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20
20. Pomocne  rucnı pojezdy

20.1 Vs eobecny  popis
V syste mu CNC836 a CNC846 od softwarove  verze panelu  20.17 a od softwarove  verze v kazetř  4.027
(od 12.10.1998) jsou zprıstupnřny  pomocne  rucnı pojezdy.  Nejedna se o zadny  novy  rez im syste mu, ale
o moznost rucnıch pojezdu ve vř tsinř  standardnıch rez imu syste mu. Pomocne  rucnı pojezdy se takto jevı jako
okamz ity  prechod do rez imu MAN, ale bez zmřny rez imu. Z toho je patrne , ze nejvy znamnř jsı vyuz itı
pomocny ch rucnıch pojezdu bude v rez imech AUT, AUT po stopu, AUT ň BB a RUP. Vyuz ije se ale i rychle
operativnı popojızdřnı naprıklad v rez imu CA (centralnı anulace).

V pomocny ch rucnıch pojezdech je mozne  popojızdř t stejny m zpusobem jako v rez imu MAN:

� pojezdy pomocı smř rovy ch nebo kurzorovy ch tlacıtek  na panelu syste mu
� moznost zmřny rychlosti novy m zadanım funkce F
� ovlivnovanı rychlosti pomocı potenciometru procenta F
� moznost pouz itı rucnıho tocıtka pro poslednř  zvolenou souradnici
� moznost pojezdu i ve dvou osach najednou ( nebo jedne  osy a rucnıho tocıtka )
� moznost navratu do mısta, kde byl blok stopnuty  v rez imu AUT
� moznost externıho rızenı z PLC programu

Pro pomocne  rucnı pojezdy budeme pouzıvat oznacenı: AUTMAN.

Verze panelu Verze kazety Funkce
20.17 4.027 Ovladanı AUTMAN jen z panelu syste mu
20.18 4.029 Ovladanı AUTMAN take  z pany lku tocıtka
20.22 4.037 Moznost externıho rızenı pohybu a rychlosti v AUTMAN
30.04 5.006 Externı FEED-OVR v AUTMAN
30.06 5.009 Moznost posunutı drahy v AUTMAN
30.17 5.025 Moznost prıdrze pomocı tlacıtka MAN
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20.2 Nastavenı pomocny ch rucnıch pojezdu
Pro rızenı a nastavenı pomocny ch rucnıch pojezdu ň AUTMAN slouzı strojnı konstanta R233:

Strojnı konstanta R233:

Dekada: 8 7 6 5 4 3 2 1
x x x x x. x x x

1=povolen AUTMAN

                     prıdrz  na dvojstisk 1=povoleno tocıtko
v AUTMAN

rerim MAN nahrazen 1=rez im AUT-BB
AUTMAN se nevratı na drahu

prıdrz  na tlacıtko MAN 0=pohyb vzdy povolen
1=povolenı pohybu v BZH08PI
2=povolenı pohybu v BZH08MAN
3=povolenı BZH08PI*BZH08MAN

Pro standardnı nastavenı strojnı konstanty R233 se nastavı na hodnotu 1 prvnı tri dekady. Znamena to, ze
pomocne  rucnı pojezdy budou povoleny, ze bude povoleno tocıtko a ze v prıpadř  provozovanı ve stopu
automaticke ho rez imu s modifikacı blok po bloku  (AUT-BB) syste m nezesouladı drahu s programovanou
drahou.

Pri ukoncenı pomocny ch rucnıch pojezdu ve stopnute m rez imu AUT nebo v rez imu AUT -BB mame na vy bř r
tyto zpusoby :

� Provede se navrat na drahu v rez ii pomocny ch rucnıch pojezdu a automaticky  rez im po opř tovne m startu
pokracuje presnř  podle programovane  drahy.

� Neprovede se “plny  navrat na drahu a po opř tovne m startu automaticky  rez im projede celou drahu do konce
programu posunutá . Posun nasledujıcı drahy programu je dan velikostı pojezdu v pomocne m rucnım
pojezdu. (V nřktery ch prıpadech se s vy hodou pouz ije ň naprıklad pri hrubovanı).

