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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 | Piimé 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 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

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 | Piimé 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 bitli

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 ¢teni 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 (moZznost 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
interpolaéni 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 (O=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 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 Cita¢ 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 ru¢nim 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 SU05

. 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) &itaé (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 pribhu 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 pribhu potenciometru
(xx=0,1,..999) P3 (promile)
TabSensitivity Pot4[xx] pole UNS16 Tabulka pribghu potenciometru
(xx=0,1,..999) P4 (promile)
TabSensitivity Pot5[xx] pole UNS16 Tabulka pribhu 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 spinae 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)

18-18




Sdilena pamét’

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 Dekdédovana 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 Dekdédovana 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 pfi 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 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)

18-20




Sdilena pamét’

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 piirtistek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS2
IncManPos3 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtistek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS3
IncManPos4 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtstek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS4
IncManPos5 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtistek drahy MAN
(x=0,1,,15) v POS5
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 prirtistek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtstek
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 thel 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 servosmyéek
(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 Zadost 0 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.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)

18-23




PLC

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] Aktualni 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
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 ¢ita¢ 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 Citace 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 pfenosu 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 mensinez
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 piipad¢ Gspéchu vraci RLO=1, jinak
RLO=0. Aby zapis dat prob¢hl uspésn¢, 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 nemiize do dané oblasti soucasné pristupovat

nikdo jiny.

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 prichodové 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

18-32



Sdilena pamét

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 celoc¢iselna 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

t Seda

MachineO.png

iy

1 ready e

= zelené

Machinel.png

2 el o . Machine2.
error Cervena achine2.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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