI)
Thread BIT Zavitovani G33
(G33PI)
RapidTraverse BIT Rychloposuv GO0
(GOOPI)
SwLimPlus_Ax [xx] pole BIT SW limitni spinace v kladném
(xx=0,1,..5) sméru (SLS LIMIT PLUS)
SwLimMinus_Ax [xx] pole BIT SW limitni spinace v zaporném
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(xx=0,1,..5) sméru (SLS LIMIT MINUS)
SwDragPlus_Ax[xx] pole BIT SW zpomal. spinace v kladném
(xx=0,1,..5) sméru (SLS DRAG PLUS)
SwDragMinus_Ax [xX] pole BIT SW zpomal. spinace v zaporném
(xx=0,1,..5) sméru (SLS DRAG MINUS)
SwRefEnable Ax[xx] pole BIT Povoleni softwarovych spinac¢u
(xx=0,1,..5) od reference (SLS REFER)
HomingPoint Ax[xx] pole BIT Referenéni spinade (KRx)
(xx=0,1,..5)
DragHoming Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci referencni spinace
(xx=0,1,..5) (ZPRx)
HomingRevers Ax[xx] pole BIT Referencni spinace reverzacni
(xx=0,1,..5) (KRRx)
MO0 BIT Dekddovana funkce M0O
1.skupinaM (MOO PID)
MO1 BIT Dekddovana funkce MO1
1.skupinaM (MO1 PID)
MO2 BIT Dekddovana funkce M02
1.skupinaM (MO2 PID)
M30 BIT Dekddovana funkce M02
1.skupinaM (M30 PID)
MO03 BIT Dekdédovana funkce M03
2.skupina M (MO3PTI)
MO04 BIT Dekddovana funkce M04
2.skupinaM (MO4PTI)
M19 BIT Dekddovana funkce M19
2.skupinaM (M19PTI)
M41 BIT Dekddovana funkce M41
3.skupinaM (M41PI)
M42 BIT Dekddovana funkce M42
3.skupinaM (M42PT)
M43 BIT Dekddovana funkce M43
3.skupinaM (M43PI)
M4 4 BIT Dekddovana funkce M44
3.skupinaM (M44PI)
MOQ7 BIT Dekddovana funkce MO7
S.skupinaM (MO7PI)
M08 BIT Dekddovana funkce M08
S.skupinaM (MO8PI)
M50 BIT Dekddovana funkce M50
6.skupinaM (M50PT)
M51 BIT Dekddovana funkce M51
6.skupinaM (M51P1T)
M10 BIT Dekddovana funkce M10
7.skupinaM (M10PID)
M11 BIT Dekddovana funkce M11
7.skupinaM (M11PID)
MO6 BIT Dekddovana funkce M06
8.skupina M (MO6PID)
M60 BIT Dekddovana funkce M60
8.skupinaM (M60PI)
SF_Run BIT Systém v chodu, stroj jede, nebo
jsou technologické funkce
SF_BlockInProgr BIT Blok rozpracovan
SF _BlockFinished BIT Blok ukoncen
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SF_Stop BIT Vsechny druhy stopu bloku

SF_NotInpos BIT Dosud nebylo dosaZeno
pozadované polohy

SF DelayInProgr BIT Casova prodleva

SF_IndicationMode BIT Indikaéni rezim

SF_SimulationMode BIT Simula¢ni rezim

SF_HighspeedMode BIT Zrychleny rezim

SF_CondstopMode BIT Podminény stop aktivni (pro
bloky s MO1)

SF_ManualMode BIT Manualni rezim

SF _BlockByBlock BIT Rezim blok po bloku

SF LS BIT Limitni spinaé

SF_SLS BIT Softwarovy limitni spina¢

SF_Backward BIT Couvani

SF_StopPosChanged BIT Bude nastaven, kdyz pfi stopu
programu bylo ru¢né popojeto

BlockToggle BIT Klopni bit pro novy blok

MeasStart BIT Start pro davkova méfeni

MeasStop BIT Stop pro davkova méteni

MeasErr BIT Chyba davkového méreni

MeasControl UNS32 Rizeni pro davkova méfeni

BlockRestart BIT Start po stopu bloku

LimitFeedSpotReq BIT Pozadavek na okamzity limit
(slozkovy)

G33Gradual BIT G33 s plynulym koncem
(G33 > (G9))

TouchProbeOStop BIT Stop pohybu od dotykové sondy

TouchProbe0 BIT Dotykova sonda

KnobSel Ax[xx] pole UNS8 Volba osy z tocitka pro indikaci

(xx=0,1,..15)

PlcStatus UNS8 Stav PLC

FeedOvrVal UNS16 Hodnota promile pro externi
fizeni rychlosti

FeedOvrMultiplier UNS16 Nasobici koeficient pro externi
fizeni rychlosti

SpeedOvrVval UNS16 Hodnota promile pro fizeni
otaek (SPEED OVR EXT)

SpeedOvrMultiplier UNS16 Nasobici koeficient pro otacky

27-13




PLC

SF_PTTYPE UNS32 Vycet pro programovou
transformaci

SF_WITYPE UNS32 Vycet pro transformaci
polotovaru

PLCPeriod REAL [s] Definovana hodnota periody pro
zékladni béh PLC (slow .. 20ms)

PLCPeriodFast REAL [s] Definovana hodnota periody pro
rychly béh PLC (1 ms)

PLCPeriodFastest REAL [s] Definovana hodnota periody pro
nejrychlejsi beh PLC (200 ps)

FastestModuleCount UNS32 Diagnosticky cita¢ prib&hu
MODULE FASTEST

FastestModulePresent BIT Modul MODULE_ FASTEST je
aktivni

FastestInterrupt REAL [s] Definovana hodnota periody pro
nejrychlejsi preruseni (200 ps)

FlagG33 UNS8 Faze prubéhu zavitovani G33

LOCATE ANGLE INT32 Zadany uhel pro te¢novou

B interpolaci

ACTUAL ANGLE INT32 Aktualni uhel pro te¢novou
interpolaci

CANErrorCode UNS8 Chybovy registr pro PLC od
CAN2

CANErrorNum UNS8 Cislo jednotky v poruse na CAN2

CANTimeOutCode UNS8 Chyba time-out pro PLC od
CAN2

CANTimeOutNum UNSS8 Cislo jednotky v poruse time-out
na CAN2

PLCMemBackup [ xx] pole UNS8 Zalohovana oblast PLC paméti

(xx =0,1,..9999)

(PLC_MEM_ BACKUP)

BSPProcNumber

UNS32

Cislo procesoru BSP

SECProcNumber

UNS32

Cislo procesoru SEC
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27.5 Konfigurace pro logické spoje

Konfigurace pro logické spoje jsou v souboru typu ,ChannelConfig" v elementu ,,Connections™.

element Konfigurace pro logické (virtualni) spoje
Connections
element Konfigurace pro jeden logicky (virtualni) spoj.
Connection
atribut Identifikator vystupu
Source Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vystupu
atribut Identifikator vstupu
Destination | Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vstupu
atribut Inverze (plati pro bitové spoje)
Invert 0 logicky vstup je pii pfimo propojen s vystupem (default)
1 logicky vystup je pfi propojeni na logicky vstup invertovan
atribut MEéritko (plati pro ,,analogové spoje)
Scale 1.0 bez métitka (default)
XX . XX Metitko se uplatni pii propojeni logického vystupu na
analogovy logicky vstup
atribut Posun (plati pro ,,analogové“ spoje)
Offset 0.0 bez posunu (default)
XX . XX Posun se wuplatni pifi propojeni logického vystupu na
analogovy logicky vstup
atribut Propojeni logického vstupu a vystupu
Connected 0 logicky vstup neni propojen s logickym vystupem (default)
1 logicky vstup je propojen s logickym vystupem
Priklad:

Priklad logickych spojii: (£10utl -> f£1Inl), (flOutl -> INOUTO08.0OP0.Bit[7])
(floutl -> Bunl.Bit[2])

<Connections>

<Connection Source="PLC.Output.flOutl" Destination="PLC.Input.flInl"
Invert="0" Connected="1"></Connection>

<Connection Source="PLC.Output.flOutl"
Destination="CAN[1].INOUT08.0P0.Bit[7]" Connected="1"></Connection>

<Connection Source="PLC.Output.flOutl"
Destination="PLC.Input.Bunl.Bit[2]" Connected="1"></Connection>

</Connections>
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27.6 Definice logickych vstupti a vystupti v PLC programu

Pro definici logickych (bitovych i analogovych) vstupli a vystupli s moznosti propojovani slouzi instrukce
DEF_IN a DEF_OUT. Instrukce musi byt umistény (nebo volany) v inicializaénim modulu MODULE INIT.
Instrukce automaticky definuji vstupni nebo vystupni bunku podle zadaného typu (muze byt i pole) a
automaticky nastavi ptimé sdileni pro proménné (uZ se nemusi pouZit instrukce SHARE _VAR).

instrukce DEF IN
DEF_OUT
funkce DEF_IN Definice logického vstupu s mozZnosti propojovani
DEF_OUT Definice logického vystupu s moZnosti propojovani
syntax DEF IN (DEF OUT) val, poin, typ
DEF IN (DEF OUT) val, ‘TEXT', typ
DEF IN (DEF OUT) val[x], ‘TEXT‘, typ
DEF_IN (DEF OUT) val, ‘TEXT', typ [, def ]
DEF_IN (DEF OUT) val, ‘TEXT' typ [, def, period ]
1l.parametr ,val“ nazev bitu nebo proménné
2.parametr ,poin,TEXT" pointer nebo textovy fetézec identifikatoru
3.parametr ,typ" zadadni typu proménné (viz dale)
4 .parametr ,def“ defaultni hodnota
5.parametr ,period"“ pozadovana doba obsluhy spoje (viz dale)
parametr | nazev vyznam typ
1. val Nazev bitu nebo datové proménné pro vstup nebo vystup. Proménna se Data
automaticky definuje a proto v PLC programu se uz nepouziva definice podle
pomoci instrukce DFM, a DS. Nazev miZe obsahovat pocet prvku pole typu
v hranaté zavorce. Pokud se pozaduje pole, automaticky se vymezi prostor
pro celé pole s ohledem na typ proménné.
2. poin Ukazatel na buffer, kde je umistény text s klicovym slovem konfiguraéniho | pointer
parametru
- navesti u fetézce definovaného instrukci "str".
text Piimé zadani textu s klicovym slovem konfigura¢niho parametru fetézec
v apostrofech
3. typ Zadani typu proménné (viz dale) klicové
slovo
4. def Nepovinny parametr. Pfimé zadani defaultni hodnoty, ¢islo se naplni do Ciselna
vstupu nebo vystupu. hodnota
5. period | Nepovinny parametr pro pozadovanou obsluhu virtualniho spoje. Mohou byt | kli¢ové
pouzity kli¢ova slova: SLOW, FAST, FASTEST, ONDEMAND (viz dale) slovo
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Tabulka typl proménné pro sdileni (3.parametr instrukce DEF_IN, DEF OUT):

Typ popis
TYPE BIT bitovd proménné
TYPE INT 8 celociselny typ se znaménkem — 8 bitd

TYPE UNS 8, TYPE BYTE celociselny typ bez znaménka — 8 bitl
TYPE INT 16 celociselny typ se znaménkem — 16 bitl
TYPE UNS 16, TYPE WORD celociselny typ bez znaménka — 16 bitil
TYPE INT 32 celociselny typ se znaménkem — 32 bitl
TYPE UNS 32, TYPE DWORD celociselny typ bez znaménka — 32 biti
TYPE INT 64 celociselny typ se znaménkem — 64 bitl
TYPE UNS 64, TYPE QWORD celociselny typ bez znaménka — 64 biti
TYPE REAL realny typ

TYPE STR textovy fetézec

TYPE BIN binarni fetézec

PoZadovan4 obsluha virtudlniho spoje (5.parametr instrukce DEF_IN, DEF OUT):

Period popis

SLOW Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje v taktu
zakladni smycky PLC (20 ms). Defaultni obsluha. (viz dale).

FAST Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje v
rychlém taktu interpolatoru a servosmycek (1 ms). Pro rychlou
obsluhu spoje je nutné, aby logicky vstup a soucasné i logicky
vystup mély nastaveny atributy FAST. (viz dale).

FASTEST Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje
v nejrychlejsim taktu pro EtherCAT (250 us). (viz dale).

ONDEMAND Na vyzadani. Systém nezabezpeéi periodickou obsluhu spoje.
PLC program ma moznost okamzité zjistit stav logického
vstupu, na ktery sméruje virtualni spoj, pomoci instrukce
UPDATE_IN (viz déle).

Priklad:

MODULE INIT

DEF_IN
DEF_IN
DEF_OUT

DEF_IN
DEF_OUT

DEF_IN
DEF_OUT

inLimX,
f1BitInl,
f1BitOut,

dwBunInl,
rBunOutl,

dwBunIn2([5],
rBunOut2([8],

MODULE INIT END

‘inLimx‘,  TYPE BIT, -, FAST
‘BitInl‘,  TYPE BIT
‘BitOut‘,  TYPE BIT, 1

‘BunInl?, TYPE DWORD, 222, ONDEMAND
‘BunOutl', TYPE REAL, 1.7

‘BunIn2?, TYPE DWORD
‘BunOut2', TYPE REAL
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27.7 Stav logického vstupu na vyzadani z PLC programu

PLC program ma moznost zjistit okamzité stav logického vstupu, na ktery je nastaven ,.virtualni spoj*. Cas
zjisténi aktualni hodnoty logického vstupu je tak uréen PLC programem a nevyuzije se periodicka obsluha spoje
pomoci systémovych prostiedka.

PoZadovand obsluha virtudlniho spoje se udava jako 5. parametr v instrukcich DEF_IN a DEF_OUT. V tomto
ptipade se musi nastavit do 5. parametru klicové slovo ,,ONDEMAND.

instrukce UPDATE IN
funkce UPDATE IN OkamzZité zjisténi stavu propojeného logického vstupu
syntax UPDATE_IN val

UPDATE_IN val[x]

1l.parametr ,val“ nazev bitu nebo proménné

parametr | nazev vyznam typ

1. val Nazev bitu nebo datové proménné pro vstup. Nazev proménné musi byt Data
stejny, jaky je pouZit u instrukci DEF _IN, kde je proménné definovand a podle
kde jsou dalsi informace potiebné pro logicky spoj. typu

Nazev mlze obsahovat Cislo prvku v hranaté zavorce. V tomto piipadé se
jedna a prvek pole a zjisti se aktualni stav jen toho jednoho prvku z pole.

Priklad:

V inicializaci jsou definovany logické vstupy:

DEF IN f£1BitInl, ‘BitInl‘, TYPE BIT, -, ONDEMAND
DEF IN dwBunInl, ‘BunInl‘, TYPE DWORD, 222, ONDEMAND
DEF_IN rBunIn2([10], ‘BunIn2', TYPE REAL, -, ONDEMAND

Na vhodnych mistech v PLC programu je éteni log.vstupi ,,na vyzadani‘.

UPDATE 1IN f1BitInl
UPDATE 1IN dwBunInl
UPDATE 1IN rBunIn2[6]
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27.8 Perioda obsluhy virtualniho spoje

Systém zabezpeCi periodickou obsluhu virtualniho spoje. Jako pozadovana perioda obsluhy spoje se nastavi
maximalni hodnota prvkii, mezi kterymi je spoj definovan.

27.8.1 Perioda obsluhy ,,.SLOW*

Systém zabezpeéi periodickou obsluhu virtualniho spoje v taktu zakladni smycky PLC (20 ms). Jedna se o
defaultni periodu obsluhy ( instrukce DEF_INa DEF_OUT nemusi mit 5. parametr vyplnény).

Propojeni spoju s periodou SLOW se provede pied volanim bézného prichodu PLC a také po volani bézného
priachodu PLC.

27.8.2 Perioda obsluhy ,,FAST“

Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje v taktu interpolatoru, servosmyéek a PLC modulu
MODULE_FAST (1 ms). Propojeni spojii s periodou FAST se provede tehdy, kdyz instrukce DEF IN a
DEF_OUT maji 5.parametr nastaveny na FAST a druhy prvek spoje méa moznost periody obsluhy alespoit FAST
nebo FASTEST.

Data propojované s periodou FAST jsou uréeny pro zpracovani v modulu MODULE _FAST a propojeni spoji se
provede pted jeho pruchodem. To samé plati i pro piipadné pouziti funkce RTMDLL: RtmFunServo ().

Pro cizi redlny ¢as RTX miiZze byt v PLC pouZit modul MODULE CYCLICOPERATION, ktery béZi v taktu
FAST (1 ms). Tento modul se ¢asové zpracovava na zacatku obsluhy smyc¢ky FAST. V tomto pfipadé propojeni
spoji se provede i pred prichodem tohoto modulu. Druhé propojeni spoji se provede standardné po jeho
prichodu a pted prichodem MODULE_FAST.

27.8.3 Perioda obsluhy ,,FASTEST*

Perioda obsluhy FASTEST se pouziva jen pro cizi realny ¢as RTX. Systém zabezpeéi periodickou obsluhu
virtualniho spoje v taktu FASTEST, ktery je definovan nastavenim v registru FastestPeriod. Pokud je
v registru defaultni hodnota, tak se pouzije nastaveni podle MasterCycleTime pro sbérnici EtherCAT.
Defaultni hodnota pro periodu MasterCycleTime je 1000 us (podle cyklu EtherCAT Mastra). Perioda mize
nabyvat hodnot: 100, 200, 250, 500, 1000 ps.

Pokud existuji virtudlni spoje FASTEST, takZe instrukce DEF IN a DEF_OUT maji 5.parametr nastaveny na
FASTEST a druhy prvek spoje ma moznost periody obsluhy FASTEST, systém v tomto rastru vola modul
MODULE_FASTEST ataké funkci RTMDLL: RtmFunPlcFastest (). Propojeni spoji FASTEST se provede
pted i po prichodu modulu MODULE _FASTEST.

27-19



Sdilena pamét’

18

18. SDILENA A ZALOHOVANA PAMET,

A A 4 y

PRIME SDILENi PROMENNYCH

18.1 Zalohovana pamét’' PLC

18.1.1 Prace se zalohovanou pameéti

PLC program ma k dispozici zdlohovanou pamét'ovou oblast: PLC_MEM BACKUP o velikosti 10000 bajtt. Pfi
regulérnim ukonceni systému se automaticky oblast ulozi na disk. Pfi startu systému se oblast automaticky nacte.
PLC program ma moznost si vyzadat okamzité ulozeni oblasti na disk.

REQ BACKUP_MEM ....zadost o ulozZeni zalohovanych oblasti
(bit, &teni/zapis)

PLC program nastavenim hodnoty log.1 do bitu REQ BACKUP_MEM zplisobi okamzité uloZeni pamétové
oblasti PLC_MEM BACKUP[10000] na disk. Po uloZeni zalohované oblasti na disk, systém bit
REQ BACKUP_ MEM vynuluje.

Priklad:
Ulozeni oblasti PLC_ MEM BACKUP v mechanizmu s ¢ekanim na provedeni akce.
FL 1,REQ BACKUP_ MEM ;zddost o uloZeni na disk
EX
LDR REQ BACKUP_ MEM ; Cekd na uloZeni
EX1

Pro orientaci v zalohované paméti PLC je mozno vyuzit symbolické offsety, datové struktury nebo indexaci.
Priklady:
EQUI PRVEK A, 50 ;definice symbolického offsetu

STO WORD.PLC MEM BACKUP+PRVEK A ;pristup s offsetem
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ALFA struc ;deklarace struktury
PRVEK A DB ?
PRVEK B DW ?

ALFA ends
STO  WORD.PLC MEM BACKUP.PRVEK B ;pristup podle struktury
LOD MemIdx ;nacte index (offset)
MOV BX, CX
LOD WORD.PLC_MEM_BACKUP[BX] ;pristup podle indexu

Pro zapis vétsich datovych oblasti je mozno pouzit instrukci ,MV"“ (viz ,,Zakladni instrukce PLC*).

Priklady:
AREAL: DS 100

MV AREA1, PLC_MEM BACKUP, 100 ;kopiruje z AREAl do zal.pamdti
MV AREA1, PLC_MEM BACKUP+20, 100

MV AREA1+10, PLC_MEM BACKUP.PRVEK B, 100

MV PLC_MEM BACKUP.PRVEK B,AREA1, 100

18.1.2 Zalohovani dat pfi vypinani systému

Pro zalohovani dat pii vypinani systému mozno pouzit nepovinny modul ,MODULE DONE"“ (viz ,,Struktura
PLC programu®“). Doporucuje se ale kromé¢ toho provadét i prabézné zalohovani pomoci bitu
~REQ BACKUP_MEM"“ pro ptipad vypadku proudu nebo zab&hnuti programu.

Modul ,MODULE DONE™ slouzi k ¢innosti potfebné pti stopu PLC, napt. k deaktivaci pohonil a k zalohovéni.
Pokud pozadujeme zalohovani dat pii zavéreénych operacich PLC které neni jednopriichodové (napiiklad se
zalohuji data ze sdilené paméti), tak se systému musi dat zprava o ukonceni této ¢innosti pomoci instrukce
MODULE_DONE_FINISHED. Tito instrukce je nepovinné a pokud nebude pouzita, tak ke stopu dojde hned po
prichodu modulem MODULE DONE. Pokud ale v daném souboru je instrukce MODULE DONE FINISHED
pouzita, systém ¢eka s pokracovanim ¢innosti pii ukon¢ovani az do doby prichodu touto instrukci (aZ potom se
vypne systém). V tomto ptipadé¢ je vhodné v modulu MODULE DONE aktivovat mechanizmus, ktery je umistén
standardn¢ v modulu MODULE MAIN a vném na konci po ukonceni C¢innosti je pouzita instrukce
MODULE DONE FINISHED

Priklad:

EQUI BSTATEQ, 200 ;joffset pro STATEO

EQUI BSTATE1, 204 ;offset pro STATEL
STATEO : DS 4 ;zdlohovand bunka STATEO
STATEL: DS 4 ;zdlohovand bunka STATEL
MODULE_DONE ; Zacadtek modulu ukonceni

FL 1,MECH_ ZALOHA ;Start mechanizmu zalohovani
MODULE_DONE_END
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MODULE MAIN

MECH BEGIN

;umisténo v MODULE MAIN

MECH ZALOHA ;Mechanizmus z&lohovani
SA_READ 0,0FFS_STATEO,4,STATEO ;nacte STATEO z SA
EXO
SA_READ 0,0FFS_STATE1,4,STATE1 ;nacte STATE1l z SA
EXO
MV AREAI,PLC_MEM_BACKUP,IOO ; kopiruje z AREAL
LOD STATEO
STO DWRD.PLC_MEM_BACKUP+BSTATEO ;zdloha STATEO
LOD STATE1
STO DWRD.PLC_MEM_BACKUP+BSTATE1 ;zAloha STATE1
MODULE DONE FINISHED ;Konec ¢ekdni na zalohovani

MECH_END MECH_ZALOHA
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18.2 Pfimé sdileni proménnych

18.2.1 Instrukce pro sdileni PLC proménnych

Systémova ¢ast software a PLC program maji moznost poskytnout své proménné pro piimé sdileni. V nékterych
pripadech se tak miize znaéné zjednodusit piistup uzivatelskych obrazovek a dialogi k PLC proménnym, protoze
se nemusi proménnd piepisovat do sdilené paméti pomoci instrukce SA WRITE a nemusi se definovat PLC
konstanta pro orientaci ve sdilené paméti. Pfimo sdilené proménné je mozno také jednoduse sledovat pomoci
osciloskopu.

Systémova ¢ast software sekundarniho procesoru poskytuje pro sdileni pevné stanoveny seznam proménnych
(viz. ,,Tabulka systémovych sdilenych proménnych®).

PLC program si miZe urcit, které proménné poskytne pro piimé sdileni pomoci instrukci SHARE VAR a
SHARE BIT

Pfimo sdilené proménné definované pomoci SHARE VAR a SHARE BIT maji automaticky nastaven piiznak
OUTPUT a tak slouZi jen pro vystup z PLC programu. Pokud poZzadujeme zapisovat do sdilené proménné,
napriklad pii definici ,,virtualniho spoje®, nebo ze vstupniho HTML dialogu, musime pro definici sdileni pouzit
instrukci DEF_IN, ktera je popsana v navode: ,,Logické vstupy a vystupy moduli systému.*

Vsechny logické a analogové vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno pifimé sdileni a tak se znaéné
zjednodusi pristup uzivatelskych obrazovek a dialogl k jejim hodnotam. Na logické vstupy a vystupy neni
potieba pouZivat instrukce SHARE VAR a SHARE BIT.

instrukce SHARE VAR
funkce SHARE VAR sdileni datové proménné definované v PLC
syntax SHARE VAR vall, ‘TEXT2', type3

SHARE VAR vall, ‘TEXT2', type3 [, mind] [, max5]
SHARE VAR poinl, ‘TEXT2‘, type3 [, len4]
SHARE VAR vall, poin2 , type3

l.parametr ,vall, poinl®" pointer nebo nazev sdilené proménné

2 .parametr ,poin2,text2“ pointer nebo textovy fetézec jména sdileni
3.parametr ,type3" typ dat

4 .parametr ,mind, lend“ nazev proménné pro minimum (REAL), nebo délka dat
5.parametr ,max5" nazev proménné pro maximum (REAL)

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb
RLO=0 ... operace dokoncena, ale proménna nebyla zafazena pro sdileni
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Popis parametrii instrukce SHARE VAR

parametr | nazev vyznam typ

1. poinl | Ukazatel na buffer poskytnuty pro sdileni pointer
- navesti u fetézce definovaného instrukci "str". Parametr mize mit zadan
offset v fetézci (+xx, +BX).

vall nazev datové proménné poskytnuté pro sdileni data
Parametr mize mit zadan offset v fetézci (+xx, +BX).
- typ BYTE, WORD, DWRD,REAL..

2. poin2 | Ukazatel na buffer, kde je umistény text s jménem sdileni pointer
- navesti u fetézce definovaného instrukci "str".
text2 | Ptimé zadani textu s jménem sdileni fetézec
- text je zadan v apostrofech
3. type3 | Zadani typu proménné (viz dale) typ
4. mind4 nazev proménné pro urceni minima, musi byt typu REAL (nepovinné) data
lend nebo délka dat pro binarni fetézec
5. max5 nazev proménné pro urc¢eni maxima, musi byt typu REAL (nepovinné) data

Tabulka typl proménné pro sdileni (3.parametr instrukce SHARE VAR):

Typ popis

TYPE INT 8 celociselny typ se znaménkem — 8 bitl
TYPE UNS 8, TYPE BYTE celociselny typ bez znaménka — 8 bitl
TYPE INT 16 celociselny typ se znaménkem — 16 bitl
TYPE UNS 16, TYPE WORD celociselny typ bez znaménka — 16 bitil
TYPE INT 32 celociselny typ se znaménkem — 32 bitl
TYPE UNS 32, TYPE DWORD celociselny typ bez znaménka — 32 biti
TYPE INT 64 celociselny typ se znaménkem — 64 bitl
TYPE UNS 64, TYPE QWORD celociselny typ bez znaménka — 64 biti
TYPE REAL realny typ

TYPE STR textovy fetézec

TYPE BIN binarni fetézec

Instrukce SHARE VAR musi byt umisténa nebo volana v modulu ,,MODULE INIT™.
Pii ladéni PLC programu, v okamziku nacitani nového PLC, vSem sdilenym proménnym skon¢i platnost po
okamzik nového naéteni okna nebo dialogu se sdilenou proménnou.

Priklad:

dwBUN1 : DS 4 ;bunika - typ DWORD

rBUN2: DS 8 ;bunika - typ REAL

rMAX: DS 8 ;burnika pro maximum - typ REAL
rMIN: DS 8 ;burnika pro minimum - typ REAL
bArray: DS 20 ;pole 20xByte

sTXShare: STR 32, 'Sdileni text?®
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MODULE INIT

LOD CNST.0.0 ;naplni minimum a maximum
STO REAL.rMIN ;jako redlné hodnoty
LOD CNST.200.0
STO REAL.rMAX
SHARE VAR dwBUNI, ‘SHARE DWORD', TYPE DWORD
SHARE VAR rBUNZ, ‘DOBA MAZANI', TYPE REAL
SHARE VAR dwBUN1, ‘TLAK?Y, TYPE DWORD, rMIN, rMAX
SHARE VAR DbArray+12, ‘PRVEK12"Y, TYPE INTS8
SHARE VAR sTXShare, ‘TEXT1‘, TYPE STR
SHARE VAR DbArray, ‘AREA2', TYPE BIN, 10
MODULE INIT END
instrukce SHARE BIT
funkce SHARE BIT sdileni bitové proménné definované v PLC
syntax SHARE BIT vall, ‘TEXT2', bit3
SHARE VAR vall, poin2 , bit3
l.parametr ,vall“ nazev Bajtu, kde je definovan sdileny bit

2 .parametr
3.parametr

,poin2, text2“

»bit3"

jméno sdileného bitu

pointer nebo textovy fetézec jména sdileni

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb

RLO=0 ... operace dokoncena, ale bitova proménna nebyla zafazena pro sdileni

parametr | nazev vyznam typ

1. vall Nazev Bajtové proménné, ve které je definovan sdileny bit (napiiklad data
navesti u instrukce ,,DFM®).
Parametr mize mit zadan offset v fetézci (+xx, +BX).
- typ BYTE

2. poin2 | Ukazatel na buffer, kde je umistény text s jménem sdileni pointer
- navesti u fetézce definovaného instrukei "str".

text2 | Ptimé zadani textu s jménem sdileni fetézec

- text je zadan v apostrofech

3. bit3 Jméno bitové proménné bit
- definované pomoci instrukce DFM
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Instrukce SHARE BIT musi byt umisténa nebo voldna v modulu ,,MODULE INIT™.
Pii ladéni PLC programu, v okamziku nacitani nového PLC, vSem sdilenym proménnym skon¢i platnost po
okamzik nového naéteni okna nebo dialogu se sdilenou proménnou.

Prvni parametr je typicky nazev Bajtové proménné, ve které je definovan sdileny bit. V tomto ptipadé je to
navesti u instrukce ,, DEM™. Pfi pouziti slozitéjsi adresace bitu nebo u bitovych poli, to mize byt jiné jméno
Bajtu, nez je to, ve kterém je bit definovan. V tomto pfipadé se u prvniho parametru miize pouzit také offset

(+xx, +BX).

Vsechny logické vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno piimé sdileni a tak na logické vstupy a vystupy
neni potfeba pouZivat instrukce SHARE_VAR a SHARE BIT.

Priklad:

PAM100:
IPO:

MODULE INIT

SHARE__
SHARE__

SHARE__

DFM
DFM

BIT
BIT

BIT

SHARE BIT

MODULE INIT END

,,£1PressOn,,,,,
,inLimXMin,,,,inLimXMax, ,,

PAM100, ‘PRESS ON', f1PressOn
IPO, ‘LIMIT X MAX"‘,inLimXMax

CAN DRIVE STAT+2, ‘CAN_ Y READY‘,CAN AX READY
CAN DRIVE STAT+4, ‘CAN 7 READY‘,CAN AX READY
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18.2.2 Sdileni systémovych proménnych

Systémova ¢ast software sekundarniho procesoru poskytuje pro sdileni pevné stanoveny seznam proménnych.
Umozni se tak pristup uzivatelskych obrazovek a dialogl k systémovym proménnym tUplné bez ucasti PLC.
Pfimo sdilené proménné je mozno také jednoduse sledovat pomoci osciloskopu.

Pii sestavovani nazvu pro sdilenou systémovou proménnou je umoznéno v nékterych piipadech pouzivat
indexaci v poli a orientaci ve struktuie. Dale je uveden seznam moznych typu a zapisa sdilenych proménnych.

Moznosti pro zapis jména proménnych pro pfimé sdileni:

Zapis Popis
Name Piimé sdileni jednoduché systémové proménné
Name [xx ] a)

typy: UNS8, INT8,UNS16, INT16,UNS32,INT32,UNS64, INT64, REAL
Systémova proménna je prvek pole. Zadava se vzdy index do pole od nuly (xx=0,1,2..).

b)

typ BIT

Anonymni pfistup k bitu pro proménné o velkosti 8, 16 nebo 32 bitd. Index udava vahu
bitu (xx=0,1,2..).

Name.Item a)
typy: UNS8, INT8,UNS16, INT16,UNS32,INT32,UNS64, INT64, REAL
Systémova proménna je prvek struktury.

b)
typ: BIT
Pristup k pojmenovanému bitu pro proménné o velkosti 8, 16 nebo 32 bitt.

Name [xx] . Item typ BIT
pristup k pojmenovanému bitu k prvku pole o velikosti 8, 16 nebo 32 bitt. Zadava se
vzdy index do pole od nuly (xx=0,1,2..).

Name.Item[xx] | a)

typy: UNS8, INT8,UNS16, INT16,UNS32,INT32,UNS64, INT64, REAL
Systémova proménna je prvek struktury, ktera je pole. Zadava se vzdy index do pole od
nuly (xx=0,1,2..).

b)

typ BIT

Anonymni pfistup k bitu pro prvek struktury o velkosti 8, 16 nebo 32 biti. Index udava
vahu bitu (xx=0,1,2..).
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Pouzité zkratky pro typy:

Typ popis

INTS8 celociselny typ se znaménkem — 8 bitl

UNS8 celociselny typ bez znaménka — 8 bitl

INT16 celociselny typ se znaménkem — 16 bitl

UNS16 celociselny typ bez znaménka — 16 biti

INT32 celociselny typ se znaménkem — 32 bitli

UNS32 celociselny typ bez znaménka — 32 biti

INT64 celociselny typ se znaménkem — 64 bitl

UNS64 celociselny typ bez znaménka — 64 biti

REAL realny typ

BIT bit

STRUC struktura

Priklady zapisu:

BlockInProgress Blok rozpracovan, typ BIT
Pos5 Ax[2] Poloha 3.0sy v POSS, typ REAL [mm]

PotControl PotF.PT VAL
ActualBlock Flags.SelBlock
ActualBlock RPlcParams[Z2]
InputOutput CAN2 0.INOUT IN[1]
InputOutput CAN2 0.INOUT_ IN2[1]
DriveStatus CAN1[Z2]
DriveStatus CAN1[2].CAN AX ENBLD
InputPort[5]

InputPort[5] .BIT2

Hodnota potenciometru %F v promile, typ UNS16
Prvni blok po volbé bloku, typ BIT
Programovana realna hodnota RPLC2, typ REAL
Fyzické vstupy z 2.portu 1.INOUTO8, typ UNS8
2.bit na 3.portu vstupti 1.INOUTO08, typ BIT
Status 3.pohonu CAN-BUS, typ UNS16

Stav ,,Enable* 3.pohonu CAN-BUS, typ BIT
6.port logickych vstupd, typ UNS8

3.bit na 6.portu logickych vstupu, typ BIT
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18.2.3 Tabulka systémovych sdilenych proménnych

(stav pro revizi 745)

Nazev | Typ | Popis
Aktualni blok v RTM
ActualBlock BlockType UNS32 Typ aktualniho bloku
(btAut/btAutIns/btC Anul/btRef)
ActualBlock Flags. UNS32 Priznaky pro aktualni blok
UNS32.BIT (moznost Cteni po bitech)
. FirstBlock prvek bitové struktury | Prvni blok programu uréeny pro
predani modulu realného ¢asu
. LastBlock prvek bitové struktury | Posledni blok programu uréeny
pro predani modulu realného ¢asu
. StopBlock prvek bitové struktury | Je v bloku programovan stop
(M0)?
. CondStop prvek bitové struktury | Je v bloku programovan
podminény stop
. Backward prvek bitové struktury | Jede se blok pozpatku (couvani)
. SelBlock prvek bitové struktury | Prvni blok po volbé bloku
. Cont prvek bitové struktury | Prvni blok po CONT?
. TchlOff prvek bitové struktury | Ma se blok jet bez technologie
. Partial prvek bitové struktury | Neuplny blok
ActualBlock H REAL Programovana hodnota adresy H
ActualBlock T INT32 Programovana hodnota adresy T
ActualBlock AddrProgr. UNS32 Zménové bity pro aktualni blok
UNS32.BIT (moznost Cteni po bitech)

. Hprog prvek bitové struktury | Programovana adresa H
.Tprog prvek bitové struktury | Programovana adresa T
ActualBlock M[xx] pole UNS32 Hodnoty programovanych M
(xx=0,1,.,14) funkce jednotlivych skupin
ActualBlock MProgr [xx] pole BIT Programované M funkce
(xx=0,1,.,14) jednotlivych skupin
ActualBlock IPlcParams [xx] pole INT32 Programované celociselné
(xx=0,1,.,4) hodnoty pro PLC
ActualBlock IPlcParamsChanged([xx] | pole BIT Programované celociselné
(xx=0,1,.,4) hodnoty pro PLC —zmény
ActualBlock_RPlcParams [xx] pole REAL Programované realné hodnoty pro
(xx=0,1,.,4) PLC
ActualBlock RPlcParamsChanged([xx] | pole BIT Programované realné hodnoty pro
(xx=0,1,.,4) PLC- zmény
ActualBlock ModeProgr. UNS32 Priznaky bloku
UNS32.BIT
. ContinuousMode prvek bitové struktury | Plynule navazat blok na
predchozi blok
. RevolutionFeed prvek bitové struktury | Otackova rychlost (G95)
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. ConstCutSpeed

prvek bitové struktury

Pouzit konstantni feznou rychlost

. TouchProbeMeas

prvek bitové struktury

Provést v bloku méteni
dotykovou sondou?