� Pomocne  rucnı pojezdy se pouz ijı jen pro odjetı z mısta stopu (naprıklad s tocıcım se vretenem). Potom
nasleduje centra lnı anulace a opř tovny  start programu pomocı volby bloku. Kdyz  se nastavı 5.dekada
strojnı konstanty R53 na hodnotu 2 nebo 3, mozno vyuzıt lepsı specialnı zpusob navratu s priblızenım se
k programovane  draze (viz Prıloha H v  ŘNavodu na obsluhuŘ  ).
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20.3 Ovla da nı pomocny ch rucnıch pojezdu
Aktivace pomocny ch rucnıch pojezdu se provede stiskem tlacıtka MAN na panelu syste mu.
Tlacıtkem  MAN je nahrazeno puvodnı tlacıtko 10% G00. Po stisku tlacıtka MAN a v prıpadř  jeho potvrzenı
kazetou syste mu se objevı na obrazovce MENU pro rucnı pojezdy:

Navrat pro
jednu osu

Navrat pro
vsechny osy

Zmřna kroku Zmřna kroku

 Ukoncenı rucnıch pojezdu.

     Zmřna kroku pro tocıtko.

Po dotazu se odstartuje navrat na mısto
poslednıho stopu programu v automaticke m
břhu ve vsech souradnicıch, ktere  byly posunuty.

Po dotazu se odstartuje navrat na mısto
poslednıho stopu programu v automaticke m
břhu ve vyvolene  (zaramovane ) souradnici.

Zrusenı pomocny ch rucnıch pojezdu se provede opř tovny m stiskem tlacıtka MAN nebo sesty m softwarovy m
tlacıtkem pro navrat do predchozıho menu. Zrusenı rucnıch pojezdu se provede i dalsımi akcemi na syste mu a
PLC programu, jako je naprıklad  centralnı anulace nebo start bloku.

R ızenı pohybu se ovlada podobny m zpusobem jako v rez imech MAN. V zavislosti na 6. dekadř   strojnı
konstanty R99 se pohyb ovlada buó  pomocı smř rovy ch tlacıtek nebo pomocı kurzorovy ch tlacıtek panelu
syste mu. Pohyb se provadı po dobu drzenı prıslusne ho tlacıtka.

Zadanı rychlosti se provede pomocı funkce F. Prednastavena je rychlost podle strojnı konstanty R54 (rychlost
pro rucnı rez imy).

Pro rızenı rychlosti pohybu je mozno take  vyuzıt tlacıtka pro rychloposuv na panelu syste mu G00 (RURY).
Kdyz  se v prubřhu pohybu primackne tlacıtko rychloposuvu, pomocne  rucnı pojezdy se rozjedou
rychloposuvem, podobnř  jako v rez imu MAN.

Pomocne  rucnı pojezdy je mozne  take  rıdit z pany lku rucnıho tocıtka. V tomto prıpadř  se kody tlacıtek pany lku
rucnıho tocıtka prevezmou v rez ii pomocny ch rucnıch pojezdu a nepredajı se do PLC programu.

Pro rızenı pohybu jsou vyuz ity polohovacı jednotky, ktere  jsou v syste mu inplementovany.
Nevyuzıva se standardnı interpolator a proto v prıpadř  pohybu dvou souradnic nejsou tyto rızeny v interpolaci,
ale na sobř  nezavisle (stavřnı souradnic). S touto vlastnostı je nutno pocıtat hlavnř  pri odstartovanı navratu
na mısto poslednıho stopu pro vsechny souradnice, kdy navratova draha nemusı by t prımocara.

Pro zastavenı pohybu je mozno pouzıt take  tlacıtko STOP.

Povolenı pohybu pro pomocne  rucnı pojezdy je zavisle  na stavu koncovy ch limitnıch spınacu KHx0 a KHx1
definovane  v bunkach BZH03 a BZH04 rozhranı pro PLC program. Pohyb je blokovan na koncove m limitnım
spınaci v zavislosti na smř ru pohybu.

Povolenı pohybu je take  zavisle  na stavu softwarovy ch limitnıch spınacu, ktere  jsou nastaveny ve strojnıch
konstantach R20 - R25 a R30 ň R35. Softwarove  spınace jsou platne  po najezdu do reference.
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Pri najezdu na zpomalovacı spınace ZPx0 a ZPx1 definovane  v bunkach BZH05 a BZH06 rozhranı syste mu
pro PLC program nebo pri najezdu na softwarovy  zpomalovacı spınac je omezena rychlost na dojızdřcı posuv
podle strojnı konstanty R51.

Povolenı pohybu je mozno take  rıdit z PLC programu, jak o tom bude pojednano v dalsı kapitole.

