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 19
19. POLOHOVACI JEDNOTKA

Polohovacı jednotka umoznuje PLC programu pohybovat libovolnou souradnicı zadanou rychlostı na  zadanou
mıru. Souradnice se rozjızdı po rampe se zadanou strmostı na rychlost nastavenou PLC programem a dojızdı
na koncovou mıru opet po rampe. PLC program rıdı jen takovou souradnici, ktera  je v polohovč  vazbe a v dobe,
kdy nenı ovla da na z NC systč mu.

Adresace portu pro snıma nı odmerovacıho c idla je za visla  od nastavenı strojnı konstanty R17 (viz prılohu
k na vodu na obsluhu) a adresace portu pro vysıla nı analogovč ho napetı je za visla  na nastavenı strojnı konstanty
R18.

19.1 Princip polohovacı jednotky
Polohovacı jednotka je programovy modul plne ovla da ny z PLC programu. PLC  program ma  k dispozici 6
polohovacıch jednotek. Ovla da nı  jednotky se prova dı pomocı bitu v povelovč m dvou-bajtovč m prıkazu
POS_CONTROL a stavovč  signa ly z polohovacı jednotky mozno prec ıst z bitu dvou-bajtovč ho za znamu
POS_STATUS. Krome toho polohovacı jednotka musı mıt zadanou rychlost pojezdu, dra hu pojezdu, strmost
rampy a dojızdecı posuv.

Polohovacı jednotka se ovla da  z PLC programu pomocı trı isnstrukcı. Prvnı instrukce POS_INIT_x slouzı
na inicializaci nebo na reset jednotky.

Druha  instrukce POS_MODE_x slozı na namodova nı jednotky. V parametrech tč to instrukce se zada va  dra ha
pojezdu, rychlost pojezdu, zrychlenı pro nastavenı strmosti rampy  a dojızdecı posuv. Krome toho se zada va  takč
odkaz na dvou-bajtovy za znam POS_CONTROL, ve kterč m jsou rıdicı bity polohovacı jednotky.

Tretı instrukce POS_CONTROL_x  zabezpec uje prenos aktua lnı rychlosti do polohovacı jednotky poc as
pohybu nebo muze pozastavit pohyb pomocı rıdicıho bitu MP. Krome toho se v parametru instrukce zada va
odkaz na dvou-bajtovy za znam POS_STATUS_x,  ve kterč m jsou stavovč  bity polohovacı jednotky. Z nich
muze naprıklad PLC program prec ıst informaci o dosazenı za danč  polohy.
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19.2 Zaznamy stavovy ch a rıdicıch bitu  polohovacı
jednotky

Vy znam bitu v 1. bajtu stavoveho za znamu POS_STATUS1_x

bit 0.
POS_STV_JEDE ..... 1 = souradnice je v pohybu

bit 1.
POS_STV_SMER ..... Informace o smeru pohybu. 0= kladny smer

1=za porny smer
bit 2.
POS_STV_REF ..... 1 = dosazena  reference

 bit 3.
  POS_STV_POL ..... 1 = dosazenı zadanč  polohy

Vy znam bitu ve 2. bajtu stavoveho za znamu POS_STATUS2_x

bit 0.
POS_STV_DISP ..... 1 = polohovacı jednotka je k dispozici

 
bit 1.
POS_STV_PROG ..... 1 = polohovacı jednotka je naprogramovana

bit 2.
POS_STV_ERR ..... 1 = error polohovacı jednotky

Vy znam bitu v 1. bajtu rıdicıho za znamu POS_CONTROL1_x

bit 0.
POS_CNT_G90 ..... 1 = absolutnı programova nı *

bit 1.
POS_CNT_REF ..... 1 =  povel pro referenci *

bit 2.
POS_CNT_PSEU ..... 1 = povel pro pseudoreferenci *

bit 3.
POS_CNT_NULRF ..... 1 = povel pro nulova nı reference *

Bity oznac enč   znakem  *  nejsou v tč to verzi prekladac e TECHNOL zarazeny.   
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Vy znam bitu ve 2. bajtu rıdicıho za znamu POS_CONTROL2_x