. TouchProbeFallingEdge

prvek bitové struktury

Reagovat na sestupnou hranu
dotykové sondy?

. TouchProbeCont

prvek bitové struktury

Po ptichodu hrany ze sondy
pokracovat az do cilového bodu

ActualBlock InterpolationType

UNS32

Typ interpolace

ActualBlock Delay

REAL[s]

Casova prodleva programovana v
bloku

ActualBlock AxNC[xx]

pole REAL [mm]

Absolutni poloha NC os v POS0

(xx=0,1,.,15)

ActualBlock_ NCMoveProgr [xx] pole BIT Ptiznaky pohybu pro jednotlivé
(xx=0,1,.,15) NC osy

ActualBlock AxG[xx] pole UNS32 Definice geometrickych os
(xx=0,1,2)

ActualBlock TFlags[xx] pole BIT Ptiznaky zmény transformaci /
(xx=0,1,.,4) posunuti

ActualBlock PTMatrix[xx] pole REAL Programova transformace (fazeno
(xx=0,1,.,15) po sloupcich)

ActualBlock PTInvMatrix|[xx] pole REAL Inverzni programova
(xx=0,1,.,15) transformace

ActualBlock WTMatrix[xx] pole REAL Transformace polotovaru (fazeno
(xx=0,1,.,15) po sloupcich)

ActualBlock WTInvMatrix[xx] pole REAL Inverzni transformace polotovaru
(xx=0,1,.,15)

ActualBlock LenComp [xx] pole REAL [mm] Délkové korekce
(xx=0,1,2)

ActualBlock Offsl[xx] pole REAL [mm] Vektory posunuti 1
(xx=0,1,.,15)

ActualBlock Offs2[xx] pole REAL [mm] Vektory posunuti 2
(xx=0,1,.,15)

ActualBlock BlockLen REAL [mm] Délka drahy bloku

ActualBlock VectorC[xx]

pole REAL [mm]

Informace pro interpolaci

(xx=0,1,2,3) kruznice
ActualBlock HalfRevCount UNS32 Pocet plilotacek pro kruhovou
interpolaci
ActualBlock Axisl UNS32 Cislo prvni osy - udava
interpolac¢ni rovinu
ActualBlock Axis2 UNS32 Cislo druhé osy - udava
interpolac¢ni rovinu
ActualBlock Helix UNS32 Vytvéieni Sroubovice

ActualBlock SpiralPitch

REAL [mm/ot]

Stoupani Sroubovice

ActualBlock SpiralAxis UNS32 Cislo osy pro Sroubovici
ActualBlock ThreadRunInLen REAL [mm] Délka najezdu zavitu
ActualBlock ThreadRunInAngle REAL [rad] Uhel najezdu zavitu
ActualBlock ThreadRunOutLen REAL [mm] Délka vyjezdu zavitu
ActualBlock ThreadRunOutAngle REAL[rad] Uhel vyjezdu zavitu
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ActualBlock Scale

REAL

Vysledné métitko

ActualBlock FeedProgr

REAL [mm/min]

Programovana rychlost suportu
pro pracovni posuv

ActualBlock FeedMax

REAL [mm/min]

Maximalni rychlost suportu

ActualBlock FeedCriterial

REAL [mm/min]

Kriterialni rychlost suportu na
zacatku bloku

ActualBlock AccelerationType

UNS32

Zptsob rampovani

ActualBlock SRampJderk

REAL [m/s"3]

Jerk (Parabolické zrychleni)

ActualBlock LinearAccel

REAL [m/s"2]

Linearni zrychleni

ActualBlock SpindleSpeed

REAL [ot/min]

Otacky vietene

ActualBlock SpindleSpeedLimit

REAL [ot/min]

Limit otacek vietene pro
konstantni feznou rychlost

ActualBlock ConstCuttingSpeed REAL Rychlost pro rezim konstantni
fezné rychlosti

ActualBlock Reference Type UNS32 Typ reference

ActualBlock Reference RefAxisMask | UNS32 Maska os pro referenci

ActualBlock FiveAxTType UNS32 Typ pétiosé transformace (podle
zpusobu zadavani a interpolace)

ActualBlock ToolVect pole REAL Programovana orientace nastroje

(xx=0,1,2) na konci bloku nebo zadani tikosu
ActualBlock ToolLen REAL [mm] Délka nastroje pro pétiosou

transformaci

Periferie CAN-BUS

InputOutput CAN2 0.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro
1.periferii INOUT

. INOUT PRESENT

UNS8
prvek struc INOUTS

Je INOUT ptitomna ?

prvek struc INOUTS

.INOUT MODE UNS8 mo6d INOUT (0O=standard,
prvek struc INOUTS 1=analog, 2=matice)

. INOUT VENDORID UNS32 Vyrobce INOUT
prvek struc INOUTS

. INOUT DEVICENAME STR Nazev jednotky INOUT
prvek struc INOUTS

. INOUT HWVERSION STR HW verze INOUT
prvek struc INOUTS

. INOUT SWVERSION STR SW verze INOUT
prvek struc INOUTS

.INOUT IN[xx] pole UNS8 (0,1,2,3) | Fyzické vstupy INOUT

. INOUT INO [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vstupy INOUT, 1.port

.INOUT_ INI [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vstupy INOUT, 2.port

.INOUT_ IN2[xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vstupy INOUT, 3.port

.INOUT IN3[xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vstupy INOUT, 4.port

.INOUT OUT [xx]

pole UNS8 (0,1,2)
prvek struc INOUTS

Fyzické vystupy INOUT
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. INOUT OUTO [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vystupy INOUT, 1.port

.INOUT OUT1 [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vystupy INOUT, 2.port

.INOUT OUT2 [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Fyzické vystupy INOUT, 3.port

.INOUT_ ANL [xx]

pole UNS16 (0,1,2,3)
prvek struc INOUTS

Analogové vstupy

. INOUT ERROR

UNS8
prvek struc INOUTS

Aktualni chybovy registr

prvek struc INOUTS

.INOUT ERR CODE UNS8 Kod chyby
prvek struc INOUTS

.INOUT ERR STAT UNS8 Chybové hlaseni
prvek struc INOUTS

. INOUT CONTROL UNS8 Rizeni INOUT

. INOUT COUNT

UNS16
prvek struc INOUTS

Cita¢ pro time-out

.INOUT SEND_REQ

UNS8
prvek struc INOUTS

Zadost o vyslani SDO paketu

. INOUT RESP_COUNT

UNS8
prvek struc INOUTS

Cita¢ pfijmu

prvek struc INOUTS

. INOUT_TL[xx] UNS8 (x=0,1,2,3) | Kody tlagitek (4x)
prvek struc INOUTS

. INOUT_TLO [xx] pole BIT (x=0,1,.,7) | Tlacitka po bitech
prvek struc INOUTS

. INOUT_TL1 [xx] pole BIT (x=0,1,.,7) | Tlacitka po bitech

. INOUT RPDO_COUNT

UNS16
prvek struc INOUTS

Cita¢ zatazenych RPDO pakett
do fronty na vyslani

. INOUT_ TPDO_ COUNT

UNS16
prvek struc INOUTS

Citac ptijmutich TPDO pakett

.INOUT SHORT OUT [xx]

pole UNS8 (0,1,2)
prvek struc INOUTS

Informace o zkratu vystupd

. INOUT SHORT OUTO [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Informace o zkratu vystupd,
1.port

.INOUT SHORT OUTI1 [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Informace o zkratu vystupd,
2.port

. INOUT SHORT OUT2 [xx]

pole BIT (x=0,1,.,7)
prvek struc INOUTS

Informace o zkratu vystupd,
3.port

.INOUT_IRC [xx]

UNS16 (x=0,1)
prvek struc INOUTS

Encodery (2x)

InputOutput CAN2 1.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro

2.periferii INOUT
InputOutput CAN2 2. STRUC INOUTS Systémova struktura pro
B 3.periferii INOUT
InputOutput CAN2 3. STRUC INOUTS Systémova struktura pro
B B 4 periferii INOUT
InputOutput CAN2 4. STRUC INOUTS Systémova struktura pro
B 5.periferii INOUT
InputOutput CAN2 5. STRUC INOUTS Systémova struktura pro
B 6.periferii INOUT
InputOutput CAN2 6. STRUC INOUTS Systémova struktura pro
B 7.periferii INOUT
InputOutput CAN2 7. STRUC INOUTS Systémova struktura pro
B 8.periferii INOUT
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Panel CAN2 O.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro
1.ovladaci panel

Panel CANZ 1.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro
2.ovladaci panel

Panel CAN2 2.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro
3.ovladaci panel

Panel CAN2 3.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro
4.ovladaci panel

Knob CAN2 0.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro 1. panel
s ruénim tocitkem

Knob CAN2 1.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro 2. panel
s ruénim tocitkem

HandPanel CAN2 0.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro 1. ru¢ni
panel

HandPanel CAN2 1.

STRUC INOUTS

Systémova struktura pro 2. ru¢ni
panel

CountErrOverrun CAN1 UNS32 Cita¢ chyb pfijmu s pfepsanim
pro CAN1
CountErrOverrun CAN2 UNS32 Cita¢ chyb pfijmu s pfepsanim
pro CAN2
CountErrFull CAN1 UNS32 Cita¢ chyb plného bufferu pro
vyslani v controleru pro CANI
CountErrFull CAN2 UNS32 Citac chyb plného bufferu pro
vyslani v controleru pro CAN2
CountErrInt CAN1 UNS32 Citac chyb - za periodu SYNC se
vse neodvysilalo pro CAN1
CountErrInt CAN2 UNS32 Citac chyb - za periodu SYNC se
v§e neodvysilalo pro CAN2
Keybl PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 1. panel
Keybl RTMCommand [xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 1. panel
Keyb2 PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 2. panel
Keyb2 RTMCommand [xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 2. panel
Keyb3 PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 3. panel
Keyb3 RTMCommand [xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 3. panel
Keyb4 PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 4. panel
Keyb4 RTMCommand [xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 4. panel
Knobl PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 1. panel s runim tocitkem
Knobl RTMCommand [xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 1. panel s ru¢nim tocitkem
HandPanell PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 1. ruéni panel
HandPanell RTMCommand[xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 1. ruéni panel
HandPanel2 PLCCommand [xx] pole UNS32 Ptikaz po stisku tlacitka pro PLC
(xx=0,1,..255) 2. ruéni panel
HandPanel2 RTMCommand[xx] pole UNS32 Prikaz po stisku tlacitka pro RTM
(xx=0,1,..255) 2. ruéni panel
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NumInputOutput CAN2 UNS8 Pocet periferii INOUT na CAN2

NumInputOutput CAN3 UNS8 Pocet periferii INOUT na CAN3

NumInputOutput CAN4 UNS8 Pocet periferii INOUT na CAN4

NumPanel CAN2 UNS8 Pocet ovladacich panelii na
CAN2

NumKnob CAN2 UNS8 Pocet paneld s ruénim tocitkem
na CAN2

NumHandPanel CAN2 UNS8 Pocet ru¢nich panelti na CAN2

CanTPDOLostPanel UNSS8 Sledovani ztraty paketu pro panel

CanTPDOLostInout [xx] pole UNSS8 Sledovani ztraty paketu pro

(xx=0,1,..,31) jednotky INOUT

InputPort [xx]

pole UNS8 (0,1,..,19)
UNS8 [xx] .BIT

Logické vstupy

OutputPort [xx]

pole UNS8 (0,1,..,14)
UNS8 [xx] .BIT

Logické vystupy

BITO,BIT1,..,BIT15

prvek bitové struktury

Anonymni pfistup k bitovym
prvkim

Pohony CAN-BUS

DriveStatus CANI [xx].

pole UNS16
UNS16[xx].BIT

Drive status z pohonu CAN-BUS
(CAN_DRIVE_STAT)

.CAN_AX_ READY

prvek bitové struktury

Pohon vporadku

.CAN_AX ON

prvek bitové struktury

Pohon ma aktivni vykonovy
mustek

.CAN_AX_ENBLD

prvek bitové struktury

Pohon je ve stavu Enable

.CAN_AX_ FAULT

prvek bitové struktury

Pohon v poruse

.CAN_AX VOLTAGE

prvek bitové struktury

Napéti pohonu

.CAN_AX QSTOP

prvek bitové struktury

Rychly stop

.CAN_AX_ BRKD

prvek bitové struktury

Brzda pohonu

.CAN_AX_ WARN

prvek bitové struktury

Upozornéni

ManufactoryStatus_ CANI [xx]. pole UNS16 Manufactory drive status
UNS16[xx].BIT (CAN_MDRIVE_STAT)
DriveCommand CANI [xx]. pole UNS16 Drive command pro 1.pohon

UNS16[xx].BIT

(CAN_DRIVE_CMD)

.CAN_AX EN

prvek bitové struktury

Ptikaz ,,Enable*

.CAN_EX BRK

prvek bitové struktury

Ptikaz ,,Brake*

Jednotka odméiovani a analog.vystupu SU0S, SU

06

SUS_Counter [xx] pole UNS16 Cita¢ odméfovani SUOS
(xx =0,1,..15) (SU_IRCO)

SU5 RefBuff [xx] pole UNS16 Buffer reference SUO5
(xx =0,1,..15) (SU_REFO)

SUS5 Uout [xx] pole REAL[10V] Vystupni napéti pro analogové
(xx=0,1,..15) vystupy SUOS
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SU5_ Status[xx].

pole UNS8
UNS8 [xx] .BIT

Status jednotky SU0S

. SU_ErrIrc prvek bitové struktury | Zkrat nebo pteruseni snimace
IRC

.SU_ErrAnl prvek bitové struktury | Spatna funkce analogovych
vystupti

.SU ErrWrite

prvek bitové struktury

Nespravny pocet zapist

.SU_ErrBoard

prvek bitové struktury

Chyba v pfipojeni na sbérnici

.SU_ErrHver

prvek bitové struktury

Chyba verze hardware jednotky
SU05

. SU_ErrSu67

prvek bitové struktury

Chybi subdeska SU67 u jednotky
SU06

SUS Error[xx].

pole UNS8
UNS8 [xx] .BIT

Chyby jednotky SU0S5

.SU_ErrPhase

prvek bitové struktury

Chyba faze signalti snimacée IRC

.SU_ErrCheck

prvek bitové struktury

Chyba kontrolniho ¢itace IRC

EncoderChannelType [xx] pole UNS16 Konfigurace ,,Channel Type*
(xx=0,1,..15) v elementu ,,EncoderChannel
EncoderType [xx] pole UNS16 Konfigurace ,,Encoder Type*
(xx=0,1,..15) v elementu ,,EncoderChannel*
DriveType [xx] pole UNS16 Konfigurace ,, DriveType*
(xx=0,1,..15) v elementu ,,DriveChannel*
SUS_NIPulse[xx]. pole UNS32 Pole pro sledovani nulocych

UNS32 [xx] .BIT

pulst

. SU NI

prvek bitové struktury

Nulovy impuls

SUS5 UoutPlc[xx]

pole REAL[10V]

Vystupni napéti pro analogové

(xx=0,1,..15) vystupy z PLC (SU OUT PLC)
SUS_CheckCounter [xx] pole UNS32 Cita¢ odméfovani pro kontrolni
(xx=0,1,..15) &itad (SU CHECK ODM)
SUS_NICounter [xx] pole UNS32 Cita¢ odméfovani SUOS5 po
(xx=0,1,..15) zonach (SU CHECK NI)
SUS_NIAbsCounter [xx] pole UNS32 Absolutni poloha pfi nulovém
(xx=0,1,..15) pulsu (SU CHECK NI ABS)
Potenciometry
TabSensitivity PotF [xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) %F (promile)
TabSensitivity PotS[xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) %S (promile)
TabSensitivity Potl [xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) P1 (promile)
TabSensitivity Pot2[xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) P2 (promile)
TabSensitivity Pot3[xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) P3 (promile)
TabSensitivity Pot4[xx] pole UNS16 Tabulka prib&hu potenciometru
(xx=0,1,..999) P4 (promile)
TabSensitivity Pot5[xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) P5 (promile)
TabSensitivity Poté6[xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) P6 (promile)

PotControl PotF.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru %F
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.PT_VAL UNS16 Hodnota potenciometru v promile
prvek struc PRXWR

.PT INIT UNS16 Radek v tabulce po zapnuti
prvek struc PRXWR systému

.PT_MAX UNS16 Posledni fadek v tabulce
prvek struc PRXWR

.PT_IDX UNS16 Aktualni index do tabulky
prvek struc PRXWR

.PT_IRC UNS16 Fyzicka hodnota ¢itace
prvek struc PRXWR

.PT SETVAL UNS16 Hodnota pro pfimé nastaveni
prvek struc PRXWR z PLC

.PT_LNK UNS8 Pritazeni fyzického
prvek struc PRXWR potenciometru

.PT LOCK UNSS8 Rizeni je umoznéno jen z panelu
prvek struc PRXWR

.PT_PLC UNS8 Rizeni potenciometru je
prvek struc PRXWR umoznéno jen z PLC

.PT STAT UNS8 Odkud je fizeni potenciometru
prvek struc PRXWR

.PT _SET UNSS8 Piimé nastaveni hodnoty z panelu
prvek struc PRXWR

PotControl PotsS.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru %S

PotControl Potl.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru P1

PotControl Pot2.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru P2

PotControl Pot3.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru P3

PotControl Pot4.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru P4

PotControl Potb5.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru P5

PotControl Poté6.

STRUC PRXWR

Systémova struktura pro fizeni
potenciometru P6

PLC

CANErrorCode UNS8 Chybovy registr pro PLC od
CAN2

CANErrorNum UNSS8 Cislo jednotky v poruse na CAN2

CANTimeOutCode UNS8 Chyba time-out pro PLC od
CAN2

CANTimeOutNum UNSS8 Cislo jednotky v poruse time-out
na CAN2

PLCMemBackup [ xx] pole UNS8 Zalohovana oblast PLC paméti

(xx =0,1,..9999)

(PLC_MEM_ BACKUP)

BSPProcNumber UNS32 Cislo procesoru BSP

SECProcNumber UNS32 Cislo procesoru SEC

MpPlc_Ax[xx] pole BIT Povoleni pohybu z PLC pro osy
(xx=0,1,..15)

InRef Ax[xx] pole BIT NC osa v referenci
(xx=0,1,..15)

KnobSel Ax[xx] pole UNS8 Volba osy z tocitka pro indikaci
(xx=0,1,..15)
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MpMan_Ax [xx] pole BIT Povoleni pohybu pro osy pro
(xx=0,1,..15) manualni rezim (MPxMan)
Mp Ax[xx] pole BIT Celkové povoleni pohybu pro osy
(xx =0,1,..15) (MPx)
Move Ax[xx] pole BIT Pohyb v osach (PO OSxPI)
(xx=0,1,..15)
Direct Ax[xx] pole BIT Smér pohybu pro osy
(xx =0,1,..15) (SM_POxPI)
Coupling_S[xx] pole BIT Vazba polohové servosmycky
(xx =0,1,..15) (VAZBA_x)
Homing Ax[xx] pole BIT Polohovéani osy (POLOHV_x)
(xx=0,1,..15)
StartDisable BIT Zakaz startu
(START DISABLE)
BlockInProgress BIT Blok rozpracovan
(PO F)
PosReached BIT Programovana poloha dosazena
(PO POL)
StopAck BIT Potvrzeni stopu
(PO _STOP)
InPos BIT Poloha v toleranci
(INPOS)
ExtFeedOvr BIT Externi fizeni FeedOverride
(FEED OVR)
FeedOvrVal UNS16 Hodnota promile pro externi
fizeni rychlosti
FeedOvrMultiplier UNS16 Nasobici koeficient pro externi
fizeni rychlosti
ExtSpeedOvr UNS16 Externi fizeni procenta otacek z
PLC (SPEED OVR)
SpeedOvrVval UNS16 Hodnota promile pro fizeni
otadek (SPEED OVR EXT)
SpeedOvrMultiplier UNS16 Nasobici koeficient pro otacky
Delay BIT Prodleva G04
LimPlus Ax[xx] pole BIT Limitni spinace v kladném sméru
(xx =0,1,..15) (KHxO0)
LimMinus Ax[xx] pole BIT Limitni spinaée v zaporném
(xx=0,1,..15) sméru (KHx1)
DragLimPlus Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci limitni spinace v
(xx=0,1,..5) kladném sméru (ZPx0)
DragLimMinus Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci limitni spinace
(xx=0,1,..5) v zdporném sméru (ZPx1)
SwRefEnable Ax[xx] pole BIT Povoleni softwarovych spinac¢u
(xx=0,1,..5) od reference (SLS REFER)
HomingPoint Ax[xx] pole BIT Referenéni spinade (KRx)
(xx=0,1,..5)
DragHoming Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci referencni spinace
(xx=0,1,..5) (ZPRx)
ModeAut BIT Rezim AUT
(AUTPI)
ModeRefer BIT Rzim REFER
(REFPI)
ModeCanul BIT Rezim CANUL
(CAPI)
Thread BIT Zavitovani G33
(G33PI)
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RapidTraverse BIT Rychloposuv GO0
(GOOPI)
MO0 BIT Dekddovana funkce M0O
1.skupinaM (MO0 PID)
MO1 BIT Dekddovana funkce MO1
1.skupinaM (MO1 PID)
MO2 BIT Dekddovana funkce M02
1.skupinaM (MO2 PID)
M30 BIT Dekddovana funkce M02
1.skupinaM (M30 PID)
MO03 BIT Dekddovana funkce M03
2.skupinaM (MO3PI)
MO04 BIT Dekddovana funkce M04
2.skupinaM (MO4PTI)
M19 BIT Dekddovana funkce M19
2.skupina M (M19PT)
M41 BIT Dekddovana funkce M41
3.skupinaM (M41PI)
M42 BIT Dekddovana funkce M42
3.skupinaM (M42PT)
M43 BIT Dekddovana funkce M43
3.skupinaM (M43PI)
M4 4 BIT Dekddovana funkce M44
3.skupinaM (M44PI)
MOQ7 BIT Dekddovana funkce MO7
S.skupinaM (MO7PI)
M08 BIT Dekddovana funkce M08
S.skupinaM (MO8PI)
M50 BIT Dekddovana funkce M50
6.skupinaM (M50PT)
M51 BIT Dekddovana funkce M51
6.skupinaM (M51PI)
M10 BIT Dekddovana funkce M10
7.skupinaM (M10PID)
M11 BIT Dekddovana funkce M11
7.skupinaM (M11PID)
MO6 BIT Dekddovana funkce M06
8.skupina M (MO6PID)
M60 BIT Dekddovana funkce M60
8.skupinaM (M60PI)
SF Run BIT Systém v chodu, stroj jede, nebo
B jsou technologické funkce
SF_BlockInProgr BIT Blok rozpracovan
SF _BlockFinished BIT Blok ukoncen
SF_Stop BIT Vsechny druhy stopu bloku
SF_NotInpos BIT Dosud nebylo dosazeno
pozadované polohy
SF DelayInProgr BIT Casova prodleva
SF_IndicationMode BIT Indikac¢ni rezim
SF_SimulationMode BIT Simula¢éni rezim
SF_HighspeedMode BIT Zrychleny rezim
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SF CondstopMode BIT Podminény stop aktivni (pro
B bloky s M01)
SF_ManualMode BIT Manualni rezim
SF_BlockByBlock BIT Rezim blok po bloku
SF LS BIT Limitni spinac
SF_SLS BIT Softwarovy limitni spina¢
SF_Backward BIT Couvani
SF StopPosChanged BIT Bude nastaven, kdyz pti stopu
B programu bylo ru¢né popojeto
RtmConfig[xx] pole UNS32 RTM Konfigurace
(xx =0,1,..799) (BUKONOO)
RtmBeginMem[xx] pole UNSS8 Operacni pamét pro sekundarni
procesor
RtmBeginCom[xx] pole UNSS8 Komunikaéni pamét’ pro
sekundarni procesor
BlockToggle BIT Klopni bit pro novy blok
Ruéni pohyby
AckMan BIT Pomocné ru¢ni pojezdy jsou
aktivni (ACK AUTMAN)
InposStop BIT Systém je v poloze posledniho
stopu (INPOS STOP)
ManEnable BIT Povoleni ru¢nich pojezdu
(EN_ AUTMAN)
ManControlNC BIT Rizeni MAN je z panelu NC
systému (AUTMAN CONT NC)
ManControlKnob BIT Rizeni MAN je z panylku tocitka
(AUTMAN CONT TOC)
ManControlSelect BIT Predvolba pohybu MAN
(AUTMAN CONT SELECT)
ManMovePlus Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu MAN v kladném
(x=0,1,.,5) sméru (MM x0)
ManMoveMinus_Ax [xx] pole BIT Pohyb v rezimu MAN v
(x=0,1,.,5) zéporném sméru (MM x1)
ManControlRT BIT Rizeni MAN rychloposuvem
(AUTMAN CONT GO0O0)
Shift Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu SHIFT
(x=0,1,.5) (SHIFT_CONTROL)
ExtManMovePlus Ax[xx] pole BIT Externi pohyb v reZimu MAN v
(x=0,1,.,5) kladném sméru (EXM x0)
ExtManMoveMinus Ax[xx] pole BIT Externi pohyb v rezimu MAN
(x=0,1,.,5) v zéporném sméru (EXM x0)
RegExtManRT BIT Externi pozadavek pro GOO MAN
(REQ EXT GO0 AUTMAN)
RegExtManSelect BIT Externi pozadavek pro piedvolbu
REQ EXT SELECT AUTMAN
RegExtMan BIT Externi pozadavek na pohyb
(REQ EXT CONT AUTMAN)
RegExtFeedMan BIT Externi pozadavek na rychlost
(REQ EXT FEED AUTMAN)
ExtFeedMan REAL [mm/min] Hodnota externi rychlosti v MAN

(EXT FEED AUTMAN)
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ExtFeedRTMan REAL [mm/min] Hodnota externi rychlosti v MAN
(EXT FEED GO0 AUTMAN)
RegG95Man BIT Pozadavek na otackovy posuv pro
MAN (G95 AUTMAN)
KnoblDisable BIT Zakaz ovladani z 1. panylku
(AUTMAN KNOB1l DIS)
Knob2Disable BIT Zakaz ovladani z 2. panylku

(AUTMAN KNOB2 DIS)

IncManPosl Ax

pole REAL [mm/min]

Aktualni ptirastek drahy MAN

(x=0,1,,15) v POS1
IncManPos2 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtistek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS2
IncManPos3 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtistek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS3
IncManPos4 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtistek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS4
IncManPos5 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtstek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POSS
Rizeni os a interpolace
RegShift BIT Pozadavek na rezim SHIFT
Actshift BIT Rezim SHIFT aktivni
KnobStep UNS16 Krok tocitka
ShiftEnable Ax[xx] pole BIT Povoleni SHIFT z PLC
(x=0,1,,15)
Pos5Inc REAL [mm/T] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6Inc REAL [mm/T] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS6
Pos5IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtistek
drahy v GEO osach v POS6
Angle5Ax1 REAL[rad] 1.fyzicka osa rotace pro naklapéni
Angle5Ax2 REAL[rad] 2.fyzicka osa rotace pro naklapéni
Pos0 Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS0
(x=0,1,,15)
Posl_ Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS1
(x=0,1,,15)
Pos2_Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS2
(x=0,1,,15)
Pos3 Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS3
(x=0,1,,15)
Pos4_ Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS4
(x=0,1,,15)
Pos5 Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS5
(x=0,1,,15)
Pos6 Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS6
(x=0,1,,15)
ToolVectorX REAL Jednotkovy prostorovy vektor

orientace nastroje - slozka X
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ToolVectorY REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka Y
ToolVector?Z REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka Z
Ax1BevelAngle REAL[rad] Fyzicky tihel 1.rotace pii ukosové
interpolaci (mezivysledek)
Ax2BevelAngle REAL[rad] Fyzicky tihel 2.rotace pii ukosové
interpolaci (mezivysledek)
ToolTangentialAngleXY REAL[rad] Primét aktualniho te¢nového thlu
ukosu TollTangential Angle
TangentialAngleAct REAL[rad] Aktualni te€novy tihel bloku
ToolBevelAngleAct REAL[rad] Aktualni uhel tkosu pro
ukosovou interpolaci
ToolTangentialAngleAct REAL[rad] Aktualni teCnovy thel ukosu v

ukosové roviné

IncPt Ax[xx]

pole REAL [mm/T]

Aktualni ptirastek drahy v ose

x=0,1,,15)

Inc_ Ax[xx] pole REAL [mm/min] | Aktualni pfirtistek drahy v ose
x=0,1,,15)

Pos6Shift_Ax[xx] pole REAL [mm/min] | Posun SHIFT
x=0,1,,15)

ICounter [xx] pole REAL [mm] Diferencni ¢ita¢ polohové
(xx=0,1,.,15) servosmyc¢ky

ICounter S[xx] pole INT32 [um] Diferencni ¢ita¢ polohové
(xx=0,1,.,15) servosmycky

ServoPosition [xx] pole REAL [mm] Poloha servosmyéek podle
(xx=0,1,.,15) odméfovani

ServoPosition S[xx] pole INT32 [um] Poloha servosmyc¢ek podle
(xx=0,1,.,15) odméfovani

ServoPosition_Inc[xx] pole INT32 [inc] Poloha servosmy¢ek
(xx=0,1,.,15) v inkrementech pohonu

ServoRegPosition[xx] pole REAL [mm] Pozadovana poloha servosmycek
(xx=0,1,.,15)

ServoRegPosition S[xx] pole INT32 [um] Pozadovana poloha servosmycek
(xx=0,1,.,15)

CircleAngle REAL[rad] Aktualni uhel kruhové interpolace

CircleDist REAL [mm] Distance pro kruhovou interpolaci

Distanc Ax[xx]

pole REAL [mm]
x=0,1,,15)

Slozkové distance pro jednotlivé
0sy

Distanc

REAL [mm]

Prostorova distance os

TouchPos0 Ax[xx]

pole REAL [mm]

Poloha osy v POS0O naméiena

x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPosl_ Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS1 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos2_ Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS2 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos3_Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS3 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos4_Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS4 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos5_Ax [xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS5 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos6_Ax[xx] pole REAL [mm] Poloha osy v POS6 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
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TouchProbelOStop

BIT

Stop pohybu od dotykové sondy

TouchProbel

BIT

Kontakt dotykové sondy

IncCan_ Ax[xx]

pole INT32 [inc]

Prirastky drahy pro CAN-BUS a

(xx=0,1,.,15) EtherCAT trajectory

RTM. Servo[xx] .Edrv.State pole UNS8 Stav EtherCAT pohonu EDRV
(xx=0,1,.,15) (EDRV_INIT, EDRV_DONE,..)