20.4 Bitove  signa ly pro PLC program
PLC program ma pro pomocne  rucnı pojezdy k dispozici tyto bitove  signaly:

20.4.1  Za kladnı bitove  signa ly

Zakladnı bitove  signaly pro pomocne  rucnı pojezdy slouzı pro PLC program na urcenı pohybu, smř ru pohybu,
povolenı pohybu, navratu do mısta stopu a pod.

� Bit ACK_AUTMAN definovany  v BZH00. Hodnota log.1 signalizuje, ze je pozadovan a kazetou byly
potvrzeny pomocne  rucnı pojezdy (AUTMAN). Hodnota log.1 trva po celou dobu aktivace pomocny ch
rucnıch pojezdu.

� Bity PO_OSxPI definovane  v PB20PI se dynamicky nahazujı na hodnotu log.1 pri pozadavku na pohyb
v dane  ose a pri ukoncenı pohybu prejdou na hodnotu log.0. Bity se nahodı na hodnotu log.1 uz
pri pozadavku na pohyb i v prıpadř , ze je pohyb zakazan naprıklad od signalu MPxPI. Tyto bity proto muze
PLC program vyuzıt na zapınanı vazby, razenı spojek a uvolnovanı os (pokud se nutno provadř t) a az
po provedenı akce povolit prıslusny  pohyb. Bity PO_OSxPI nenı mozno vyuzıt pro rızenı uvolnovanı os
tehdy, kdyz  pozadujeme pohyb od rucnıho tocıtka bez predchozıho pohybu v dane  souradnici. Na rızenı
uvolnovanı os pro tocıtko je mozno vyuzıt bitu AUTMAN_CONT_SELECT a AM_x0,  jak o tom bude
popsano dale.

� Bity SM_POxPI definovane  v PB20PIS urcujı smř r pojezdu a jsou platne  v okamz iku nahozenı signalu
PO_OSxPI jestř  pred startem pohybu. Hodnota log.0 urcuje kladny  smř r a hodnota log.1 urcuje zaporny
smř r pohybu. Tyto bity mozno vyuzıt naprıklad pro razenı smř rovy ch spojek.

� Bity MPxPI definovane  v BZH08PI mohou slouz it pro povolovanı pohybu stejnř  jako u standardnıch
pohybu syste mu. Podrobnř  je jejich vy znam popsan v PLC navodu kapitole Ř  Dulez ite  bitove  promřnne
pro PLC program„. Bity MPxPI slouzı pro povolovanı pohybu jen v prıpadř , kdyz  4.deka da strojnı
konstanty R233 je nastavena na hodnotu 1. Tehdy na povolenı pohybu bity MPxMAN nemajı vliv.

� Bity MPxMAN definovane  v BZH08MAN slouzı specialnř   pro povolovanı pomocny ch rucnıch pohybu,
podobnř  jako bity MPxPI, ale jen v prıpadř , ze 4.deka da strojnı konstanty R233 je nastavena
na hodnotu 2. V tomto prıpadř  povolenı pohybu nezavisı od bitu MPxPI,ale jen od povolovacıch bitu
MPxMAN urceny ch pro pomocne  rucnı pojezdy.

� Bity BACK_AUTMAN a BACK_AUTMAN_ALL v hodnotř  log.1 signalizujı, ze se jedna o navrat
do mısta poslednıho stopu v jedne  nebo ve vsech souradnicıch. Ktere  souradnice pojedou a ktery m smř rem
je pro PLC program urceno bity  PO_OSxPI a SM_POxPI.

� Bit INPOS_STOP definovany  v EXT_CONT_AUTMAN3 svou hodnotou log.1 urcuje, ze syste m je
v poloze poslednıho stopu. Signal je definovany  jen v rez imu AUT a ve vsech jiny ch rez imech ma hodnotu
log.1. Pri pomocne m rucnım pojezdu v libovolne  ose se signal INPOS_STOP nastavı na hodnotu log.0.
Pomocı tohoto signalu muze PLC program naprıklad blokovat opř tovny  START programu (pomocı signalu
BLOK_STR), pokud nebudou vsechny souradnice v poloze po stopu.  Signal se nastavı na hodnotu log.1
opř t tehdy, kdyz  bude proveden navrat na drahu (v rez ii pomoc.rucnıch pojezdu) pro vsechny osy.
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� Bit EN_AUTMAN definovany  v BZH08MAN svou hodnotou log.1 povoluje pomocne  rucnı pojezdy. Bit
je prednastaven na hodnotu log.1 pri startu syste mu a dal je plnř  k dispozici pro PLC program. PLC
program muze pomocı tohoto bitu zakazat aktivaci pomocny ch rucnıch rez imu.