Signa ly uvedenč  v tomto bajtu se nenastavujı v PLC programem prımo, protoze je nastavujı instrukce
pro ovla da nı jednotky.

bit 0.
POS_CNT_MP ..... 1 = povolenı pohybu

0 = zaka za nı pohybu
( povolenı pohybu se rıdı parametrem 
instrukce POS_CONTROL_x )

bit 1.
POS_CNT_RESET ..... 1 = reset polohovacı jednotky

( reset polohovacı jednotky automaticky nastavı 
instrukce POS_INIT_x )

bit 2.
POS_CNT_INIC ..... 1 = start inicia toru pohybu polohovacı jednotky

( tento bit nastavı instrukce POS_MODE_x )

bit 3.
POS_CNT_CONT ..... 1 = start kontinua toru pohybu

( tento bit nastavı inicia tor pohybu )

19.3 Instrukce pro rızenı polohovacı jednotky

Instrukce POS_INIT_X az POS_INIT_6 slouzı na inicializaci jednotky. Instrukce krome jinč ho vygeneruje
impuls  na bitu POS_CNT_RESET a trvale na hodnotu 1 nastavı bit POS_STV_DISP. Od tohoto okamziku je
rızenı souradnice i servosmyc ka k dispozici jen pro PLC program.

V prıpade, ze polohovacı jednotka byla jiz v c innosti, instrukce POS_INIT_x zpusobı zastavenı pohybu
bez moznosti dalsıho pokrac ova nı pohybu na zadanou mıru. Dalsı pohyb je umoznen jen novym
naprogramova nım polohovacı jednotky pomocı instrukce POS_MODE_x.

instrukce POS_INIT_X

funkce POS_INIT_x inicializace polohovacı jednotky

syntax POS_INIT_x
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Instrukce POS_RESET_X az POS_RESET_6 slouzı na reset  jednotky. Instrukce krome jinč ho vygeneruje
impuls  na bitu POS_CNT_RESET a trvale na hodnotu 0 nastavı bit POS_STV_DISP. Od tohoto okamziku je
rızenı souradnice i servosmyc ka k dispozici jen pro systč movč  prostredky (rızenı NC).

Instrukce POS_MODE_X az POS_MODE_6 slouzı pro naprogramova nı polohovacı jednotky. V  parametrech
tč to instrukce se zada va  dra ha pojezdu, rychlost pojezdu, zrychlenı pro nastavenı strmosti rampy  a dojızdecı
posuv. Krome toho se zada va  takč  odkaz na dvou-bajtovy za znam POS_CONTROL ve  kterč m jsou rıdicı bity
polohovacı jednotky. Instrukce nastavı pozadovanou rychlost na nulovou hodnotu.

Parametr control je odkaz na dvou-bajtovy rıdicı za znam POS_CONTROL, ktery byl popsa n v predeslč  c a sti.
Parametr posun je odkaz na double-wordovou bunku pro zada nı dra hy pojezdu. Dra ha pojezdu se zada va
v mikrometrech v dolpnkovč m kodu.
Parametr zrych je odkaz na wordovou bunku a slouzı pro nastavenı strmosti rozjezdovč  a dojezdovč  rampy.
Zrychlenı se nastavuje obdobne jako strojnı konstanta  52 v [mm/sec**2].
Parametr dojiz je odkaz na wordovou bunku a slouzı pro nastavenı dojızdecıho posuvu. Hodnota v bunce ma
rozmer rychlosti [v mm/min] .

Instrukce POS_CONTROL_X az POS_CONTROL_6 slouzı na rızenı pohybu polohovacı jednotky. Vdruhč m
parametru tč to instrukce se zada va  odkaz na  aktua lnı pozadovanou rychlost pojezdu. Ve  tretım nepovinnč m
parametru se zada va  odkaz na bit povolenı pohybu. Instrukce v 1. paramtetru ma  odkaz na dvou-bajtovy za znam
POS_STATUS, ve kterč m jsou stavovč  bity polohovacı jednotky. Pro  potrebu trvalč ho sledova nı stavu
polohovacı jednotky a trvalč ho zada va nı aktua lnı pozadovanč  rychlosti je vhodnč , aby instrukce
POS_CONTROL_x byla vola na prubezne v dobe pohybu polohovacı jednotky.
Instrukce POS_CONTROL_x je mozno pouzıt i na sledova nı bitu POS_STV_PROG a POS_STV_DISP v  dobe,
kdy za dny pohyb neprobıha .