RTM. Servo [xx] .Edrv.MoveDisReq pole BIT Zadost o blokovani pohybu od
(xx=0,1,.,15) pohonit EDRV

RTM.Servo[xx] .Edrv.Error pole BIT Chyba EtherCAT pohonu EDRV
(xx=0,1,.,15)

RTM. Servo[xx] .Edrv.Simul pole BIT EDRYV pohon v simulaci
(xx=0,1,.,15)

RTM. Servo [xx] .Edrv.Init pole BIT Zéadost o INIT EtherCAT pohonu
(xx=0,1,.,15) typu EDRV

RTM.Servo [xx].Edrv.Done pole BIT Zadost 0 DONE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV

RTM.Servo[xx].Edrv.Enable pole BIT Zadost o ENABLE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV

RTM. Servo [xx] .Edrv.Disable pole BIT Zadost o DISABLE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV

RTM.Servo[xx] .Edrv.On pole BIT Zéadost o0 ON (zapnuti) EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV

RTM. Servo[xx] .Edrv.Erase pole BIT Zadost o ERASE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu EDRV

RTM. Servo[xx] .Edrv.DriveStatus pole UNS16 [in] ,,Drive status word“ EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu (CoE, SoE)

RTM.Servo [xx] .Edrv.DrivePos pole INT32 [inc] [in] ,,Position feedback® EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu

RTM. Servo [xx] .Edrv.DriveErrReg pole UNS16 [in] ,,Drive error registr EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu

RTM. Servo[xx] .Edrv.DriveControl pole UNS16 [out] ,,Master control word*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu

RTM. Servo[xx] .Edrv.DriveVeloReq pole INT32 [inc] [out] ,,Velocity demand value*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu

RTM. Servo [xx] .Edrv.DrivePosReq pole INT32 [inc] [out] ,,Position demand value*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu

RTM. Servo [xx] .Edrv.ScaleSpeed pole REAL [in] Meéftitko pro vystup rychlosti
(x=0,1,.,15) EDRYV pohonu

RTM.Servo [xx] .Enc.CounterValue pole INT32 [inc] [in] ,,Encoder counter value*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)

RTM. Servo[xx] .Enc.LatchValue pole INT32 [inc] [in] ,,Encoder latch value*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)

RTM.Servo[xx] .Enc.LatchEn pole BIT [out] ,,Encoder Enable latch*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)

RTM. Servo[xx] .Enc.Latchvalid pole BIT [in] ,,Encoder Latch C valid*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)

Vieteno

SpindlelOutput REAL[10V] Vystupni napéti pro 1.vfeteno

(bez procenta S)
Spindle20utput REAL[10V] Vystupni napéti pro 2.vieteno
(bez procenta S)
SpindlelPrsOutput REAL[10V] Vystupni napéti pro 2. vieteno

(s ohledem na procento S)
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RegSpeedPm REAL[ot/min] Pozadované otacky vietene.
(s ohledem na procento S)
RegSpeedPt REAL[ot/T] Pozadované otacky vietene.
(s ohledem na procento S)
ActSpeedPm REAL[ot/min] Aktualni okamzité otacky vietene
ActSpeed2Pm REAL[ot/min] Aktualni okamzité otacky
2.vietene
ActAvgSpeedPm REAL [ot/min] Aktualni primérované otacky
vietene
ActAvgSpeed2Pm REAL[ot/min] Aktualni primérované 2.otacky
2.vietene [ot/min]
ActSpeedPt REAL[ot/T] Aktualni okamzité otacky vietene
ActSpeed2Pt REAL[ot/T] Aktualni okamzité otacky
2.vietene
ActAvgSpeedPt REAL[ot/T] Aktudlni primérované otacky
vietene
ActAvgSpeed2Pt REAL[ot/T] Aktualni primérované otacky
2.vietene
SpindleGearActl UNS16 Cislo aktualniho pfevodového
stupné pro 1.vieteno
SpindleGearAct?2 UNS16 Cislo aktualniho pfevodového
stupné pro 2.vieteno
Nelinearni korekce
NoLinCompO O. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 0
. NLC_CONTROLLING UNS8 Ridici soutadnice
prvek NOLINCOMPS
. NLC_ENABLE UNS8 Povoleni nelinearni korekce
prvek NOLINCOMPS
. NLC_STEP REAL [mm] Krok
prvek NOLINCOMPS
. NLC_BEGIN_TAB REAL [mm] Pocatek tabulky
prvek NOLINCOMPS
. NLC_LENGTH_TAB REAL [mm] Délka korigované drahy
prvek NOLINCOMPS
NoLinCompO 1. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 1
NoLinComp0O 2. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 2
NoLinCompO 3. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 3
NoLinCompO 4. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 4
NoLinCompO 5. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 5
NoLinCompO 6. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 6
NoLinCompO 7. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 7
NoLinCompO 8. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 8
NoLinCompO 9. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 9
NoLinCompO 10. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 10
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NoLinCompO 11. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 11
NoLinCompO 12. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 12
NoLinCompO 13. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 13
NoLinCompO 14. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 14
NoLinCompO 15. STRUC Struktura pro 1.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 15
NoLinCompl O. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 0
NoLinCompl 1. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 1
NoLinCompl 2. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 2
NoLinCompl 3. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 3
NoLinCompl 4. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 4
NoLinCompl 5. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 5
NoLinCompl 6. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 6
NoLinCompl 7. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 7
NoLinCompl 8. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 8
NoLinCompl 9. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 9
NoLinCompl 10. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 10
NoLinCompl 11. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 11
NoLinCompl 12. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 12
NoLinCompl 13. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
NOLINCOMPS pro servosmycku 13
NoLinCompl 14. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 14
NoLinCompl 15. STRUC Struktura pro 2.nelinearni korekci
B NOLINCOMPS pro servosmycku 15
NoLinComplActVal [xx] pole REAL [mm] Aktudlni hodnota 1.kompenzace
(x=0,1,.,15)
NoLinComp2ActVal [xx] pole REAL [mm] Aktudlni hodnota 2.kompenzace
(x=0,1,.,15)
NoLinComplActive [xx] pole BIT 1.nelinearni korekce je aktivni
(x=0,1,.,15)
NoLinComp2Active [xx] pole BIT 2.nelinearni korekce je aktivni
(x=0,1,.,15)
NlcAxisEnable [xx] pole BIT Nelinearni korekce, povoleni pro
(x=0,1,.,15) tidici soufadnici
NlcServoEnable [xx] pole BIT Nelinearni korekce, povoleni pro
x=0,1,.,15) servosmyc¢ku od PLC
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Diagnostické prvky
FastRunCount MIN UNS64 Minimum z naméfeného ¢asu
pruabéhu smycky FAST
FastRunCount MAX UNS64 Maximum z naméfeného ¢asu
prabéhu smycky FAST
FastPeriodCount UNS64 Definovana hodnota periody pro
rychlou smycku FAST
FastRunTime MIN REAL [s] Minimum z naméfeného ¢asu
pruabéhu smycky FAST
FastRunTime MAX REAL [s] Maximum z naméfeného ¢asu
pruabéhu smycky FAST
PLCPeriod REAL [s] Definovana hodnota periody pro
zékladni béh PLC (slow .. 20ms)
PLCPeriodFast REAL [s] Definovana hodnota periody pro
rychly béh PLC (1 ms)
PLCPeriodFastest REAL [s] Definovana hodnota periody pro
nejrychlejsi beh PLC (200 ps)
FastestModuleCount UNS32 Diagnosticky cita¢ prib&hu
MODULE FASTEST
FastestModulePresent BIT Modul MODULE_ FASTEST je
aktivni
FastestInterrupt REAL [s] Definovana hodnota periody pro
nejrychlejsi preruseni (200 ps)
MeasStart BIT Start pro davkova méfeni
MeasStop BIT Stop pro davkova méteni
MeasErr BIT Chyba davkového méreni
MeasControl UNS32 Rizeni pro davkova méfeni
EtherCAT
EcatDiagnostic. Struc Zékladni diagnostické informace
pro EtherCAT
.EcatSlaveCount UNS16 Skuteény pocet Slave pfipojenych
na EtherCAT
.EcatSlaveCountReqg UNS16 Pozadovany pocet Slave
.EcatSlaveCountMaxDiag UNS16 Maximalni pocet Slave pro
diagnostiku
.EcatSlaveCountRegDiag UNS16 Pozadovany pocet Slave pro
diagnostiku
EcatMasterDiagnostic. Struc Diagnostické informace Mastra
.EcatMasterDiagState UNS32 Stav Mastra
(bitové pole)
.EcatValidLicense UNS16 Licence Mastra
EcatSlaveDiagnostic. Struc Diagnostické informace 1.Slave
.EcatSlaveDiagState UNS32 Stav Slave
(bitové pole)
EcatSlaveDiagnostic 1. Struc Diagnostické informace 2.Slave
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EcatSlaveDiagnostic 1. Struc Diagnostické informace 2.Slave
EcatSlaveDiagnostic 2. Struc Diagnostické informace 3.Slave
EcatSlaveDiagnostic 3. Struc Diagnostické informace 4.Slave
EcatSlaveDiagnostic 4. Struc Diagnostické informace 5.Slave
EcatMasterCountDgn. Struc Citac¢e zmén stavu Mastra
.EcatMasterUpdateCount UNS32 Diagnostic completed
successfully
.EcatMasterSendRecErrCount UNS32 Error while sending/receiving a
frame
.EcatMasterParseErrCount UNS32 Error while processing the
received frame
.EcatMasterLinkDownCount UNS32 No connection between the NIC
adapter and slaves
.EcatMasterWrongConfCount UNS32 Wrong configuration
.EcatMasterS2STimeoutCount UNS32 Slave-to-slave timeout
.EcatMasterDefDataSetCount UNS32 Default data was set
.EcatMasterWatchDogCount UNS32 WatchDog Time-Out
.EcatMasterIsLockedCount UNS32 Master Is Locked
.EcatMasterDCIntEstabCount UNS32 Internal DC synchronisation is
established
.EcatMasterDCExtEstabCount UNS32 External DC synchronisation is
established
.EcatMasterDCPropDelCount UNS32 DC Propagation delay initialized
EcatSlaveCountDgn. Struc Citace zmén stavu Slave
.EcatSlaveOffLineCount [xX] Pole UNS32 Slave doesn't respond to
(0,1,2,3,...) commands
.EcatSlaveErrStateCount [xx] Pole UNS32 Slave's state is different as the set
(0,1,2,3,...) one
.EcatSlaveNotConfCount [xx] Pole UNS32 Slave is not configured
(0,1,2,3,...)
.EcatSlaveWrongConfCount [xx] Pole UNS32 Slave's configuration doesn't
(0,1,2,3,...) match the configuration
.EcatSlaveInitCmdErrCount [xx] Pole UNS32 Error while Init Cmd
(0,1,2,3,...)
.EcatSlaveMailboxErrCount [xx] Pole UNS32 Error while Mailbox Init Cmd
(0,1,2,3,...)
EcatStatistic. Struc Statistické informace pro
EtherCAT
.EcatFramesPerSecond UNS16 Frames rate (frames per second)
.EcatRxPackets UNS32 Number of received frames
.EcatTxPackets UNS32 Number of transmitted frames
.EcatRxBytes UNS32 Number of received bytes
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.EcatTxBytes UNS32 Number of transmitted bytes
.EcatRxErrors UNS32 Number of wrongly received
frames
.EcatTxErrors UNS32 Number of wrongly transmitted
frames
.EcatRxDropped UNS32 Number of dropped received
frames
.EcatTxDropped UNS32 Number of dropped transmitted
frames
.EcatMulticast UNS32 Number of multicast frames
.EcatCollisions UNS32 Number of collisions
.EcatAvgCycleTime UNS32 Average observed cycle time
.EcatAvgCycleJitter UNS32 Average observed cycle jitter
.EcatMinCycleTime UNS32 Minimal observed cycle time
.EcatMaxCycleTime UNS32 Maximal observed cycle time
.EcatAvgSubCycleTime UNS32 Average observed subcycle time
.EcatAvgSubCycleJitter UNS32 Average observed subcycle jitter
.EcatMinSubCycleTime UNS32 Minimal observed subcycle time
.EcatMaxSubCycleTime UNS32 Maximal observed subcycle time
.EcatSendErrors UNS32 Number of send-errors
.EcatReceiveErrors UNS32 Number of receive-errors
.EcatWrongWC UNS32 Number of received frames with
wrong working counter
.EcatParseErrors UNS32 Number of parse errors
.EcatCPULoad UNS32 CPU load (percents multiplied by
10)
.EcatBusLoad UNS32 Bus load (Bytes per second)
.EcatRespondTime UNS32 Slave response time
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18.2.4 Zobrazovani a zapis do sdilenych proménnych

Uvedeme priklad pro zobrazeni:
1. systémova sdilend proménnd ICounter([1] [REAL mm] (zobrazi DIFCIT_ Y)
2. PLC sdilend proménnd pro vystup SHARE DWORD (DWORD)
3. PLC sdileny bit pro vystup PRESS ON (BIT)

Priklad pro zapis:
1. PLC sdilena proménna pro vstup (viz. DEF_IN) BunDiagl (REAL)
2. PLC sdilena proménna pro vstup (viz. DEF IN) BitInl (BIT)

Casti HTML souboru pro PLC diagnostiku ,, P1cDiagnostics.html™. Jsou pouzity kaskadové styly. Na
tomto misté nebudeme detailné rozepisovat umisténi jednotlivych prvkda.

Zobrazeni hodnot se provede napfiklad v elementu DIV s atributem:
CNCType="“AsyncIndicatorPainter™ a AIPType="PlcVar"

Zapis hodnot se provede naptiklad v elementu INPUT s atributem:
CNCType="PlcVarEdit"™ a Variable="“Name: ‘xxxx‘;"“
Cast HTML kédu BODY:

<BODY scroll="no">
<DIV ID="Background">

<DIV class="WindowTitle"> <!-- nadpis -->
Diagnostika PLC
</DIV>

<DIV id="Values">
<DIV id="Diag0 Lbl" class="LabelMedium">DIFCIT Y:</DIV>
<DIV id="Diag0 Val" class="ValueMedium"
CNCType="AsyncIndicatorPainter" AIPLibrary="StdPlugins"
AIPType="RtmVar" AIPOptions="Channel: 0; Variable: ‘ICounter[1l]';
NumberPrecision:3;">+000</DIV>

<DIV id="Diagl Lbl" class="LabelMedium">PLC DWORD:</DIV>

<DIV id="Diagl Val" class="ValueMedium"
CNCType="AsyncIndicatorPainter" AIPLibrary="StdPlugins"
AIPType="PlcVar" AIPOptions="Channel: 0; Variable: ‘SHARE DWORD®;
NumberPrecision:0;">+000</DIV>

<DIV id="Diag2 Lbl" class="LabelMedium">TLAK:</DIV>

<DIV id="Diag2 Val" class="ValueMedium"
CNCType="AsyncIndicatorPainter" AIPLibrary="StdPlugins"
AIPType="PlcVar" AIPOptions="Channel: 0; Variable: ‘PRESS ON%;
NumberPrecision:0;">+000</DIV>

<DIV id="Diag3 Lbl" class="LabelMedium">Zadat BunDiagl:</DIV>
<INPUT id="Diag3 Val" class="EditMedium" type="text"
CNCType="PlcVarEdit"“ Variable="Name: ‘PLC.Input.BunDiagl?;">

<DIV id="Diag4 Lbl" class="LabelMedium">Zadat BitInl:</DIV>
<INPUT id="Diag4 Val" class="EditMedium" type="text"
CNCType="PlcVarEdit"“ Variable="Name: ‘PLC.Input.BitInl?‘;">
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</DIV>
</DIV>
</BODY>

Vybrané prvky “AsyncIndicatorPainter™ nabizené knihovnou StdPlugins pro sdileni:

AIPLibrary="StdPlugins"
CNCType="AsyncIndicatorPainter"

AIPType="RtmVar™" Zobrazeni systémové (RTM) sdilené proménné
AIPOptions Vlastnosti prvku
Channel 0,1,.. ¢islo suportu (0,1,2..)
Variable ‘text textovy fetézec se jménem sdileni
AIPType="“PlcVar" Zobrazeni sdilené proménné PLC
AIPOptions Vlastnosti prvku
Channel 0,1,.. ¢islo suportu (0,1,2..)
Variable ‘text textovy fetézec se jménem sdileni
AIPType=“PlcVarText" Zobrazeni sdilené textové proménné PLC
AIPOptions Vlastnosti prvku
Channel 0,1,.. ¢islo suportu (0,1,2..)
Variable ‘text textovy fetézec se jménem sdileni
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18.3 Sdilena pamét’

18.3.1 Instrukce pro praci se sdilenou paméti

Sdilena pamét’ , SA™ (Shared Area) je tisek paméti sdilené mezi PLC a primarnim procesorem. V soucasné verzi
jsou k dispozici 2 sdilené oblasti, kazda o velikosti 32000 bajti. Pro zabezpeceni synchronizace ptenosu dat je
pro kazdou oblast definovan vlastni mutex. Sdilena oblast je spole¢na pro vSechny kanaly systému, kdy bézi
najednou vice modull realného ¢asu (vice suportové fizeni).

PLC program ma k dispozici pro piistup ke sdilené oblasti dvé nové instrukce SA_READ a SA_WRITE.

instrukce SA READ
SA WRITE
funkce SA_READ
SA _WRITE
syntax SA_READ (SA_WRITE)

l.parametr
2 .parametr
3.parametr
4 .parametr

SA_READ (SA_WRITE)

,,SAIdx"
,Offset™
,Size™
,Poin, Val“

cteni dat ze sdilené oblasti PLC paméti
zapis dat do sdilené oblasti PLC paméti

SAIdx, Offset, Size, Poin
SAIdx, Offset, Size, Val

index oblasti SA

offset dat od zadatku oblasti
velkost dat

pointer nebo nazev proménné

Instrukce SA_READ slouZi pro ¢teni dat ze sdilené oblasti PLC. V pfipad€ uspéchu vraci RLO=1, jinak RLO=0.
Aby cCteni dat probéhlo ispésne, musi zadana sdilena oblast existovat a vSechna pozadovana data musi lezet
uvnitf této oblasti (tj. ,0f fset™ musi byt vétsi nebo rovno nulea ,0ffset™ + ,Size™ musi byt mensi nez
velikost dané oblasti). Funkce zajistuje synchronizaci piistupu k dané pamét'ové oblasti, tzn. v prub¢hu jejiho
provadéni nemize do dané oblasti soucasné pristupovat nikdo jiny.

Instrukce SA_WRITE slouzi pro zapis dat do sdilené oblasti PLC. V piipadé Gspéchu vraci RLO=1, jinak
RLO=0. Aby zapis dat prob¢hl uspé&sn¢, musi zadana sdilena oblast existovat a data, ktera se maji zapsat se musi
do této oblasti vejit V ptipadé Gspéchu vraci RLO=1, jinak RLO=0. Aby zapis dat prob&hl tispésné, musi zadana
sdilena oblast existovat a vSechna zapisovana data musi lezet uvnitf této oblasti. Funkce zajistuje synchronizaci
pristupu k dané pamét'ové oblasti, tzn. v priubéhu jejiho provadéni nemtze do dané oblasti soucasné pristupovat

nikdo jiny.

Navratové hodnoty instrukci:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX*.
Vracené datové hodnoty z tabulky se zapisuji do fetézce na ktery ukazuje parametr ,, Poin™, nebo piimo do
datové proménné ,Val™.
Vsechny instrukce se mohou volat pruchodové a maji navratové hodnoty:

stav Ceké&ni na dokonceni operace
operace dokonc¢ena bez chyb
operace dokoncena,

ale ptri vykonu vznikla chyba
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Instrukce v pripadé€ tispéchu vraci RLO nastaveno na 1. Pokud instrukce nastavi RLO na hodnotu 0 (a soucasné
je nulovy datovy DR registr), je v daném okamziku pfistup do sdilené oblasti zakazan a pienos je potieba
opakovat napiiklad v pfistim cyklu PLC programu.

Pokud instrukce skonéi s chybou (naptiklad offset s délkou prenaSenych dat je vétsi néz délka sdilené oblasti)
instrukce vrati registr RLO nastaven na hodnotu 0 a nenulovy datovy DR registr.

Popis parametri instrukei:

parametr | nazev vyznam typ

1. SAIdx Cislo sdilené oblasti (od nuly) word
2. Offset Ofset dat, kde se bude zapisovat, od zacatku sdilené oblasti word
3. Size Délka dat, které se budou kopirovat word
4 Poin Ukazatel na buffer , z kterého se zkopiruji poZzadovana data pointr

- navesti u fetézce definovaného instrukci "str". Parametr mize
mit zadan offset v fetézci (+xx).

Val Nazev datové proménné. data
- typ BYTE, WORD, DWRD,..

18.3.2 Orientace ve silené paméti

Sdilenou pamét’ vyuziva pro komunikaci PLC program, systémova ¢ast, uzivatelské obrazovky a pod. Offsety
pro orientaci ve sdilené paméti se proto nezadavaji piimo hodnotou, ale symbolicky a jsou spolecné pro vSechny
Casti, které sdilenou oblast potiebuji. Pro tvorbu symbolickych offsetti se proto pouzivaji PLC konstanty (viz
,,PLC konfigurace a konstanty*).

PLC konstanty pro definici offsetdi ve sdilené paméti jsou zadany v souboru ,,SAVars.PlcConstans®
Vsechny PLC konstanty se zadavaji v XML tvaru pomoci elementu P1cConstants.

Priklad:

Priklad pro konstanty offseti ve sdilené paméti:

<PlcConstants>
<Constant ID="OFFS R FEED" Value="SAOREAL"></Constant> <!-- Feed -->
<Constant ID="OFFS I STATE" Value="SAQINT"></Constant> <!-- Stav -->
</PlcConstants>

Nacéteni PLC konstant pro offsety v modulu inicializace:

OFFS R FEED: DS 2 ;jsem se nacCte offset pro FEED

OFFS_ I STATE: DS 2 ;Jjsem se nacCte offset pro STATE

R _FEED: DS 8 ;bunka pro nacteni redlné hodnoty FEED
STATE: DS 4 ;bunka pro zapis DWORD hodnoty STATE

PROC_BEGIN Inicializace

CONST GET OFFS_R_FEED, ‘OFFS_R_FEED' ;nadte offset pro FEED
LA FL OK
WR FL_OK
CONST GET OFFS_I STATE, ‘OFFS I STATE' ;nadte offset pro STATE
LA FL OK
WR FL_OK
LDR -FL _OK
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ESET1 2 ; PLCO00O2: Nac¢itani PLC konstant se nepodatrilo
PROC_END Inicializace

Obsluha ¢teni a zapisu se sdilené oblasti pomoci instrukci SA READ a SA_WRITE.

MECH BEGIN M SA RW

CYK: EX
SA READ 0,0FFS_R FEED,8,R FEED ;nacCte readlni hodnotu FEED
EXO
SA WRITE 0,0FFS_I STATE,4,STATE ;zapiSe DWORD hodnotu STATE
EXO
JUM CYK

MECH END M SA RW

18.3.3 Vyuziti sdilené paméti pro tvorbu okna

Uvedeme piiklad pouziti sdilené paméti pro tvorbu diagnostického okna PLC. Okno ma obsahovat osm
vystupnich a dv€ vstupni pole. V systému bude zaclenéno jako normalni okno, které se vyvola prostfednictvim
volby indikace.

Upozornéni: Priklad slouzi jen jako ukazka prace se sdilenou paméti. V praxi se sdilena pamét’ na tyto ucely
nepouziva, protoze mnohem snadnéji dosdhneme stejného vysledku vyuzitim pfimého sdileni (instrukce
SHARE VAR,.. ).

Tn - 0 : 0
PEWINSEE F 100% S 100%
| | Diagnostika PLC
Rychlost 0.000
y KLA_TPDO_LOST: 166 ;
Otacky 0.000 | m™NoUT1 TPDO LOST: 148 -
. INOUT2 TPDO_LOST: 0
Distance 0.000 | WNoUT3 TPDO LOST: o| €
INOUT4_TPDO_LOST: ol |
COUNT ERR_WAITINT: 0| ==
Diag6: 0
Diag7: 8583 |ﬁ|j
{—

Diag8:

| 0
Diag9: I_U

OK Cancel I
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Volba diagnostického okna PLC prostiednictvim ,,volby indikace:

Volba formatu

(= Minula rozvrieni
- \chozi rozvrZeni (upraveno)
[+- standardni

Osy, technologie

Editar / listing

Shavoey Fadel

Trvalé chyby a hldgeni

Diagnostika PLC

+- Diagnostika
= Diagnostika PLC
B Diagnostila PLC
[=- Standardni
" Editar  lisking
- Informace o verzi
Mahled partprogramu
Okno wistupu
Oy, kechnologie
Spravee soubord
Skavoyy Fadek

KLA_TPDO_LOST:
INOUT1 TPDO LOST:
INOUT2_TPDO_LOST:
INOUT3 TPDO LOST:
INOUT4_TPDO_LOST:
COUNT _ERR_WAITINT:

Systémovy spravie soubord D1ag6 1
o Trvalé chyby a hlageni Dlag?'
Diag8:

|

Definice dat v PLC programu. Pro zjednoduseni budeme uvazovat 2 vstupni a 2 vystupni pole:

;O0ffsety pro diagnostiku

OFFS_DIAGO: DS 2
OFFS_ DIAGI: DS 2
OFFS_ DIAGZ2: DS 2
OFFS_DIAG3: DS 2
;Bunky pro PLC diagnostiku

DiagO: DS 4
Diagl: DS 4
Diag2: DS 4
Diag3: DS 4

Nacteni offsetd pro sdilenou pamét’ v inicializaci:

PROC_BEGIN INICIALIZACE CNF

FL 1,CNFOK

; PLC diagnostika

;vystup do okna

;vstup z okna

CONST_GET OFFS DIAGO, 'OFFS DIAGO'

LA CNFOK
WR CNFOK
CONST_GET OFFS DIAG1, 'OFFS DIAGI'
LA CNFOK
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WR
CONST_GET
LA
WR
CONST_GET
LA
WR

LDR
ESET1

CNFOK
OFFS DIAGZ, 'OFFS DIAG2'
CNFOK
CNFOK
OFFS DIAG3, 'OFFS DIAG3'
CNFOK
CNFOK

-CNFOK
ERR_KONSTANTY

PROC_END INICIALIZACE CNF

Mechanizmus pro kontinualni obsluhu PLC diagnostiky. Zapisuji a ¢tou se data z okna diagnostiky:

FL

MECH BEGIN M PLCDGN

M CYKL:

MECH_END

LOD
STO
LOD
STO

SA WRITE
EX0

EX

SA WRITE
EX0

EX
SA_READ
EX0

EX
SA_READ
EX0

EX

JUM

M _PLCDGN

1, M PLCDGN ;mechanizmus trvale bézi

BYTE.KLA TPDO_ LOST
Diag0
BYTE.INOUT TPDO_ LOST
Diagl

0,0FFS _DIAGO, 4,Diag0
0,0FFS DIAGL, 4,Diagl
0,0FFS DIAG2,4,Diag2

0,0FFS_DIAG3,4,Diag3

M _SCYKL

;Chyba nac¢teni PLC konstant

;plnéni bunék vystupu

;Diagnostika - vystup

;Diagnostika - vstup

PLC konstanty pro definici offsetd ve sdilené paméti jsou zadany v souboru ,,SAVars.PlcConstans®

<PlcConstants>

<!-- Diagnostics -->
<Constant ID="OFFS DIAGO"

<Constant ID="OFFS DIAGL" Value="SAQOINT"></Constant>
<Constant ID="OFFS DIAG2" Value="SAQINT"></Constant>
<Constant ID="OFFS DIAG3" Value="SAQINT"></Constant>
</PlcConstants>

Value="SAOINT"></Constant> <!-- Diagnostika -->

Casti HTML souboru pro PLC diagnostiku , P1cDiagnostics.html™. Jsou pouzity kaskadové styly. Na
tomto misté nebudeme detailné rozepisovat umisténi jednotlivych prvkda.

Zobrazeni hodnot se provede napfiklad v elementu DIV s atributem
CNCType=“AsyncIndicatorPainter™ a vstup hodnot se provede pomoci elementu INPUT s atributem
name=“PlcSAValueEdit™ (viz dale).
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Cast HTML kodu BODY:

<BODY scroll="no">
<DIV ID="Background">

<DIV class="WindowTitle"> <!-- nadpis -->
Diagnostika PLC
</DIV>

<DIV id="Values">
<DIV id="Diag0 Lbl" class="LabelMedium">KLA TPDO LOST:</DIV>
<DIV id="Diag0 Val" class="ValueMedium"
CNCType="AsyncIndicatorPainter" AIPLibrary="StdPlugins"
AIPType="PlcSAValue" AIPOptions="Channel: 0; Area: 0;
Offset: OFFS _DIAGO; DataType: UByte; NumberPrecision:0;">+000</DIV>

<DIV id="Diagl Lbl" ClasS="LabelMedium">INOUT1_TPDO_LOST:</DIV>
<DIV id="Diagl Val" class="ValueMedium"
CNCType="AsyncIndicatorPainter" AIPLibrary="StdPlugins"
AIPType="PlcSAValue" AIPOptions="Channel: 0; Area: 0;

Offset: OFFS_DIAGl; DataType: UByte; NumberPrecision:0;">+000</DIV>

<DIV id="Diag8 Lbl" class="LabelMedium">Diag8:</DIV>
<INPUT id="Diag8 Val" type="text" class="EditMedium"
name="PlcSAValueEdit" Area="0" Offset="OFFS DIAG2"DataType="UDWord">

<DIV id="Diag9 Lbl" class="LabelMedium">Diag9:</DIV>
<INPUT id="Diag9 Val" type="text" class="EditMedium"
name="PlcSAValueEdit" Area="0" Offset="OFFS DIAG3"DataType="UDWord">

<BUTTON 1id="OK" class="Button">OK</BUTTON>
<BUTTON id="Cancel" class="Button">Cancel</BUTTON>
</DIV>
</DIV>
</BODY>

Kopirovani a registrace pro tvorbu SETUPu PLC v souboru , PLC.NSI™:
Cast pro instalaci soubori:
Function InstallPlcFiles

File "/oname=Html\PlcDiagnostics.html™ "..\Html\PlcDiagnostics.html"

Cast pro odinstalovani:
Function un.InstallPlcFiles

Delete "SINSTDIR\Html\PlcDiagnostics.html"
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Cast pro registraci dialogi:
Function InstallPlcConfig

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\PlcDiagnostics"
"Library" "StdPlugins"

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\PlcDiagnostics"
"Type" "PlcSAEditor"

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\PlcDiagnostics"
"HtmlFile" "PlcDiagnostics.html"

Cast pro registraci oken:

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Windows\PlcDiagnostics"
"Library" "StdPlugins"

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Windows\PlcDiagnostics"
"Type" "PlcSAEditor"

WriteRegStrHKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Windows\PlcDiagnostics"
"HtmlFile" "PlcDiagnostics.html"

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Windows\PlcDiagnostics"
"Category" "Diagnostika PLC"

WriteRegStr HKLM ~
"Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Windows\PlcDiagnostics"
"Name" "Diagnostika PLC"

(znak ,,~“ znamena pokracovani fadku — ve skute¢nosti fadek nesmi byt rozdélen)
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18.3.4 Zobrazovani dat ze sdilené paméti

Zobrazeni hodnot ze sdilené paméti se provede v HTML kdédu pomoci atributu
CNCType=“AsyncIndicatorPainter". Dale uvedeme moznosti pouziti tohoto atributu, které souvisi se
sdilenou paméti.

Néekteré vybrané Prvky “AsyncIndicatorPainter™ nabizené knihovnou StdPlugins.

AIPLibrary="StdPlugins"
CNCType="AsyncIndicatorPainter"

AIPType="PlcSAValue"“ Zobrazeni hodnot riznou formou
AIPOptions Vlastnosti prvku

Channel 0,1,.. ¢islo suportu (0,1,2..)

Area 0,1,.. ¢islo sdilené oblasti (0,1)

Offset XXX offset prvku ve sdilené paméti (v bajtech od zacatku)

DataMask XXX maska

DataType BIT bitova proménna
UBYTE celoc¢iselna hodnota BYTE bez znaménka
SBYTE celociselna hodnota BYTE se znaménkem
UWord celociselna hodnota WORD bez znaménka
SWord celociselna hodnota WORD se znaménkem
UDWord celociselna hodnota DWORD bez znaménka
SDWord celoc¢iselna hodnota DWORD se znaménkem
Real realna hodnota

GraphType Number Ciselnd hodnota
Time format ¢asu
Image obrazek
Text text
HBar horizontalni indikator
VBar vertikalni indikator
Meter120, .. | potenciometr 120,...

NumberWidth XX

NumberPrecision | 0,1,2, ..

ImgN N=0,1,2,.. obrazek fazeny podle hodnoty proménné (N=0..31)

TextN N=0,1,2,.. text fazeny podle hodnoty proménné (N=0..31)

Vycet dalsich vlastnosti:

MinVal, MaxVal, NumberSign, PointerImg, FacelImg, ImgDefault,

ImgWidth, ImgHeight, TextDefault

AIPType=" PlcSAData" Vypis paméti (hexadecimaln¢)
AIPOptions Vlastnosti prvku
Channel 0,1,.. ¢islo suportu (0,1,2..)
Area 0,1,.. ¢islo sdilené oblasti (0,1)
Offset XXX offset prvku ve sdilené paméti (v bajtech od zacatku
oblasti)
DataSize XXX pocet
GroupBy BIT bitova proménna
BYTE proménnd BYTE
WORD proménnd WORD
DWORD proménnd DWORD
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18.3.5 Vyuziti sdilené paméti pro zobrazovani obrazku

Uvedeme priklad pouziti sdilené paméti pro vykresleni obrazki na zakladé hodnoty v datové proménné. Budeme
fidit zobrazovani vlastni signalky (LED diody) v horni ¢asti obrazovky (oblast TOP). Signalka ma mit 3 stavy a

bude se fidit z PLC pomoci buriky ,MACHINE STATE™:

MACHINE STATE stav obrazky signalek nazvy soubortl

0 not ready @ Seda MachineO.png
1 ready selena Machinel.png
2 error Eg Servena Machine2.png

Definice dat v PLC programu.

OFFS MACHINE STATE: DS 2 ;offset pro stavovou buiku

MACHINE STATE: DS 4 ;stavova burika (0, 1, 2)

Nacteni offsetu pro sdilenou pamét’ v inicializaci:

PROC_BEGIN INICIALIZACE CNF
FL 1,CNFOK

CONST_GET OFFS MACHINE STATE, 'OFFS MACHINE STATE'

LA CNFOK

WR CNFOK

LDR ~CNFOK

ESET1 ERR KONSTANTY

PROC_END INICIALIZACE CNF

Obsluha zapisu stavu do sdilené oblasti
FL 1, M _SA STATE

MECH BEGIN M SA STATE

;Chyba nac¢teni PLC konstant

;mechanizmus trvale bézi

CYK: LOD cnst.0 ;nastaveni MACHINE STATE
STO MACHINE STATE
LDR MReady ;Stroj ready ?
LOD cnst.l
STO1 MACHINE STATE
LDR MError ;Error stroje ?
LOD cnst.2
STO1 MACHINE STATE
EX
SA WRITE 0,0FFS_MACHINE_STATE,4,MACHINE_STATE
EXO
JUM CYK

MECH END M SA STATE
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Uprava souboru ,, TOP.HTMLY pro zavedeni nové signalky. Soubor TOP.HTML piekopirujeme z instalatni

Casti z adresaie HTML do projektu PLC. V ¢&asti pro signalky pfidame radek:

<TD width="36" height="32" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="PlcSAValue" AIPOptions="Channel: 0;

Area: 0; Offset: OFFS MACHINE STATE; GraphType: Image; DataType: UDWord;
Img0: MachineO.png; Imgl: Machinel.png; Img2: Machine2.png; ">LED</TD>

Zavedeni PLC konstanty pro offset ve sdilené paméti v souboru ,,SAVars.PlcConstans®.

<Constant ID="OFFS MACHINE STATE" Value="SAOINT"></Constant> <!-- stav -->

Upravime SETUP pro PLC aby se soubor TOP . HTML kopiroval do adresaie ,CNC Machine Files™
Cast pro instalaci soubori:
Function InstallPlcFiles

File "/oname=Html\Top.html" "..\Html\Top.html"

Cast pro odinstalovani:
Function un.InstallPlcFiles

Delete "SINSTDIR\Html\Top.html"
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16

16. PLC KONFIGURACE A KONSTANTY

16.1 Konfigurace pro PLC program

PLC program ma k dispozici pro piistup ke své konfiguraci instrukce CNF_GET INT, CNF_GET_ REAL,
CNF_GET STR a CNF_GET BIN. Konfigurace pro PLC program je uloZena naprlklad v souboru
Channelconfig, ktery ma XML format pod elementem Ple. Zapis parametri konfigurace neni povinny a
pokud se pfislusny parametr v konfiguracnim souboru nevyskytuje, v parametru pro PLC se objevi defaultmi
hodnota.

Konfigurace je pro PLC k dispozici uz v dobé priichodu modulu MODULE INIT, proto se doporucuje nacist
celou konfiguraci v procedufe, ktera je zavoland z modulu MODULE INIT.

element Konfigurace pro PLC
Plc
element Jeden parametr konfigurace pro PLC.
PlcParam
atribut Identifikator parametru
ID Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator parametru
atribut Typ parametru konfigurace
Type Int Celociselné a logické hodnoty
Real realné hodnoty
String Textové fetézce
Binary Binarni data
Hodnota parametru
XX | Hodnota se zapisuje jako obsah elementu

Priklad:
Priklad zapisu parametrtt PLC konfigurace v XML tvaru:
<Plc>
<PlcParam ID="LIM SWITCH" Type="Int">1</PlcParam> <!-- lim spinac¢ -->
<PlcParam ID="TIM WATER" Type="Int">4</PlcParam> <!-- prodleni vody -->
</Plc>
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Instrukce pro nacteni konfigurace pro PLC:

instrukce CNF_GET_INT
CNF_GET_ REAL
CNF_GET_STR
CNF_GET_BIN
CNF_GET BIT

funkce CNF_GET_INT Nacteni celociselné hodnoty z konfigurace
CNF_GET REAL Nacteni readlné hodnoty z konfigurace
CNF_GET _STR Nacteni textového fetézce z konfigurace
CNF_GET_BIN Nacéteni binarniho fetézce z konfigurace
CNF_GET_ BIT Nacteni bitové hodnoty z konfigurace

syntax CNF_GET_ xx poinl, poin2 [, poin3]
CNF_GET_xx vall, poin2 [, val3 ]
CNF_GET_xx poinl, ‘TEXT2' [, immed3 ]
CNF_GET_xx poinl, ‘TEXT2‘ [, ‘TEXT3‘]

l.parametr ,vall,poinl™ pointer nebo nazev cilové proménné
2.parametr ,poin2,text" pointer nebo textovy fetézec identifikatoru
3.parametr ,val3,poin3,immed" pointer, nazev nebo pfimo defaultni hodnota

Vracené datové hodnoty z konfigurace se zapisuji do fetézce na ktery ukazuje parametr poinl, nebo pfimo do
datové proménné vall abit.
Vsechny instrukce maji navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb

RLO=0 ... operace dokoncena, ale konfiguraéni parametr se nenasel. Instrukce vrati defaultni hodnotu.
parametr | nazev vyznam typ

1. poinl | Ukazatel na buffer, do kterého se zkopiruji pozadovana data, pointer

- navesti u fetézce definovaného instrukci "str". Parametr mize mit zadan
offset v fetézci (+xx).

vall nazev datové proménné do které se zkopiruji pozadovana data, data
- typ BYTE, WORD, DWRD,..
bitl nazev bitové proménné, ktera se nastavi podle konfigurace bit
2. poin2 | Ukazatel na buffer, kde je umistény text s klicovym slovem konfigura¢niho | pointer
parametru
- navesti u fetézce definovaného instrukei "str".
text2 | Pfimé zadani textu s kli¢ovym slovem konfigura¢niho parametru fetézec
v apostrofech
3. poin3 | Ukazatel na buffer pro defaultni hodnotu, z které se zkopiruji data do pointer

parametru 1, pokud se nenajde pozadované kli¢ové slovo v konfiguraci.