20.4.2 Informacnı bitove  signa ly

Informacnı bitove  signaly jsou urceny jen pro ctenı. PLC program si muze na zakladř  nich zjistit zpusob rızenı
pomocny ch rucnıch pojezdu z panelu syste mu nebo z pany lku tocıtka.

� Bity AM_x0 a AM_x1 definovane  v CONT_AUTMAN informujı PLC program o rızenı pomocny ch
rucnıch pojezdu z panelu syste mu nebo z pany lku tocıtka. Bity AM_X0, AM_Y0,...,AM_60 urcujı
pozadavek pro pohyb v kladne m smř ru a bity AM_X1, AM_Y1,ř ,AM_61 urcujı pozadavek na pohyb
v zaporne m smř ru. Bity jsou definovany jen kdyz  jsou pomocne  rucnı pojezdy aktivnı (bit
ACK_AUTMAN ma hodnotu log.1), jinak majı hodnotu log.0. PLC program muze tyto bity vyuzıt
naprıklad pro uvolnovanı souradnic.

� Bit AUTMAN_CONT_NC definovany  v CONT_AUTMAN2 svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze rızenı pomocny ch rucnıch pojezdu se provadı z panelu syste mu.

� Bit AUTMAN_CONT_TOC definovany  v CONT_AUTMAN2 svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze rızenı pomocny ch rucnıch pojezdu se provadı z pany lku tocıtka.

� Bit AUTMAN_CONT_SELECT definovany  v CONT_AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze se provadı predvolba pohybu pro pomocne  rucnı pojezdy z panelu syste mu nebo z pany lku
tocıtka. Naprıklad, kdyz  se na pany lku tocıtka stiskne souradnice, pohyb se nevykona, ale prıslusna
souradnice se predvolı. Otocenım rucnıho tocıtka pak muze dojıt k pohybu dane  souradnice. PLC program
takto ma moznost na zakladř  bitu AUTMAN_CONT_SELECT a bitu AM_x0 pripravit stroj pro pohyb
(uvolnit a zapnout vazbu). Tento zpusob rızenı uvolnovanı je vy hodne  pouzıt tehdy, kdyz  pozadujeme
pohyb od rucnıho tocıtka i bez predchozıho pohybu v dane  souradnici.

� Bit AUTMAN_CONT_G00 definovany   v CONT_AUTMAN  svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze  pri rızenı pohybu z panelu syste mu nebo z pany lku tocıtka je pravř  pozadovan rychloposuv.
Kazda souradnice pojede svy m vlastnım rychloposuvem, ktery  je zadan ve stroj.konstantach R10 - R15.

20.4.3 Bity pro externı rızenı pomocnych rucnıch pojezdu

Bity pro externı rızenı pohybu v pomocny ch rucnıch pojezdech slouzı pro zadavanı pohybu, smř ru pohybu,
rychlosti pohybu.

� Bity EXM_x0 a EXM_x1 definovane  v EXT_CONT_AUTMAN slouzı pro zadavanı pohybu a smř ru
pohybu v pomocny ch rucnıch pojezdech. Bit EXM_X0 pri nastavenı na hodnotu log.1 je pozadavkem
na pohyb v ose X v kladne m smř ru. Bit EXM_X1 pri nastavenı na hodnotu log.1 je pozadavkem na pohyb
v ose X v zaporne m smř ru. Nastavenı bitu EXM_x0 a EXM_x1 je platne  jen tehdy, kdyz  je bit
REQ_EXT_CONT_AUTMAN nastaven na log.1 (bude pojednano dale). V opacne m prıpadř  na hodnotach
bitu EXM_x0 a EXM_x1 nezalezı. Pro pozadavky na pohyb muze by t nastaveno i vıc bitu najednou.

