Polohovaci jednotka

19. POLOHOVACI JEDNOTKA

Polohovaci jednotka umoznuje PLC programu pohybovat libovolnou soufadnici zadanou rychlosti na zadanou
miru. Soufadnice se rozjizdi po rampé se zadanou strmosti na rychlost nastavenou PLC programem a dojizdi
na koncovou miru opét po rampé. PLC program fidi jen takovou soufadnici, ktera je v polohové vazbé a v dobé,
kdy neni ovladana z NC systému.

Adresace portu pro snimani odméfovaciho ¢idla je zé&visla od nastaveni strojni konstanty R17 (viz ptilohu
k nadvodu na obsluhu) a adresace portu pro vysilani analogového napéti je zavisla na nastaveni strojni konstanty
RI8.

19.1 Princip polohovaci jednotky

Polohovaci jednotka je programovy modul plné ovladany z PLC programu. PLC program ma k dispozici 6
polohovacich jednotek. Ovladani jednotky se provadi pomoci bitd v povelovém dvou-bajtovém piikazu
POS_CONTROL a stavové signaly z polohovaci jednotky mozno pteCist z biti dvou-bajtového zaznamu
POS_STATUS. Krom¢ toho polohovaci jednotka musi mit zadanou rychlost pojezdu, dréhu pojezdu, strmost
rampy a dojizdéci posuv.

Polohovaci jednotka se ovlada z PLC programu pomoci tii isnstrukci. Prvni instrukce POS_INIT_x slouzi
na inicializaci nebo na reset jednotky.

Druhé instrukce POS_MODE_x slozi na namodovani jednotky. V parametrech této instrukce se zadava draha
pojezdu, rychlost pojezdu, zrychleni pro nastaveni strmosti rampy a dojizdéci posuv. Kromé toho se zadava také
odkaz na dvou-bajtovy zaznam POS_CONTROL, ve kterém jsou fidici bity polohovaci jednotky.

Tteti instrukce POS_CONTROL_x zabezpecCuje pienos aktualni rychlosti do polohovaci jednotky pocas
pohybu nebo mize pozastavit pohyb pomoci fidicitho bitu MP. Kromé toho se v parametru instrukce zadava
odkaz na dvou-bajtovy zdznam POS STATUS x, ve kterém jsou stavové bity polohovaci jednotky. Z nich
mize napiiklad PLC program piecist informaci o dosazeni zadané polohy.
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19.2 Zaznamy stavovych a fidicich bitd polohovaci

jednotky
Vyznam biti v 1. bajtu stavového zaznamu POS_STATUS1_x

bit 0.

POS STV _JEDE ... 1 = soufadnice je v pohybu

bit 1.

POS STV_SMER ... Informace o sméru pohybu. 0= kladny smér
l=z&porny smér

bit 2.

POS STV_REF ... 1 = dosazena reference

bit 3.

POS_STV_POL ... 1 = dosazeni zadané polohy

Vyznam bitii ve 2. bajtu stavového zaznamu POS_STATUS2 x

bit 0.

POS STV_DISP ... 1 = polohovaci jednotka je k dispozici

bit 1.

POS STV_PROG ... 1 = polohovaci jednotka je naprogramovana
bit 2.

POS STV_ERR ... 1 = error polohovaci jednotky

Vyznam biti v 1. bajtu Fidiciho ziznamu POS_CONTROL1_x

bit 0.

POS CNT GY9% ... 1 = absolutni programovani *

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 nulovani reference *

Bity oznacené znakem * nejsou v této verzi piekladace TECHNOL zafazeny.