- navesti u fetézce definovaného instrukci "str". Parametr mize mit zadan
offset v fetézci (+xx).

val3 Nazev datové proménné pro defaultni hodnotu, z které se zkopiruji data do | data
parametru 1, pokud se nenajde pozadované kli¢ové slovo v konfiguraci.
- typ BYTE, WORD, DWRD,..

text3 | Pfimé zadani defaultniho textu, ktery se zkopiruje do parametru 1, pokud se | Fetézec
nenajde pozadované kli¢ové slovo v konfiguraci
immed | Pfimé zadani defaultni hodnoty, ¢islo se naplni do parametru 1 Ciselna
Realna hodnota se zadava s desetinnou teCkou hodnota
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vycet moznosti syntaxe:

CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx

CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx

CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx

CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx
CNF_GET xxx

Priklady:

poinl, poin2

poinl, poinZ2, poin3
poinl, poinZ2, val3
poinl, poinZ2, ‘TEXT3?
poinl, poinZ2, immed

vall, poin2

vall, poinZ2, poin3
vall, poinZ2, val3
vall, poin2, ‘TEXT3?
vall, poinZ2, immed

poinl, ‘TEXT2!

poinl, ‘TEXT2', poin3
poinl, “TEXT2', val3
poinl, ‘TEXT2', ‘TEXT3"
poinl, “TEXT2'‘, immed

vall, ‘TEXT2"‘

vall, ‘TEXT2', poin3
vall, ‘TEXT2', val3
vall, ‘TEXT2', ‘TEXT3"
vall, ‘TEXT2 ', immed

; rizné moznosti nacteni konfigurace

CNFE2: STR
TEXT1: STR
BITX: DFM
dwTime: DS
rBunl: DS
rBunDef: DS

CNF_GET_INT
CNF_GET_INT
CNF_GET_STR

20, ‘\DOBA MAZANI®
20
rrs rbit_Ar rrs

4
4
8 ;pro redalné hodnoty
8

dwTime, CNF2, 125
dwTime, ‘DOBA MAZANI', 125
TEXT1, ‘TextMazani‘, ‘Probiha mazani?'

CNF_GET REAL rBunl, ‘Zesileni', cnst.0.2

;redlnd defaultni hodnota

; nacte konfiguraci podle piedchoziho ptikladu

CNF_GET_ BIT
CNF_GET_INT

bit A, ‘LIM SWITCH', O ;nactebitovou proménnou
dwlime, ‘TIM WATER‘, 6 ;nacte prodleni pro vodu
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16.2 Konstanty pro PLC program

PLC konstanty slouzi pro symbolické definovani konstant, které maji byt k dispozici jak v PLC programu. tak v
,Panelu systému. Konstanty 1ze naptiklad vyuzit na definici prikazi pro PLC nebo na definici symbolickych
offsetli pro orientaci ve sdilené paméti mezi PLC programem a Panelem systému (instrukce SA READ a
SA_WRITE)

PLC konstanty pro definici offsetd ve sdilené paméti jsou zadany v souboru ,,SAVars.PlcConstans®
PLC konstanty pro definici ptikazi pro PLC jsou zadany v souboru ,,Commands.PlcConstans®.

Vsechny PLC konstanty se zadavaji v XML tvaru pomoci elementu P1cConstants.

element Konstanty pro PLC
PlcConstants
element Jedna konstanta
Constant
atribut Identifikator parametru
ID Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator konstanty
atribut Hodnota konstanty
Value XX Pfimo ¢iselna hodnota PLC konstanty
SAQINT Konstanta je offset na DWORD ve sdilené paméti
SAOREAL Konstanta je offset na REAL ve sdilené paméti
PLCCOMMAND | Konstanta je piikaz pro PLC

Pokud atribut ,Value“ neobsahuje pfimo ciselnou hodnotu konstanty, ale nékterou z identifikatort
»SAQINT, SAOREAL a PLCCOMMAND" dojde k automatickému ¢islovani konstant s ohledem na typ. Tato
metoda se doporucuje, protoze nemuze dochazek k prekryti ¢iselnych hodnot konstant.

Priklad:

Priklad pro konstanty offset ve sdilené paméti:

<PlcConstants>
<Constant ID="OFFS R FEED" Value="SAOREAL"></Constant> <!-- Feed -->
<Constant ID="OFFS I STATE" Value="SAQINT"></Constant> <!-- Stav -->
</PlcConstants>

Priklad pro konstanty pfikazt pro PLC:
(ptiklad s ptimym zadanim hodnot konstant, lepsi je pouzit Value="PLCCOMMAND"):

<PlcConstants>
<Constant ID="PUMP_START" Value="12"></Constant> <!-- Zapne pumpu -->
<Constant ID="JET1 UP" Value="13"></Constant> <!-- JET1 nahoru -->
</PlcConstants>
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PLC konstanty zabezpeci provazanost mezi PLC programem, systémem a dialogovymi okny.

Ruzné ptiklady pouziti PLC konstant mimo PLC program:
PLC konstantu pro ptikaz budeme oznacovat: “Cmd™
PLC konstantu pro offset ve sdilené paméti: “*Offs™

typ souboru atribut s PLC popis
konstantou
* KbdConfig PlcCommand="Cmd" | Tlac¢itko pro PLC program definované v technologické ¢asti

tlacitek panelu jako atribut elementu KeyConfig

*  HTML PlcCommand="Cmd" | Softwarové tlaCitko pro PLC program definované
v dialogovém okné¢ jako atribut v elementu BUTTON

* . SoftMenu PlcCommand="Cmd" | Softwarové tlaCitko pro PLC program definované
v softwarovém menu jako atribut v elementu
SoftMenulItem

*  HTML Offset="0ffs“ Vstupni hodnota z dialogového okna, ktera se zapiSe na

zadany offset do sdilené paméti, definovany jako atribut
elementu INPUT

*  HTML Offset="0ffs" Zobrazovana hodnota v okné, ktera se zobrazuje ze zadaného
offsetu ze sdilené paméti, definovany napt. jako atribut
elementu DIV s atributem:

CNCType = "AsyncIndicatorPainter"

*  HTML Offset="0ffs" Zobrazeni obrazki podle hodnoty proménné ve sdilené
paméti, definovany jako atribut elementu IMG s atributem:
CNCType = "AsyncIndicatorPainter"

Vsechny soubory typu ,PlcConstans™ musi byt zafazeny v projektu PLC a v PLC SETUPu musi byt
zabezpeCeno, Ze se vSechny piekopiruji z projektu do adresate PLC v prostfedi ,CNC Machine Files™.
Proto v souboru ,,PLC.NSI™ musi byt:

Cast pro instalaci soubori:
Function InstallPlcFiles

File "/oname=Plc\Commands.PlcConstants" "..\Plc\Commands.PlcConstants"
File "/oname=Plc\SAVars.PlcConstants" "..\Plc\SAVars.PlcConstants"

Cast pro odinstalovani:
Function un.InstallPlcFiles

Delete "SINSTDIR\Plc\Commands.PlcConstants"
Delete "SINSTDIR\Plc\SAVars.PlcConstants"
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instrukce CONST_GET
funkce CONST_GET Nacéteni PLC konstanty
syntax CONST_GET vall, poin2
CONST_GET vall, ‘TEXT2'
l.parametr ,vall®“ nazev cilové proménné kam se necte konstanta

2.parametr ,poin2,text"“ pointer nebo textovy fetézec identifikatoru

Vracena datova hodnota PLC konstanty se naplni do DR registru (DWORD). Navratové hodnoty jsou:

RLO=0, DR=0 ....... PLC konstanta se nenaSla
RLO=1, DR ....... operace dokoncena v poradku

Konstanty pro PLC jsou k dispozici uZ v dob¢ priichodu modulu MODULE INIT, proto se doporucuje nacist
vSechny konstanty v procedufe, ktera je zavoland z modulu MODULE INIT.

parametr | nizev | vyznam typ
1. vall nazev datové proménné do které se zkopiruji pozadovana data, data
- typ BYTE, WORD, DWRD
2. poin2 | Ukazatel na buffer, kde je umistény text ID PLC konstanty pointer
- navesti u fetézce definovaného instrukei "str".
text Pfimé zadani textu ID PLC konstanty v apostrofech fetézec

Konstanty piikazli se v PLC programu zpracovavaji pomoci udélostni procedury _ON_CMD.
(viz kapitolu ,,Zakladni instrukce®).

Procedura se zavola automaticky pfi stisku tlacitka nebo softwarového menu, které maji v konfiguraci nastaven
"PLCCommand". Procedura v PLC programu je nepovinna. Umisténi procedury mize byt v libovolném
souboru. Preklada¢ TECHNOL zkouma existenci takovéto procedury a v piipadé, Ze existuje, spusti ji
automaticky pfi stisku tlacitka.

Vstupni parametry procedury jsou:

RLO =1 ...... tlac¢itko stisknuto
RLO =0 ...... tlac¢itko pusténo
DR (DWORD) ... kéd z konfigurace "PLCCommand"

kédem je PLC konstanta nactend pomoci CONST GET

Konstanty symbolickych offsetli pro orientaci ve sdilené paméti se pouZiji v parametru instrukce SA_READ a
SA WRITE.
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Priklad:

Priklad nacteni konstant z predchoziho piikladu:

OFFS_R_FEED:
OFFS_I STATE:
CMD_PUMP START:
CMD_JET1 UP:

R _FEED:

STATE:

DS 2
DS 2
DS 4 ;bunka pro
DS 4 ;bunka pro
DS 8 ;bunka pro
DS 4 ;bunka pro

PROC_BEGIN Inicializace

CONST_GET
LA
WR
CONST_GET
LA
WR
CONST_GET
LA
WR
CONST_GET
LA
WR

LDR
ESET1

OFFS_R_FEED, ‘OFFS_R FEED"
FL_OK

FL_OK

OFFS_I STATE, ‘OFFS_I STATE‘
FL_OK

FL_OK
CMD_PUMP START, ‘PUMP_START‘
FL_OK

FL_OK

CMD _JET1 UP, ‘JET1 UP‘

FL_OK

FL_OK

-FL OK
2 ;

PROC_END Inicializace

Priklad pro rozkédovani piikazi v udélostni procedute ON CMD.

;Udalostni procedura pro piikazy PLC

;nacte

;nacte

;jsem se nacCte offset pro FEED

;Jjsem se nacCte offset pro STATE

kéd prikazu PUMP_START

kéd prikazu JET1 UP

nac¢teni redlné hodnoty FEED
nac¢teni DWORD hodnoty STATE

offset pro FEED

offset pro STATE

kéd pro PUMP START

kéd pro JET1 UP

PLC0002: Nac¢itdni PLC konstant se nepodatrilo

;tlacitko pusténo ?

;je start pumpy °?
;mechanizmus start pumpy

;je prikaz JET1 nahoru ?
;vystup JET1 nahoru - zacatek

;pro konec prikazu

PROC_BEGIN _ON_CMD
JLO TL_PUSTENO
EQ CMD_PUMP_START
FL1 1,M PUMP_START
EQ CMD_JET1 UP
FL1 1,JET1_UP O
JUM TL_END
TL_PUSTENO:
EQ CMD_JET1 UP
FL1 0,JET1_UP O
TL END: -
PROC_END  ON_CMD

Priklad pro cteni se sdilené oblasti pomoci instrukci SA READ a SA_WRITE

MECH _BEGIN M SA READ

MECH_ END

EX
SA READ
EX0
SA_READ
EX0

0,0FFS_R_FEED, 8,R_FEED

0,0FFS_I STATE, 4, STATE

M _SA_READ

;je prikaz JET1 nahoru ?
;vystup JET1 nahoru - konec

;nacte redlni hodnotu FEED

;nacte DWORD hodnotu STATE
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11. OVLADACI PANELY

11.1 Zakladni popis

V dal$im textu se budeme zabyvat standardnimi periferiemi systému, které jsou pfipojeny prostiednictvim
sbérnice CAN-BUS nebo EtherCAT a slouzi pro ovladani.

typ max. poCet | Popis

Panel Kla50 4 Pfipojeni na sbérnici CAN-BUS, bez galvanického odd¢€lenti.

,PanelKla50" Obsahuje maximalné 112 (8x14) tlacitek zapojenych do matice a dvé
inkrementalni kolecka (naptiklad pro ovladani procenta rychlosti).
Rizeni panelu vykonava jednotka KLA50.

Externi panel Pripojeni na sbérnici CAN-BUS s galvanickym oddélenim.

EPU Obsahuje maximalné 48 tlacitek zapojenych do matice. Rizeni panelu
vykonava jednotka KLAS6.

Joystick Kla50 Pfipojeni na sbérnici CAN-BUS.

,JoystickKla50" Obsahuje joystick a 18 tlacitek.
Rizeni vykonava jednotka KLAS50

Panel Kla60 Pfipojeni na sbérnici EtherCAT.

,PanelKla60O“ Obsahuje maximalné 112 (8x14) tlacitek zapojenych do matice a dvé
inkrementalni kolecka (naptiklad pro ovladani procenta rychlosti).
Rizeni panelu vykonava jednotka KLAGO.

Tocitko Kla50 2 Pfipojeni na sbérnici CAN-BUS.

»KnobKla50" Obsahuje maximalné 9 nezavislych tlacitek, graficky displej 64x128
bodu a inkrementalni kolecko.
Rizeni vykonava jednotka KLAS50

Virtualni klavesnice 1 Virtualni klavesnice.

,Virtual®

Nejedna se o fyzickou klavesnici nebo panel. Virtualni klavesnice ma
definovano 256 virtualnich tlacitek (s 256 SCAN kddy), ke kterym se
mozno piipojit a ovladat je jako kdyby to byly standardni tlacitka.
Virtualni tladitka svymi stisky tak mohou vykonavat piikazy podle
konfigurace, ktera je zadana vsouboru typu ,KbdConfig®
Virtualni klavesnice v podstaté umoznuje PLC programu pomoci bitu
spoustét piikazy definovany pomoci atributl: Command,
RtmCommand, PlcCommand, <Dialog> (viz dale a navod
,,Logické vstupy a vystupy moduld).
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11.2 Konfigurace ovladacich panelu

Typy ovladacich panelti jsou zapojeny na sbérnici CAN-BUS: ,,CAN2“ nebo EtherCAT. Pocet piipojenych
periferii se konfiguruje v souboru typu ,,ChannelConfig®.

Nastaveni NODE-ID pro systémové CAN-BUS periferie:

skupina (group) Poradové ¢islo jednotky ve skupiné (board)

1 2 3 4 5 6
INOUTO08 1 21h 22h 23h 24h 25h 26h 20h+board
Panel, KLA50, EPU | 2 41h 42h 43h 44h 40h+board
Tocitko 3 45h 46h 44h+board

Systémové panely pripojené na sbérnici EtherCAT musi mit totozny nazev v konfiguraénim souboru
,ChannelConfig“a v projektu EtherCAT studia.

Pro systémové CAN-BUS periferie plati:

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut ¢islo kanalu CAN-BUS
No 1 pro periferie CAN-BUS
XX
atribut je CAN kanal aktivni ?
Active 0 CAN kanal neaktivni (default)
1 CAN kanal aktivni
atribut Podporované typy CAN zaiizeni
DeviceType MCANO1 Systémovy CAN kanal je pfipojen na jednotku
MACANOI
KLAGO Systémovy CAN kanal je pfipojen na jednotku
KLA60
atribut Nazev CAN zarizeni pro KLLA60 EtherCAT
DeviceName ECAT.KLA60 1 | Nazev zafizeni pro systtmovou sbérnici CAN-BUS

pripojenou na jednotku KLA60 pro EtherCAT.
Nazev musi byt totozny s definici v projektu

EtherCAT studia.
atribut ¢islo fyzického CAN kanalu
PhysicalCanChannel 1 pro periferie CAN-BUS
XX
atribut komunikia¢ni rychlost CAN-busového kanalu [bit/s]
CanSpeed 1000000 komunika¢ni rychlost 1 MBd (default)
500000 komunikacni rychlost 0.5 MBd
250000 komunikacni rychlost 0.25 MBd
125000 komunika¢ni rychlost 0.125 MBd

100000 komunikac¢ni rychlost 0.1 MBd
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atribut perioda obsluhy CAN-busového kanalu v mikro sekundach
ServicePeriod (Pro KLAG60 na sbérnici EtherCAT se atribut neuvadi)
250 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms (default)
500 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms
1000 perioda obsluhy CAN-BUSu po 1 ms
atribut perioda posilani SYNCu jako nasobek zakladniho taktu
SyncPeriod 1 perioda vysilani SYNC po 1 ms (default)
1,2,..,15 perioda vysilani SYNC
atribut Pocet periferii INOUTO08 piipojenych k danému kanalu
InOut08Cnt 0 (default)
1-32 pocet INOUTOS8
atribut Pocet standardnich paneli véetné EPU
Kla50Cnt 0 (default)
1,2,3,4 pocet paneld
atribut Pocet tocitek
KnobCnt 0 (default)
1,2 pocet tocitek
Priklad:

Pripojeni sbérnice CAN-BUS na jednotku KLA60 pies EtherCAT.

<CANChannel No="1"
Active="1"
DeviceType="KLAG6O"
DeviceName="ECAT.KLA60 1"
PhysicalCANChannel="1"
SyncPeriod="8"
InOut08Cnt="0"
CANSpeed="500000"
Kla50Cnt="1"
KnobCnt="1">

</CANChannel>

O pripojeni periferii na sbérnici EtherCAT pojednava blize navod ,,Periferie EtherCAT* a o propojeni logickych
(virtualnich) spoju ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému*.
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Konfigurace ,,HMI* zafizeni:

element Nastaveni HMI zarizeni
HMIDevice
atribut ¢islo HMI zarizeni
No XX Cislo HMI zatizeni (0,1,2, .., 7)
0 = standardni panel systému
atribut je HMI zatizeni aktivni ?
Active 0 HMI zatizeni neaktivni (default)
1 HMI zatizeni aktivni
atribut Podporované typy HMI zatizeni
DeviceType PanelK1la50 Pripojeni na panel typu KLAS0 na sbérnici CAN-
BUS.
PanelK1la60 Pripojeni na panel typu KLA60 na sbérnici
EtherCAT.
KnobK1la50 Pripojeni na tocitko typu KLAS50 na sbérnici CAN-
BUS.
JoystickKla50 Pripojeni na joystick typu KLAS50 na sbérnici
CAN-BUS.
Virtual Virtualni klavesnice
Atribut Nazev HMI zarizeni
DeviceName CAN[1].KLA50[x] Nazev zatizeni typu KLAS50 na sbérnici CAN-
BUS. Parametr [x] ur¢uje NODE-ID zatizeni:
41h ... 0
42h ... 1
43h ...2
ECAT.KLA60 1 Nézev zatizeni typu KLA60 pro EtherCAT. Nazev
za predponou ,ECAT . * musi byt totozny
s definici v projektu EtherCAT studia.
Priklad:

Priklad pro jeden standardni panel typu KLLA60 na sbérnici EtherCAT a jeden panel typu KLAS50 na sbérnici

CAN-BUS s NODE-ID: 41h

<HMIDevice No="0"
Active="1"
DeviceName="ECAT.KLA60 1"
DeviceType="PanelKla60">
</HMIDevice>
<HMIDevice No="1"
Active="1"
DeviceName="CAN[1] .KLA50([0]"
DeviceType="PanelKla50">
</HMIDevice>
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Konfigurace pro jednotliva tlaCitka vSech ovladacich panelti jsou v XML tvaru uvedena v souborech typu
~KbdConfig™. Pro systém je potiecba vSechny pouzité ovladaci panely zaregistrovat v registrech Windows.
Registraci hlavniho panelu systému provede SETUP pro WinCNC a registrace dalSich ovladacich panelt se
musi provést pomoci SETUPu pro PLC ve skriptu ,PLC.NSI™.

Registrace se provede v pomoci kli¢e , Keyboards™:
SOFTWARE\MEFI\WinCNC\Install\Channels\ChannelO\Keyboards

Pridéleni kli¢h pro jednotlivé typy ovladacich panelt:

Typ Kli¢ popis
Panel Keyboard0 Hlavni panel systému
Panel nebo joystick Keyboardl Externi panel (napriklad galvanicky oddéleny EPU)
Panel nebo joystick Keyboard2 Externi panel
Panel nebo joystick Keyboard3
Tocitko Keyboard4 Panylek s koleckem s tlacitky a displejem
Tocitko Keyboard5
Keyboard6 Virtualni klavesnice
Keyboard7

Registrace pro dva konfigura¢ni soubory pro hlavni ovladaci panel systému (v oblasti Install):
HKEY LOCAL MACHINE\SOFTWARE\MEFI\WinCNC\Install\Channels\ChannelO\Keyboards
\Keyboard0 "ConfigFiles"="BaseArea.KbdConfig TechnologyArea.KbdConfig"

Registrace pro tocitko (v oblasti Machine):
HKEY LOCAL MACHINE \SOFTWARE\MEFI\WinCNC\Machine\Channels\ChannelO\Keyboards
\Keyboard4 "ConfigFiles"="KnobArea.KbdConfig"

Skript ,,PLC.NSI“ pro PLC Setup musi obsahovat pfikaz pro kopirovani a mazani defini¢nich soubori typu
,KbdConfig"“ a zaregistrovani do registri Windows ve tvaru:

$S{registry::Write}
"HKLM\Software\MEFI\WinCNC\Machine\Channels\ChannelO\Keyboards\Keyboard4"
"ConfigFiles" "KnobArea.KbdConfig" "REG MULTI SZ" SRO
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11.3 Konfigurace tlaéitek

Konfigurace tlacitek se provadi vsouborech typu "KbdConfig" vXML tvaru v elementu
<KeyboardConfig>.

11.3.1 Konfigurace tlacitek s jednou funkci

Pro kazdé tlacitko je mozno definovat stisky klaves jako na PC klavesnici, ptimé zadani kodu tlacitka, prikazy
pro systémovy software, piikazy pro programy realného ¢asu, ptikazy pro PLC program, vyvolani dialogu a pod.

Kazdé tlacitko na pfislusném ovladacim panelu je uréeno podle fyzického kodu tlacitka (,,scan-kod*). Tento kod
1ze zjistit napiiklad pomoci diagnostické obrazovky pro externi periferie (CanView), nebo pro test panelu.

element Konfigurace pro jedno tlacitko

KeyConfig
atribut »Scan“ kod tlacitka
ScanCode 0xXX fyzicky kod tlacitka
atribut Typ tladitka
Type Normal | Normalni typ tladitka

Multi Tlacitko multifunkéni — potadi stiskti méni funkci
atribut Standardni kod PC klavesnice
VirtualKey Vycet Tlacitko simuluje stisk standardni PC klavesnice
atribut Samocinné opakovani stiski — ,,repeat®
EnableRepeat False Samocinné opakovani stiskli zakazano (default)
True Samocinné opakovani stiskil povoleno
atribut Piimé zadani kodu
UnicodeCharLower 0xXX hexadecimalni zapis kodu — Unicode (bez SHIFT)
atribut Piimé zadani kodu
UnicodeCharUpper 0xXX hexadecimalni zapis kodu — Unicode (aktivni SHIFT)
atribut Piikaz pro CNC
Command Vycet Prikaz pro systémovou Cast software
atribut Piikaz pro PLC
PlcCommand Vycet Prikaz pro PLC program
(ptikazy jsou definovany jako PLC konstanty)
atribut Piikaz pro realny ¢as (RTM)
RtmCommand Vycet Prikaz pro programy realného ¢asu
(viz dale)

element Vyvolani dialogu
Dialog XXX Nazev dialogového okna
element Vyvolani rozvrZeni
Layout XXX Nézev rozvrzeni
element Multifunkéni tlacitko
Multikey XXX
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Priklad:
Konfigurace jednoduchych tlacitek v XML tvaru:

<KeyboardConfig>

<KeyConfig ScanCode="0x6C" Type="Normal"
Command="ID MMM MAN">
</KeyConfig> <!-- volba MAN -->

<KeyConfig ScanCode="0x6F" Type="Normal"
PlcCommand="CMD PERF">
</KeyConfig> <!-- ptikaz pro PLC -->

<KeyConfig ScanCode="0x03" Type="Normal"
RtmCommand="RTMID MMM SELOO" PlcCommand="CMD LUBR1">
</KeyConfig> <!-- RTM a PLC ptikaz -->

<KeyConfig ScanCode="0x6D" Type="Normal">
<Dialog>SamplePlcTab</Dialog>
</KeyConfig> <!-- Editor PLC tabulky -->

</KeyboardConfig>
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11.3.2 Konfigurace tlacitek s vice funkcemi

Tlac¢itka mohou mit vice funkci definovanych pro jeden ,scan-kdd“, podobné jako je na pocitacovych
klavesnicich pfikaz SHIFT a CAPS-LOCK. V soucasné verzi software mize mit kazdé tlacitko az 4 funkce.
Kazda funkce tlacitka mize mit vlastni virtualni kod systémovy ptikaz, piikaz pro realny cas, piikaz pro PLC
program nebo jiné vyvolani dialogu apod. Piepinani funkci tlacitka se provede pomoci piikazii pro RTM a jsou
typu piepinaci: ,,Toggle“, nastavovaci: ,,Switch* nebo s i¢inkem po dobu drzeni (viz dale).

element Konfigurace pro jedno multifunkéni tlacitko
KeyConfig
atribut »Scan® kod tladitka
ScanCode 0xXX fyzicky kod tlacitka
element Funkce tlacitka
Function Dalsi funkce tlacitka (podobné jako SHIFT)
atribut Cislo funkce tladitka
No 0 Zakladni funkce tlacitka je 0 (default)
1,2,3 | Dalsi funkce tlacitka
atribut Typ tladitka
Type Normal | Normalni typ tla¢itka
Multi | Tlacitko multifunkéni — potadi stiskti méni funkci
atribut Standardni kéd PC klavesnice
VirtualKey Vyc&et | Tlacitko simuluje stisk standardni PC klavesnice
atribut Samocinné opakovani stiski — ,,repeat®
EnableRepeat False Samocinné opakovani stiskli zakazano (default)
True Samocinné opakovani stiskil povoleno
atribut Pi'imé zadani kodu
UnicodeCharLower | 0xXX hexadecimalni zapis kodu — Unicode (bez SHIFT)
atribut Pi'imé zadani kodu
UnicodeCharUpper | 0xXX hexadecimalni zapis kodu — Unicode (aktivni SHIFT)
atribut Piikaz pro CNC
Command Vyc&et | Prikaz pro systémovou Cast software
atribut Piikaz pro PLC
PlcCommand Vyé&et | Prikaz pro PLC program
(ptikazy jsou definovany jako PLC konstanty)
atribut Piikaz pro realny ¢as (RTM)
RtmCommand Vyc&et | Prikaz pro programy realného casu (viz dale)
element Vyvolani dialogu
Dialog XXX Nazev zaregistrovaného dialogu
element Vyvolani rozvrZeni
Layout XXX Nézev rozvrzeni
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Priklad:
Konfigurace vicefunkéniho tlacitka v XML tvaru:

<KeyConfig ScanCode="0x6A">
<Function No="0" Type="Normal"
RtmCommand="RTMID IMMM MOVEO1">
</Function>
<Function No="1" Type="Normal"
RtmCommand="RTMID IMMM MOVE02">
</Function>
<Function No="2" Type="Normal"
RtmCommand="RTMID IMMM MOVE03">
</Function>
</KeyConfig>

PLC program ma moznost sledovat, v jaké funkci se zafizeni nachazi a podle toho napiiklad ménit stav indikace
na obrazovce systému.

Prepinani funkci tlacitka se provede pomoci pfikazli pro RTM a jsou typu:

TOGGLE Piepinani funguje podobné jako funkce CAPS-LOCK na PC klavesnici ale pro 4 Grovné.
Piepinani Kazda funkce pro kazdou klavesnici ma svou stavovou proménnou. Tato proménnd se
funkci TOGGLE invertuje.

Pro klavesnici ,,x“ a funkei ,,y* existuji RTM prtikazy typu:
RTMID KEYBx FUNCTIONy TOGGLE

x=0,1,2,..,7
y=1,2,3

Stavové proménné pro kazdou klavesnici (ptistupné z PLC), (viz stavovy diagram)
TLyW.TL FunlState pro piepindni funkci 1

TLyW.TL Fun2State pro piepindni funkci 2
TLyW.TL Fun3State pro piepindni funkci 3

SWITCH Pfimé nastavovani funkci tladitka. Stavové proménné klavesnic se také nastavi na
Nastavovani pozadovany stav funkce.

Pro klavesnici ,,x“ a funkei ,,y* existuji RTM ptikazy typu:
RTMID KEYBx FUNCTIONy SWITCH

x=20,1,2,..,7
y =20,1,2,3

4 4

PUSH Nastavovani funkci tlacitka s i¢inkem po dobu drZeni.
Po dobu drzeni
Pro klavesnici ,,x“ a funkei ,,y* existuji RTM ptikazy typu:
RTMID KEYBx FUNCTIONy

x=0,1,2,..,7

0,1,2
y =0,1,2,3
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Stavovy diagram
Pro prepinani funkci
TOGGLE

S1 S2 83

0O 0 1

o 1 1 S1 Ss2 S3

1 0 1 0O 1 0

1 1 1 1 1 0
F3

F3 F2

Q -

S1 s2 S3 S1 s2 s3

0 0 O 1 0 O

PLC program ma moznost zjistit informace o kazdé klavesnici ze struktury TLxWS. Dale uvedeme uzite¢né
informace pro PLC, které¢ tato struktura obsahuje:

Prvek struktury typ popis

TL Function BYTE Aktuélni platna funkce, ve které se klavesnice nachazi.
0,1,2,3

TL FunctionReq BYTE Pozadovana funkce pro danou klavesnici
0,1,2,3

TL FunlState BYTE Stavova proménna pro funkei ,,F1°
0, OFFh

TL Fun2State BYTE Stavova proménna pro funkei ,,F2*
0, OFFh

TL Fun3State BYTE Stavova proménna pro funkei ,,F3“
0, OFFh

Struktury pro jednotlivé klavesnice:

TL1W az TLAW ....
TL1K az TL2K ....
TLI1P ....

Priklad:

Klavesnice na panelech (Keyboard0 az Keyboard3)
Klavesnice na tocitkach (Keyboard4 az Keyboard5)
Virtualni klavesnice (Keyboard6)

PLC zjisti aktualni ¢islo funkce pro 1. klavesnici:

LOD BYTE.TLIW.TL Function ;nacte ¢islo funkce (0,1,2,3)

Indikace stavu funkce 1 pro 2. klavesnici:

LDR TL2W.TL FunlState.BO ;nacte bit stavu funkce F1

WR flshift
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11.3.3 Standardni kédy (VirtualKey)

Dale je uveden vycet vSech standardnich kodu PC klavesnice, které je mozno pouzit v konfiguraci pomoci
atributu ,,VirtualKey®.

VK_LBUTTON VK 7 VK_F2 VK MEDIA PLAY PAUSE
VK_RBUTTON VK 8 VK_F3 VK_LAUNCH MAIL
VK_CANCEL VK 9 VK_F4 VK_LAUNCH MEDIA SELECT
VK_MBUTTON VK_A VK_F5 VK_LAUNCH APP1
VK_XBUTTON1 VK_B VK_F6 VK_LAUNCH APP2
VK_XBUTTON2 VK _C VK_F7 VK_OEM 1
VK_BACK VK_D VK_F8 VK_OEM PLUS
VK_TAB VK_E VK_F9 VK_OEM COMMA
VK_CLEAR VK _F VK_F10 VK_OEM MINUS
VK_RETURN VK G VK _F11 VK_OEM PERIOD
VK _SHIFT VK_H VK _F12 VK _OEM 2
VK_CONTROL VK I VK _F13 VK _OEM 3
VK_MENU VK _J VK _F14 VK_OEM 4
VK_PAUSE VK _K VK F15 VK_OEM 5
VK_CAPITAL VK L VK _F16 VK _OEM 6
VK_KANA VK M VK _F17 VK_OEM 7
VK_HANGEUL VK N VK _F18 VK_OEM 8

VK _HANGUL VK 0 VK _F19 VK_OEM AX
VK_JUNJA VK_P VK_F20 VK_OEM 102
VK_FINAL VK_Q VK _F21 VK_ICO HELP
VK_HANJA VK R VK _F22 VK _ICO 00
VK_KANJTI VK_S VK _F23 VK_PROCESSKEY
VK_ESCAPE VK T VK _F24 VK _ICO CLEAR
VK_CONVERT VK U VK_NUMLOCK VK_PACKET
VK_NONCONVERT VK _V VK_SCROLL VK_OEM_RESET
VK_ACCEPT VK W VK_OEM NEC EQUAL VK_OEM JUMP
VK_MODECHANGE VK_X VK_OEM FJ JISHO VK _OEM PAl
VK_SPACE VK Y VK_OEM FJ MASSHOU VK _OEM PA2
VK_PRIOR VK 7 VK_OEM FJ TOUROKU VK _OEM PA3
VK_NEXT VK_LWIN VK _OEM FJ LOYA VK_OEM WSCTRL
VK_END VK_RWIN VK_OEM FJ ROYA VK_OEM CUSEL
VK_HOME VK_APPS VK_LSHIFT VK_OEM_ATTN
VK_LEFT VK_SLEEP VK _RSHIFT VK_OEM FINISH
VK_UP VK_NUMPADO VK_LCONTROL VK_OEM COPY
VK _RIGHT VK_NUMPAD1 VK_RCONTROL VK_OEM AUTO
VK_DOWN VK_NUMPAD2 VK_LMENU VK_OEM_ENLW
VK_SELECT VK_NUMPAD3 VK_RMENU VK_OEM_BACKTAB
VK_PRINT VK_NUMPAD4 VK_BROWSER_ BACK VK_ATTN
VK_EXECUTE VK_NUMPAD5 VK_BROWSER FORWARD VK _CRSEL
VK_SNAPSHOT VK_NUMPAD6 VK_BROWSER REFRESH VK_EXSEL
VK_INSERT VK_NUMPAD7 VK_BROWSER STOP VK_EREOF

VK _DELETE VK_NUMPADS VK_BROWSER SEARCH VK_PLAY
VK_HELP VK_NUMPAD9 VK_BROWSER FAVORITES VK_Z00M

VK 0 VK_MULTIPLY VK_BROWSER HOME VK_NONAME

VK_1 VK_ADD VK_VOLUME MUTE VK_PAl

VK 2 VK_SEPARATOR VK_VOLUME_DOWN VK_OEM CLEAR
VK 3 VK_SUBTRACT VK_VOLUME UP

VK 4 VK _DECIMAL VK_MEDIA NEXT TRACK

VK 5 VK _DIVIDE VK_MEDIA PREV TRACK

VK_6 VK _F1 VK_MEDIA STOP
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11.3.4 Prikazy pro CNC (Command)

Dale je uveden vycet vSech piikazli pro systémovou ¢ast CNC, které je mozno pouzit v konfiguraci pomoci
atributu ,,Command®.

