Pomocné ruéni pojezdy

20. Pomocné rucni pojezdy

20.1 VSeobecny popis

V systému CNC836 a CNC846 od softwarové verze panelu 20.17 a od softwarové verze v kazeté 4.027
(od 12.10.1998) jsou zpfistupnény pomocné rucni pojezdy. Nejedna se o zadny novy rezim systému, ale
0 moznost ru¢nich pojezdil ve vétSiné standardnich reziml systému. Pomocné ruéni pojezdy se takto jevi jako
okamzity pfechod do rezimu MAN, ale bez zmény rezimu. Ztoho je patrné, Ze nejvyznamné&jsi vyuziti
pomocnych ruénich pojezdu bude v rezimech AUT, AUT po stopu, AUT — BB a RUP. Vyuzije se ale i rychlé
operativni popojizdéni naptiklad v rezimu CA (centralni anulace).

V pomocnych rucnich pojezdech je mozné popojizdét stejnym zplsobem jako v rezimu MAN:

YVVYVVYVYVYY

pojezdy pomoci smérovych nebo kurzorovych tlacitek na panelu systému
moznost zmeény rychlosti novym zadanim funkce F

ovliviovani rychlosti pomoci potenciometru procenta F

moznost pouziti ruéniho to¢itka pro posledné zvolenou soufadnici

moznost pojezdu i ve dvou osach najednou ( nebo jedné osy a ru¢niho tocitka )
moznost navratu do mista, kde byl blok stopnuty v rezimu AUT

moznost externiho fizeni z PLC programu

Pro pomocné rucni pojezdy budeme pouzivat oznaceni: AUTMAN.

Verze panelu

Verze kazety

Funkce

20.17

4.027

Ovladani AUTMAN jen z panelu systému

20.18 4.029 Ovladani AUTMAN také z panylku tocitka

20.22 4.037 Moznost externiho fizeni pohybu a rychlosti v AUTMAN
30.04 5.006 Externi FEED-OVR v AUTMAN

30.06 5.009 Moznost posunuti drahy v AUTMAN

30.17 5.025 Moznost pfidrze pomoci tlacitka MAN

20-1




PLC

20.2 Nastaveni pomocnych ruénich pojezdi

Pro fizeni a nastaveni pomocnych ruénich pojezd — AUTMAN slouzi strojni konstanta R233:

Strojni konstanta R233:
Dekada: 8 7 6 5 4 3 2 1
X X X X X. X X X
\
I=povolen AUTMAN
pridrz na dvojstisk I=povoleno tocitko
v AUTMAN
refim MAN nahrazen 1=rezim AUT-BB
AUTMAN se nevrati na drahu
pridrz na tlacitko MAN 0=pohyb vzdy povolen

1=povoleni pohybu v BZHOSPI
2=povoleni pohybu v BZHOSMAN
3=povoleni BZHOSPI¥*BZHO8MAN

Pro standardni nastaveni strojni konstanty R233 se nastavi na hodnotu 1 prvni tfi dekady. Znamena to, Ze

pomocné rucni pojezdy budou povoleny, Ze bude povoleno toCitko a ze v pfipadé provozovani ve stopu

automatického rezimu s modifikaci blok po bloku (AUT-BB) systém nezesouladi dréhu s programovanou

drahou.

Pfi ukoncéeni pomocnych ruénich pojezda ve stopnutém rezimu AUT nebo v rezimu AUT -BB mame na vybér

tyto zpusoby :

» Provede se navrat na drahu v rezii pomocnych ruénich pojezdl a automaticky rezim po opétovném startu

pokracuje pfesné podle programované drahy.
» Neprovede se Gplny navrat na drahu a po opétovném startu automaticky rezim projede celou drahu do konce

programu posunuté. Posun nasledujici drahy programu je dan velikosti pojezdu v pomocném ruénim

pojezdu. (V nekterych ptipadech se s vyhodou pouzije — naptiklad pii hrubovani).