19-2



Polohovaci jednotka

Vyznam biti ve 2. bajtu fidiciho zaiznamu POS_CONTROL2_ x

Signaly uvedené v tomto bajtu se nenastavuji v PLC programem pfimo, protoze je nastavuji instrukce
pro ovladani jednotky.

bit 0.
POS CNT MP ... 1 = povoleni pohybu
0 = zakézani pohybu
( povoleni pohybu se fidi parametrem
instrukce POS_CONTROL x )
bit 1.
POS_CNT_RESET ... 1 = reset polohovaci jednotky
( reset polohovaci jednotky automaticky nastavi
instrukce POS_INIT x)
bit 2.
POS_CNT_INIC ... 1 = start iniciatoru pohybu polohovaci jednotky
( tento bit nastavi instrukce POS MODE x )
bit 3.
POS_CNT_CONT ... 1 = start kontinuatoru pohybu

(‘tento bit nastavi iniciator pohybu )

19.3 Instrukce pro Fizeni polohovaci jednotky

instrukce POS_INIT X
funkce POS_INIT x inicializace polohovaci jednotky
syntax POS_INIT x

Instrukce POS_INIT X az POS_INIT 6 slouzi na inicializaci jednotky. Instrukce kromé jiného vygeneruje
impuls na bitu POS_CNT_RESET a trvale na hodnotu 1 nastavi bit POS_STV_DISP. Od tohoto okamziku je
fizeni soutadnice i servosmycka k dispozici jen pro PLC program.

V pripadé, ze polohovaci jednotka byla jiz v ¢innosti, instrukce POS INIT x zpilsobi zastaveni pohybu
bez moznosti dal§iho pokracovani pohybu na zadanou miru. Dalsi pohyb je umozZnén jen novym
naprogramovanim polohovaci jednotky pomoci instrukce POS MODE_x.
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instrukce POS _RESET x
funkce POS_RESET x reset polohovaci jednotky
syntax POS_RESET x

Instrukce POS_RESET_X az POS_RESET 6 slouzi na reset jednotky. Instrukce kromé jiného vygeneruje
impuls na bitu POS_CNT_RESET a trvale na hodnotu 0 nastavi bit POS_STV_DISP. Od tohoto okamziku je
fizeni soufadnice i servosmycka k dispozici jen pro systémové prosttedky (fizeni NC).

instrukce POS_MODE x
funkce POS_MODE _x naprogramovani polohovaci jednotky
syntax POS_MODE_x control, posun, zrych, dojiz

Instrukce POS_MODE_X az POS_MODE_6 slouzi pro naprogramovani polohovaci jednotky. V parametrech
této instrukce se zadava draha pojezdu, rychlost pojezdu, zrychleni pro nastaveni strmosti rampy a dojizdéci
posuv. Kromé¢ toho se zadava také odkaz na dvou-bajtovy zdznam POS_CONTROL ve kterém jsou fidici bity
polohovaci jednotky. Instrukce nastavi pozadovanou rychlost na nulovou hodnotu.

Parametr control je odkaz na dvou-bajtovy fidici zaznam POS_CONTROL, ktery byl popsan v predeslé ¢asti.
Parametr posun je odkaz na double-wordovou buiiku pro zadani drahy pojezdu. Draha pojezdu se zadava
v mikrometrech v dolpnikovém kédu.

Parametr zrych je odkaz na wordovou builku a slouzi pro nastaveni strmosti rozjezdové a dojezdové rampy.
Zrychleni se nastavuje obdobn¢ jako strojni konstanta 52 v [mm/sec**2].

Parametr dojiz je odkaz na wordovou buiiku a slouzi pro nastaveni dojizdéciho posuvu. Hodnota v buiice ma
rozmér rychlosti [v mm/min] .

instrukce POS_CONTROL_x
funkce POS_CONTROL x Fizeni pohybu polohovaci jednotky
syntax POS_CONTROL_x status, rychlost [,povol]

Instrukce POS_CONTROL_X az POS_CONTROL._6 slouzi na fizeni pohybu polohovaci jednotky. Vdruhém
parametru této instrukce se zadava odkaz na aktudlni pozadovanou rychlost pojezdu. Ve tfetim nepovinném
parametru se zadava odkaz na bit povoleni pohybu. Instrukce v 1. paramtetru ma odkaz na dvou-bajtovy zaznam
POS_STATUS, ve kterém jsou stavové bity polohovaci jednotky. Pro potifebu trvalého sledovani stavu
polohovaci jednotky a trvalého =zadavani aktudlni pozadované rychlosti je vhodné, aby instrukce
POS_CONTROL x byla volana pribézné v dobé pohybu polohovaci jednotky.