� Bit REQ_EXT_G00_AUTMAN definovany  v EXT_CONT_AUTMAN je externı pozadavek
pro rychloposuv. Kdyz  PLC program pozaduje posun v pomocny ch rucnıch pojezdech rychloposuvem,
nastavı bit REQ_EXT_G00_AUTMAN na hodnotu log.1. Rychloposuv pro kazdou souradnici je urcen
ve strojnıch konstantach  R10 ň R15. Kdyz  ma tento bit hodnotu log.0, souradnice se pohybujı rychlostı
zadanou z panelu syste mu (funkce F) nebo rychlostı zadanou externř  z PLC programu. V kazde m prıpadř  se
rychlost ovlivnuje pomocı potenciometru procenta F nebo externım rızenım procenta rychlosti z PLC
programu (signal FEED_OVR + BZH09, BZH10).
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� Bit REQ_EXT_SELECT_AUTMAN definovany  v EXT_CONT_AUTMAN je externı pozadavek
na predvolbu pohybu v pomocny ch rucnıch pojezdech. PLC program hodnotou log.1 v bitu
REQ_EXT_SELECT_AUTMAN a nastavenım prıslusne ho bitu EXM_x0 predvolı pohyb v dane
souradnici. Osa se nerozjede, ale bude predvolena pro nasledujıcı pohyb zadavany  od rucnıho kolecka.

� Bit REQ_EXT_CONT_AUTMAN definovany  v EXT_CONT_AUTMAN3 je pozadavek na externı rızenı
pohybu v pomocny ch rucnıch pojezdech. Kdyz  je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavanı souradnic a smř ru
pohybu se provadı z panelu syste mu nebo z pany lku tocıtka (internı rızenı pohybu). V tomto prıpadř
na nastavenı bitu EXM_x0 a EXM_x1 nezalezı.  Kdyz  je bit REQ_EXT_CONT_AUTMAN nastaven
na hodnotu log.1, zadavanı souradnic a smř ru pohybu se provadı externř  z PLC programu pomocı bitu
EXM_x0 a EXM_x1 (externı rızenı pohybu). V tomto prıpadř  se neda pohyb ovlivnit z panelu syste mu
nebo z pany lku tocıtka. Bit je po zapnutı syste mu prednastaven na hodnotu log.0.

� Bit REQ_EXT_FEED_AUTMAN definovany  v EXT_CONT_AUTMAN3 je pozadavek na externı rızenı
rychlosti pohybu v pomocny ch rucnıch pojezdech. Kdyz  je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavanı rychlosti
pohybu se provadı z panelu syste mu (internı rızenı rychlosti). V tomto prıpadř  na nastavenı bunky
EXT_FEED_AUTMAN  nezalezı.  Kdyz  je bit REQ_EXT_FEED_AUTMAN nastaven na hodnotu log.1,
zadavanı  rychlosti pohybu  se provadı externř  z PLC programu pomocı bunky EXT_FEED_AUTMAN
(externı rızenı rychlosti). V tomto prıpadř  se neda rychlost pohybu ovlivnit z panelu syste mu. Bit je
po zapnutı syste mu prednastaven na hodnotu log.0.

� Bunka EXT_FEED_AUTMAN typu WORD slouzı pro zadanı externı rychlosti v pomocny ch rucnıch
pojezdech z PLC programu. Takto zadana rychlost se projevı, jen kdyz  je bit
REQ_EXT_FEED_AUTMAN nastaven na hodnotu log.1. Hodnota rychlosti se zadava v binarnım kodu
v mm/min nebo v µm/ot. V kazde m prıpadř  se rychlost ovlivnuje pomocı potenciometru procenta F nebo
externım rızenım procenta rychlosti z PLC programu (signal FEED_OVR + BZH09, BZH10).

� Bit G95_AUTMAN je pozadavek na otackovy  posuv. Kdyz  PLC program nastavı bit G95_AUTMAN
na hodnotu log.1, jsou vsechny rychlosti posuvu (internı i externı) v pomocny ch rucnıch pojezdech
vykonany otackovy m posuvem v µm/ot. Tento bit neovlivnuje rychloposuv signalizovany
v AUTMAN_CONT_G00 nebo zadany  v REQ_EXT_G00_AUTMAN. Bit G95_AUTMAN je po zapnutı
syste mu prednastaven na hodnotu log.0.