Piikaz Funkce

ID SMTOP BTNO - ID SMTOP BTN15 Simulace stisku tlacitek horniho softwarového menu (horni softwarové
menu se zpravidla nepouziva)

ID SMLEFT BTNO - ID SMLEFT BTN15 Simulace stisku tlacitek levého softwarového menu (levé softwarove
menu se zpravidla nepouziva)

ID SMRIGHT BTNO - ID SMRIGHT BTN15 Simulace stisku tlacitek pravého softwarového menu

ID SMBOTTOM BTNO - ID SMBOTTOM BTN15 Simulace stisku tlacitek dolniho softwarového menu

ID SM LAYOUT Ptikazy pro manipulaci se soft menu

ID SM MAIN

ID SM_SWITCH
ID SM_LAYOUTCOND
ID SM_MAINCOND

ID FILE SAVE ALL Piikazy pro praci se soubory
ID FILE NEW

ID FILE OPEN

ID FILE OPENSYSTEM

ID FILE CLOSE

ID FILE SAVE

ID FILE SAVE AS

ID FILE PAGE_SETUP

ID FILE PRINT SETUP
ID FILE_PRINT

ID FILE PRINT DIRECT
ID FILE PRINT PREVIEW
ID FILE UPDATE

ID FILE SAVE COPY AS
ID FILE SEND MAIL

ID FILE NEW FRAME

ID FILE MRU FIRST Ptikazy pro otevieni naposled editovanych soubort
ID FILE MRU FILEl - ID FILE MRU FILE16

ID EDIT SELECTINGMODE Piikazy pro editaci souboru
ID EDIT CLEAR

ID EDIT CLEAR ALL

ID EDIT COPY

ID EDIT CUT

ID EDIT FIND

ID EDIT PASTE

ID EDIT PASTE LINK

ID EDIT PASTE SPECIAL

ID EDIT REPEAT

ID EDIT REPLACE

ID EDIT SELECT ALL

ID EDIT UNDO

ID EDIT REDO

ID EDIT FIND PREVIOUS

ID EDIT TOGGLE BOOKMARKO - BOOKMARKY
ID EDIT GO BOOKMARKO - BOOKMARKO
ID EDIT CLEAR BOOKMARKS

ID EDIT TOGGLE BOOKMARK

ID EDIT GOTO NEXT BOOKMARK

ID EDIT GOTO PREV BOOKMARK

ID EDIT CLEAR ALL_ BOOKMARKS

ID EDIT GOTO LAST CHANGE

ID EDIT FIND INCREMENTAL FORWARD
ID EDIT FIND INCREMENTAL BACKWARD
ID EDIT MATCHBRACE,

ID EDIT LOWERCASE

ID EDIT UPPERCASE

ID EDIT CAPITALIZE

ID EDIT SENTENCE
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ID EDIT SWAPCASE
ID EDIT GOTO

ID READ ONLY

Nastavit/zrusit ptiznak "jen pro ¢teni" pro aktualni soubor

ID VIEW LAYOUTCONFIG

Zobrazit "volbu indikace"

ID FORMAT BPR
ID FORMAT SHOW ADDRESS

ID FORMAT SHOW HEX

ID FORMAT SHOW ASCII

ID FORMAT WIDE ADDRESS

ID FORMAT BPR 1 - ID FORMAT BPR 9
ID FORMAT FONT

Ptikazy pro formatovani

ID TOOLS OPTIONS
ID TOOLS TOOLO - ID TOOLS TOOLY

Ptikazy pro nastroje

ID WINDOW MDINEXT
ID WINDOW MDIPREV

MDI okna

ID APP ABOUT
ID APP EXIT
ID SYSTEM SWITCHOFF

Ptikazy pro aplikaci

ID CNC_ SELECTCANUL
ID CNC SELECTREFO - ID CNC_SELECTREF9

ID CNC_SELECTNCP

ID CNC_ SELECTBLOCK

ID CNC SELECTBLOCKO - ID CNC_SELECTBLOCKO
ID CNC_ START

ID CNC_STOP

ID CNC_CONT

ID CNC_ REVERSE

ID CNC_FORWARD

ID CNC_BACKWARD

ID CNC_GOFORWARD

ID CNC_GOBACKWARD

ID CNC_IMMBACKWARD

ID CNC BLOCKBYBLOCK

ID CNC_CONDSTOPMODE

ID CNC_STARTPLC

ID CNC_STOPPLC

Centralni anulace

Reference - konfigurace 0 — 9

Volba programu

Volba bloku

Volba bloku - konfigurace 0 — 9

Start

Stop

Pokracovani po stopu i v ptipadé, ze bylo odjeto z mista stopu

Zména sméru vykonavani programu (vpied/vzad)

Smér vykonavani programu — vpred

Smér vykonavani programu — vzad

Vykonavani programu vpted po dobu drzeni tlacitka , stisk ve stopu
Vykonavani programu vzad po dobu drzeni tlacitka, stisk ve stopu
Vykonavani programu vzad po dobu drzeni tladitka, stisk v prubéhu jizdy
Rezim blok po bloku (zapnout/vypnout)

Rezim podminéného stopu (zapnout/vypnout, ovliviiuje chovani MO1)
Start PLC

Stop PLC

ID MMM _MAN
ID MMM MANEND
ID MMM RAPIDTRAVERSE

Zapnuti ruénich pojezdi
Ukon¢eni ru¢nich pojezdi
Rychloposuv (lze pfimacknout pfi ruéni jizd¢)

ID MMM MOVEOO - ID MMM MOVE15
ID MMM MOVEOONEG - ID MMM MOVE15NEG

Ruéni pohyb NC osy v kladném ¢&i zaporném (..NEG) sméru
(doporucuje se pouzit funkce RtmCommand)

ID MMM _MOVEX
ID MMM MOVEY

ID MMM MOVEZ

ID MMM MOVEXNEG

ID MMM MOVEYNEG

ID MMM _MOVEZNEG

ID MMM MOVEXY

ID MMM MOVEXNEGY

ID MMM MOVEXYNEG

ID MMM MOVEXNEGYNEG
ID MMM MOVEZX

ID MMM _MOVEZNEGX

ID MMM MOVEZXNEG

ID MMM _MOVEZNEGXNEG
ID MMM MOVEYZ

ID MMM MOVEYNEGZ

ID MMM _MOVEYZNEG

ID MMM MOVEYNEGZNEG

Ruéni pohyb jedné ¢i dvou geometrickych os
(doporucuje se pouzit funkce RtmCommand)

ID MMM BACKO - ID MMM BACKY

Navrat na drahu - konfigurace 0 - 9
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ID OVERRIDE FEED INC Ovladani overidii (inkrementace, dkrementace, pouziva konfiguraci
ID OVERRIDE FEED DEC daného overidu, Inc/Dec odpovida jednomu "cvaknuti" potenciometru)

ID OVERRIDE SPINDLESPEED INC
ID OVERRIDE SPINDLESPEED DEC
ID OVERRIDE PLC1 INC

ID OVERRIDE PLCl DEC

ID OVERRIDE PLC2 INC

ID OVERRIDE PLC2 DEC

ID OVERRIDE PLC3_ INC

ID OVERRIDE PLC3 DEC

ID OVERRIDE PLC4 INC

ID OVERRIDE PLC4 DEC

ID OVERRIDE PLC5 INC

ID OVERRIDE PLC5 DEC

ID OVERRIDE PLC6 INC

ID OVERRIDE PLC6 DEC

11.3.5 Prikazy pro PLC (PlcCommand)

Problematika ptikazi pro PLC program je popsana v kapitole ,,PLC konfigurace a konstanty*. Je nutno definovat
spole¢né konstanty pro PLC a CNC ¢ast.

PLC konstanty slouzi pro symbolické definovani konstant, které maji byt k dispozici jak v PLC programu. tak
v CNC c¢asti systému. Konstanty pak 1ze vyuzit na definici pfikazt pro PLC.

Ptikazy se v PLC programu zpracovavaji pomoci udalostni procedury ON_CMD.
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11.3.6 Prikazy pro RTM (RtmCommand)

Jedna se o prikazy, které zpracuje pfimo program realného ¢asu. Vzhledem k tomu, Ze i obsluha tlacitek se
provadi v realném c¢ase, nehrozi tak Zadné prodleni pii zpracovani piikazu.

Prikaz

Funkce

RTMID MMM SELOO - RTMID MMM SEL15

Predvolba NC osy pro ruéni jizdu (napiiklad u to¢itka)

RTMID IMMM SELOO - RTMID IMMM SEL15

Predvolba NC osy pro ruéni jizdu s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM SELX
RTMID MMM SELY
RTMID MMM SELZ

Predvolba geometrické osy pro ruéni jizdu (napiiklad u tocitka)

RTMID IMMM SELX
RTMID IMMM SELY
RTMID IMMM SELZ

Predvolba geometrické osy pro ruéni jizdu s okamzitou volbou
MAN

RTMID MMM MOVEOO - RTMID MMM MOVE15

Ruéni pohyb NC osy v kladném sméru

RTMID IMMM MOVEOO - RTMID IMMM MOVELS

Ruéni pohyb NC osy v kladném sméru s okamzZitou volbou MAN

RTMID MMM MOVEOONEG - RTMID MMM MOVE1S5NEG

Ruéni pohyb NC osy v zaporném sméru

RTMID IMMM MOVEOONEG - RTMID IMMM MOVE15NEG

Ruéni pohyb NC osy v zaporném sméru s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM MOVEX
RTMID MMM MOVEY
RTMID MMM MOVEZ

Ruéni pohyb geometrické osy v kladném sméru

RTMID IMMM MOVEX
RTMID IMMM MOVEY
RTMID IMMM MOVEZ

Ruéni pohyb geometrické osy v kladném sméru s okamzitou volbou
MAN

RTMID MMM MOVEXNEG
RTMID MMM MOVEYNEG
RTMID MMM MOVEZNEG

Ruéni pohyb geometrické osy v zaporném sméru

RTMID IMMM MOVEXNEG
RTMID IMMM MOVEYNEG
RTMID IMMM MOVEZNEG

Ruéni pohyb geometrické osy v zaporném sméru s okamzitou
volbou MAN

RTMID MMM MOVEXY
RTMID MMM MOVEXNEGY
RTMID MMM MOVEXYNEG
RTMID MMM MOVEXNEGYNEG
RTMID MMM MOVEZX
RTMID MMM MOVEZNEGX
RTMID MMM MOVEZXNEG
RTMID MMM MOVEZNEGXNEG
RTMID MMM MOVEYZ
RTMID MMM MOVEYNEGZ
RTMID MMM MOVEYZNEG
RTMID MMM MOVEYNEGZNEG

Ruéni pohyb dvou geometrickych os v kladném ¢i zaporném
(...NEG) sméru

RTMID IMMM MOVEXY
RTMID IMMM MOVEXNEGY
RTMID IMMM MOVEXYNEG
RTMID IMMM MOVEXNEGYNEG
RTMID IMMM MOVEZX
RTMID IMMM MOVEZNEGX
RTMID IMMM MOVEZXNEG
RTMID IMMM MOVEZNEGXNEG
RTMID IMMM MOVEYZ
RTMID IMMM MOVEYNEGZ
RTMID IMMM MOVEYZNEG
RTMID IMMM MOVEYNEGZNEG

Ruéni pohyb dvou geometrickych os v kladném ¢i zaporném
(...NEG) sméru s okamzZitou volbou MAN

RTMID MMM MOVEOORT - RTMID MMM MOVE15RT

Ruéni pohyb NC osy v kladném sméru rychloposuvem
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RTMID IMMM MOVEOORT - RTMID IMMM MOVE1S5SRT

Ruéni pohyb NC osy v kladném sméru rychloposuvem s okamzitou
volbou MAN

RTMID MMM MOVEOONEGRT - RTMID MMM MOVEI1SNEGRT

Ruéni pohyb NC osy v zaporném sméru rychloposuvem

RTMID IMMM MOVEOONEGRT - .. IMMM MOVE1S5NEGRT

Ruéni pohyb NC osy v zaporném sméru rychloposuvem
s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM MOVEXRT
RTMID MMM MOVEYRT
RTMID MMM MOVEZRT

Ruéni pohyb geometrické osy v kladném sméru rychloposuvem

RTMID IMMM MOVEXRT
RTMID IMMM MOVEYRT
RTMID IMMM MOVEZRT

Ruéni pohyb geometrické osy v kladném sméru rychloposuvem
s okamzZitou volbou MAN

RTMID MMM MOVEXNEGRT
RTMID MMM MOVEYNEGRT
RTMID MMM MOVEZNEGRT

Ruéni pohyb geometrické osy v zaporném sméru rychloposuvem

RTMID IMMM MOVEXNEGRT
RTMID IMMM MOVEYNEGRT
RTMID IMMM MOVEZNEGRT

Ruéni pohyb geometrické osy v zaporném sméru rychloposuvem
s okamzZitou volbou MAN

RTMID MMM MOVE
RTMID MMM MOVENEG

Ruéni pohyb podle predvolby v kladném ¢i zaporném (..NEG)
sméru

RTMID IMMM MOVE
RTMID IMMM MOVENEG

Ruéni pohyb podle predvolby v kladném ¢i zaporném sméru
s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM MOVERT
RTMID MMM MOVENEGRT

Ruéni pohyb podle predvolby v kladném ¢i zaporném (...NEG)
sméru rychloposuvem

RTMID IMMM MOVERT
RTMID IMMM MOVENEGRT

Ruéni pohyb podle predvolby v kladném ¢i zaporném sméru
rychloposuvem s okamzZitou volbou MAN

RTMID MMM RAPIDTRAVERSE

Piimac¢knuti rychloposuvu

RTMID MMM KNOB_ENABLEIL
RTMID MMM KNOB DISABLEL
RTMID MMM KNOB_ENABLE2
RTMID MMM KNOB DISABLE2

Povoleni ovladani z 1.to¢itka
Zakaz ovladani z 1.to¢itka
Povoleni ovladani z 2.to¢itka
Zakaz ovladani z 2.tocitka

RTMID IMMM KNOB ENABLEL
RTMID IMMM KNOB DISABLEL
RTMID IMMM KNOB ENABLE2
RTMID IMMM KNOB DISABLE2

Povoleni ovladani z 1.to¢itka s okamzitou volbou MAN
Zakaz ovladani z 1.to¢itka s okamzitou volbou MAN
Povoleni ovladani z 2.to¢itka s okamzitou volbou MAN
Zakaz ovladani z 2.tocitka s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM SHIFT REQ
RTMID MMM SHIFT ACT

RTMID MMM SHIFT ENABLE
RTMID MMM SHIFT DISABLE
RTMID MMM SHIFT ACTIVATE
RTMID MMM SHIFT DEACTIVATE

Povoleni/zruseni rezimu SHIFT
Aktivace/deaktivace rezimu SHIFT
Povoleni rezimu SHIFT

ZruSeni rezimu SHIFT

Aktivace rezimu SHIFT
Deaktivace rezimu SHIFT

RTMID IMMM SHIFT REQ
RTMID IMMM SHIFT ACT

RTMID IMMM SHIFT ENABLE
RTMID IMMM SHIFT DISABLE
RTMID IMMM SHIFT ACTIVATE
RTMID IMMM SHIFT DEACTIVATE

Povoleni/zruseni rezimu SHIFT s okamzitou volbou MAN
Aktivace/deaktivace rezimu SHIFT s okamzitou volbou MAN
Povoleni rezimu SHIFT s okamzitou volbou MAN

ZruSeni rezimu SHIFT s okamzitou volbou MAN

Aktivace rezimu SHIFT s okamzZitou volbou MAN
Deaktivace rezimu SHIFT s okamzZitou volbou MAN

RTMID MMM KNOB_STEP1
RTMID MMM KNOB STEP2
RTMID MMM KNOB_STEPS
RTMID MMM KNOB_STEP10
RTMID MMM KNOB_STEP20
RTMID MMM KNOB_ STEP50
RTMID MMM KNOB_STEP100
RTMID MMM KNOB_STEP200
RTMID MMM KNOB STEP500
RTMID MMM KNOB STEP1000
RTMID MMM KNOB_ STEP UP
RTMID MMM KNOB_STEP DOWN

Piedvolba kroku kolecka — 1 um
Piedvolba kroku kolecka — 2 um
Piedvolba kroku kolecka — 5 um
Piedvolba kroku kolecka — 10 pm
Piedvolba kroku kolecka — 20 pm
Piedvolba kroku kolecka — 50 pm
Piedvolba kroku kolecka — 100 um
Piedvolba kroku kolecka — 200 pum
Piedvolba kroku kolecka — 500 pum
Piedvolba kroku kolecka — 1000 um
Zvétseni kroku kolecka v fade
ZmenSeni kroku kolecka v fade

RTMID MMM MOVE_KNOB STEP_UP
RTMID MMM MOVENEG KNOB_STEP DOWN

Sdruzené funkce, pohyb podle ptedvolby nebo zména kroku
v rezimu SHIFT
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RTMID IMMM MOVE KNOB STEP UP

Sdruzené funkce, pohyb podle ptedvolby nebo zména kroku

RTMID_IMMM MOVENEG_KNOB_STEP_DOWN v rezimu SHIFT s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM KNOB INC Simulace kolecka, posun o jeden krok v kladném ¢i zdporném
RTMID MMM KNOB DEC sméru

RTMID IMMM KNOB INC Simulace kolecka, posun o jeden krok v kladném ¢i zdporném
RTMID IMMM KNOB DEC sméru s okamzitou volbou MAN

RTMID MMM HOLD Aktivace/deaktivace ,,ptidrze® pro ru¢ni pohyb

RTMID KEYBO FUNCTION1 Funkce 1 pro klavesnici KEYBO, aktivni po dobu drzeni
RTMID KEYBO FUNCTION2 Funkce 2 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBO FUNCTION3 Funkce 3 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBx FUNCTION1 (x=0,1,2,....,7) Funkce 1 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION2 (x=0,1,2,....,7) Funkce 2 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMI DiKEYBxiFUNCTIONS (x:()’] 2,.. ”,7) Funkce 3 pro klavesnici KEYBx (x=0,l 2,.. ..,7)

RTMID KEYBO FUNCTIONO TOGGLE Funkce 0 pro klavesnici KEYBO, piepinaci (TOGGLE)
RTMID KEYBO FUNCTION1 TOGGLE Funkce 1 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBO FUNCTION2 TOGGLE Funkce 2 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBO FUNCTION3 TOGGLE Funkce 3 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBx FUNCTIONO TOGGLE (x=0,1,2,....,7) Funkce 0 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION1 TOGGLE (x=0,1,2,....,7) Funkce 1 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION2 TOGGLE (x=0,1,2,....,7) Funkce 2 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION3 TOGGLE (x=0,12,....,7) Funkce 3 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBO FUNCTIONO SWITCH Funkce 0 pro klavesnici KEYBO, nastavovaci (SWITCH)
RTMID KEYBO FUNCTION1 SWITCH Funkce 1 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBO FUNCTION2 SWITCH Funkce 2 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBO FUNCTION3 SWITCH Funkce 3 pro klavesnici KEYBO

RTMID KEYBx FUNCTIONO SWITCH (x=0,1,2,....,7) Funkce 0 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION1 SWITCH (x=0,1,2,....,7) Funkce 1 pro klavesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION2 SWITCH (x=0,1,2,....,7) Funkce 2 pro klévesnici KEYBx (x=0,1,2,....,7)

RTMID KEYBx FUNCTION3 SWITCH (x=0,1,2,....,7) Funkee 3 pro klavesnici KEYBx (x=0,1.2,....,7)

Priklad:

Priklad pro konfiguraci tocitka s aktivaci rezimu SHIFT v souboru ,,KnobArea .KbdConfig*“ v XML tvaru:

<KeyboardConfig>
<Comment>
Toc¢itko
scan code:
321
078
54 6
</Comment>
<KeyConfig ScanCode="0x03"
<KeyConfig ScanCode="0x02"
<KeyConfig ScanCode="0x01"
<KeyConfig ScanCode="0x00"
<KeyConfig ScanCode="0x07"
<KeyConfig ScanCode="0x08"
<KeyConfig ScanCode="0x05"
<KeyConfig ScanCode="0x04"

<KeyConfig

ScanCode="0x06"

</KeyboardConfig>

Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"
Type="Normal"

RtmCommand="RTMID MMM SELO0"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM SELO1"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM SEL02"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM SELO3"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM SEL04"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM SHIFT ACT"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM MOVENEG"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM RAPIDTRAVERSE"></KeyConfig>
RtmCommand="RTMID MMM MOVE"></KeyConfig>

11-17



Periferie EtherCAT

26. PERIFERIE PRIPOJENE NA ETHERCAT

26.1 EtherCAT - zaklady

Systém umoziuje piipojit rizné periferie (pohony, vstupy a vystupy,..) pomoci sbérnice EtherCAT. Na ptfipojeni
se vyuziva samostatny vhodny port ETHERNET. Vsechny pfipojené periferie pracuji v realném ¢ase s periodou
obsluhy napiiklad 200 ps.

Sbérnici EtherCAT obsluhuje program ,,KPA EtherCAT Master®. Jednd se o Ulohu realného ¢asu nad
REAL-TIME jadrem ,,RTX“. Mezi jeho zakladni vlastnosti patii: ,,Distribuovany Clock* (DC), vstupy a vystupy
pres ,,Process Image* (PI), ¢teni a zapis parametri ,,MailBox* typu ,,CoE* nebo ,,SoE*.

Kompletni obsluha EtherCAT periferii je zptistupnéna v PLC programu.

Konfigurace, prvotni inicializace, konfigurace pfi zmén¢ stavu a definice cyklické vymény dat (Process image)
je definovana v souboru typu XML. Tento soubor je generovany externim programem ,,EtherCAT Studio“
napriklad od firmy ,,Koenig“. Tak konfigurace EtherCAT periferii ovlivni jen PLC program a neni zavisla na
CNC systému. Konfiguracni XML soubor mé& nazev ,MASTER.XML“ a je ulozeny v adresafi
,CNC Machine Files\Config\“ . Do tohoto adresafe se musi piekopirovat prostiednictvim SETUPu
PLC programu (soubor ,,PLC.NSIY).

Pro aktivaci sbérnice EtherCAT je nutno nastavit registr Windows. Nastaveni se provede automaticky uz pii
instalaci WinCNC (musi se zvolit typ EtherCAT). Dalsi nastaveni slouzi jen pro specialni pozadavky a lze je

provést v SETUPu PLC programu v souboru PL.C . NST:

WriteRegDWORD HKLM ”“Software\MEFI\WinCNC\Machine\Common”

"RtxEtherCAT” 1
"EtherCATSynchMode” 2
"EtherCATDebug” 0 (7)
"EtherCATPhaseAdjust” 1
"EtherCATDelayOP” 500
"EtherCATMasterConfigFile” Master.xml
"EtherCATMasterCycleTime” 1000
"FastestPeriod” 1000
"HALTimerPeriod” 1000
” EtherCATStatistic” 0
"EtherCATWatchMaster” 1
"EtherCATWatchSlaves” 0
"EtherCATOPViaPLC” 0

Vyznam vSech moznosti pro nastaveni EtherCATu v registru Windows bude vysvétlen dale.

CNC systém musi mit zakoupené Run-Time licence pro ,,RTX* a pro ,,KPA EtherCAT Master — RTX".
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26.2 Cyklicka vyména dat

26.2.1 Obraz ,,Process Image“ v PLC programu

V PLC programu je ,,Process Image™ definovan jako proménné, které jsou definovany jako logické vstupy a
vystupy pomoci instrukci DEF_IN a DEF_OUT (viz navod ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému*).

Systém automaticky definuje logické vstupy a vystupy, které souvisi s EtherCATem na zakladé konfigura¢niho
XML souboru, ktery je vytvoren pomoci EtherCAT studia.

Definice ,,Process Image™ formou logickych vstupti a vystupti umoziuje jejich propojovani jen na zaklade
konfigurace a bez nutnosti zmény PLC programu. Pfi definici logickych prvka pro ,,virtualni spoje” v PLC

programu se proménné automaticky deklaruji — vymezi se jim pozadovany pamétovy prostor.

Datové prvky, které definuji logicky spoj, mohou byt definovany jako pole s ohledem na typ proménné. V tomto
pripadé logicky spoj k danému prvku urcuje jeho jméno a koncovy index.

Pro kazdy logicky spoj mozno definovat konverzi, ktera se uplatni pti propojeni prvkda.
Vsechny logické vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno ,,pfimé sdileni* a tak se znacné zjednodusi

pristup uzivatelskych obrazovek a dialogti k jejim hodnotam. Na logické vstupy a vystupy neni potieba pouzivat
instrukce S HARE VAR a SHARE BIT.

Priklad pro definici prvkii ,Process Image‘:

;Drive status word, servo 0
DEF IN wEcatDriveStatus0, 'PIInDriveStatusO0', TYPE UNS 16, -, FAST

;Position feedback, servo 0
DEF IN dwEcatDrivePos0, 'PIInDrivePos0', TYPE INT 32,-,FAST

;Master control word, servo 0
DEF OUT wEcatDriveControlQ, 'PIOutDriveControl0', TYPE UNS 16,-,FAST

;Velocity demand value, servo 0
DEF OUT dwEcatDriveVeloReq0, 'PIOutDriveVeloReqg0', TYPE INT 32,-,FAST
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Pro praci s ,,ControlWordem* a ,,StatusWordem* je mozno deklarovat formalni definice bitd a vyuzit slozitéjsi
adresaci bitu.

Priklad:
;Formalni definice bitu pro Controlword a Statusword pro CoE a SoE
;Statusword CoE

CoEStat0: DFM StatCoE RDY, StatCoE ON, StatCoE ENABLE, StatCoE FAULT,
StatCokE VOLT, StatCoE QSTOP, StatCoE DISABLE, StatCoE WARNING

;StatCoE RDY Ready to switch on
;StatCoE ON Switched on
;StatCoE ENABLE Operation enable
;StatCok FAULT Fault
;StatCoE_VOLT Disable voltage
;StatCoE QSTOP Quick stop
;StatCoE DISABLE Switch on disabled
;StatCoE_ WARNING Warning

; Statusword SoE

SoEstat0: DFM , , , StatSoE COMMAND, , , ,

SoEStatl: DFM StatSokE MO, StatSoE M1, StatSoE M2, , , , StatSoE READY,
StatSokE POWER

;StatSoE COMMAND Status command value processing
;StatSoE MO Operation mode 0

;StatSoE Ml Operation mode 1

;StatSoE M2 Operation mode 2

;StatSoE READY ready to operate 0O drive ready
;StatSoE POWER ready to operate 1 main power applied

;Controlword CoE
CoECnt0O: DFM CntCoE_ON, CntCoE VOLT, CntCok QSTOP, CntCoE ENABLE,
CntCoE MO, CntCoE M1, CntCoE M2, CntCoE FAULT

;CntCoE_ON Switch ON (1)
;CntCoE_VOLT Disable Voltage (0)
;CntCoE _QSTOP Quick Stop (0)
;CntCoE_ENABLE Enable Operation
;CntCoE MO Operation mode specific
;CntCoE M1 Operation mode specific
;CntCoE M2 Operation mode specific
;CntCoE FAULT Reset Fault

;Controlword SoE

SoECntO: DEM ,,,/,//,

SoECntl: DFM CntSoE OPO, CntSoE OPl, CntSoE SYNCH, CntSoE OPZ,
;CntSoE HALT, CntSokE ENABLE, CntSok ON

;CntSoE _OPO Operation Mode O

;CntSoE _OP1 Operation Mode 1

;CntSoE SYNCH Control unit synchronisation bit
;CntSoE _OP2 Operation Mode 2

;CntSoE HALT Halt/Restart drive

;CntSoE ENABLE Enable drive

;CntSoE ON Drive ON/OFF
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Priklad mechanizmu pro ENABLE pohonu:
Priklad:

; Mechanizmus provadi "ENABLE" pohonu pro servo 0 (typ SoE).
MECH BEGIN M ECAT DRIVEQ ENABLE
; Jako zadanou polohu nastavit aktudlni polohu hl&Senou pohonem
LOD dwEcatDrivePosO0

STO dwEcatDrivePosReq0

;V ControlWordu daného pohonu nastavit ptrislusné bity
FL 1,wEcatDriveControlO+1.CntSoE ON
FL 1,wEcatDriveControlO+1.CntSoE ENABLE
FL 1,wEcatDriveControlO+1.CntSoE HALT
FL 1,wEcatDriveControl0O+1.CntSoE SYNCH
EX

;Pockat, aZz pohon oznadmi splnéni pozadavku
LDR wEcatDriveStatus0.StatSoE COMMAND
LA wEcatDriveStatus0+1.StatSoE READY
LA wEcatDriveStatus0+1.StatSoE POWER
TEX0 -, 350, LBL _ECAT DRIVEO ENABLE ERR

26.2.2 Propojeni ,Process Image“ s obrazem v PLC

Propojovani jednotlivych prvki se provede jen formou konfigurace, bez nutnosti zmény PLC programu.

Logické virtualni spoje jsou definovany dvéma textovymi identifikatory. Identifikator logického vystupu a
identifikator logického vstupu. Textové identifikatory pouzivaji ,teCkovou konvenci“ podle zasad popsanych
v navodu ,,Logické vstupy a vystupy moduli systému.

Identifikator pro pfipojeni k logickym vstuptiim a vystupim definovanym v ,,Process image™ pro EtherCAT
komunikaci: ECAT.<jmeno>[xx] .Typ prvku je definovan v ,,Process image*“ (vytvoreno v EtherCAT
studiu a zaznamenano v XML souboru). MozZnost periody obsluhy: FAST.

Konfigurace pro logické spoje jsou v souboru typu ,ChannelConfig" v elementu ,Connections™.
Priklad:
<Connections>
<Connection Source="PLC.Output.PIOutDriveControlQ"
Destination="ECAT.Drive 0.Outputs.Control word"
Connected="1"></Connection>
<Connection Source="PLC.Output.PIOutDriveVeloReqgQ"
Destination="ECAT.Drive 0.Outputs.Target velocity"
Connected="1"></Connection>
<Connection Source="ECAT.Drive 0.Inputs.Status word"
Destination="PLC.Input.PIInDriveStatusO"
Connected="1"></Connection>
<Connection Source="ECAT.Drive 0O.Inputs.Position actual value"
Destination="PLC.Input.PIInDrivePos0"

Connected="1"></Connection>

</Connections>
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26.2.3 Start cyklické vymény dat

Cyklicka vyména dat se odstartuje automaticky po prechodu Mastru do stavu OPERATIONAL. Jen v ptipadé, Ze
se pozaduje zpozdény start cyklické vymény, ktery fidi PLC program a je nastaven kli¢ EtherCATOPViaPLC
= 1, tak cyklickou vyménu datmizZe odstartovat PLC program prostfednictvim bitu:

flEcatStartCyclicOperation.

Nastavenim bitu ,,f1EcatStartCyclicOperation® na hodnotu log.1 se spusti cyklicka vymeéna dat mezi
EtherCAT Mastrem a vSemi EtherCAT Slave. Soucasn¢ se bude ménit stav Mastru:

INIT -> PRE-OPERATIONAL -> SAFE-OPERATIONAL -> OPERATIONAL

Kazda zména stavu Mastru je doprovazena vyslanim piikazt podle definic v souboru ,,MASTER.XML®. Tim
dojde k inicializaci a k nastaveni vSech potiebnych parametrti v EtherCAT periferiich.

Po uspésném dosazeni stavu ,,OPERATIONAL® systém da zpravu PLC programu nastavenim bitu
»ElEcatOperational®. PLC program potom muZze pokracovat v inicializaci periferii, naptiklad prechod do
stavu ,,ENABLE“

flEcatStartCyclicOperation Zadost z PLC o start cyklické vymény dat

flEcatOperational Zprava pro PLC o dosazeni stavu ,,0PERATIONAL"
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26.3 Stavy EtherCAT Mastru

EtherCAT Master se muze nachazet ve stavech:

Stav Hodnota Symbol pro PLC
BOOTSTRAP 3 ECAT BOOTSTRAP
INIT 1 ECAT INIT
PRE-OPERATIONAL 2 ECAT PREOPERATIONAL
SAFE-OPERATIONAL 4 ECAT SAFEOPERATIONAL
OPERATIONAL 8 ECAT OPERATIONAL

Po spravné inicializaci se EtherCAT MASTER nachdzi ve stavu OPERATIONAL. (je nahozen bit
flEcatOperational ). PLC program ma moznost zadat o zménu stavu MASTRA. Tato zména musi byt
uvazena, protoze se tyka vSech EtherCAT periferii. Napiiklad pohony musi byt ve stavu DISABLE. Pfi
opétovném prechodu do stavu OPERATIONAL, je potieba zrusit referenci a znovu nacist polohu motoru.

Z4dosti z PLC o zménu stavu EtherCAT MASTRu:

flEcatBootStrapReq Zadost z PLC o piechod MASTRu do stavu ,,BOOTSTRAP

flEcatInitReq Zadost z PLC o piechod MASTRu do stavu ,, INT T

flEcatPreOperationalReq | Zidost z PLC o prechod MASTRu do stavu ,,PRE-OPERATIONAL

flEcatSafeOperationalReq | Zidost z PLC o prechod MASTRu do stavu ,,SAFE-OPERATIONAL®

flEcatOperationalReq Zadost z PLC o piechod MASTRu do stavu ,,0PERAT IONAL

Jako potvrzeni zmény stavu MASTRu se prislusny bit zadosti sam vynuluje.

Priklad:
;:Mechanizmus pro ptrechod do stavu PRE-OPERATIONAL:

MECH BEGIN M ECAT PREOPERATIONAL
FL 1, flEcatPreOperationalReq
EX
LDR flEcatPreOperationalReq
TEX1 -, 500, LBL ECAT PREOP ERR

MECH_ END M ECAT PREOPERATIONAL
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26.4 Mailbox typu CoE a SoE, prikazy pro Mastra

Modul ,Mailbox®, ktery je soucasti EtherCAT Mastru slouzi pro ¢teni a nastavovani parametri jednotlivych
periferii. Jedna se vzdy o jednorazové — neperiodické piistupy k parametrim jednotlivych ,,Slave*.

26.4.1 Cteni a zapis parametru typu CoE

Pro komunikaci s EtherCAT periferii se vyuziva komunikacni profil ,,CANopen® (CoE = , CANopen over
EtherCAT") podle normy: ,,CiA Standard 402 (DSP402, Device profile for drives and motion control)“.
Z toho se vyuzivaji hlavné komunikacni objekty ,,SDO (Service Data Object) a pro adresaci se vyuziva
,»INDEX“ a ,,SUBINDEX" objektu podle normy CANopen.

Pro SDO komunikaci byly zavedeny instrukce pro ¢teni a zapis. Jedna se o instrukce, které mohou byt pouzity
jen v mechanizmech, protoze se vzdy ¢eka na vysledek komunikace.

instrukce ECAT_COE_READ
ECAT_COE_WRITE

funkce ECAT_COE_READ Cteni registru z EtherCAT periferie typu CoE
ECAT_COE_WRITE Zapis do registru EtherCAT periferie typu CoE

syntax ECAT_COE_READ Master, Slave, Index, Subindex, Val, Len
ECAT _COE_WRITE Master, Slave, Index, Subindex, Val, Len

l.parametr ,Master™ ID Mastra

2 .parametr ,Slave"“ ID Slave

3.parametr ,Index"“ Index pro SDO (WORD)

4 .parametr ,Subindex"“ Subindex pro SDO (BYTE)

5.parametr ,Val“ pointer nebo nazev proménné pro data

6.parametr ,Len“ nazev proménné pro uloZeni délky dat (DWORD)

parametr | nazev vyznam typ

1. Master ID EtherCAT Mastra (0,1,..). Pokud je pouzit jen jeden, tak hodnota 0. Byte

2. Slave ID EtherCAT Slave (0,1,..). Adresa ,,Slave” je v poradi jak jsou piipojeny | Word
na ETHERNET.

3. Index Index pro adresaci registru v ,,Slave® typu SDO Word

4. Subindex | Sublndex SDO registru v ,,Slave* Byte

5. Val Nazev datové proménné nebo pole pro vyznamova data. Parametr se Data
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

6. Len Nazev datové proménné pro ulozeni délky dat typu DWORD. Parametr Data
se predava instrukci odkazem (ne hodnotou).
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Navratové hodnoty instrukeci:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX“.