» Pomocné ruéni pojezdy se pouziji jen pro odjeti z mista stopu (napiiklad s to¢icim se vietenem). Potom

nasleduje centrdlni anulace a opétovny start programu pomoci volby bloku. Kdyz se nastavi 5.dekada

strojni konstanty R53 na hodnotu 2 nebo 3, mozno vyuzit lepsi specialni zptisob navratu s ptiblizenim se
k programované draze (viz Ptiloha H v “Navodu na obsluhu*).
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20.3 Ovladani pomocnych ruénich pojezdu

Aktivace pomocnych rucnich pojezdt se provede stiskem tlacitka MAN na panelu systému.
Tlacitkem MAN je nahrazeno ptivodni tlacitko 10% GO0. Po stisku tlacitka MAN a v ptipadé€ jeho potvrzeni
kazetou systému se objevi na obrazovce MENU pro ruéni pojezdy:

Navrat pro Navrat pro A
jednu osu vSechny osy * +

Zménakroku | Zmeéna kroku

Ukonceni ru¢nich pojezdu.

Zména kroku pro tocitko.

Po dotazu se odstartuje navrat na misto
posledniho stopu programu v automatickém
behu ve vsech soufadnicich, které byly posunuty.

Po dotazu se odstartuje navrat na misto
posledniho stopu programu v automatickém
béhu ve vyvolené (zaramovan¢) soufadnici.

ZruSeni pomocnych ruénich pojezdi se provede opétovnym stiskem tladitka MAN nebo Sestym softwarovym
tlacitkem pro navrat do pfedchoziho menu. Zruseni ruénich pojezdl se provede i dal§imi akcemi na systému a
PLC programu, jako je napiiklad centralni anulace nebo start bloku.

Rizeni pohybu se ovlada podobnym zptisobem jako v rezimech MAN. V zavislosti na 6. dekadd strojni
konstanty R99 se pohyb ovlada bud’ pomoci smérovych tlacitek nebo pomoci kurzorovych tlacitek panelu
systému. Pohyb se provadi po dobu drzeni pfislusného tlacitka.

Zadani rychlosti se provede pomoci funkce F. Pfednastavena je rychlost podle strojni konstanty R54 (rychlost
pro rucni rezimy).

Pro fizeni rychlosti pohybu je mozno také vyuzit tlacitka pro rychloposuv na panelu syst¢ému GO0 (RURY).
Kdyz se vprubéhu pohybu piimackne tla¢itko rychloposuvu, pomocné ruéni pojezdy se rozjedou
rychloposuvem, podobné jako v rezimu MAN.

Pomocné rucni pojezdy je mozné také fidit z panylku rucniho tocitka. V tomto piipade¢ se kody tlacitek panylku
ruéniho tocitka pfevezmou v rezii pomocnych ruénich pojezdd a nepiedaji se do PLC programu.

Pro fizeni pohybu jsou vyuzity polohovaci jednotky, které jsou v systému inplementovany.

Nevyuziva se standardni interpolator a proto v piipad¢ pohybu dvou soufadnic nejsou tyto fizeny v interpolaci,
ale na sobé nezavisle (stavéni soufadnic). S touto vlastnosti je nutno pocitat hlavné pfi odstartovani navratu
na misto posledniho stopu pro vSechny soufadnice, kdy navratova draha nemusi byt pfimocara.

Pro zastaveni pohybu je mozno pouzit také tlacitko STOP.
Povoleni pohybu pro pomocné ruéni pojezdy je zavislé na stavu koncovych limitnich spina¢t KHx0 a KHx1
definované v bunkach BZH03 a BZH04 rozhrani pro PLC program. Pohyb je blokovan na koncovém limitnim

spinaci v zavislosti na sméru pohybu.

Povoleni pohybu je také zavislé na stavu softwarovych limitnich spinaci, které jsou nastaveny ve strojnich
konstantach R20 - R25 a R30 — R35. Softwarové spinace jsou platné po néjezdu do reference.
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Pfi najezdu na zpomalovaci spinace ZPx0 a ZPx1 definované v bunnkach BZH05 a BZH06 rozhrani systému
pro PLC program nebo pii najezdu na softwarovy zpomalovaci spina¢ je omezena rychlost na dojizdéci posuv
podle strojni konstanty R51.

Povoleni pohybu je mozno také fidit z PLC programu, jak o tom bude pojednano v dalsi kapitole.