Instrukce POS_ CONTROL _x je mozno pouzit i na sledovani biti POS_STV_PROG a POS_STV DISP v dobg,
kdy zadny pohyb neprobiha.

Parametr status je odkaz na dvou-bajtovy stavovy zdznam POS_STATUS, ktery byl popsan v predeslé ¢asti.
Parametr rychlost je odkaz na double-wordovou buiiku pro zadani rychlosti pojezdu. Rychlost pojezdu se
zadava v hodnotach 1/64000 mm/min, to znamena, ze kdyz pozadujeme rychlost zadanou v mm/min, zada se
hodnota jen do horniho wordu rychlosti.

Parametr povol je odkaz na bit povoleni pohybu. Parametr je nepovinny, v tomto piipad¢ se neuvede nebo se
zadd klicové slovo NIL. Instrukce zpisobi pienastaveni bitu POS CNT MP v fidicim zéznamu
POS_CONTROL2 x.
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. Vyznam parametrii instrukci
[mm/min] povol
zrych
povoleni pohybu (POS_CNT_ MP): dojiz
rychlost
povol =1 povol =0 povol =1
< > < >
+—p
rychlost
zrych zrych zrych zrych'\| dojiz,
dojezd namiru  [min]
Priklad:

Naprogramovani pohybu ve 4. soufadnici v PLC programu pomoci mechanizmu. Povoleni pohybu je odvozeno
od vstupniho signalu POV _I:

; v deklaraci dat:

EQUI
CONTRI:
CONTR2:
STAVI:
STAV2:
POSUN:
ZRYCH:
DOJIZ:

RYCHLOST:
CITAC_POS:

KO0,0
DFM
DFM
DFM
DFM
DS
DS
DS
DS
DS

9999999

POS_MP,POS_RESET,,,,,,
anPOS_POLn”
POS_DISP,POS_PROG.,,,,,

4

NSRS S I\




PLC

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 DOIJIZ
;Naprogramovani polohovaci jednotky
POS _MODE 4 CONTRI1, POSUN, ZRYCH, DOJ1Z ;naprogramovani
EX
;Muze se otestovat, zda se jednotka naprogramovala
POS_CONTROL 4 STAVI, KO ;presun statusu
LDR POS PROG
TEXO0 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
TEXO0 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

Priklad:
Naprogramovani pohybu ve 1. soufadnici v PLC programu pomoci mechanizmu. (Rizeni pohybu pomoci
smérovych tlacitek stroje.)

EXTRN BUKON180:WORD,PRF:BYTE
;RIDICI BITY

CONTRXl DFM 9999999
CONTRX2: DFM PJ_X MP,PJ X RESET,,,,

:STAV POL.JEDNOTKY
STAVXI: DFM PJ_X_JEDE,,,P] X POL,,,,
STAVX2: DFM PJ_X_DISP,PJ_X_PROG,,,,,

RYCHL MAX: DS 4
PROCENTO F: DS 2

POSUN X:  DS4
ZRYCH X:  DS2
DOJIZ_X: DS 2
RYCHL X: DS4
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;VPROVOZU:
;START POHYBU POLOHOVACI JEDNOTKOU !!

LOD  CNST.60000000

STO DWRD.zadana poloha

FL 1,MECH_START POHYBU_ X

FL I,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 CONTRXI1,POSUN X,ZRYCH X,DOJIZ X

FL ILMECH_POHYB_X ;MECHANIZMUS RIZENI POHYBU
FL I,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
EXO0
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
:335... 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 STAVXI,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
JLOO 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.BUKONI80  ;ZRYCHLENI
BIN
STO  ZRYCH_X
STO  ZRYCH_Y
LOD WORD.BUKONI8I :DOJIZDENI
BIN
STO  DOJIZ X
STO  DONZ Y

LOD WORD.(BUKON10+1) ;RYCHLOPOSUV
BIN
MULB WORD.D100

STO  WORD.(RYCHL _MAX+2) ;V 1/64000 -INACH MM/MIN
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