Vracené datové hodnoty se zapisuji pfimo do datové proménné , Val“ a ,Len™

Datova proménna ,, Val“ musi mit rezervovany dostatecny prostor pro zapis poZzadovanych hodnot.
Datova proménna ,, Len‘ pro délku slouzi jak pro vstup pozadované délky dat, tak jako navratovou hodnotu
skutecné délky nactenych dat.

Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty v registrech:

RLO=0, DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonceni operace

RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb

RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
Priklad:

Cteni statusu CoE ze Slave 0:

bEcatData: DS 4 ;data

dwEcatDatalen: DS 4 ;pro ulozeni délky

MECH_BEGIN M COE_READ

LOD CNST.2

STO dwEcatDatalLen

ECAT COE READ 0,0, 6041h, 0O, bEcatData, dwEcatDataLen
EXO

EQ CNST.O

JLO LBL COE_ERR ;Error

MECH_END M _COE_READ
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26.4.2 Cteni a zapis parametru typu SoE

Pro komunikaci s EtherCAT periferii se vyuziva komunikacni profil ,,SERCOS“ (SoE =

,Servo Profile

over EtherCAT"“) podle normy: ,,JEC 61491, Vyuzivaji se komunikaéni objekty ,,IDN* typu ,,S“ a ,,P*.

Pro SERCOS komunikaci byly zavedeny instrukce pro ¢teni a zapis. Jedna se o instrukce, které mohou byt
pouzity jen v mechanizmech, protoze se vZzdy ¢eka na vysledek komunikace.

instrukce ECAT_SOE_READ
ECAT SOE_WRITE
funkce ECAT_SOE_READ Cteni registru z EtherCAT periferie typu SoE
ECAT SOE WRITE Zapis do registru EtherCAT periferie typu SoE
syntax ECAT SOE READ Master, Slave, DrNo, ElemFl, IDN, Val, Len
ECAT SOE_WRITE Master, Slave, DrNo, ElemFl, IDN, Val, Len
l.parametr ,Master™ ID Mastra
2 .parametr ,Slave"“ ID Slave
3.parametr ,DrNo“ DriveNo (BYTE)
4.parametr ,ElemF1"“ nazev proménné pro uloZeni ElementFlags (BYTE)
5.parametr , IDN™ IDN (WORD)
6.parametr ,Val“ pointer nebo nazev proménné pro data
7.parametr ,Len"“ nazev proménné pro uloZeni délky dat (DWORD)
parametr | nazev vyznam typ
1. Master | ID EtherCAT Mastra (0,1,..). Pokud je pouZit jen jeden, tak hodnota 0. Byte
2. Slave | ID EtherCAT Slave (0,1,..). Adresa ,,Slave* je v poradi jak jsou pfipojeny Word
Slave na ETHERNET.
3. DrNo DriveNo (Cislo zafizeni) Byte
4. ElemF1l | Nazev datové proménné pro uloZeni ElementFlags (pfiznaky elementu). Byte
Parametr se pfedava instrukci odkazem (ne hodnotou).
5. IDN IDN registru Word
6. Val Nazev datové proménné nebo pole pro vyznamova data. Parametr se Data
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).
7. Len Nazev datové proménné pro ulozeni délky dat typu DWORD. Parametr se Data
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

Navratové hodnoty instrukei:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX“.

Vracené datové hodnoty se zapisuji pfimo do datové proménné , Val“ a ,Len™ .

Datova proménna , ElemF1™, slouzi jak pro vstup, tak pro vystup ElementFlags prislusného registru.
Datova proménna ,, Val“ musi mit rezervovany dostatecny prostor pro zapis poZzadovanych hodnot.
Datova proménna ,, Len‘ pro délku slouzi jak pro vstup pozadované délky dat, tak jako navratova hodnota
skutecné délky nactenych dat.
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Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty v registrech:

RLO=0, DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonc¢eni operace

RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb

RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
Priklad:

Nulovani chyb SoE v Slave 0, na IDN S-0-0099

bEcatData: DS 4 ;data

dwEcatDatalen: DS 4 ;pro ulozeni délky

bEcatElem: DS 1 ;pro ElementFlags

MECH BEGIN M SOE CLEAR ERR

LOD cnst.40h

STO bEcatElem ;ElementFlags = , VAL™

LOD CNST.3

STO DWRD.bEcatData ;data = 3

LOD CNST.2

sto dwEcatDataLen ;délka

ECAT SOE WRITE 0,0,0,bEcatElem, 99,bEcatData, dwEcatDatalen
EXO

JL1 LBL_SOE_ERR ;Error

MECH_END M_SOE_CLEAR_ERR

10



Periferie EtherCAT

26.4.3 Zasilani prikaz( pro EtherCAT Mastra

Pro zasilani piikazl pro EtherCAT Mastra z PLC programu slouZi instrukce ECAT COMMAND. Jedna se o
instrukei, ktera mize byt pouzita jen v mechanizmech, protoze se vzdy ¢eka na vysledek komunikace.

instrukce ECAT COMMAND
funkce ECAT COMMAND Pfikaz pro EtherCAT Mastra
syntax ECAT_COMMAND Master, Slave, Cmd
ECAT_COMMAND Master, Slave, Cmd [, Val, Len ]
l.parametr ,Master™ ID Mastra
2 .parametr ,Slave"“ ID Slave
3.parametr ,Cmd"“ Pfikaz podle vyétu ECATCOMMAND (WORD)
4.parametr ,Val“ pointer nebo nazev proménné pro data
5.parametr ,Len"“ nazev proménné pro ulozZeni délky dat (DWORD)
parametr | nazev vyznam typ
1. Master | ID EtherCAT Mastra (0,1,..). Pokud je pouzit jen jeden, tak hodnota 0. Byte
2. Slave | ID EtherCAT Slave (0,1,..). Adresa ,,Slave* je v potadi jak jsou pfipojeny na | Word
ETHERNET.
3. Cmd Pozadovany ptikaz podle vyé¢tu ECATCOMMAND Word
4. vVal Zadava se jen u piikazi, které jej vyzaduji. Data

Nazev datové proménné nebo pole pro vyznamova data. Parametr se
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

5. Len Zadava se jen u piikazi, které jej vyzaduji Data
Nazev datové proménné pro ulozeni délky dat typu DWORD. Parametr se
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

Navratové hodnoty instrukeci:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX“.

Vracené datové hodnoty se zapisuji pfimo do datové proménné , Val“ a ,Len™ .

Datova proménna ,,Val“ musi mit rezervovany dostatecny prostor pro zapis poZzadovanych hodnot.
Datova proménna ,, Len‘ pro délku slouzi jak pro vstup pozadované délky dat, tak jako navratovou hodnotu
skutecné délky nactenych dat.

Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty v registrech:

RLO=0, DR=0 ....... stav cekani na dokonceni operace
RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb
RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba

11
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Prehled prikaztit ECATCOMMAND

Symbol ptikazu Hodnota Popis
ECATCMD MASTER BOOTSTRAP 3 Zadost o prechod Mastra do stavu
- - BOOTSTRAP
ECATCMD MASTER INIT 1 Zadost o prechod Mastra do stavu INTT
ECATCMD MASTER PREOPERATIONAL 2 Z4dost o prechod Mastra do stavu PRE-
OPERATIONAL
ECATCMD MASTER SAFEOPERATIONAL 4 Zé&mtopﬁmhodhhwﬁadostuSAFE—
OPERATIONAL
ECATCMD MASTER OPERATIONAL 8 Zadost o prechod Mastra do stavu
B B OPERATIONAL
ECATCMD SLAVE BOOTSTRAP 13 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
- - BOOTSTRAP
ECATCMD SLAVE INIT 11 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B INIT
ECATCMD SLAVE PREOPERATIONAL 12 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
PRE-OPERATIONAL
ECATCMD SLAVE SAFEOPERATIONAL 14 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B SAFE-OPERATIONAL
ECATCMD SLAVE OPERATIONAL 18 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B OPERATIONAL
ECATCMD MASTER STATE 20 Zadost o zjisténi aktudlniho stavu Mastru.
Prikaz musi mit parametry pro navratovou
hodnotu (Val, Len).
ECATCMD SLAVE STATE 21 Zadost o zjisténi aktudlniho stavu jednoho
Slave. Pfikaz musi mit parametry pro
navratovou hodnotu (Val, Len).

Priklad:
Prechod 2.EtherCAT Slave (ID=1) do stavu SAFE-OPERATIONAL a zjisténi jeho
aktudlniho stavu

bEcatData: DS 8 ;data
dwEcatDatalen: DS ;pro ulozeni délky
dwCmdResult: DS 4 ;pro test chyby

DS

MECH BEGIN M ECAT_ SLAVE

ECAT COMMAND O,1,ECATCMD_SLAVE_SAFEOPERATIONAL

EXO

STO dwCmdResult

ECAT COMMAND O,1,ECATCMD_SLAVE_STATE,bEcatData,dchatDataLen
EXO

STO dwCmdResult

LOD BYTE.bEcatData

EQ ECAT SAFEOPERATIONAL

MECH_END M _ECAT SLAVE
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17. PLC TABULKY

PLC program muze pouzivat pro ruzné ucely PLC tabulky. Pro praci s PLC tabulkami slouzi specialni sada
instrukci.

Data z PLC tabulky se pouzivaji pro zpracovani v PLC, mohou mit ptimé vyuziti v NC programu nebo se pies
sdilenou pamét’ PLC ,,SA™ (viz Sdilena pamét’ pro PLC program) uplatni v riznych dialogovych oknech.

17.1 Definice struktury PLC tabulky

17.1.1 Soubor pro definici struktury PLC tabulky

Definice struktury PLC tabulky se provede pomoci defini¢niho souboru ,,PlcTDef", ktery je v XML tvaru.
Pro uplnost na tomto misté navodu uvedeme zaklady pro zptsob definice tabulky.

element definice struktury PLC tabulky
PLCTableDef
element definice struktury PLC tabulky
Definition
element ID definice tabulky
DefinitionID Abcd Nazev PLC tabulky
element pocet sloupcii
ColsCount 1,2,.. Pocet sloupcti PLC tabulky
element sloupec tabulky
Col
atribut ¢islo sloupce tabulky
No 0,1,2.. | poradové cCislo sloupce tabulky (od nuly)
element ID sloupce tabulky
ColID Abcd Nazev sloupce tabulky
element typ dat pro dany sloupec tabulky
ColType REAL realna data
INT celociselna data (DWORD)
STRING | textovy fetézec
BINARY | binarni fetézec
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Priklad:

Zacatek definice tabulky materialu, kterda ma 6 sloupcu. Kompletni definice je v souboru
sSample.PlcTDef™.

<PLCTableDef>
<Definition>

<DefinitionID>Materials</DefinitionID>

<ColsCount>6</ColsCount>

<Col No="0"> <!-- Material thickness (mm) -->
<ColID>MaterialThickness</ColID>
<ColType>REAL</ColType>

</Col>

<Col No="1"> <!-- Feed (mm/min) -->
<ColID>Feed</ColID>
<ColType>REAL</ColType>

</Col>

17.1.2Registrace definiénich souborta PLC tabulek

CNC systém musi mit k definicnimu souboru tabulky pfistup, proto se musi definice struktury tabulky
zaregistrovat v registrech Windows. V registrech se uvede nazev defini¢niho souboru pod klicovymi slovy
PlcTableDef0, P1cTableDef1,.. (podle Cisla tabulky).

P13

Tuto registraci se nedoporucuje provést ,,ruéné pfimym zapisem do registrii, protoze PLC tabulka musi patfit do
celkového projektu PLC. Piekladem PLC v prostfedi Wintechnolu vznikne Setup, ktery musi zputsobit
zaregistrovani definice PLC tabulky. Tim je zarucena také opakovatelnost a obnova konkrétni aplikace systému
na dany stroj. Zaregistrovani se provede pomoci skriptu ktery vytvari Setup: ,,PLC.nsi™.

Priklad:
Umisténi definice 1. PLC tabulky ,,Sample.P1cTDef™ v registrech Windows:

HKLM\Software\MEFI\WinCNC\Machine\PLC\Tables\PlcTableDef(0 Sample.PlcTDef

Prikaz pro zaregistrovani pti Setupu v souboru skriptu ,,PLC.nsi™:
Function InstallPlcConfig

WriteRegStr HKLM "Software\MEFI\WinCNC\Machine\PLC\Tables" "PlcTableDefO" -~
"Sample.PlcTDef"

FunctionEnd

(znak ,,~“ znamena pokracovani fadku — ve skutec¢nosti fadek nesmi byt rozdélen)
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17.2 Data PLC tabulky

17.2.1 Soubor pro ulozeni dat PLC tabulky

Soubor s konkrétnimi daty PLC tabulky je také v XML tvaru. Obsluha ale nemusi s formatem XML pfijit do
styku. Pro tiplnost na tomto misté navodu uvedeme zaklady pro ulozeni dat tabulky.

element PLC tabulka
PLCTable
element definice struktury tabulky
Definition
element ID definice tabulky
DefinitionID | Abcd Nazev PLC tabulky (musi souhlasit s ID definice tabulky)
element pocet Fadki
LinesCount 1,2,.. Aktualni pocet fadkti PLC tabulky
element radek tabulky
Line
atribut ¢islo Fadku tabulky
No 0,1,2.. poradové ¢islo fadku tabulky (od nuly)
element sloupec tabulky
Col
atribut ID sloupce tabulky
ColID Abcd Nazev sloupce tabulky
data (obsah elementu Col)
XXX | data jednoho prvku
Priklad:

Zacatek PLC tabulky z pfedchoziho ptikladu. Kompletni definice je v souboru ,, Samplel.P1cT™.

<PLCTable>
<Definition>

<DefinitionID>Materials</DefinitionID>

<LinesCount>5</LinesCount>

</Definition>

<Line No="0">

<Col ColID="MaterialThickness">1</Col>

<Col ColID="Feed">2000</Col>

<Col ColID="RadiusComp">1.0</Col>

<Col ColID="PerforationTime">3</Col>

<Col ColID="LinAccel">100.200</Col>

<Col ColID="ParabAccel">123.567</Col>

</Line>

<Line No="1">

<Col ColID="MaterialThickness">2</Col>

<Col ColID="Feed">1000</Col>

<Col ColID="RadiusComp">1.1</Col>

<Col ColID="PerforationTime">5</Col>
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17.2.2 Registrace PLC tabulek

CNC systém musi mit k datim souboru tabulky pfistup, proto se musi tabulka zaregistrovat v registrech
Windows. V registrech se uvede nazev souboru PLC tabulky pod klicovymi slovy P1cTable0, P1lcTablel,..
(podle ¢isla tabulky).

P13

Tuto registraci se nedoporucuje provést ,,ruéné pfimym zapisem do registrii, protoze PLC tabulka musi patfit do
celkového projektu PLC. Piekladem PLC v prostfedi Wintechnolu vznikne Setup, ktery musi zpusobit
zaregistrovani PLC tabulky. Tim je zaruéena také opakovatelnost a obnova konkrétni aplikace systému na dany
stroj. Zaregistrovani se provede pomoci skriptu ktery vytvari Setup: ,PLC.nsi™.

Priklad:

Umisténi dat 1. PLC tabulky ,Samplel.P1cT" v registrech Windows:

HKLM\Software\MEFI\WinCNC\Machine\PLC\Tables\PlcTable0 Samplel.PlcT

Prikaz pro zaregistrovani pti Setupu v souboru skriptu ,,PLC.nsi™:
Function InstallPlcConfig

WriteRegStr HKLM "Software\MEFI\WinCNC\Machine\PLC\Tables" "PlcTableO" ~
"Samplel.PlcT"

FunctionEnd

(znak ,,~“ znamena pokracovani fadku — ve skutec¢nosti fadek nesmi byt rozdélen)

17.3 Editor PLC tabulek

17.3.1 Tvorba dialogového okna pro editor tabulek

Vizualizaci a editaci PLC tabulek neprovadi automaticky CNC systém. PLC tabulky mohou mit velkou
rozmanitost pouziti od ¢eho se odviji i rozmanitost tvaru a forem dialogovych oken. Dialogova okna pro editaci
PLC tabulek si proto musi navrhnout navrhat PLC programu a systém jen poskytuje dispozice pro tento navrh.
Proto také dialogova okna pro PLC tabulky patii do celkového projektu PLC.

Dialogova okna se navrhuji podobné jako stranky pro webowé aplikace. Jsou v HTML formatu, ktery je
obohacen o elementy CNC systému, které naptiklad zabezpeéi propojeni dat se systémem. Pii navrhu se
doporucuje pouzivat kaskadové styly HTML, které zabezpe¢i jednotnou vizaz vSech oken.

Pro uplnost na tomto misté navodu uvedeme zaklady pro tvorbu dialogu pro PLC tabulky.

Pro zobrazeni obsahu PLC tabulky se pouziva standardni element TABLE dopInény o specialni atributy a pro
editaci bunky se pouziva standardni element INPUT také dopInény o specialni atributy.
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element tabulka (HTML)
TABLE
atribut kli¢ové slovo pro CNC
id PlcTTableVieW Vykresleni PLC tabulky CNC systémem
element oznaceni iadki v hlavi¢ce tabulky (HTML)
THEAD
element radek tabulky (HTML)
TR
element buiika tabulky (HTML)
TD
atribut ID sloupce tabulky
P1cTColID Abcd Nazev sloupce tabulky (podle definice)
atribut kli¢ové slovo pro CNC
ClickAction | EditedLineSet Editovatelna polozka
data (obsah elementu TD)
Abcd Nadpis pro sloupec tabulky
element vstupni okno (HTML)
INPUT
atribut kli¢ové slovo pro CNC
name PlcTValueEdit Editovatelna polozka
atribut ID sloupce tabulky
P1cTColID Abcd Nazev sloupce tabulky (podle definice)
atribut kli¢ové slovo pro CNC
DdxOptions NumberWidth: xx celkovy pocet cifer
NumberPrecision: xx pocet desetinnych mist
Priklad:

Uvedeme c¢asti HTML kodu pro zobrazeni a editaci PLC tabulky. Cely pfiklad je uveden v souboru
sSamplePlcTab.html™.

Definice tabulky:

<TABLE id="PlcTTableVieW" width="100%" cellspacing="0" class="PlcTable">
<THEAD>
<TR>
<TD PlcTColID="MaterialThickness"
ClickAction="EditedLineSet">Tloudtka<BR>materidlu</TD>
<TD P1lcTColID="Feed" ClickAction="EditedLineSet" >Rychlost<BR></TD>
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Definice editac¢nich poli:

<DIV id="MaterialThickness Lbl" class="LabelMedium">TlouStka :</DIV>
<INPUT id="MaterialThickness Val" type="text" size="10" class="EditMedium"

name="PlcTValueEdit"
DdxOptions="NumberWidth:

<DIV id="Feed Ibl" class="LabelMedium">Rychlost :</DIV>

id="Feed Val" type="text" size="10" class="EditMedium"
name="PlcTValueEdit"
DdxOptions="NumberWidth:

<INPUT

Priklad umisténi pomoci kaskadovych styla:

<STYLE type="text/css">

<!-- Prvky v poli EditArea -->
#MaterialThickness Lbl
#MaterialThickness Val

#Feed Lbl
#Feed Val

</STYLE>

{position:
{position:
{position:
{position:

0;

PlcTColID="Feed"
0;

NumberPrecision: 3">
absolute; top: 18px;
absolute; top: 10px;
absolute; top: 53px;
absolute; top: 45px;

2">

PlcTColID="MaterialThickness"
NumberPrecision:

left:
left:
left:
left:

10px;}
200px;}
10px;}
200px;}

Dialog pro editaci tabulky z ptikladu. V piikladu se zobrazuji jen 3 vybrané sloupce tabulky, ale po vybrani

fadku se v editaénim poli zobrazuji data ze vSech 6 sloupcti. VSechna data mozno editovat.

Volba materialu z PLC tabulky

Tloust.lfa Rychlost Caos w5

materialu : pristrelu

1.000 2000.000 3.000

2.000 1000.000 5.000

3.000 750.000 8.000

4.200 700.000 8.000 w
Tloustka materidlu : ‘ 2.00
Rychlost : | 1000.000
Polomeérova korekce : ‘ 1.100

OK‘

Cancel

‘ A

Cas priistielu :

Linedrni zrychleni :

b0

80.100

Parabolické zrychleni : ‘

93.123

Pfidat ‘ Odebrat
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Dialog v pfikladu ma pouzita také tladitka pro ovladani editace tabulky. Pro uplnost zde uvedeme jeji zapis
v HTML tvaru:

<!-- Buttons -->

<BUTTON id="EditedLinePrev" class="Button">"</BUTTON>
<BUTTON id="EditedLineNext" class="Button">v</BUTTON>
<BUTTON id="AddLine" class="Button">P¥idat</BUTTON>
<BUTTON id="RemovelLine" class="Button">0Odebrat</BUTTON>
<BUTTON 1id="OK" class="Button">OK</BUTTON>

<BUTTON id="Cancel" class="Button">Cancel</BUTTON>

17.3.2 Registrace editoru PLC tabulek

CNC systém musi mit k dialogu piistup, proto se musi HTML soubor zaregistrovat v registrech Windows.

P13

Tuto registraci se nedoporucuje provést ,,rucné” primym zapisem do registrti, protoze editor PLC tabulky musi
patfit do celkového projektu PLC. Ptekladem PLC v prostiedi Wintechnolu vznikne Setup, ktery musi zptsobit
zaregistrovani editoru PLC tabulky. Zaregistrovani se provede pomoci skriptu ktery vytvari Setup: ,, PLC.nsi™.

Priklad:

Prikaz pro zaregistrovani pti Setupu v souboru skriptu ,,PLC.nsi™:

Function InstallPlcConfig

WriteRegStr HKLM ~
Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\SamplePlcTab" ~
"Library" "StdPlugins"

WriteRegStr HKLM ~
Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\SamplePlcTab" ~
"Type" " PlcTableEditor"

WriteRegStr HKLM ~
Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\SamplePlcTab" ~
"HtmlFile" "SamplePlcTab.html"

FunctionEnd

(znak ,,~“ znamena pokracovani fadku — ve skute¢nosti fadek nesmi byt rozdélen)
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17.3.3 Aktivace editoru PLC tabulky

Zobrazeni dialogu editoru PLC tabulky mozno provést napiiklad pomoci softwarového menu nebo pomoci
libovolného tlacitka panelu.

Pridani softwarového tlacitka do menu se provede pomoci elementu ,Dialog™ v pfislusném souboru
s definici softwarového menu typu ,SoftMenu™ .
Priklad:

Priklad pro pridani tlacitka ,Volba materi&lu™ do menu technologie v souboru
»TechnolgyCSY.SoftMenu™

<SoftMenultem>
<Text>Volba<Br/>materidlu</Text>
<Dialog>SamplePlcTab</Dialog>
</SoftMenultem>

Zobrazeni dialogu na zakladé¢ stisku tlacitka se mize provést naptiklad v definicnim souboru pro technologicka
tlacitka pomoci elementu ,,Dialog™ v souboru typu ,KbdConfig™.

Prikilad:

Priklad pro aktivaci editoru ptimo z tlacitka panelu v souboru ,, TechnologyArea.KbdConfig"

<KeyConfig ScanCode="0x6D" Type="Normal">
<Dialog>SamplePlcTab</Dialog></KeyConfig> <!-- Editor PLC tabulky -->
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17.4 Tabulkové operace v PLC programu

17.4.1 Cteni a zapis do PLC tabulky

Instrukce pro tabulkové operace jsou viceprichodové a pro synchronizaci ptistupu k datim pouZivaji vlastni
mutex. Proto vSechny dale uvedené instrukce se mohou pouzivat jen v mechanizmech (viz ,,Logické sekvenéni

celky®)
instrukce PLCT GET_INT
PLCT_GET_REAL
PLCT_GET_STR
PLCT_GET_BIN
PLCT_SET INT
PLCT_SET_REAL
PLCT_SET_STR
PLCT_SET BIN
funkce PLCT GET_INT Naéteni celoc¢iselné hodnoty z buriky tabulky
PLCT GET REAL Nacteni redlné hodnoty z buriky tabulky
PLCT GET _STR Nacteni textového fetézce z burky tabulky
PLCT_GET_BIN Naéteni binarniho fetézce z burnky tabulky
PLCT SET INT Zapsani celociselné hodnoty do buriky tabulky
PLCT SET REAL Zapsani realné hodnoty do bunky tabulky
PLCT SET STR Zapsani textového fetézce do burky tabulky
PLCT_SET BIN Zapsani binarniho ¥etézce do buriky tabulky
syntax PLCT GET xx TabIdx, Line, Col, Val
PLCT GET xx TabIdx, Line, Col, Poin
PLCT_SET xx TabIdx, Line, Col, Val
PLCT_SET xx TabIdx, Line, Col, Poin

l.parametr
2.parametr
3.parametr
4 .parametr

,TabIdx"
,Line™
,Col™
,val,Poin"

Vyznam parametri instrukei:

index tabulky
fadek v tabulce (0,1,..)
slopec v tabulce (0,1,..)

pointer

nebo nazev proménné

parametr | nazev vyznam typ
1. TabIdx Index tabulky (0,1,..) Byte
2. Line Radek v tabulce (0,1,..) Word
3. Col Sloupec v tabulce (0,1,..) Word
4 Poin Navesti u fetézce definovaného instrukei "str" Parametr mtize mit Pointer
zadan offset v fetézci (+xx).
Val Nazev datové proménné typu (BYTE,WORD,DWRD,..) Data




PLC

Navratové hodnoty instrukeci:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX*.

Vracené datové hodnoty z tabulky se zapisuji do fetézce na ktery ukazuje parametr ,, Poin™, nebo piimo do
datové proménné ,Val™.

Vsechny instrukce se mohou volat pruchodové a maji navratové hodnoty:

RLO=0, DR=0 ....... stav c¢ekani na dokonceni operace

RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb

RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
Priklady:

ColTxt: str 20

PokTxt: str 20, 'Novy text'
Bund: DS 4

BunReal:DS 8

Cteni DWORD z tabulky do fetézce ColTxt ( Index tabulky=0, fadek=2, sloupec=1)

PLCT GET INT 0,2,1,ColTxt

EXO
EQ cnst.0
JLO TabError

Cteni DWORD z tabulky do buiiky BUN4 ( Index tabulky=0, fadek=2, sloupec=1)

PLCT GET INT 0,2,1,BUN4

EXO
EQ cnst.0
310 TabError

Zapis fetézce do tabulky ( Index tabulky=0, fadek=2, sloupec=0)

PLCT SET STR 0,2,0,PokTxt

EXO
EQ cnst.0
JLO TabError

Cteni realné hodnoty z tabulky podle ID sloupce ( Index tabulky=0, fadek=2, sloupec=>5 )

PLCT GET REAL 0,2,5,BunReal

EXO
EQ cnst.O
JLO TabError
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17.4.2 Zjisténi indexu a ID sloupce

instrukce PLCT_COL_ INDEX
PLCT_COL_ID

funkce PLCT_COL_INDEX
PLCT_COL_ID

syntax PLCT_COL_INDEX

l.parametr
2.parametr
3.parametr

Popis funkce

PLCT_COL_ID

, TabIdx"
, TEXT"
,Val®

Zjisténi indexu sloupce podle zadaného ID sloupce
Zjisténi ID sloupce podle zadaného indexu sloupce

TabIdx, ‘TEXT', Val
TabIdx, Poin

index tabulky
textovy fetézec pro ID sloupce
nazev datové proménné, kam se zapiSe index

Index sloupce je celociselna hodnota (DWORD).
ID sloupce je textovy fetézec (STRING).

Instrukce PLCT COL INDEX nastavi podle ID sloupce (textovy fetézec s ndzvem sloupce), ktery je uveden
jako 2.parametr , TEXT™, celoCiselnou hodnotu indexu sloupce (0,1,2..) do proménné ,vVal™.

Instrukce PLCT COL_ID nastavi do pointru ,Poin™ ID sloupce (textovy fetézec s ndzvem sloupce) podle
indexu sloupce, ktery je piedem nastaven v ,,Poin™.

Doporucuje se pouzivat instrukce PLCT COL_ INDEX na zjiSténi skuteéného indexu sloupce tabulky. Tim se
dosahne toho, ze PLC program nebude zavisly na struktufe tabulky.

Vyznam parametri instrukei:

parametr | nazev vyznam typ
1. TabIdx Index tabulky (0,1,..) Byte
2. Text Pfimé zadani textu s jménem sloupce (ID sloupce) fetézec
- text je zadan v apostrofech
3. Val Nazev datové proménné, kam se zapiSe index sloupce. Data
- typ BYTE, WORD, DWRD

Navratové hodnoty instrukei:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX*.
Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty:

stav ¢ekani na dokonceni operace
operace dokonc¢ena bez chyb
operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
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Priklady:
wCOL: DS 2
R FEED: DS 8 ;redlnd hodnota rychlosti

Cteni realné hodnoty z tabulky podle ID sloupce (2.fadek)

PLCT COL_INDEX 0, 'Feed', wCOL ;zjisti index sloupce

EXO

EQ cnst.0

JLO TabErrorl ;nenasel se sloupec ID='Feed'
PLCT GET REAL 0,2,wCOL,R_FEED

EXO

EQ cnst.0

JLO TabError2 ;chyba pfi ¢teni dat z tabulky

Zjisténi ID sloupce podle Indexu sloupce

LOD cnst.3

STO word.IDX COL

PLCT COL_ID 0,IDX COL ;zjisti ID sloupce
EXO

EQ cnst.0

JLO TabError

17.4.3 Zjisténi datového typu sloupce

instrukce PLCT_COL_TYPE

funkce PLCT_COL_TYPE Zjisténi datového typu pro zadany sloupec
syntax PLCT COL TYPE TabIdx, Col, Val

l.parametr ,TabIdx™ index tabulky

2 .parametr ,Col"“ slopec v tabulce (0,1,..)

3.parametr ,Val“ nazev proménné

Instrukce zapise do proménné ,,Val™ datovy typ zadaného sloupce.

Piehled datovych typt pro sloupce tabulky

Double-wordovad hodnota DWRD
Redlnad hodnata QWORD
Textovy Yetézec

Bindrni retézec

PlcTabType Int
PlcTabType Real
PlcTabType Str
PlcTabType Bin

DS w N
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Navratové hodnoty instrukce:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX*.

Priklad:

BUN1: DS 1

DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonceni operace
DR=0 ....... operace dokoncCena bez chyb
DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba

Zjisténi typu sloupce do buinky BUN1 (Index tabulky=0, sloupec=3)

PLCT_COL_TYPE

EXO
EQ

JLO
LOD

17.4.4Vyvoleny radek tabulky

cnst.0

TabError

BUN1

0, 3,BUN1

;Typ=4 (PlcTabType Bin)

instrukce PLCT _GET_ SELLINE
PLCT_SET SELLINE
funkce PLCT_GET_ SELLINE
PLCT_SET SELLINE
syntax PLCT _GET_ SELLINE

l.parametr
2.parametr

PLCT_SET SELLINE

,TabIdx"
,vVal, Immed"

Navratové hodnoty instrukeci:

Zjisténi vyvoleného ¥adku
Nastaveni vyvoleného radku

TabIdx, Val
TabIdx, Immed

index tabulky
nazev proménné, nebo pfima hodnota

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX*.

DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonc¢eni operace
DR=0 ....... operace dokoncCena bez chyb
DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
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Priklady:

BUN1: DS 1

Zjisténi vyvoleného fadku tabulky do BUN1

PLCT GET SELLINE 0, BUN1 ;pfedte vyvoleny fadek
EXO

EQ cnst.0

JLO TabError

LOD BUN1

Nastaveni vyvoleného fadku v tabulce

PLCT SET SELLINE 0,8 ;nastavi vyvoleny tradek 8
EXO

EQ cnst.O0

JLO TabError

17.4.5Test zmény v tabulce

instrukce PLCT_ CHANGED
funkce PLCT_ CHANGED Zjisténi zmény v tabulce
syntax PLCT_ CHANGED TabIdx, Val

l.parametr
2.parametr

,TabIdx“ index tabulky
,Val® nazev proménné

Instrukce nastavi v proménné ,,Val*“ nékterou z hodnot pro test zmény tabulky.

Navratové hodnoty pro zmény v tabulce

PlctItemChanged ... 1 .... Zména prvku tabulky
PlctSellLineChanged ... 2 .... Zména zvoleného tadku
Priklad:

Zjisténi zmény v tabulce

PLCT CHANGED 0, BUNI1

EXO
EQ
JLO
LOD
EQ
JL1
EQ
JL1

cnst.0

TabError

BUN1

cnst.1l

ZmenaPrvkuTabulky ;Zména prvku
cnst.2

ZmenazvolenehoRadku ; Zména tadku
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17.4.6 Aktualni pocet radku tabulky

instrukce PLCT_GET_LINESCOUNT

funkce PLCT_GET_LINESCOUNT Zjisténi aktualniho pocétu radkd tabulky
syntax PLCT_GET_LINESCOUNT TabIdx, Val

l.parametr ,TabIdx™ index tabulky

2 .parametr ,Val“ nazev proménné

Instrukce zapiSe do proménné ,,Val™ aktualni pocet fadku tabulky.

Navratové hodnoty instrukce:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX*.

Priklad:

wLineCnt:

DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonc¢eni operace

DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb

DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
DS 2

Zjisténi aktualniho poctu fadkt tabulky (Index tabulky=0)

PLCT _GET LINESCOUNT 0, wLineCnt

EXO
EQ

JLO
LOD

cnst.0
TabError
wLineCnt

;polet tadku
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17.4.7 Zpracovani dat z PLC tabulky

Nacteni dat z PLC tabulky se musi provést v ramci mechanizmu a neni pfedem urceno, jak dlouho bude tato
operace trvat. PLC program musi byt proto navrZen tak, aby se vyporadal se situaci, ze data z PLC tabulky
nedostane okamzitg.

Vazna situace mize nastat pii startu PLC programu, kdy data z PLC tabulky maji vliv naptiklad na prichod
prvniho bloku centrélni anulace. V tomto piipade se musi v modulu MODULE INIT zavolat mechanizmus pro
Cteni a zpracovani dat zPLC tabulky a na konci tohoto mechanizmu se pouzije instrukce
MODULE INIT FINISHED (viz ,Struktura PLC programu®). Systém tak bude ¢ekat na vykonani mechanizmu
Cteni a zpracovani dat z PLC tabulky a aZ potom se inicializace systému ukon¢i a provede se start prvniho bloku
centralni anulace.

Data z PLC tabulky se pouzivaji pro zpracovani v PLC, mohou mit ptimé vyuziti v NC programu nebo se pies
sdilenou pamét PLC ,,SA™ (viz Sdilena pamét’ pro PLC program) uplatni v riznych dialogovych oknech.