20.4 Bitové signaly pro PLC program

PLC program ma pro pomocné rucni pojezdy k dispozici tyto bitové signaly:

20.

4.1 Zakladni bitové signaly

Zakladni bitové signaly pro pomocné rucni pojezdy slouzi pro PLC program na urceni pohybu, sméru pohybu,
povoleni pohybu, navratu do mista stopu a pod.

>

Bit ACK_AUTMAN definovany v BZH00. Hodnota log.1 signalizuje, Ze je pozadovan a kazetou byly
potvrzeny pomocné rucni pojezdy (AUTMAN). Hodnota log.1 trva po celou dobu aktivace pomocnych
ruénich pojezdu.

Bity PO_OSxPI definované v PB20PI se dynamicky nahazuji na hodnotu log.1 pii pozadavku na pohyb
vdané ose a pifi ukonceni pohybu pfejdou na hodnotu log.0. Bity se nahodi na hodnotu log.l uz
pfi pozadavku na pohyb i v pripad€, ze je pohyb zakazan naptiklad od signalu MPxPI. Tyto bity proto mtze
PLC program vyuzit na zapinani vazby, fazeni spojek a uvoliiovani os (pokud se nutno provadét) a az
po provedeni akce povolit pfislusny pohyb. Bity PO_OSxPI neni mozno vyuzit pro fizeni uvoliiovani os
tehdy, kdyz pozadujeme pohyb od ruéniho tocitka bez pfedchoziho pohybu v dané soutfadnici. Na fizeni
uvoliovani os pro to¢itko je mozno vyuzit bith AUTMAN_CONT_SELECT a AM _x0, jak o tom bude
popsano dale.

Bity SM_POxPI definované v PB20PIS urcuji smér pojezdu a jsou platné v okamziku nahozeni signali
PO_OSxPI jesté pred startem pohybu. Hodnota log.0 uruje kladny smér a hodnota log.1 urcuje zaporny
smér pohybu. Tyto bity mozno vyuzit naptiklad pro fazeni smérovych spojek.

Bity MPxPI definované v BZHO8PI mohou slouzit pro povolovani pohybu stejné jako u standardnich
pohybt systému. Podrobné je jejich vyznam popsan v PLC navodu kapitole “ Dilezité bitové proménné
pro PLC program”. Bity MPxPI slouzi pro povolovani pohybu jen v pfipadé, kdyz 4.dekada strojni
konstanty R233 je nastavena na hodnotu 1. Tehdy na povoleni pohybu bity MPXMAN nemaji vliv.

Bity MPxMAN definované v BZHO8S8MAN slouzi specialné pro povolovani pomocnych ru¢nich pohybi,
podobné jako bity MPxPI, ale jen v pfipadé, Zze 4.dekada strojni konstanty R233 je nastavena
na hodnotu 2. V tomto piipad¢é povoleni pohybu nezavisi od biti MPxPLale jen od povolovacich bita
MPxMAN uréenych pro pomocné ruéni pojezdy.

Bity BACK_AUTMAN a BACK AUTMAN_ALL v hodnoté log.1 signalizuji, ze se jednd o navrat
do mista posledniho stopu v jedné nebo ve vSech souradnicich. Které souradnice pojedou a kterym smérem
je pro PLC program ur¢eno bity PO_OSxPI a SM_POxPI.

Bit INPOS_STOP definovany v EXT CONT_AUTMAN3 svou hodnotou log.1 urCuje, Ze systém je
v poloze posledniho stopu. Signal je definovany jen v rezimu AUT a ve vSech jinych rezimech ma hodnotu
log.1. Pii pomocném ru¢nim pojezdu v libovolné ose se signal INPOS_STOP nastavi na hodnotu log.0.
Pomoci tohoto signalu mtize PLC program napiiklad blokovat opétovny START programu (pomoci signalu
BLOK STR), pokud nebudou vSechny soufadnice v poloze po stopu. Signal se nastavi na hodnotu log.1
opét tehdy, kdyz bude proveden navrat na drahu (v rezii pomoc.ruénich pojezdt) pro vSechny osy.
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>

Bit EN_AUTMAN definovany v BZHOSMAN svou hodnotou log.1 povoluje pomocné rucni pojezdy. Bit

je ptrednastaven na hodnotu log.1 pfi startu systému a dal je plné k dispozici pro PLC program. PLC

program muze pomoci tohoto bitu zakazat aktivaci pomocnych ru¢nich rezimu.