� Bit AUTMAN_REQ definovany  v BZH00 je pozadavek na aktivaci pomocny ch rucnıch pojezdu. Hodnota
log.1 v bitu AUTMAN_REQ aktivuje pomocne  rucnı pojezdy, pokud jejich aktivace je v syste mu
povolena. Aktivace pomocny ch rucnıch pojezdu je zakazana v dobř , kdyz  na obrazovce syste mu je aktivnı
…textovy  formatŘ  (adresar, editor, a pod.), kdyz  je aktivnı rez im REFERENCE, rez im POTENCIOMETRY a
rez imy JOG+ a JOG-. Aktivace je take  zakazana v dobř  pohybu (signal INPOS ma hodnotu log.0). PLC
program se o aktivaci pomocny ch rucnıch pojezdu muze presvřdcit pomocı signalu ACK_AUTMAN. Kdyz
PLC program vyzaduje aktivaci pomocny ch rucnıch pojezdu, musı drzet bit AUTMAN_REQ na hodnotř
log.1 po celou dobu pozadovane  aktivace. Pokud byly pomocne  rucnı pojezdy aktivovany z PLC programu
a bit AUTMAN_REQ se shodı na hodnotu log.0, budou pomocne  rucnı pojezdy deaktivovany. PLC
program pomocı tohoto bitu nema moznost ovlivnit aktivaci a deaktivaci z panelu syste mu.

20.5 Nžktere  moznosti rızenı z PLC programu
Kratce pojedname o jednotlivy ch moznostech rızenı pomocny ch rucnıch pojezdu z PLC programu.

20.5.1 Prıklad rızenı, kdyz jsou vs echny souradnice trvale v polohove  vazbž

V prıpadř , ze na stroji jsou vsechny souradnice trvale v polohove  vazbř , je situace velmi jednoducha. PLC
program nemusı mıt zadnou podporu pro pomocne  rucnı pojezdy. Ve strojnı konstantř  R233 se muze nastavit
4.dekada na hodnotu 0, to znamena, ze pohyb bude vzdy povolen.
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V prıpadř , ze je potreba uvolnovat a upınat osy nebo ovladat spojky pro souradnice, muzeme si vybrat, zda
budeme pro pomocne  rucnı pojezdy blokovat pohyb pomocı signalu MPxPI nebo MPxMAN. Vy bř r provedeme
pomocı nastavenı 4.dekady strojnı konstanty R233, jak uz  bylo popsano vy se.

20.5.2 Prıklad rızenı pro 1 osu s upına nım bez pany lku s rucnım tocıtkem

Prıklad pro rızenı osy X v casti PROVOZ_VYSTUP, pro blokovanı pohybu pouz ijeme signal MPxMAN (4.
dekada strojnı konstanty R233 je 2). Bity MPxMAN jsou v zakladnım stavu v hodnotř  log.0. V tomto prıpadř
nenı pouz ity  pany lek s rucnım tocıtkem. Ovladanı muzeme napsat v casti PROVOZ_VYSTUP:

Č ..
LDR ACK_AUTMAN ;test aktivace pomocny ch rucnıch pojezdu
LA PO_OSXPI ;je pozadovan pohyb v ose X ?
FL1 1,MCH_MAN_X ;podmınřna aktivace mechanizmu pro rızenı pohybu X
Č ..
Č ..

MECH_BEGIN MCH_MAN_X ;definice mechanizmu pro rızenı pohybu X
Č ..
Č ..  uvolnánı osy , zapnutı vazby ,Č .
Č ..
FL 1,MPXMAN ;povolenı pohybu v ose X pro rucnı pojezdy
EX
LDR PO_OSXPI
LA ACK_AUTMAN
EX1 :cekanı a ukoncenı pohybu pro rucnı pojezdy
FL 0,MPXMAN ;zakaz pohybu pro rucnı pojezdy
Č ..
Č ..  upnutı osy, vypnutı vazby ,Č ..
Č ..

MECH_END  MCH_MAN_X

20.5.3 Prıklad pro rızenı 2 os se spolecnym pohonem a s pouzitım pany lku
rucnıho tocıtka

Prıklad pro rızenı os X, Y v casti PROVOZ_VYSTUP, pro blokovanı pohybu pouz ijeme signaly MPxMAN (4.
dekada strojnı konstanty R233 je 2). Bity MPxMAN jsou v zakladnım stavu v hodnotř  log.0. V tomto prıpadř
predpokladame pouz itı pany lku s rucnım tocıtkem. Program je umıstřn v modulu PROVOZ_VYSTUP:

LDR AUTMAN_CONT_SELECT ;je predvolba pohybu v ose X v AUTMAN ?
LA AM_X0
LO PO_OSXPI ;je pozadovan pohyb v ose X ?
LA ACK_AUTMAN ;jen kdyz  je aktivnı AUTMAN
FL1 1,MCH_MAN_X ;podmınřna aktivace AUTMAN

LDR AUTMAN_CONT_SELECT ;je predvolba pohybu v ose Y v AUTMAN ?
LA AM_Y0
LO PO_OSYPI ;je pozadovan pohyb v ose Y ?
LA ACK_AUTMAN ;jen kdyz  je aktivnı AUTMAN
FL1 1,MCH_MAN_Y ;podmınřna aktivace AUTMAN
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MECH_BEGIN  MCH_MAN_X ;mechanizmus pro rızenı pohybu v X
MECH_INIT MCH_MAN_Y ;inicializace protichudne ho mechanizmu
LDR VAZBA_X ;je osa ve vazbř  ?
LA -VAZBA_Y
JL1 MCH_MAN_X1 ;osa je aktivovana
FL 0,MPXMAN,MPYMAN,VAZBA_X,VAZBA_Y
Č
Č ..  uvolnánı osy, pr epnutı spojky Č
Č

MCH_MAN_X1:
FL 1,VAZBA_X,MPXMAN ;zapnutı vazby a povolenı pohybu v AUTMAN

MECH_END  MCH_MAN_X

MECH_BEGIN  MCH_MAN_Y ;mechanizmus pro rızenı pohybu v Y
MECH_INIT MCH_MAN_X ;inicializace protichudne ho mechanizmu
LDR VAZBA_Y ;je osa ve vazbř  ?
LA -VAZBA_X
JL1 MCH_MAN_Y1 ;osa je aktivovana
FL 0,MPXMAN,MPYMAN,VAZBA_X,VAZBA_Y
Č
Č ..  uvolnánı osy, pr epnutı spojky Č
Č

MCH_MAN_Y1:
FL 1,VAZBA_Y,MPYMAN ;zapnutı vazby a povolenı pohybu v AUTMAN

MECH_END  MCH_MAN_Y

20.5.4 Prıklad os etrenı stopu a startu bloku pro AUTMAN

Pro prıpad, ze v PLC programu potrebujeme  rozhodnout, zda pomocne  rucnı rez imy jsou aktivovany v prıpadř
stopnute ho rez imu AUT nebo kdyz  byl syste m v klidu, muzeme otestovat signal PO_STOP. (Tento signal je
popsan v PLC navodu v casti popisu pro blok zpř tne ho hlasenı). Kdyz  PLC program zjistı, ze se jedna o aktivaci
pomocny ch rucnıch rez imu ve stavu stopu v rez imu AUT, muze za jisty ch okolnostı blokovat pomocı signalu
BLOK_STR opř tovny  start programu (RESTART), aby nedoslo k posunutı drahy. Uvolnřnı startu PLC
program provede az  na zakladř  signalu INPOS_STOP. Zda blokovanı opř tovne ho startu programu PLC
program provede, zalezı plnř  na jeho rozhodnutı, protoze v mnoha prıpadech se posunutı drahy po opř tovne m
startu programu muze vyzadovat.

Pro prıpad, ze PLC program se rozhodne zablokovat opř tovny  start programu, muze se v modulu
PROVOZ_VYSTUP napsat:

Č ..
LDR -INPOS_STOP ;byl aktivovan navrat do mısta stopu ?
WR BLOK_STR ;blokovanı startu
Č ..
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20.6 Neza visle  posouva nı dra hy
Nezavisle  posouvanı drahy (SHIFT) platı pro syste my rady CNC8x6 od verze panelu 30.34 a  kazety 5.064 a
pro syste my rady CNC8x9 ň DUAL od verze panelu 40.12 a PLC prekladace 6.034.

Jedna se o moznost nezavisle ho posouvanı drahy pomocı rucnıho kolecka i v prubřhu jetı programu. Posun je
k draze pripocten az  na vy stupu z interpolatoru a tak neovlivnı prubřh programu, vsechny typy posunutı drahy a
ani interpolaci v ramci bloku.

 Volba rez imu posouva nı dra hy

Provadı se pomocı tlacıtka panelu syste mu, ktere  aktivuje makro:
3600H .... povolenı/zakazanı posunu

Makro se priradı prıslusne mu tlacıtku v souboru KLAV.KNF. (viz prıloha L ň tlacıtka na panelu syste mu).
Volba posouvanı je zakazana v dobř , kdyz  jsou aktivnı rucnı rez imy a tocıtko ma jinou ň standardnı funkci.