Priklad:
;Modul inicializace PLC
MODULE INIT
FL 1, M TAB TECHNOL ;Start mechanizmu pro cteni

;dat z PLC tabulky
MODULE INIT END

;Nacteni dat z PLC tabulky z vyvoleného fadku podle ptedchozich prikladd

MECH BEGIN M TAB TECHNOL

PLCT GET SELLINE O, wLine ;zjisdténi vyvoleného radku
EXO

EQ CNST.O

JLO MERR_ LINEERROR ;Nenasel se radek v tabulce
PLCT COL_INDEX 0, 'Feed', wCOL ;zjisti index podle ID

EXO

EQ CNST.O ;test chyby

JLO MERR COLERROR ;Nenasel se sloupec v tabulce
PLCT GET REAL 0,wLine,wCOL,R FEED

EXO

EQ CNST.O ;test chyby

JLO MERR DATAERROR ;Chyba p¥i ziskani dat z tabulky

PLCT COL_INDEX 0, 'RadiusComp',wCOL ;zjisti index podle ID

EXO

EQ CNST.O ;test chyby

JLO MERR COLERROR ;Nenasel se sloupec v tabulce
PLCT GET REAL 0,wLine, wCOL, R_RADIUSCOMP

EXO

EQ CNST.O ;test chyby

JLO MERR DATAERROR ;Chyba pri ziskani dat z tabulky

17-16



PLC tabulky

PLCT COL_INDEX 0, 'PerforationTime',wCOL ;zjisti index podle ID
EXO

EQ CNST.O ;test chyby

JLO MERR COLERROR ;Nenasel se sloupec v tabulce

PLCT GET REAL 0,wLine, wCOL, R_PERFORATIONTIME

EXO

EQ CNST.O ;test chyby

JLO MERR DATAERROR ;Chyba pri ziskani dat z tabulky
MODULE INIT FINISHED ;konec inicializace PLC

MECH _END M TAB TECHNOL
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17.5 Tabulky pro zobrazeni sdilenych proménnych

17.5.1 Tvorba dialogového okna pro zobrazeni sdilenych proménnych

Pro lepsi prehlednost aktualnich hodnot sdilenych proménnych je mozné pouZit zobrazeni pomoci

tabulky. Pouziva standardni element TABLE doplnény o specialni atributy.

element tabulka (HTML)
TABLE
atribut kli¢ové slovo pro CNC
CNCType SharedvarInfo Vykresleni tabulky sdilenych
proménnych
atribut kli¢ové slovo pro CNC
SVIOptions Channel: 0 Cislo suportu, se kterym chceme
pracovat
VarSource: PLC Typ sdilenych proménnych (PLC,
System, All, ...)
Type: Input Output | Typ proménnych/portd,
které chceme zobrazit
(Input, Output, Alnput, AOutput,
Simple)
Sort: Port Bit Nazvy sloupct, podle kterych
chceme tabulku seradit
Filter: Connected=1 | Filtrovani podle pfedem
definovanych pravidel
Element oznaceni iadki v hlavi¢ce tabulky (HTML)
THEAD
element radek tabulky (HTML)
TR
element buiika tabulky (HTML)
TD
atribut Nazev poZadované hodnoty
SVIValType VarName Hodnota, kterou chceme zobrazit
v aktualnim sloupci
atribut Nazev tridy
TDClass ValueMedium Ttida pro formatovani daného
sloupce.
atribut Dodatecné nastaveni
ExtraAIPOptions | NumberPrecision: 0; | Poget desetinnych mist
Priklad:

Casti HTML kodu pro zobrazeni tabulky. Piiklad umisténi pomoci kaskadovych styld:

<STYLE type="text/css">
#SVI Area {position:

/* Ttridy SVITable

absolute;
height:

left: 10px;

460px;

top:
border:

.SVITable TD Name {width: 120px;}
.SVITable TD Value {width: 70px; }
.SVITable TD No {width: 35px;}
.SVITable TD Connected {width: 90px; }
</STYLE>

Definice tabulky:

50px;
solid lpx gray;}

width: 800px;

nastaveni $itrky Jjednotlivych sloupct tabulky */
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<TABLE id="PlcTTableVieW" width="100%" cellspacing="0" class="PlcTable">
<THEAD>
<TR>
<TD PlcTColID="MaterialThickness"
ClickAction="EditedLineSet">Tloudtka<BR>materidlu</TD>
<TD P1lcTColID="Feed" ClickAction="EditedLineSet" >Rychlost<BR></TD>

<TABLE 1d="SVI Area Table"
CNCType="SharedVarInfo"
SVIOptions="Channel: 0;
VarSource: PLC;
Type: Alnput;
Sort: Port Bit Name;
Filter: Connected=1;"
cellSpacing="0">
<THEAD>
<TR>
<TD SVIValType="VarName"
TDClass="TextMedium SVITable TD Name"
ExtraAIPOptions="">Name</TD>

<TD SVIValType="VarValue"
TDClass="ValueMedium SVITable TD Value"
ExtraAIPOptions="NumberPrecision: 3;">Value</TD>

</TR>
</THEAD>
<TBODY>
</TBODY>
</TABLE>

Dialog pro zobrazeni sdilenych proménnych z ptikladu.

Mapovane vystupy

Name Value Port Bit Connected Error ReqSt. SoftChanged FinalSt.
outNapRefSpin 0| 0| 0f 1| 1 0| 0 0
outBlik 1] 0] I 1| 1 0 1
outStartPump 0 | 2 1 1 0 0 0
outPumpPressure 0 g 3 1 1 0 0 0
outNapServ 0| 2| 0 1 | 1| 0 0 0
outZkratNapOdp 0| 2| 1] 1 | 1] 0] 0 0
outNapIndPrivOV 0] 2| 2 1| 1| 0| 0 0
outPrivod0V 0 2| 3 1 1 0 0 0

v

OK
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17.6 UCici rezim systému

17.6.1 Zaregistrovani dialogu pro ucici rezim

WriteRegStr

WriteRegDWORD

"Library"
"Type"
"HtmlFile"

880

17.6.2 Moznosti a pouziti atributu TeachinOptions

HKLM "Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\Teachin"
"WinCNC"
"Teachin"
"Teachin.html"
HKLM "Software\MEFI\WinCNC\Machine\UserInterface\Dialogs\Teachin"
"Leﬁﬂ

element HTML element
INPUT
atribut kli¢ové slovo pro CNC
TeachInOptions | TypeN Typ elementu
Fixed Parametr ValueN bude pfimo zapsan do
bloku NCP programu
Element | Parametr ElementIDN udava ID elementu
z jehoz Value se precte text co se vlozi do
NCP
RTMVar Aktualni hodnota pozadované systémové
proménné bude zapsana do souboru
PLCVar Aktudlni hodnota pozadované PLC
proménné bude zapsana do souboru
ValueN Hodnota elementu
Pouze pro TypeN: fetézec | Retézec bude piimo zapsan do bloku NCP
Fixed programu
ElementIDN ID elementu
Pouze pro TypeN: element | Retézec obsahuje ID elementu z jehoz
Element ID Value se piecte text co se vlozi do NCP
VarChannel Cislo CNC kanalu
Pouze pro TypeN: 0 Vychozi hodnota
RTMVar, PLCVar
VarName Nazev sdilené proménné
Pouze pro TypeN: fetézec | Retézec obsahuje nazev sdilené proménné
RTMVar, PLCVar
NumberWidth Pokud je zapis ¢isla kratsi nez zadany pocet Cislic,
Pouze pro TypeN: doplni se zleva nulami
RTMVar, PLCVar 0 | Vychozi hodnota
NumberPrecision Pocet desetinnych mist v zapisu Cisla
Pouze pro TypeN: 3 Vychozi hodnota
RTMVar, PLCVar
FilterType Typ filtru, ktery se ma uplatnit na vSechny elementy na
strance. Uplatni se pouze pokud Value="1".
Write Budou zpracovany a zapsany pouze
elementy, které jsou vyslovné uvedeny v
parametru FilterValue
FilterValue Hodnoty potiebné pro aktualni filtr
fetézec | Retézec obsahuje hodnoty potfebné pro
aktualni filtr
atribut hodnota Jedine¢ny identifikator elementu, potiebny i pro pouziti
ID feté&zec filtrt
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atribut hodnota Element je/neni vybran, takze bude/nebude zpracovan a
Value 0 zapsan do NCP programu

atribut hodnota Libovolny typ elementu s atributem Value(CheckBox,
Type checkbox Text, ...)

17.6.3 Parametry pro nastaveni u€iciho a editaéniho rezimu v elementu BODY

<BODY onload="" style="" CNCDirectory="DIR USER SUBDIR NCP"

InitText = "NO PROGRAM" . Na zacatku programu Jje pozadovan
text z elementu InitText.

EditBlock =" Pozadavek na zapnuti editac¢niho mdédu
rezimu Teachin.

BlockCounter = "1" Pozadavek zapisu aktudlniho ¢isla
kroku do komentéare bloku.

BlockText = "krok!" V komentdri kazdého bloku je
pozadovan text z elementu.

FinalText = "N ENDPROGRAM"> Na konci programu je poZadovan text

vr _r

17.6.4 Priklady dialogt uciciho rezimu

Kompaktni dialog

z elementu FinalText.

Utici rezim 3

Rychlost: Rychlost:
Zadat R 500

Geometrie:
Linearné g

Technologie: Cas:
Prodleva - 56

Polohovadlo 1: Polohcn;dlo 2

| AIB1 [ A2B2

7 8 2
4 5 6
1 2 3
0 . Del

Bude zapsan blok:

Soubor ptipraven

Cancel

Zapis blok ‘ Uzavrit soubor

Vygenerovany vysledny program
N PROGRAM

N "Zzapis 1. kroku!
F400

GO

TECHNOLOGY ON
X164.341
Y1900.938
72786.309

0-0.009

P0.731
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0-0.682
A0.000
B0.00O

N G5 N ENDPROGRAM

RozSif¥eny dialog

Utici rezim

Vygenerovany vysledny program
N PROGRAM N G23

N "Zzapis 1. kroku!
GO

Inb6
Al64.341
B1900.938
C786.309
U0.000
v0.000
W0.000
00.000
P0.683
02.000

N ENDPROGRAM
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25. TVORBA HTML DIALOGU PRO PEVNE
TVARY

25.1 Pridani nového tlacditka do menu

Abychom mohli zpfistupnit novy pevny tvar do systému, je tfeba ptidat nové tlacitko do Menu. V nasem piipadé
se jedna o ptiéné hrubovani. V Menu - Tvary (Menu.html) je prozatim pouze podélné hrubovani.

Menu - Tvary

Podélne hrubovani

Stranku Menu.html tvofi tabulka o ¢tyfech sloupcich s neviditelnymi okraji

<table width="100%">
<tr height="200">
<td align="center" style="width: 25%;">
<a href="RoughHorizontl.html">
<img src="Thumb RoughHorizontl.gif"><br>
<SPAN LocStrID="IDS RoughHorizontl">Podélné hrubovani</SPAN>
<br></a><br>&nbsp; </td>

Na misto prazdné bunky
<td align="center" style="width: 25%;"></td>

Vlozime odkaz na novy tvar

<td align="center" style="width: 25%;">

<a href="RoughVerticall.html">

<img src="Thumb RoughVerticall.gif"><br>

<SPAN LocStrID="IDS_ RoughVerticall">Pfiéné hrubovani</SPAN>
<br></a><br>&nbsp;

</td>

<td align="center" style="width: 25%;"></td>
<td align="center" style="width: 25%;"></td>
</tr>
</table>
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Odkaz na novy tvar obsahuje:

» Nazev souboru HTML stranky nového tvaru
<a href="RoughVerticall.html">

» Nazev obrazku miniatury pro tlacitko (pouzité rozméry 160x120px)
<img src="Thumb RoughVerticall.gif">

» Odkaz na lokalizaci popisku Identifikator pro novy tvar zvolime IDS_RoughVerticall
<SPAN LocStrID="IDS RoughVerticall">Pfiéné hrubovani</SPAN>

Do sekce <!'-- String tables --> uvnitf stranky Menu.html je tieba doplnit popisek pro novy tvar
v ptislusném jazyku.

<DIV id="StringTableCSY" class="StringTable">
<SPAN id="IDS_WindowTitle" >Menu - Tvary</SPAN>
<SPAN id="IDS RoughHorizontl" >Podélné hrubovani</SPAN>
<SPAN id="ID8:RoughVertica11" >P¥iéné hrubovani</SPAN>
</DIV>

Prislusny jazyk rozliSuje hodnota identifikatoru naptiklad:
> Ceitina id="StringTableCSY"
>» Polstina id="StringTablePLK"
» Angli¢tina id="StringTableENU"

Uspé&sné piidané nové tlacitko do Menu - Tvary

Podélne hrubovani Pricne hrubovani
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25.2 Pfidani nového pevného tvaru

Pfi tvorbé nového dialogu je lepsi vychazet z jiného hotového dialogu, ktery splituje nejlépe pozadavky pro novy
tvar. V nasem piipadé budeme vychazet podélného hrubovani RoughHorizontl.html, ktery okopirujeme
do souboru s nazvem RoughVerticall.html. Od této chvile za¢ne fungovat odkaz, na ktery odkazuje nové
tlacitko z menu.

Po okopirovani HTML stranky se zobrazi dialog PodéIné hrubovani, ktery budeme upravovat.

Dialog pro zadavani parametri pi‘ed upravou Dialog pro zadavani parametri po Gpravé
Podélné hrubovani Pficné hrubovéni
[ Zrcadlitv X ‘Pi‘edvolba: ﬂ ‘ [ Zrcadlitv X ‘Pi‘edvolba: ﬂ ‘
Pohled XZ Detail Pohled XZ Detail
[T ZrcadlitvZ [ ZrcadlitvZ
el [x2] el [x2]
12 [L5,Le] 12 [L5,Le]
L3 L3
L4 L4
L4 Y L4 Y
> >
L2 L2
L6 L6
L7 L7
X X
7 7
OK | Vobabloku|  Stomo | oK Volba bloku Storno

25.2.1 Struktura HTML stranky tvorici dialog
Stru¢ny nahled struktury HMTL souboru, tvoticiho dialog

<HTML>
<HEAD>
<STYLE>
... preddefinovani vzhledu dialogu
</STYLE>
<SCRIPT type="text/JavaScript">
... ovladani riznych interaktivnich prvkia
</SCRIPT>
</HEAD>

<BODY>
<!-- String tables -->
<DIV id="StringTableCSY" class="StringTable">
... lokalizace popisku dialogu
</DIV>

<DIV id="DialogBackground">
<!-- Titulek dialogu -->
<DIV class="WindowTitle" LocStrID="IDS WindowTitle">
Rough Vertical 1
... nadpis dialogu

</DIV>
<!-- Spoleé¢né prvky (zrcadleni, natoceni,
méfritko, mnozZeni, ... ) -->

<DIV id="CommonArea">
... vloZeni levého pomocného menu ze souboru MenuCopy.html
<IFRAME src="MenuCopy.html" frameborder="0"
style="POSITION:absolute; WIDTH:100%;
HEIGHT:100%">
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</DIV>
</BODY>
</HTML>

</DIV>

</IFRAME>

<!-- Prvky specifické danému tvaru -->

<DIV i

</DIV>

d="SpecificArea">
... obsah jednotlivych zaloZek (Tab0, Tabl, Tab2, ...)
<DIV id="Tab0">

<!-- Parametry tvaru -->

<DIV id="ParamsArea">

</DIV>

<!-- Obrazek -->
<DIV id="PictureArea">
<IMG id="Picture_ ShapeO"
src="RoughVerticall.png">
</DIV>
</DIV>

<DIV id="Tabl">
</DIV>M
<DIV id="Tab2">
</DIV>M

<!-- Predvolby -->
<DIV id="PreselectionsArea"
innerHTMLFile="Preselections.html">

... umoziiuje ukladat nastaveni jednotlivych parametri do souboru
</DIV>

... tlacitka umoziujici vybér jednotlivych zaloZek
(Tab0Top, Tab1Top, Tab2Top, ...)

<DIV id="TabO0Top" class="LabelMedium"
LocStrID="IDS SelTabO"
onclick="ViewTab ('Tab0"')">
View XZ

</DIV>

<DIV id="TablTop">

</DIV>
<DIV id="Tab2Top">

</DIV>
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25.2.2 Obrazek dialogu
Upftesnujici obrazek pro dany tvar ma piedem nadefinovanou velikost a pozici v dialogu pomoci kaskadovych
stylti. Pro danou zalozku se nachazi v sekci oznacené <! -- Obrazek -->. Staci v této sekci zmenit jméno z
RoughHorizontl.png na novy obrazek napiiklad RoughVerticall.png. (Obrazek ma rozmeéry

400x400px)

<!-- Obrézek -->

<DIV id="PictureArea">
<IMG id="Picture Shape(0" src="RoughVerticall.png">

</DIV>

25.2.3 Nadpis dialogu
Nadpis nalezneme v sekci <!-- Titulek dialogu -->. Nazev stai piepsat z Rough Horizontal 1
na Rough Vertical 1. Kuwili lokalizaci, zménit IDS WindowTitle v sekeci <!-- String tables
——> pro vSechny jazykové verze.

<!-- Titulek dialogu -->
<DIV class="WindowTitle" LocStrID="IDS WindowTitle">
Rough Vertical 1

</DIV>

25.2.4 Zalozka dialogu

Pro ptehlednéjsi zadavani parametri pevného tvaru dialog umoziuje praci se zalozkami. Nasledujici postup
popisuje pfidani nové zalozky pojmenované Sample a praci s ni.

Piidany novy parametr a obrazek

Piidana prazdna zalozka
[ Zreadlitv X ‘Pi‘edvolba: v ‘ [ Zreadlitv X
Pohled XZ | | Detail || Pfiklad |
[ ZrcadlitvZ [ ZrcadlitvZ
OK | Vobabloku|  Stomo |

‘ Predvolba:

Pohled XZ | | Detail || Pfiklad |

11 110

Sample Image
L1

—

(R

oK

Volba bloku

Storno

> Uprava JavaScriptu

Vyuziti skriptovaciho jazyka JavaScript umoznuje ovladani ovladani rtiznych interaktivnich prvkd uvnitf
dialogui(tlacitka, textova policka, rolovaci nabidky). JavaScript obsluhujici zalozky nalezneme uvnitt v HTML

strance. Pro pridani nové zalozky ptidame do skriptu zvyraznéné radky.

<SCRIPT type="text/JavaScript">

function ViewTab (strTablID)

{
var
var
var
var

oTab

oTab0
oTabl
oTab2

= document.getElementById (strTablD) ;
document.getElementById ("Tab0") ;
document.getElementById ("Tabl");
document.getElementById ("Tab2") ;
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var oTabTop = document.getElementById(strTabID + "Top");
var oTab0Top = document.getElementById("TabO0Top"):;
var oTablTop document.getElementById ("TablTop") ;
var oTab2Top = document.getElementById ("Tab2Top") ;

oTab.style.zIndex = "1";

oTab.style.visibility = "visible"

oTabTop.style.zIndex = "2";

if (strTabID != "TabO0") f{
oTab0.style.zIndex = "0";
oTab0.style.visibility = "hidden"
oTab0Top.style.zIndex = "0";

}

if (strTabID != "Tabl") f{
oTabl.style.zIndex = "0";
oTabl.style.visibility = "hidden"
oTablTop.style.zIndex = "0";

}

if (strTabID !'= "Tab2") {
oTab2.style.zIndex = "0o";
oTab2.style.visibility = "hidden"
oTab2Top.style.zIndex = "0";

}

}
</SCRIPT>

» Uprava kaskadovych styli
Kazda zalozka ma preddefinovany vzhled pomoci kaskadovych stylti. Kaskadové styly pro zalozky nalezneme
uvnitt HTML stranky. Pro novou zalozku vlozime zvyraznéné fadky.

<STYLE>
#Tab0, #Tabl, #Tab2 {
position: absolute; top: 76px; left: 10px;
width: 603px; height: 426px; background-color:
#CAD4EO; border: gray solid; border-width: 2px;
}
#Tab0Top {
position: absolute; top: 50; left: 10; width: 100;
height: 28; background-color: #CAD4EO; border: gray solid;
border-bottom-width: Opx; border-left-width: 2px;
border-right-width: 2px; border-top-width: 2px;
text-align: center; cursor: default;
}
#TablTop {

position: absolute; top: 50; left: 120; width: 100;
height: 28; background-color: #CAD4EO; border: gray solid;
border-bottom-width: Opx; border-left-width: 2px;
border-right-width: 2px; border-top-width: 2px;
text-align: center; cursor: default;
}

#Tab2Top {
position: absolute; top: 50; left: 230; width: 100;
height: 28; background-color: #CAD4EO; border: gray solid;
border-bottom-width: Opx; border-left-width: 2px;
border-right-width: 2px; border-top-width: 2px;
text-align: center; cursor: default;
}

</STYLE>
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Staci zvétsit hodnotu parametru left: 120 ; udavajici posun zalozky z levé strany o §itku zalozky (110px) na

hodnotu 1left: 230;

» Zobrazeni tla¢itka zalozky

Pro zobrazeni nového tlacitka zalozky pfidame do HTML koédu zvyraznénou Cast.

<DIV id="Tab0Top" class="LabelMedium" LocStrID="IDS SelTab0"

onclick="ViewTab ('Tab0"') ">
View XZ
</DIV>

<DIV id="TablTop" class="LabelMedium" LocStrID="IDS SelTabl"

onclick="ViewTab ('Tabl"')">
Detail
</DIV>

<DIV id="Tab2Top" class="LabelMedium" LocStrID="IDS_ SelTab2"

onclick="ViewTab ('Tab2') ">
Sample
</DIV>

> Lokalizace nazvu
Nadpis zalozky lokalizujeme pfidanim zvyraznéné fadky do sekce <!--
stranky.

<!-- String tables -->

<DIV id="StringTableCSY" class="StringTable">
<SPAN id="IDS SelTab0">Pohled X7</SPAN>
<SPAN id="IDS SelTabl">Detail</SPAN>
<SPAN id="IDs:SelTab2">Pfiklad</SPAN>

</DIV>

<DIV id="StringTableENU" class="StringTable">
<SPAN id="IDS SelTab0">View X7</SPAN>
<SPAN id="IDS SelTabl">Detail</SPAN>
<SPAN id="IDs:SelTab2">Sample</SPAN>

</DIV>

> Obsah zalozky

String tables --> uvnitf

V HTML strance je obsah kazdé zalozky umistén v HTML tagu <DIV id="TabX">.

<DIV id="Tab0">

</DIV>
<DIV id="Tabl">

</DIV>
<DIV id="Tab2">
</DIV>

Nyni je v dialogu ptfidana nova prazdna zalozka
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Priklad pfidani nového parametru a obrazku do zalozky
<DIV id="Tab2">
<!-- Parametry tvaru -->
<DIV id="ParamsAreaSample">
<DIV id="Param RO0">
<DIV id="Param RO0 Lbl" class="LabelMedium" >L1</DIV>
<INPUT id="Param R0O0 Val" class="EditMedium"
storageName="MAC ROUGH_SAMPLE" type="text"
value="1000" NumberCheck="NumberType: Real;"
NAME="Param RO0O_Val">

</DIV>
</DIV>
<!-- Obrazek -->

<DIV id="PictureAreaSample">
<IMG id="Picture Shape2" src="Samplel.png">
</DIV>
</DIV>

Pro spravné rozmisténi prvku na strance je tieba doplnit do kaskadovych styla:

<STYLE>

#ParamsAreaSample {position: absolute; left: 10px; top: 10px;
width: 164px; height: 402px; border: 1lpx solid gray;
}

#Param ROO {position: absolute; left: 10px; top: 10px;
width: 164px; height: 40px;
}

#Param ROO_Lbl {position: absolute; left: Opx; top: Opx;
width: 80px;
}

#Param RO0_Val {position: absolute; left: 80px; top: Opx;
width: 60px;
}

#ParamsAreaSample {position: absolute; left: 10px; top: 10px;
width: 164px; height: 402px; border: 1lpx solid gray;
}

#Picture_Shape2 {width: 400px; height: 400px; border: 1lpx solid gray;

background-color: white;

}
</STYLE>

>» Pi'edani nového parametru z dialogu do NCP programu

Aby bylo mozné piedavat parametry z HTML dialogu jsou HTML tagy doplnény o parametry:

storageName udava nazev proménné v NCP programu, jejiz hodnota je naplnéna z HTML dialogu
NumberCheck umoziuje zkontrolovat typ zadaného ¢isla (Real, Integer,..)

<INPUT id="Param ROO0 Val" class="EditMedium"
~ storageName="MAC_ROUGH_ SAMPLE" type="text"
value="1000" NumberCheck="NumberType: Real;"
NAME="Param RO0 Val">
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Piedani vybér obsahu zaloZky pomoci roletové nabidky
Do hlavi¢kového souboru X.NCH stac¢i nadefinovat stejnojmennou proménnou

SMAC ROUGH_SAMPLE R30

25.2.5Rolovaci nabidka

Rolovaci nabidku mizeme pouzit v dialogu, pro rozsiteni moznosti zadavani parametru.

Zvolit|Prikiad 1 [
Zalozka s jednim parametrem Vybér obsahu zaloZky pomoci rolovaci nabidky
[ Zreadlitv X ‘Pi’edvolba: ﬂ ‘ [ Zreadlitv X ‘Pi’edvolba: ﬂ ‘
Pohled XZ | | Detail || Pfiklad | Pohled XZ | | Detail || Pfiklad |
[T ZrcadlitvZ [ ZrcadlitvZ ‘ J
L1 110 Zvolit| Pfiklad 2 %
Sample Image
14 10
L1 10 Sample Image
| Al 45
|
X
i
e o e
OK Volba bloku Storno OK Volba bloku Storno

> Uprava JavaScriptu
<SCRIPT type="text/JavaScript">

function DrillSelect (iSelectID)
{
switch (iSelectID)
{
case 10:
DivCycleVisibility ('SAMPLEl',0);
DivCycleVisibility ('SAMPLE2',0) ;

CycleName = document.getElementById('MAC SELECT SAMPLE') .
options[document.getElementById ('MAC SELECT SAMPLE'
) .selectedIndex] .value;

DivCycleVisibility (CycleName, 1) ;

Picture Shape2.src= CycleName + '.png';

break;

}
}
</SCRIPT>
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» Uprava kaskadovych styli

#ParamsAreaSample {position: absolute; left: 10px; top: 60px;
width: 164px; height: 352px; border: lpx solid gray;
}
#PictureAreaSample{position: absolute; left: 212px; top: 60px;
width: 300px; height: 340px;
}
#Picture Shape2 {width: 350px; height: 350px; border: lpx solid gray;
background-color: white;
}
#SelectSample {width: 500px;
}
#SelectSampleShow {position: absolute; left: 10px; top: 13px;
}

>» Lokalizace nazvu

<!-- String tables -->
<DIV id="StringTableCSY" class="StringTable">
<SPAN id="IDS_Samplel">P¥iklad 1</SPAN>
<SPAN id="IDS_Sample2">P¥iklad 2</SPAN>
</DIV>

»  Princip funkce rolovaci nabidky

Kazda polozka rolovaci nabidky méni obsah konkrétni zalozky a je umisténa v HTML oddilu s oznacenim
<DIV id=".... _HIDDEN"></DIV>. VSechny tyto oddily maji pfednastavenu vlastnost visibility =
hidden , tim nejsou do zavolani prislusného oddilu vidét. Viditelnost upravuje JavaScript podle vybrané
polozky v rolovaci nabidce.

Volba 1 Volba 2

[ ZrcadlitvX ‘Pi’edvolba: ﬂ ‘ [ ZreadlitvX ‘Pi’edvolba: ﬂ ‘

Pohled XZ | | Detail || Pfiklad | Pohled XZ | | Detail || Pfiklad |
[T ZrcadlitvZ [ ZrcadlitvZ

Zvolit|PFiklad 1 B Zvolit|PFiklad 2 |

L1 L4
1000 Sample Image 10 Sample Image
Al 45
QK Volba bloku Storno QK Volba bloku Storno

<DIV id="SAMPLEl HIDDEN" style="visibility=hidden;">
... obsah stranky pii zvolené volbé 1 pomoci rolovaci nabidky

</DIV>

<DIV id="SAMPLEZ HIDDEN" style="visibility=hidden;">
... obsah stranky pii zvolené volbé 2 pomoci rolovaci nabidky

</DIV>
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> Obsah zalozky

<DIV id="Tab2">

<!-- Parametry tvaru -->
<FORM id="SelectSampleShow">
<TABLE>
<TR>

<TD class="LabelMedium" LocStrID="IDS SelectProperty"
nowrap>Select</TD>

<TD>

<SELECT class="EditMedium"
storageName="MAC_SELECT SAMPLE" name="MAC_SELECT_ SAMPLE"
ID="SelectSample" onpropertychange="DrillSelect (10) ;">

<OPTION value="SAMPLEl" LocStrID="IDS Samplel">Samplel
<OPTION value="SAMPLE2" LocStrID="IDS Sample2">Sample2
</SELECT>

</TD>

</TR>

</TABLE>
</FORM>

<DIV id="ParamsAreaSample">
<DIV id="SAMPLEl HIDDEN" style="visibility=hidden;">
<DIV id="Param ROO">

<DIV id="pParam ROO Lbl" class="LabelMedium" >L1</DIV>
<INPUT id="pParam R0OO Val" class="EditMedium"
storageName="MAC ROUGH SAMPLE" type="text"
value="1000" NumberCheck="NumberType: Real;"
NAME="Param RO0 Val">
</DIV>
</DIV>

<DIV id="SAMPLE2 HIDDEN" style="visibility=hidden;">

<DIV id="pParam ROO">
<DIV id="Param RO0O Lbl" class="LabelMedium" >L4</DIV>
<INPUT id="pParam ROO Val" class="EditMedium"
storageName="MAC ROUGH SAMPLESIZE" type="text"
value="10" NumberCheck="NumberType: Real;"
NAME="Param RO0 Val">
</DIV>

<DIV id="Param RO1">
<DIV id="pParam ROl Lbl" class="LabelMedium" >Al1</DIV>
<INPUT id="Param ROl Val" class="EditMedium"
storageName="MAC ROUGH SAMPLEANGLE" type="text"
value="45" NumberCheck="NumberType: Real;"
NAME="Param R0O0 Val">
</DIV>

</DIV>
</DIV>

<!-- Obrazek -->
<DIV id="PictureAreaSample">
<IMG id="Picture_Shape2" src="Samplel.png">
</DIV>
</DIV>
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» Predani novych parametri z dialogu do NCP programu

Piedani dat z rolovaci nabidky
<SELECT storageName="MAC_SELECT SAMPLE">

<OPTION value="SAMPLEl">Samplel
<OPTION value="SAMPLE2">Sample?

</SELECT>

Do proménné MAC_SELECT_ SAMPLE se¢ ulozi vybrand poloZzka zrolovaci nabidky. Pfiddme ji tedy do
hlavi¢kového souboru NCP programu.

SMAC_SELECT_ SAMPLE R33

Jednotlivé polozky z rolovaci nabidky jsou konstanty, pro lep$i nazornost je pojmenujeme a nadefinujeme v
hlavi¢kového souboru NCP programu.

$SAMPLE1 150
$SAMPLE2 151
Vystup z rolovaci nabidky v NCP programu vypada nasledovné:

Pro prvni volbu
MAC_SELECT SAMPLE=SAMPLE1

Pro druhou volbu
MAC_SELECT_SAMPLE=SAMPLE2

Souhrn v§ech proménnych ptidanych do hlavickového souboru NCP programu potiebnych pro tuto zalozku

$MAC ROUGH SAMPLE R30
$MAC_ROUGH_SAMPLESIZE R31
$MAC_ROUGH_SAMPLEANGLE R32
$MAC_SELECT_SAMPLE R33
$SAMPLE1 150
$SAMPLE2 151

Predané hodnoty do NCP programu

HMaC SELECT SAMPLE=SAMPLEL
HMaC RCUGH SAMPFLE=1000
MaC RCUGH_SAMPLESIZE=10
MAC RCUGH_ SAMPLEANGLE=45
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25.2.6 Levé menu

Levé menu umoznuje jednoduché operace s vytvofenym pevnym tvarem pomoci tohoto dialogu jako zrcadleni,
kopirovani, nataceni.

Dialog pro zadavani parametria Rozsiteni levého menu o kopirovani v ose Z
[ Zreadlitv X ‘Pi‘edvolba: ﬂ ‘ [ Zreadlitv X ‘Pi‘edvolba: ﬂ ‘
Pohled XZ | | Detail || Pfiklad | Pohled XZ | | Detail || Pfiklad |
[ ZrcadlitvZ [ ZrcadlitvZ
Zvolit|PFiklad 1 B Zvolit|PFiklad 1 |
= [v" Mnozeni bloki =
1000 Sample Image 1000 Sample Image
Pocet v ose Z ’72
Odsazeni Z ’ﬁ
QK ‘ Volba bloku Storno QK Volba bloku Storno

Zobrazeni vysledného programu

» Rozsiieni levého menu o novou funkci — Kopirovani v ose Z

Dialog nacita levé menu ze souboru MenuCopy.html. Dalsi pozadovanou polozku menu sta¢i vlozit na konec
této HTML stranky tésné pied ........ </BODY></HTML>

<FORM id="MAC_COPY_Z MENU MAIN">
<TABLE style="width=100%">
<TR>
<TD width="40px"><INPUT class="CheckBox"
storageName="MAC COPY_Z MENU_ COUNT VIS" type="checkbox"
name="chbxVisibility" InitialvValue="0"
onClick="MenuCopyVisibility ('MAC_COPY_Z MENU MAIN') ">
</TD>
<TD LocStrID="IDS_COUNT" class="LabelMedium" nowrap>
Multiplication
</TD>
</TR>
</TABLE>
</FORM>

<FORM id="MAC_COPY_Z MENU MAIN HIDDEN" style="display=none">
<TABLE style="width=100%">
<TR>
<TD LocStrID="IDS COUNTZ" class="LabelMedium" nowrap>Count in Z</TD>
<TD><INPUT class="EditMedium" storageName="MAC_COPY_COUNTZ"
type="text" value="2" style="WIDTH:40px"
NumberCheck="NumberType: Integer;">
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</TD>

</TR>

<TR>

<TD LocStrID="IDS DIFERENCEZ" class="LabelMedium" nowrap>
Offset Z

</TD>

<TD><INPUT class="EditMedium" storageName="MAC_COPY DIFERENCEZ"
type="text" value="130" style="WIDTH:40px"
NumberCheck="NumberType: Real;">

</TD>

</TR>

</TABLE>

</FORM>

>» Lokalizace nazvu

<!-- String tables -->
<DIV id="StringTableCSY" class="StringTable">
<SPAN id="IDS_COUNT">MnoZeni blokuG</SPAN>
<SPAN id="IDS_COUNTZ">Pocet v ose Z</SPAN>
<SPAN id="IDS DIFERENCEZ">Odsazeni Z</SPAN>
</DIV>

> Piedani novych parametri do NCP programu
Souhrn v§ech proménnych ptidanych do hlavickového souboru NCP programu

$MAC_COPY_Z_MENU_COUNT VIS  I6l

$MAC_COPY_COUNTZ 162
$MAC_COPY_DIFERENCEZ R93
$MAC_COPY_Z 152

» Vytvoieni NCP programu

Do jiz existujiciho makra MAC_COPY obsluhujici operace s vygenerovanym pevnym tvarem vlozime ¢ast
kodu, kterd po stisku tlacitka MnoZeni blokl skoci na program MAC_COPY_Z, ktery to zajisti.

Whkkhkkkkxkkxkk*k COPY LR R i g b i i i 4

WAk I AA I AR KA R I AR A AR A AR A A XA A KA K

BEGIN (MAC COPY)
SUBOPT (SUBOPT RESTOREPTRANSFORM, 1)
G23
IF (EQ(MAC_COPY_Z_ MENU_COUNT VIS, 1))
" Pokud je v menu zvoleno MnoZeni bloka v ose Z
CALLMACRO (MAC_COPY_2Z)
ENDIF

N
N
N
N

IF (EQ(MAC COPY MENU SCALE VIS, 1))
" Pokud je v menu zvoleno Méritko
MAC COPY SCALE = MAC COPY SCALE/100
ASCALE (MAC_COPY_ SCALE)

N30 END
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Novy  program MAC COPY Z vold  opakované  pfednastaveny pevny  tvar  piikazem
CALLMACRO (MAC_COPY_ PART) a vidy provede transformaci soufadnic v ziporném sméru osy Zo
pozadovanou vzdalenost zadanou pies levé menu piikazem

ATRANSLATE (0,0, - MAC_COPY DIFERENCEZ)

Whkkhkxkkk%k MAC COPY 7% Ak Ak KkK Kk kK

MAA KA AR AR I AR I AR A AR A AR A A XA A KA K

N BEGIN(MAC COPY 7)

N "Vratit transformaci po skonceni makra do pavodniho stavu
SUBOPT (SUBOPT RESTOREPTRANSFORM, 1)

N G23

N10

IF (EQ (MAC_COPY COUNTZ,0))
JMP (30)
" Byl dokoncen posledni prvek v radku, tak konec kopirovéani

ENDIF
N CALLMACRO(MAC_COPY_PART)
N " Pozadovana operace

" V naSem pripadé se jednd o mnozeni pevného
" tvaru v zaporném sméru v ose Z

ATRANSLATE (0,0, - MAC_COPY DIFERENCEZ)
MAC COPY COUNTZ = MAC_ COPY COUNTZ - 1
N JMP (10)

N30 END

25-15



Tvorba uZzivatelskych instrukci a maker

22. TVORBA UZIVATELSKYCH INSTRUKCI
A MAKER

Od verze prekladace PLC 6.041 je umoznéno si definovat a pouzivat vlastni instrukce pro preklad PLC
programu. Rozvoj uzivatelskych instrukci mize byt definovan jak na tirovni jazyka TECHNOL, tak na trovni
assembleru 386 a vys$sim. Uzivatelské instrukce mohou prebirat formalni parametry a mohou si definovat vlastni
lokaIni proménné a navesti.