20.4.2 Informaéni bitové signaly

Informacni bitové signaly jsou urceny jen pro ¢teni. PLC program si mize na zakladé nich zjistit zpasob fizeni
pomocnych rucnich pojezdil z panelu systému nebo z panylku tocitka.

>

Bity AM_x0 a AM_x1 definované v CONT_AUTMAN informuji PLC program o fizeni pomocnych
rucnich pojezdi z panelu systému nebo zpanylku tocitka. Bity AM_X0, AM_Y0....,AM_60 urcuji
pozadavek pro pohyb v kladném sméru a bity AM_X1, AM_Y1,...,AM_61 urcuji pozadavek na pohyb
v zaporném sméru. Bity jsou definovany jen kdyz jsou pomocné rucni pojezdy aktivni (bit
ACK _AUTMAN ma hodnotu log.1), jinak maji hodnotu log.0. PLC program muze tyto bity vyuZit
naptiklad pro uvoliiovani soufadnic.

Bit AUTMAN_CONT _NC definovany v CONT_AUTMAN2 svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze fizeni pomocnych ru¢nich pojezdii se provadi z panelu systému.

Bit AUTMAN_CONT_TOC definovany v CONT_AUTMAN2 svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze fizeni pomocnych ru¢nich pojezdii se provadi z panylku tocitka.

Bit AUTMAN_CONT_SELECT definovany v CONT_AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze se provadi pfedvolba pohybu pro pomocné rucni pojezdy z panelu systému nebo z panylku
tocitka. Napftiklad, kdyz se napanylku tocCitka stiskne soufadnice, pohyb se nevykona, ale pfislusna
soutfadnice se pfedvoli. Otocenim rucniho tocitka pak mize dojit k pohybu dané soufadnice. PLC program
takto ma moznost na zakladé bitu AUTMAN_CONT_SELECT a biti AM_x0 pfipravit stroj pro pohyb
(uvolnit a zapnout vazbu). Tento zplsob fizeni uvoliiovani je vyhodné pouzit tehdy, kdyz pozadujeme
pohyb od ru¢niho toéitka i bez pfedchoziho pohybu v dané soufadnici.

Bit AUTMAN_CONT _GO00 definovany v CONT_AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC
program, ze pfi fizeni pohybu z panelu systému nebo z panylku tocitka je pravé pozadovan rychloposuv.
Kazdé soutadnice pojede svym vlastnim rychloposuvem, ktery je zadan ve stroj.konstantach R10 - R15.

20.4.3 Bity pro externi fizeni pomocnych ru€nich pojezdu

Bity pro externi fizeni pohybu v pomocnych ruénich pojezdech slouzi pro zadavani pohybu, sméru pohybu,
rychlosti pohybu.

>

Bity EXM_x0 a EXM_x1 definované v EXT _CONT_AUTMAN slouzi pro zadavani pohybu a sméru
pohybu v pomocnych ru¢nich pojezdech. Bit EXM_ X0 pii nastaveni na hodnotu log.1 je pozadavkem
na pohyb v ose X v kladném sméru. Bit EXM_X1 pfi nastaveni na hodnotu log.1 je pozadavkem na pohyb
vose X vzaporném sméru. Nastaveni bitt EXM _x0 a EXM x1 je platné jen tehdy, kdyz je bit
REQ_EXT_CONT_AUTMAN nastaven na log.1 (bude pojednano dale). V opacném ptipad¢ na hodnotach
bitht EXM_x0 a EXM_x1 nezélezi. Pro pozadavky na pohyb miize byt nastaveno i vic bitt najednou.