Parametr status je odkaz na dvou-bajtovy stavovy za znam POS_STATUS, ktery byl popsa n v predeslč  c a sti.
Parametr rychlost je odkaz na double-wordovou bunku pro zada nı rychlosti pojezdu. Rychlost pojezdu se
zada va  v hodnota ch 1/64000 mm/min, to znamena , ze kdyz pozadujeme rychlost zadanou v mm/min, zada  se
hodnota jen do hornıho wordu rychlosti.
Parametr povol je odkaz na bit povolenı pohybu. Parametr je nepovinny, v tomto prıpade se neuvede nebo se
zada  klıc ovč  slovo NIL. Instrukce zpusobı prenastavenı bitu POS_CNT_MP v rıdicım za znamu
POS_CONTROL2_x.

instrukce POS_RESET_x

funkce POS_RESET_x reset polohovacı jednotky

syntax POS_RESET_x

instrukce POS_MODE_x

funkce POS_MODE_x naprogramova nı polohovacı jednotky

syntax POS_MODE_x control, posun, zrych, dojiz

instrukce POS_CONTROL_x

funkce POS_CONTROL_x rızenı pohybu polohovacı jednotky

syntax POS_CONTROL_x status, rychlost  [,povol]
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Prıklad:
Naprogramova nı pohybu ve 4. souradnici v PLC programu pomocı mechanizmu. Povolenı pohybu je odvozeno
od vstupnıho signa lu POV_I:

; v deklaraci dat:
EQUI K0,0
CONTR1: DFM ,,,,,,,
CONTR2: DFM POS_MP,POS_RESET,,,,,,
STAV1: DFM ,,,POS_POL,,,,
STAV2: DFM POS_DISP,POS_PROG,,,,,,
POSUN:       DS 4
ZRYCH: DS 2
DOJIZ: DS 2
RYCHLOST:      DS 4
CITAC_POS:     DS 2

povol = 1    povol = 0     povol = 1

povolenı pohybu (POS_CNT_MP):

[mm/min]

[min]dojezd na mıru

Vyznam parametru instrukcı
povol
zrych
dojiz
rychlost

zrych zrych zrych zrych dojiz

rychlost
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MECH_BEGIN POSUN
;Inicializace jednotky a zadani dat

POS_INIT_4
LOD DWRD.zelana_draha ;nastaveni zelane
STO DWRD.POSUN ;drahy, zrychleni
LOD WORD.zelana_strmost ;a dojizdeni
STO ZRYCH
LOD WORD.zelane_dojiz
STO DOJIZ

;Naprogramovani polohovaci jednotky
POS_MODE_4 CONTR1, POSUN, ZRYCH, DOJIZ ;naprogramovani
EX

;Muze se otestovat, zda se jednotka naprogramovala
POS_CONTROL_4   STAV1, K0 ;presun statusu
LDR POS_PROG
TEX0 CITAC_POS, CAS_ERROR, ERROR_POS,12h   ;chyba  12

;Rizeni pohybu a cekani na dojezd
LOD DWRD.zelana_rychlost ;zadavani rychlosti
STO DWRD.RZCHLOST
POS_CONTROL_4 STAV1, RYCHLOST,POV_I POV_I je vstup povoleni poh.

 LDR POS_POL ;cekani na konec pohybu
TEX0 CITAC_POS, CAS_ERROR2, ERROR_POS,13h     ;chyba  13
JUM POS_END

ERROR_POS: STO BZH11 ;hlaseni chyby

POS_INIT_4 ;reset pol. jednotky
POS_END:
MECH_END POSUN

Prıklad:
Naprogramova nı pohybu ve 1. souradnici v PLC programu pomocı mechanizmu. (R ızenı pohybu pomocı
smerovych tlac ıtek stroje.)