Syste m  pri volbř  rez imu posouvanı zobrazı dotaz pro opř tovne  potvrzenı.
Kdyz  je rez im posouvanı drahy navoleny , na obrazovce syste mu se zobrazı pro kazdou osu cervenř  “daj o
aktualnım posunutı drahy a v hornı casti se rozsvıtı znacka Pos.

 Aktivace posunu dra hy

Aktivace posunu drahy se muze prove st dvřma zpusoby:

1. Aktivace pomocı tlacıtka panelu syste mu, ktere  aktivuje makro:
3700H .... povoleni/zakazani posunu

2. Aktivace pomocı tlacıtka ~ ( tlacıtko rychloposuvu) na rucnım pany lku s tocıtkem.

Kdyz  je posouvanı drahy aktivnı, na obrazovce v hornı casti blika znacka Pos. Aktivace posouvanı je zakazana
v dobř , kdyz  jsou aktivnı rucnı rez imy.

V aktivnım stavu posouvanı drahy je mozno volit osu na rucnım pany lku s tocıtkem , nebo na panelu syste mu.
Po volbř  se pro vyvolenou osu rozblika cerveny  “daj o aktualnım posunu drahy. Pomocı rucnıho kolecka je
mozno aktualnı posun kdykoli mřnit.

 Za kaz posunu dra hy

Po posunutı drahy je vhodne  aktivaci zrusit stejny m tlacıtkem, jak byla aktivace zvolena. Rucnı tocıtko prestane
drahu posouvat a zrusı se poslednı volba osy. Vsechny aktualnı posuny drahy zustanou nadale platne . Cervene
“daje o posunu drahy prestanou blikat.
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Zrusenı rez imu posouva nı dra hy

Provadı se pomocı stejne ho tlacıtka, jako pro volbu posouvanı drahy, ktere  aktivuje makro 3600h.

Syste m  pri zrusenı rez imu posouvanı zobrazı dotaz pro opř tovne  potvrzenı.

Pri zrusenı rez imu posouvanı drahy syste m odjede na puvodnı mısto pred posunem a obnovı standardnı vzhled
obrazovek.
Pri najezdu do reference se posunutı drahy zrusı automaticky.

Informace pro PLC

PLC program ma k dispozici nřkolik signalu, ktere  se ty kajı nezavisly ch posunu drahy:

Na zev Typ Popis
REQ_SHIFT bit PLC program muze jen cıst.

Bit je nastaven na hodnotu Ř 1„ po celou dobu zvolene ho rez imu posouvanı.
(Byla provedena volba pomocı tlacıtka panelu syste mu, ktere  aktivuje makro
3600H.)

ACT_SHIFT bit PLC program muze jen cıst.
Bit je nastaven na hodnotu Ř 1„ po dobu aktivace posunu drahy v platne m
rez imu posouvanı.
(Byla provedena aktivace pomocı tlacıtka panelu syste mu, ktere  aktivuje
makro 3700H, nebo pomocı tlacıtka ~  na rucnım pany lku s tocıtkem.)

SHIFT_CONTROL byte PLC program muze jen cıst.
Jednotlive  bity jsou nastaveny na hodnotu Ř 1„ pri aktivnım posunu konkre tnı
souradnice. Bity jsou prirazeny osam postupnř  od nejnizsı vahy podle poradı
definice os (bit 0=1.osa, bit 1=2. osa, Č ). Hodnota v bunce
SHIFT_CONTROL je platna pouze, kdyz  je bit ACT_SHIFT nastaven na
hodnotu Ř 1„.

SHIFT_ENABLE byte PLC program muze nastavovat.
Jednotlive  bity jsou svou hodnotu Ř 1„ povolujı pohyb pri aktivnım posunu pro
konkre tnı souradnice. Bity jsou prirazeny osam postupnř  od nejnizsı vahy
podle poradı definice os (bit 0=1.osa, bit 1=2. osa, Č ). Promřnna
SHIFT_ENABLE je prednastavena na hodnotu 3Fh.

SHIFT_x Dword PLC program muze jen cıst.
Pole 6 double-wordu.
Aktualnı hodnota posunutı pro jednotlive  souradnice v osminach mikronu