Bit REQ_EXT _G00 AUTMAN definovany v EXT CONT_AUTMAN je externi pozadavek
pro rychloposuv. Kdyz PLC program pozaduje posun v pomocnych ruénich pojezdech rychloposuvem,
nastavi bit REQ_EXT G00 AUTMAN na hodnotu log.1. Rychloposuv pro kazdou soufadnici je uréen
ve strojnich konstantaich R10 — R15. Kdyz ma tento bit hodnotu log.0, soufadnice se pohybuji rychlosti
zadanou z panelu systému (funkce F) nebo rychlosti zadanou externé z PLC programu. V kazdém ptipad¢ se
rychlost ovliviluje pomoci potenciometru procenta F nebo externim fizenim 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 externi pozadavek
na pfedvolbu pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. PLC program hodnotou log.1 v bitu
REQ_EXT SELECT AUTMAN a nastavenim piislusného bitu EXM x0 piedvoli pohyb v dané
soufadnici. Osa se nerozjede, ale bude predvolena pro nasledujici pohyb zadavany od ru¢niho kolecka.

Bit REQ_EXT CONT_AUTMAN definovany v EXT_CONT_AUTMANS3 je pozadavek na externi fizeni
pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. Kdyz je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavani soufadnic a sméru
pohybu se provadi z panelu systému nebo z panylku tocitka (interni fizeni pohybu). V tomto pfipadé
na nastaveni bitt EXM_x0 a EXM_x1 nezédlezi. Kdyz je bit REQ_EXT CONT_AUTMAN nastaven
na hodnotu log.1, zadavani soufadnic a sméru pohybu se provadi externé¢ z PLC programu pomoci bitl
EXM _x0 a EXM_x1 (externi fizeni pohybu). V tomto piipadé se nedd pohyb ovlivnit z panelu systému
nebo z panylku tocitka. Bit je po zapnuti systému piednastaven na hodnotu log.0.

Bit REQ_EXT_FEED_AUTMAN definovany v EXT_CONT_AUTMANS3 je pozadavek na externi fizeni
rychlosti pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. Kdyz je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavani rychlosti
pohybu se provadi zpanelu systému (interni fizeni rychlosti). V tomto pfipadé na nastaveni bunky
EXT _FEED_AUTMAN nezalezi. Kdyz je bit REQ_EXT _FEED_AUTMAN nastaven na hodnotu log.1,
zadavani rychlosti pohybu se provadi externé z PLC programu pomoci buky EXT _FEED_AUTMAN
(externi Fizeni rychlosti). V tomto pfipadé se neda rychlost pohybu ovlivnit z panelu systému. Bit je
po zapnuti systému pfednastaven na hodnotu log.0.

Bunka EXT FEED_AUTMAN typu WORD slouzi pro zadani externi rychlosti v pomocnych ru¢nich
pojezdech zPLC  programu. Takto zadand rychlost se projevi, jen kdyz je bit
REQ_EXT_FEED AUTMAN nastaven na hodnotu log.1. Hodnota rychlosti se zadava v binarnim koédu
v mm/min nebo v um/ot. V kazdém ptipadé se rychlost ovliviiuje pomoci potenciometru procenta F nebo
externim fizenim procenta rychlosti z PLC programu (signal FEED_OVR + BZH09, BZH10).

Bit G95_AUTMAN je pozadavek na otackovy posuv. Kdyz PLC program nastavi bit G95_AUTMAN
na hodnotu log.1, jsou vSechny rychlosti posuvil (interni i externi) v pomocnych ruénich pojezdech
vykonany otickovym posuvem v um/ot. Tento bit neovliviiuje rychloposuv signalizovany
v AUTMAN_CONT_G00 nebo zadany v REQ_EXT _G00_AUTMAN. Bit G95_AUTMAN je po zapnuti
systému prednastaven na hodnotu log.0.

