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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Rozhrani CNC systém — PLC program

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 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 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 stupeni 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 bunky 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
stupenh 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, &teni/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 vSech 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 funkci.

PLC program muze zakazat pohyb i pofas pohybu. V tomto pfipadé 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 pfipad¢ poZadavku na pohyb PO OSxPI (viz dale), nastavenim log.1
v MPxPT a celym prichodem modulu pripravné 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 souc¢tem 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 znamend 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 rucni pojezdy aktivni

INPOS_STOP bit Cteni Systém je v poloze posledniho stopu

EN AUTMAN bit Cteni, zapis | Povoleni ru¢nich pojezdl (prednastaven na 1)
AUTMAN CONT NC bit Cteni Rizeni ru¢nich pojezdi z panelu systému
AUTMAN CONT TOC bit Cteni Rizeni ru¢nich pojezdii z panylku tocitka
AUTMAN CONT SELECT bit Cteni Provadi se predvolba pohybu

AUTMAN CONT GOO 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 pojezdi
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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 ptiznaky 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 pii 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_PILC bit Steni/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:




Rozhrani CNC systém — PLC program

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, ...
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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.
Mg¢titko 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
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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
néekteré 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-
tisicindch 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
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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 | Linearni 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 | Lineéarni 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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