EXTRN BUKON180:WORD,PRF:BYTE

;RIDICI BITY
CONTRX1: DFM ,,,,,,,
CONTRX2: DFM PJ_X_MP,PJ_X_RESET,,,,,,

;STAV POL.JEDNOTKY
STAVX1: DFM PJ_X_JEDE,,,PJ_X_POL,,,,
STAVX2: DFM PJ_X_DISP,PJ_X_PROG,,,,,,

RYCHL_MAX: DS 4
PROCENTO_F: DS 2

POSUN_X: DS 4
ZRYCH_X: DS 2
DOJIZ_X: DS 2
RYCHL_X: DS 4

;.......................................
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;V PROVOZU:
;START POHYBU POLOHOVACI JEDNOTKOU !!

LOD CNST.60000000
        STO DWRD.zadana_poloha
        FL 1,MECH_START_POHYBU_X
        FL 1,MECH_HLIDANI_X ;MECH. HLIDACI

;.......................................

;MECHANIZMUS PRO NAPROGRAMOVANI POLOH. JEDNOTKY
;mechanizmus je aktivni pokud se jede

MECH_BEGIN MECH_START_POHYBU_X
POS_INIT_X
LOD DWRD.zadana_poloha ;v mikronech doplnkovy binarni kod

                                     ;+/- 60 000 000 3938700H ,FC6C7900H
        STO DWRD.POSUN_X
        POS_MODE_X CONTRX1,POSUN_X,ZRYCH_X,DOJIZ_X
        FL 1,MECH_POHYB_X ;MECHANIZMUS RIZENI POHYBU
        FL 1,PJ_X_MP ;POVOLENI POHYBU
        EX
        LDR MECH_POHYB_X ;CEKANI NA DOJEZD
        EX1
MECH_END MECH_START_POHYBU_X

;.......................................

;MECHANIZMUS RIZENI POHYBU
;mechanizmus zadava aktualni rychlost a ceka na dosazeni polohy

MECH_BEGIN MECH_POHYB_X
         EX
              LOD DWRD.aktualni_rychlost ;RYCHLOST V 1/64000 mm/min
             STO DWRD.RYCHL_X
             POS_CONTROL_X STAVX1,RYCHL_X,PJ_X_MP
             LDR PJ_X_POL
             LO -PJ_X_PROG
            EX0
             MECH_INIT MECH_HLIDANI_X

POS_RESET_X
MECH_END MECH_POHYB_X

;....................................

;HLIDACI MECHANIZMUS PRO UKONCENI POHYBU
;mechanizmus testuje podminky jeti a v pripade splneni ukonci pohyb

MECH_BEGIN MECH_HLIDANI_X
        EX
;;;;... PODMINKY BLOKOVANI:    (NAPRIKLAD OD UVOLNENI TLACITKA PRO JETI)

LDR LIMIT_C
        EX1
        MECH_INIT  MECH_POHYB_X
        LOD CNST.0
        STO DWRD.RYCHL_X
        FL 0,PJ_X_MP
        POS_CONTROL_X  STAVX1,RYCHL_X,PJ_X_MP
        LDR PJ_X_JEDE
        EX1
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        POS_RESET_X
MECH_END MECH_HLIDANI_X

;..............................

;PRO CENTRALNI ANULACI
        LDR CAPI ;CENTRALNI ANULACE
        LA STARTC
        JL0 NO_CAN
        POS_INIT_X
        MECH_INIT MECH_POHYB_X
        MECH_INIT MECH_HLIDANI_X
NO_CAN:

;..............................

;RIZENI RYCHLOSTI POHYBU

        LOD BYTE.PRF
        STO PROCENTO_F

        LOD WORD.max_prac_posuv
        MULB WORD.PROCENTO_F
        STO WORD.(aktualni_rychlost+2) ;RYCHLOST V 1/64000 mm/min

;..............................

; PIS_INIT A PIS_CLEAR
  LOD WORD.BUKON180 ;ZRYCHLENI
        BIN
        STO ZRYCH_X
        STO ZRYCH_Y
        LOD WORD.BUKON181 ;DOJIZDENI
        BIN
        STO DOJIZ_X
        STO DOJIZ_Y

        LOD WORD.(BUKON10+1) ;RYCHLOPOSUV
        BIN
        MULB WORD.D100
        STO WORD.(RYCHL_MAX+2) ;V 1/64000 -INACH MM/MIN