Bit AUTMAN_REQ definovany v BZHO00 je pozadavek na aktivaci pomocnych ru¢nich pojezdi. Hodnota
log.1 vbitu AUTMAN_REQ aktivuje pomocné rucni pojezdy, pokud jejich aktivace je v systému
povolena. Aktivace pomocnych rucnich pojezdl je zakdzana v dobé, kdyz na obrazovce systému je aktivni
Htextovy format™ (adresar, editor, a pod.), kdyz je aktivni rezim REFERENCE, rezim POTENCIOMETRY a
rezimy JOG+ a JOG-. Aktivace je také zakazana v dobé pohybu (signdl INPOS ma hodnotu log.0). PLC
program se o aktivaci pomocnych ruénich pojezdi miize presvédcit pomoci signdlu ACK_AUTMAN. Kdyz
PLC program vyzaduje aktivaci pomocnych ru¢nich pojezdl, musi drzet bit AUTMAN_REQ na hodnoté
log.1 po celou dobu pozadované aktivace. Pokud byly pomocné ruéni pojezdy aktivovany z PLC programu
a bit AUTMAN_REQ se shodi na hodnotu log.0, budou pomocné ruéni pojezdy deaktivovany. PLC
program pomoci tohoto bitu nema moznost ovlivnit aktivaci a deaktivaci z panelu systému.

20.5 Nékteré moznosti Fizeni z PLC programu

Kratce pojedname o jednotlivych moznostech fizeni pomocnych ru¢nich pojezdi z PLC programu.

20.5.1 Priklad fizeni, kdyz jsou vSechny soufadnice trvale v polohové vazbé

V piipad€, Ze na stroji jsou vSechny soufadnice trvale v polohové vazbé, je situace velmi jednoducha. PLC
program nemusi mit zadnou podporu pro pomocné ruéni pojezdy. Ve strojni konstanté R233 se miize nastavit
4.dekada na hodnotu 0, to znamena, Ze pohyb bude vzdy povolen.
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V ptipad€, Ze je potieba uvoliiovat a upinat osy nebo ovladat spojky pro soufadnice, mizeme si vybrat, zda
budeme pro pomocné ruéni pojezdy blokovat pohyb pomoci signalit MPxPI nebo MPxMAN. Vybér provedeme
pomoci nastaveni 4.dekady strojni konstanty R233, jak uz bylo popsano vyse.

20.5.2 Priklad Fizeni pro 1 osu s upinanim bez panylku s ruénim to€itkem

Ptiklad pro fizeni osy X v ¢asti PROVOZ_VYSTUP, pro blokovani pohybu pouzijeme signal MPxMAN (4.
dekada strojni konstanty R233 je 2). Bity MPxMAN jsou v zakladnim stavu v hodnoté log.0. V tomto pfipadé
neni pouzity panylek s ru¢nim toc¢itkem. Ovladani mtzeme napsat v ¢asti PROVOZ _VYSTUP:

LDR ACK AUTMAN ;test aktivace pomocnych ru¢nich pojezdi
LA PO_OSXPI ;je pozadovan pohyb v ose X ?
FL1 ILMCH MAN X ;podminéna aktivace mechanizmu pro fizeni pohybu X

MECH_BEGIN MCH_MAN X ;definice mechanizmu pro fizeni pohybu X
. uvolnéni osy , zapnuti vazby ,....

FL ILMPXMAN ;povoleni pohybu v ose X pro rucni pojezdy
EX

LDR PO _OSXPI

LA  ACK_AUTMAN

EX1 :¢ekani a ukonceni pohybu pro ruéni pojezdy
FL 0,MPXMAN ;zékaz pohybu pro ruéni pojezdy

. upnuti osy, vypnuti vazby ,.....

MECH_END MCH_MAN_X

20.5.3 Priklad pro Fizeni 2 os se spoleénym pohonem a s pouzitim panylku
ruéniho to€itka

Ptiklad pro fizeni os X, Y v ¢asti PROVOZ_VYSTUP, pro blokovani pohybu pouzijeme signaly MPxMAN (4.
dekada strojni konstanty R233 je 2). Bity MPxMAN jsou v zakladnim stavu v hodnoté log.0. V tomto pfipadé
predpokladame pouziti panylku s ru¢nim tocitkem. Program je umistén 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 aktivni AUTMAN

FL1 I,MCH MAN X ;podminéna aktivace AUTMAN

LDR AUTMAN_CONT_SELECT ;je predvolba pohybu v ose Y v AUTMAN ?
LA AM YO

LO PO_OSYPI ;je pozadovan pohyb vose Y ?