Uzivatelské instrukce mohou byt definovany v samostatném souboru, ktery se pfipojuje ke zdrojovému textu
v dobé¢ prekladu.

22.1 Pripojovani externich defini€nich soubor

Uzivatelské instrukce, symbolické identifikatory chyb a informacnich hlaseni (viz. Nastavovani chyb —
kapitola 14.) nebo rizna makra, mohou byt definovany v samostatnych souborech, které se pripojuji
ke zdrojovému textu v dobé ptekladu pomoci instrukce T INCLUDE.

instrukce T INCLUDE

funkce T INCLUDE pfipojeni definiéniho souboru
syntax T INCLUDE file

parametr “file“ nazev souboru

Pfipojeni defini¢niho souboru ke zdrojovému textu. Parametr “£ile™ je nazev souboru, ktery mize obsahovat
absolutni cestu. Pokud nazev Zadnou cestu neobsahuje, bude se hledat ve stejném adresafi, kde se nachazi
zdrojovy PLC program.

Pokud je uveden nazev souboru v apostrofech ( ‘) a neobsahuje absolutni cestu, piedpoklada se umisténi
v systémovém adresaii SYSTEM.

Je zvykem umistovat instrukce T _INCLUDE hned na zacatek zdrojového programu a v nazvech pro defini¢ni
soubory pozivat priponu INC .

Defini¢ni soubory mohou obsahovat definice symbolickych konstant (chyb), definice maker a uzivatelskych
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instrukci a nesméji obsahovat piimy vykonny instrukéni kod (kromé kodu definovaného v makrech).

Priklad:

T INCLUDE VXR50.INC ;Definic¢ni soubor VXR50.INC se bude hledat
;v adresatri, kde se nachézi zdrojovy PLC
;program (VXR50.PLC) .

T INCLUDE VXR50\VXR50.INC ;Umisténi definic¢niho souboru VXR50.INC
;v podadresatri VXRS50 adreséatre, kde je
;jumistén zdrojovy PLC program.

22.2 Definice uzivatelskych instrukci a maker

Rozvoj uzivatelskych instrukci mize byt definovan jak na urovni jazyka TECHNOL, tak na urovni assembleru.
Uzivatelské instrukce mohou piebirat formalni parametry a mohou si definovat vlastni lokalni proménné a
navesti.

instrukce DEF_T MACRO

funkce DEF_T MACRO zacatek definice instrukce (makra)
syntax DEF_T MACRO name [ parl, par2, ... ]
l.parametr “name” jméno makra

2.parametr “parl” formadlni parametry

Instrukce DEF_T MACRO oznacuje zac¢atek definice uZivatelského makra, nebo uZivatelské instrukce.

Prvni parametr ,,name* je povinny a udava nazev makra nebo instrukce. Pod timto nazvem se potom makro
nebo instrukce vola pro jeji vykonani, pfi¢emz se automaticky provede rozvoj makra podle definice.

Dalsi parametry jsou formalni parametry makra nebo instrukce a jejich pocet zavisi od konkrétni implementace.
Formalni parametry slouzi pro predavani skute¢nych proménnych do rozvoje makra nebo instrukce pii jejim

vykonu a mohou to byt naptiklad konstanty, bitové proménné a rizné datové proménné.

Volani uzivatelskych maker a instrukci se provede prostym volanim podle nazvu makra a vyctem skutecnych
parametri:

name parl, par2

Definice maker mohou byt do sebe vnotfovany, takze z téla jednoho makra mozno volat jiné makro.
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instrukce END_T MACRO
funkce END_T MACRO konec definice instrukce (makra)
syntax END_T_ MACRO [ modif ]

Instrukce END_T MACRO oznacuje konec definice uZivatelského makra, nebo uZivatelské instrukce.

Instrukce nemusi mit Zadny parametr. Pokud instrukce ma parametry, jedna se o seznam fidicich priznaku, které
slouzi pro dodateéné uptesnéni uzivatelské instrukce. Pfiznaky upiesnuji ,,debugovatelnost™, praci se
zasobnikem pfi zavorkovych operacich a konverzi pro predani parametri. Popis jednotlivych ptiznakli bude
uveden dale u instrukci (APPEND T _MACRO) v &asti “Rizeni uzivatélskych instrukci”.

Poznamka:

Casto se definice maker nezaobejde bez pouziti instrukci assembleru, které se budou kombinovat se
standardnimi instrukcemi v TECHNOLu. V tomto piipade je nutné znat nékolik pravidel. Fyzicka reprezentace
bitu v RLO registru je bit s vahou 40h v AH registru mikroprocesoru. Datovy registr odpovida registru ECX.
Nedoporucuje se pouzivat SI s ESI registr, protoze se nezachova jeho obsah ve standardnich instrukcich
TECHNOL. Lepsi je nepoCitat se zachovanim obsahd registri, kdyz jsou mezi nase instrukce vkladany
standardni instrukce TECHNOL.

Priklad:

DEF T MACRO ERRNUM
EQUI ERR VRI, 4512h ;chyba 1.12.45
EQUI ERR VRZ, 4612h ;jchyba 1.12.46
EQUI DD123, 123

END T MACRO

22.3 Formalni parametry a lokalni symboly maker

Makro obsahuje pfi své definici formalni parametry. Formalni parametry slouzi pro ptedavani skutecnych
proménnych do rozvoje makra nebo instrukce pifi jejim vykonu (rozvoji makra).

Krom¢ formalnich parametr, mize makro b&Zné pouzivat vSechny globalni a lokalni proménné, které jsou
v okamziku vykonu makra k dispozici.

KdyzZ je potieba pii definici makra pouzit néktery z formalnich parametrii pro instrukce TECHNOL, je nutné
pouzit pfed nazvem formalniho parametru prefix: “.TMAC . Tento prefix zpisobi, Ze instrukce TECHNOLu
prebere formalni parametr tak, aby doslo ke spravné nahradé skute¢ného parametru v okamziku vykonu makra
s ohledem na jeji nazev a typ. Prefix “.TMAC “ se doporucuje psat jako prvni pied pfipadnymi dal§imi prefixy.
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Priklad:

Priklady pouziti formdlnich parametri:

DEF T MACRO POKUS PAR1, PAR2, PAR3
LOD TMAC.PAR3 ;nacte PAR3 podle jeho typu
LDR TMAC.PARL ;nacte bit PARI1
LO -TMAC.PAR2 ;1log. OR s negaci bitu PAR2
WR TMAC.PAR3.PAR1 ;zapis bitu na adresu PAR3
;s vahou PAR1
;slozitéjsi adresace bitu)
LDR ALFA ;nacte globalni bit ALFA
LO TMAC.PAR2 ;log. OR s bitem PAR2
STO1 TMAC.BYTE.PAR3 ;podminény zéapis do PAR3

;typ je zménén prefixem BYTE
END T MACRO

;Volani makra:
;ALFA a BETA jsou bitové proménné a BUNX je datova proménna

POKUS ALFA, BETA, BUNX ;Volani uzivatelského makra

Makro mize ve svém rozvoji definovat vlastni navesti a vlastni data. Kdyz by makro potom bylo v programu
pouzito vicekrat, doslo by ke chybé¢ piekladu nasledkem vicenasobné definice symbolt. Pro odstranéni tohoto
problému slouzi instrukce T LOCAL.

instrukce T LOCAL
funkce T LOCAL definice lokalnich symbold makra
syntax T LOCAL syml, [ sym2, sym3, ... ]

Instrukce T _LOCAL musi byt umisténd bezprostiedné za instrukci pro zacatek definice makra
DEF T_MACRO a muze byt pouzita vicekrat. Instrukce T LOCAL se pouziva pro specifikovani lokalnich
symboll v ramci makra. Lokalnimi symboly mohou byt navesti, datové a bitové proménné, které jsou pouzity
jen v rozvoji makra. Instrukci je nutno pouzit vzdy, kdy takové symboly jsou v ramci makra definovany a kdy se
predpoklada vicenasobné pouziti makra (instrukce) ve zdrojovém kodu.

Bitové a datové proménné deklarované v makru musi mit lokalni charakter a proto se musi definovat v modulu
DATA LOCAL, v¢lenéném pifimo v makru (viz. Popis moduli — Kapitola 5., Struktura PLC programu).
Pro definici datovych proménnych mozno pouzit instrukci DS a pro definici bitovych proménnych mozno pouzit
instrukci DFM. Jedina vyjimka je, ze v instrukci DFM musi byt povinné definovano vsech osm bitd.
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Priklad:

Definice lokédlnich dat

DEF T MACRO POKUS3 PAR1, PAR2, PAR3

Priklad:

T LOCAL BUN M1, BUN M2, BUN BIT ;lokdlni symboly makra
T LOCAL BITO,BIT1,BIT2,BIT3,BIT4,BIT5,BIT6,BIT7

DATA LOCAL

BUN MI1: DS 1 ;lokdlni bajtovad proménnéa

BUN M2: DS 2 ;lokdlni wordowd proménnéa

BUN BIT: DFM BITO,BIT1,BIT2,BIT3,BIT4,BIT5,BIT6,BIT7
DATA LOCAL_END

Prvni a druhy parametr makra jsou bitové proménné a ttreti parametr je
datova proménnd typu WORD

DEF T MACRO POKUS4 PAR1, PAR2, PAR3
T LOCAL NAVM ;lokalni navésti
T LOCAL BITO,BIT1,BIT2,BIT3,BIT4,BIT5,BIT6,BIT7 ;lokdlni symboly
DATA LOCAL
DFM BITO,BIT1,BIT2,BIT3,BIT4,BIT5,BIT6,BIT7 ;lokalni bity

DATA LOCAL_END

LDR
LO
LA
WR
JLO
LDR
FL1
NAVM:
LOD
END T MACRO

;Volani makra:

POKUS4

-TMAC.PAR1 ;Cteni negace formadlniho bitu PARI1

TMAC.PAR2 ;1log. OR s formdlnim bitem PAR2

-ALFA ;1log. AND s globdlnim bitem ALFA

BITO ;zapis do lokdlniho bitu makra BITO

NAVM ;podminény skok

TMAC.PAR2 ;Cteni form&lniho bitu PAR3

1,BIT1 ;podminény zapis do loké&lniho bitu BITI1

;lok&dlni navésti makra

TMAC.PAR3 ;Cteni z formdlniho parametru (word)

ALFA, BETA, BUNX ;Volani uzZivatelského makra
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22.4 Rizeni uzivatelskych instrukci

Mezi dalsi moznosti fizeni uzivatelskych instrukci patii moznost nastaveni ladéni, konverzi a prace se
zasobnikem. Také je umoznéno tzv. pretézovani zakladnich instrukci jazyka TECHNOL uzivatelskymi
instrukcemi.

instrukce APPEND T MACRO
funkce APPEND_T MACRO Fizeni uZivatelské instrukce
syntax APPEND T MACRO name, alias, [modif]

Instrukce APPEND_T_MACRO slouzi pro pfipojeni nazvu k rezervovanym nazvum piekladace TECHNOL a
pro nastaveni pfiznakt. Tato instrukce se samotna pouziva hlavné pro pietéZovani nazvia instrukci a vzhledem
k jeji specialn€jsimu vyznamu se budeme hlavné zabyvat seznamem ptiznakt, které jsou v ni uvedeny. Tento
seznam se také pouziva v parametrech instrukce END T MACRO , kde je jeho hlavni pouziti. Pfiznaky jsou
oddéleny carkou.

Prehled nastavovani ptiznak:

1.parametr 2.parametr 3.parametr

Vztah k zasobniku log.instrukci Konverze vstup.parametrti Nastavovani breakpointii (DEBUG)

T NORMAL* | Nema vztah C _0* | Bez konverze D OFF* Instrukce nema
k zasobniku povolen breakpoint

T BEGIN Vyprazdnéni C 1 Zména zavorek na fetézce |[D ON Instrukce ma povolen
zéasobniku _op, cl, ... breakpoint

T END Koncova instrukce,
podobné jako WR.

T PUSH UloZeni obsahu
RLO do zasobniku,
podobné jako LDR.

T POP Vybrani RLO ze
zasobniku, jako
samotné LO, LA.

Implicitni nastaveni pro instrukce je T NORMAL, C 0, D_OFF.

Pokud v ukoncovaci instrukci definice makra END T MACRO zadné parametry neuvedeme, instrukce nebude
mit zadny vztah vzhledem k zasobniku, nebude mit konverzi parametrti a nebude mit povolen breakpoint.
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Tvorba uZzivatelskych instrukci a maker

Priklad:

Pro konec definice makra:

Uzivatelskéd instrukce m& byt typu koncové instrukce (WR, FL1,..) , nemd mit
konverzi a je bez ladéni:

END T MACRO T END, C_0, D OFF

APPEND T MACRO  ALFA, BETA, T END, C_0, D OFF

instrukce CONTROL T MACRO
funkce CONTROL_T MACRO fizeni uzivatelskych instrukci
syntax CONTROL_T MACRO par

Instrukce CONTROL_T MACRO slouzi pro fizeni vykonavani vSech uzivatelskych instrukci a maker.
Instrukce ma jeden parametr, kterym je fidici klicové slovo. Instrukce mtize byt v programu pouzita vicekrat.

instrukce parametr vyznam

CONTROL T _MACRO | POS* (implicitni nastaveni)

UzZivatelské instrukce se provadi az po rozdekodovani standardnich
instrukci TECHNOLu (posprocesor). V tomto ptripadé se nedd pouzit
pretézovani standardnich instrukeci.

PRE UzZivatelské instrukce se provadi pfed rozdekddovanim standardnich
instrukci TECHNOLu (preprocesor). V tomto pfipadé je mozno pouzit
pretéZovani standardnich instrukci.
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Dodatky

23. DODATKY

23.1 Konstantni fezna rychlost

23.1.1Popis konstantni fezné rychlosti

Konstantni fezna rychlost (KRR) je zplsob 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 fidit z PLC programu. Systém i PLC maji moZnost
omezit otacky vietene na zadanou hodnotu..

Pro obvodovou rychlost plati:

v=wr=21.nx 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)

Y uu

m

U, = 2.7x
P

U, = vysilané napéti na vieteno(rozsah 0-7FFFh)

U = maximalni napéti pro vieteno pro dany pfevodovy stupen (pomér k max.napéti)
U,,= maximalni napéti (7FFFh)
P = maximalni ota¢ky dané pievodové 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

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

Z NC programu mozno kdykoli zadat omezeni ota¢ek pro KRR pomoci systémového parametru ,SLIM™.
Systém omezuje otacky vzhledem k mens$i 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, otacky 100ot/min
SLIM=1000 S100 “omezeni maximalnich ot&¢ek na 1000o0t/min

N20 G96 Gl F0.2 S90 X50 “za¥adi KRR 90m/min, sjeti na pramé&r 50, posuv

“F = 0.2mm/ot

Pii programovani rychloposuvu se méni otacky rovnéz podle prumeéru, pokud neni funkce G96 odvolana
programovanim G94.

KRR neni omezena jen na pohybové bloky NC programu. Zaiazeni KRR mize proto byt i v nepohybovém
bloku. Také zména délkové korekce a zména posunuti pocatku se uplatni okamzit€ a nemusi se Cekat na
pohybovy blok. Korekce a posunuti maji vliv na KRR, protoze KRR se poéita na $pic¢ku nastroje a ne na suport.
KRR se mize také uplatiiovat v ruénich pojezdech nebo v jinych druzich pohybu, napiiklad vlegeni nebo pro
pohyby tizené z PLC programu.

KRR nikdy nepfepina pievodovy stupefi, ale omezi ota¢ky na maximalni ota¢ky daného pievodového stupngé
(pokud neni jesté jiné omezeni otacek).

23.1.3 Konstantni fezna rychlost — ovladani z PLC programu

PLC program ma k dispozici pole double-wordovych hodnot pro sledovani stavu KRR. Na systému je mozno
jednotlivé hodnoty sledovat v prohlizeni paméti systému , nebo v lad9¢9m programu Wintechnol.

nazev adresa Popis

AKRR ACT V A178h Aktualni konstantni fezna rychlost [mm/min] (G96 nebo PLC)
AKRR ACT SMAX Al7Ch Aktualni maximalni otacky [1/1000 ot/min] (SLIM nebo PLC)
AKRR ACT DIST A180h Aktualni korekce poloméru [1/8 um] (jen PLC)

AKRR ACT VCORR Al84h Aktualni korekce fezné rychlosti [mm/min] (jen PLC)

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

AKRR ACT P Al8Ch Aktualni max.otacky dle pievodové fady [1/1000 ot/min]

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

AKRR ACT S A194h Aktualni vypocétené otacky [1/1000 ot/min]

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

PLC program mé moznost zadavat velikost KRR, maximalni ota¢ky, korekci poloméru pro vypocet KRR a
korekcei fezné rychlosti. Také mize KRR aktivovat a piipadné modifikovat vypocet. Pro fizeni PLC program
pouzivé bity umisténé v fidicim bajtu AKRR_CNTR.
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Nazev bitu Viaha popis
EXT AKRR V 0 0 Velikost KRR se fidi z NC programu (G96,G97+ S)
1 Velikost KRR zadava PLC program v bufice AKRR V
EXT AKRR SMAX 1 0 Maximalni otacky zadava NC program (G76)
1 Maximalni ota¢ky zadava PLC program v buiice AKRR SMAX
EXT AKRR DIST 2 0 PLC program nezadava korekci poloméru
1 PLC program zadavé korekci poloméru v buiice AKRR _DIST
EXT AKRR VCORR 3 0 PLC program nezadava korekci fezné rychlosti
1 PLC program zadava 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 Vypocet KRR nezapocitava korekce a posunuti
EXT AKRR P 6 0 Standardni zad4ni max.otacek pievodu v ,,ChannelConfig"
1 Externi zadani max.otacek prevodového stupné
EXT AKRR U 7 0 Standardni zad4ni max.rozsahu pievodu 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 Al19Ch Velikost KRR zadavana z PLC [mm/min]
AKRR SMAX A1AQOh Maximalni ota¢ky zadavané z PLC [1/1000 ot/min]
AKRR DIST AlAdh Korekce poloméru zadavana z PLC [1/8 um]
AKRR VCORR Al1A8h Korekce fezné rychlosti zadavana z PLC [mm/min]
AKRR P AIACh Max.otacky prev.stupné z PLC [1/1000 ot/min]
AKRR U A1BOh Rozsah napéti dle prevod.rady z PLC [0-7FFFh]
AKRR R A1B4h 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 umoznuji korigovat nepiesnosti v odméfovani a tim vyznamné zvysit presnost obrabéni.
Nepfiesnosti se vétSinou objevi piinepiimém odméfovani. Nepfesnost mize nastat napiiklad i vlastni vahou
suportu pii poloze ve vétsi vzdalenosti od stojanu (tzv. ,,padani osy). VSechny tyto nepiesnosti lze odstranit
nelinearnimi korekcemi.

Kazda rovinnad nelinearni korekce je vytvorena jednim parem tabulek pro kladny a zaporny smér fidici

soufadnice. Kazda tabulka je funkénim vztahem, ktery urcuje zavislost fizené soutadnice na fidici soutadnici.
Kazda soufadnice muze mit 2 nezavislé nelinearni korekce (NK1 a NK2).

Naptiklad pro rovinnou korekci soufadnice X (fizena soufadnice je X) plati 4 funkéni zavislosti :

AX;=NKlpys (1.Fidici osa) ;napiiklad 1.fidici soufadnice mize byt X - osa koriguje sama sebe
AXI = NKlMINUS (1 JFidici Osa)
AX;=NK2p ys (2.Fidici osa) ;napiiklad 2.fidici soufadnice mize byt Y- zavislost jedné soufa -

AX,=NK2ymnus (2.Fidici osa) ;dnice na druhé

1AV, ST korekce polohy fizené soufadnice od 1. nelinearni korekce
1AV, CYUT korekce polohy fizené soufadnice od 2. nelinearni korekce
NKlprys ... 1. nelinearni korekce pro kladny smér prvni fidici souradnice
NK2pminus - - 2. nelinearni korekce pro zaporny smér druhé fidici souradnice

Systém si nacita nelinearni korekce po zapnuti systému ze soubort. Nazvy téchto soubori (pro jednotlivé osy a
sméry) jsou spolu s dal§imi informacemi uvedené v konfigura¢nim souboru typu ,,ChannelConfig"“ v XML
tvaru. Soubory musi byt umisténé vadresati ,Config™ a doporuCuje se pouzit skupinu
~CNC User Files™. Soubory musi byt také pfidany do skriptu ,PLC.NSI™ pro tvorbu SETUPu PLC.

Priklad:

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

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

Soubory Nk2plus.txt a Nk2minus.txt jsou v adresafi ,CNC User Files\Config™“.
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element konfigurace servosmycky
Servo
element nelinearni korekce
NonLinearCompensation | (jedna servosmycka muze pouzivat az 3)
atribut Je dana nelinearni korekce pouZita?
Active 0 Nelinearni korekce je zakazana (default)
1 Nelinearni korekce je povolena
atribut Typ nelinearni korekce
Type 0 zékladni (default)
1 cyklicka
2 dynamicka
atribut Ridici NC osa pro danou nelinearni korekci
ControllingAxis 0,1,.. | fidici NC osa — stejna jako Cislo serva (default)
XX jiné piitazeni 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 kroku tabulky
StepCount XX podet krokti, maximalné 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 smeér
atribut Jméno souboru, ze kterého se ma nacist tabulka pro zaporny smér
FileNameNeg Soubor je umistén v adresafi ,,Config"
Abc.. | Jméno souboru pro zaporny smeér

Nastaveni zacatku 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 soufadnice (v zaporném sméru), zada se jako parametr , Begin™
vzdalenost NBS od zaporné krajni polohy pracovniho rozsahu soufadnice. Tato vzdalenost je totozna se
zaCatkem piasobeni nelinearnich 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 jesté tato vzdalenost a soucet se zada jako parametr ,Begin™. Pro uvedeny ptiklad
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 .
hl r|1 rl
+ + +

23.2.2 Soubory s tabulkou korekci

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

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

V tabulce nelinearnich korekci nemusi byt obsazeny vSechny kroky. Nezadané tidaje systém opét dopocita
linearni interpolaci z nejbliz§ich zadanych hodnot. Této vlastnosti se vyuziva tehdy, kdyz potfebujeme mit vétsi
rozestup méfenych hodnot.

Priklad:

Zadané hodnoty korekce maji rozestup 100mm (100000 um). Velikost kroku mtze 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.

,tadek odpovidad 10x10000 = 100000 um

Systém si vnitin¢ automaticky doplni nezadané kroky pomoci linearni interpolace:

naprtiklad systém vnitin€ dopocita tisek mezi kroky 10 a 20 takto:

( 010:
011:
012:
013:
014:
015:
0l6:
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 mize obsahovat komentaie, uvozené uvozovkami.

Cislo kroku je trojmistné ¢islo po&inaje 001(s eventuelnimi ivodnimi nulami), nasledované povinné dvojteckou.
Za dvojteckou nasleduje kladné nebo zaporné ¢islo (znaménko plus se neuvadi), udavajici v mikronech korekéni
hodnotu. Maximalni povolena hodnota ¢isla je +/-32000 (mikront).

V tadcich muize byt libovolny pocet mezer a tabulatord.

Potadové cislo 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 pribéh, znaménko minus udava, Ze je nutné korekci odeéist, abychom se
dostali na idealni pribéeh.

kori A drah .
orlgo:-'lana rana idealni prubéh

1 ___""bez korekce

pribéh nelinearni
korekce pro jeden

)
£

Fi
bl

4 SMer
1 {Oks | 001: +Kq
! ! 002: -k2
! | 003: 0
i Krok ! 004: +ky
1 = | : ro :
I

®

* programovana draha

001 002 003 004
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Pro kontrolu ucinku korekci je mozno pouzit diagnostiku nelinearnich korekei:

Nelinearni korekce
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 o

0.

Servo 6 Requested 0

Controlling axis 0

Denvg Step 0.000

Servo 8 | Begin 0.000

Cycle length 0.000

Servo 9 Controlling enabled 0

Active 0

;‘L Actual comp. 0.000

i

Nazev

Popis

Odpovida

Requested

Nelinearni korekce je pozadovana

Element NonLinearCompensation
Atribut Active

Controlling axis

Ridici NC osa pro danou korekci
(O’ l b 2 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 CyclelLen
Controlling Aktivace nelinearni korekce od fidici osy | N1cAxisEnable
enabled (napf. osa byla zreferovana) Jednotlivé bity povoluji nelinearni korekci 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]

Prave 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 konfigura¢nim 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 pouZzit?
Active 0 Sériovy kanal je zakazan (default)
1 Sériovy kanal je povolen
atribut Zpisob obsluhy sériového kanalu
ServiceMethod | Buffered | komunikace je pomoci bufferu pfeddvana primarnimu procesoru, data
nejsou zpracovavana v realném case (default)
RT sériovy port obsluhuje pfimo dany procesor, komunikace je
obsluhovana v realném ¢ase (pfipravuje se)
atribut Cislo sériového portu podle Windows (COMI, ...)
PhysicalComNo | [2,. Cislo sériového portu podle Windows
atribut Pienosova rychlost sériového portu (bit/s)
ComSpeed 115200 | rychlost 11520 bit/s (default)
XX zadana prenosova rychlost
atribut Pocet datovych biti
ComDataBits 8 pocet datovych biti 8 (default)
7 pocet datovych bitt 7
atribut Pocet stop biti
ComStopBits 2 2 stop bity (default)
1 1 stop bit
atribut Parita
ComParity None bez parity (default)
0Odd 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 pristup Popis

COM SEND

Zatazeni znaku do fronty pro vysilani na COM port

COM SEND STR

Zatazeni fetézce do fronty pro vysilani na COM port

COM RECV

Cteni znaku z ptijmové fronty z COM portu

COM CONTROL

Rizeni COM portu z PLC

instrukce COM_SEND
funkce Zaf¥azeni znaku do fronty pro vyslani na COM port
syntax COM_SEND com
COM_SEND com [, val ]
1l.parametr ,com“ ¢islo logického COM kanalu
2 .parametr ,val® hodnota pro vyslani

Instrukce slouzi pro zatazeni znaku do vystupni fronty, které jsou vysilany pies COM kanal na periferii. Znak se
ocekava v DR registru nebo ve 2. parametru instrukce. Pokud pfi fazeni nevznikla chyba, napiiklad je plny
buffer, instrukce vrati v RLO registru hodnotu log.1. Pokud instrukce probéhla poradku, tak RLO registr bude
nastaven na hodnotu log.0.
Vyznam parametra:

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 ;nezatrazeno = plna fronta

;zatrazeno
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instrukce COM_SEND_STR

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

1l.parametr ,com“ ¢islo logického COM kanalu

2 .parametr ,poin“ pointr nebo nazev fetézce pro vyslani
3.parametr ,len“ pocet znaku které se maji vyslat

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

Rozdil oproti vicendsobnému pouziti instrukce COM_SEND je vtom, Ze systém zabezpe¢i 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 potadku, tak RLO registr bude nastaven na hodnotu log.0.

Vyznam parametra:

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

se predava instrukci odkazem (ne hodnotou). Mize byt také
naveésti u instrukei , str.

len XX Pocet znaki pro vyslani
Priklad:

BUF COM: str 20,"Pokus vysilani’

PACK_ 1: DS 20

COM _SEND STR 1,BUF COM,14 ;Zafrazeni fetézce do fronty na log.kanal 1
JL1 Error ;nezatrazeno = plna fronta
;zarazeno

COM_SEND STR 1, PACK 1,14 ;Zatazeni bufferu z pole PACK 1
JL1 Error ;nezatrazeno = plna fronta
;zarazeno
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Cteni znaku z p¥ijmové fronty

com [,val ]

¢islo logického COM kanalu
burika pro p¥ijem

instrukce COM_RECV

funkce

syntax COM_RECV com
COM_RECV

l.parametr ,com“

2 .parametr ,val“

Instrukce slouZzi pro pfijem znaku z fronty, které byly piijaty z periferii pifes COM kanal. Instrukce po vykonani
vrati v datovém registru naéteny 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 parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

com 1 Logicky COM kanal (ne fzyicky)

val XX Buiika pro pfijem znaku (bajt)

Priklad:
COM_RECV 1 ;Pfijem znaku z COM kanalu
JL1 Neprijato ;Skok, kdyZ se nic neptijalo
STO RecvChar ;Prijmuti znak
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instrukce COM_CONTROL
funkce Rizeni COM kanalu
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 parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

com 1 Logicky COM kanal (ne fzyicky)

mode CLEAR Vynulovani pfijmové fronty
RECEIVED Pocet znaki v prijmové fronté
STATE Nacteni statusu COM kanalu

Vyznam hodnot pro dekdédovani stavu COM kanalu:

nazev hodnota vyznam

PLC COM ERROR 1 COM kanal je v chybé

PLC COM REQ 2 COM kanal neni pozadovan a neni nakonfigurovan
PLC COM SEND OVER 4 preteceni vysilaciho bufferu

PLC COM RECV OVER 8 preteceni ptijmového bufferu
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23.4 Instrukce pro sdileny pristup CAN kanalu

Sdilené pouziti CAN kanalu v PLC programu znamena, Ze PLC program pouziva CAN-BUS kanal spole¢né se
systémem, nebo alespon pro jeho fizeni pouziva systémové prostiedky. Inicializaci CAN kontroléru a fizeni
vysilani a prijmu paketi také provadi systém. PLC program jen zada a zatfazeni svych paketl do fronty pro
vyslani a ¢te frontu piijmutich paketi.

Masky biti pro vyhodnocovani

Symbol Maska Vyznam

CAN ERR OK 00h V3e v porddku

CAN ERR XMTFULL 01h Plna fronta pro vysilani
CAN ERR RCVEMPTY 02h Nepiijala se nové zprdva

23.4.1 Instrukce pro praci s CAN-BUSem se sdilenym pristupem

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

Instrukce pro sdileny pristup Popis

CAN SEND

Zatazeni paketu do fronty pro vysilani na periferii

CAN RECV Cteni paketu z piijmové fronty
instrukce CAN_SEND
funkce Zatazeni paketu do vystupni fronty
syntax CAN_SEND can, pmsg
1l.parametr ,can"“ &islo CAN kanalu
2.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce slouZzi pro zatazeni paketu do vystupni fronty pakett, které jsou vysilany pies CAN kanal na periferii.
Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud
pfi fazeni nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN_ ERR OK (00h). pokud se paket do fronty nepodafilo
zatadit (fronta je pfeplnéna), bude vracend hodnota CAN_ERR_XMTFULL (01h)

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
can 1, 2 Logicky CAN kanal (CAN1, CAN2)
pmsg CANBUFF_OUT Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtt.

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 ;Zatazeni paketu
EQ CAN_ERR OK ;Bylo zatrazeno ?
JL1 OK ;za¥azeno

;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 dale.

Instrukce slouzi pro ¢teni paketu z fronty paketil, které byly pfijaty z periferii pfes CAN kanal. Instrukce po
vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud pii ¢teni
nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN_ERR _OK (00h). pokud se zadny paket pro PLC nepfijal, bude
vracend hodnota CAN_ERR_RCVEMPTY (02h)

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)

pmsg CANBUFF_IN Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtt.
Navesti 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 pfijato 2
JL1 OK ;prijato

;nic se neprijalo

Podrobnéjsi priklad bude uveden v zavéru této kapitoly
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instrukce CAN_RECV_REQ

funkce Pozadavek pro volani udalostni procedury po p¥ijmu paketu
syntax CAN RECV_REQ can, objl, objh, idl, idh, proc, pmsg
1l.parametr ,can"“ &islo CAN kanalu

2.parametr ,objl"“ minimalni ID objektu zpravy

3.parametr ,objh"“ maximalni ID objektu zpravy

4 .parametr ,id1“ minimalni NODE-ID

5.parametr ,idh"“ maximalni NODE-ID

6.parametr ,proc“ nazev udadlostni procedury

7.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce ma navratové hodnoty:

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

Instrukce slouzi pro nastaveni zadosti o volani udalostni procedury v PLC po piijmu uréitych ,,objednanych*
paketd z CAN kanalu ( nastaveni ,,CALLBACK*" volani ). Kdyz instrukce probé¢hne bez chyb (RLO=1) , tak si
PLC program muze uchovat ,handle zadosti“ do vlastni proménné typu DWORD. Tuto proménnou mize PLC
program vyuZzit v pripad€, Ze by pozd€ji chtél zadost o volani procedury zrusit.

Instrukce miize byt pouzita v modulu MODULE _INIT.

Vyznam parametra:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

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

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

objh - Maximalni ID objektu zpravy, které ptijem se o¢ekava. Parametr je

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

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

Parametr je nepovinny. Musi se uvést, kdyz je pozadovan piijem
intervalu zprav. Pokud parametr nebude uveden (bude nahrazen
znakem ,,-) tak se bude ocekavat ptijem 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 zavolani bude mit v DR registru nastaveno ¢islo
logického CAN kanalu (1, 2 ).

pmsg napiiklad Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtt.
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 pozdg¢ji.

23-16



Dodatky

Struktura COB-ID (Communication Object Identifier ) podle normy CANopen :

bit [ 151432119 8] 7654 ]3]2]1]0

X X X x | Function (0-0Fh) NODE-ID (0-7Fh)
instrukce CAN_RECV_DEL
funkce ZrusSeni pozadavku pro volani udalostni procedury p¥ijmu paketu
syntax CAN RECV_END handle
1l.parametr ,handle“ handle Zadosti o volani udalostni procedury

Instrukce ma navratové hodnoty:

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

Instrukce slouzi pro zruSeni zadosti volani udalostni procedury v PLC po piijmu paketi 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

;Udélostni procedura pro zpracovani odpovédi na SDO paket
PROC BEGIN P _ON_CANRECV
LOD word.sCANRECV.CAN DATA+1 ;Index zpravy
EQ cnst.1008h

7 e e e e

PROC_END P_ON_CANRECV

;Zadost o volani procedury P_ON CANRECV
CAN RECV REQ 2, 580h, -, 21h, -, P_ON CANRECV, sCANRECV
STO dwHANDLE

;Zruseni Zadosti o volani 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

; **** Obsluha CAN-BUSu

LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO

CAN_SEND

Bytel=0pc=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 7

; Opcode
;Opcode 1 pro vstupy ?

;Sejmuti vstupnich dat !

;Misto pro nova data
;Jiny paket, opakujeme

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

;Opcode = 2

;data pro vyslani

CNST.1
CAN_OTH
BYTE.CANBUFF IN.CAN DATA+1
IP _CAN

vysilani vystupu ****
CNST.10h
WORD.CANBUFF OUT.CAN ID
CNST.Oh
BYTE.CANBUFFEF OUT.CAN RTR
CNST.2
BYTE.CANBUFF OUT.CAN_ LEN
CNST.2
BYTE.CANBUFF OUT.CAN DATA+0
IPO
BYTE.CANBUFF OUT.CAN DATA+1

2,CANBUFF_OUT

;Zarazeni paketu do fronty
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