LA ACK AUTMAN ;jen kdyz je aktivni AUTMAN

FL1 ILMCH MAN_ Y ;podminénd aktivace AUTMAN

20-7



PLC

MECH _BEGIN MCH_MAN X ;mechanizmus pro fizeni pohybu v X
MECH_INIT MCH MAN Y ;inicializace protichtidného mechanizmu
LDR VAZBA X ;je osa ve vazb¢ ?
LA  -VAZBA Y
JL1 MCH_MAN X1 ;0sa je aktivovana

FL 0,MPXMAN,MPYMAN,VAZBA X,VAZBA Y
. uvolnéni osy, prepnuti spojKy ...
MCH _MAN X1:

FL ILVAZBA X,MPXMAN ;zapnuti vazby a povoleni pohybu v AUTMAN
MECH _END MCH MAN X

MECH BEGIN MCH MAN_ Y ;mechanizmus pro fizeni pohybu v 'Y
MECH_INIT MCH_MAN X ;inicializace protichtidného mechanizmu
LDR VAZBA'Y ;je osa ve vazb¢ ?
LA  -VAZBA X
JL1 MCH_MAN Y1 ;0sa je aktivovana

FL 0,MPXMAN,MPYMAN,VAZBA X,VAZBA' Y
. uvolnéni osy, prepnuti spojKy ...
MCH MAN Y1:

FL 1,LVAZBA Y ,MPYMAN ;zapnuti vazby a povoleni pohybu v AUTMAN
MECH_END MCH_MAN_Y

20.5.4 Priklad oSetfFeni stopu a startu bloku pro AUTMAN

Pro ptipad, ze v PLC programu potfebujeme rozhodnout, zda pomocné ru¢ni rezimy jsou aktivovany v piipadé
stopnutého rezimu AUT nebo kdyz byl systém v klidu, mtizeme otestovat signal PO_STOP. (Tento signal je
popsan v PLC navodu v ¢asti popisu pro blok zpétného hlaseni). Kdyz PLC program zjisti, Ze se jedna o aktivaci
pomocnych ruc¢nich rezimt ve stavu stopu v rezimu AUT, mize za jistych okolnosti blokovat pomoci signalu
BLOK_STR opétovny start programu (RESTART), aby nedoSlo k posunuti drahy. Uvolnéni startu PLC
program provede az na zakladé signdlu INPOS_STOP. Zda blokovani opétovného startu programu PLC
program provede, zalezi pln€ na jeho rozhodnuti, protoze v mnoha piipadech se posunuti drahy po opétovném

startu programu muize vyZadovat.

Pro pfipad, ze PLC program se rozhodne zablokovat opétovny start programu, muize se v modulu

PROVOZ_VYSTUP napsat:

LDR -INPOS _STOP ;byl aktivovan névrat do mista stopu ?
WR BLOK STR ;blokovani startu
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Pomocné ruéni pojezdy

20.6 Nezavislé posouvani drahy

Nezavislé posouvani drahy (SHIFT) plati pro systémy fady CNC8x6 od verze panelu 30.34 a kazety 5.064 a
pro systémy fady CNC8x9 — DUAL od verze panelu 40.12 a PLC ptekladace 6.034.

Jedna se o moznost nezavislého posouvani drahy pomoci ru¢niho kolecka i v pribéhu jeti programu. Posun je

k draze ptipocten az na vystupu z interpolatoru a tak neovlivni pribéh programu, vSechny typy posunuti drahy a
ani interpolaci v ramci bloku.

Volba rezimu posouvani drahy

Provadi se pomoci tlacitka panelu systému, které aktivuje makro:
3600H .... povoleni/zakazani posunu

Makro se prifadi pfislusnému tlacitku v souboru KLAV.KNF. (viz ptiloha L — tladitka na panelu systému).
Volba posouvani je zakazana v dobé€, kdyz jsou aktivni ruéni rezimy a to¢itko ma jinou — standardni funkci.

Systém pfi volbé rezimu posouvani zobrazi dotaz pro opétovné potvrzeni.

Kdyz je rezim posouvani drahy navoleny, na obrazovce systému se zobrazi pro kazdou osu cerven¢ udaj o
aktualnim posunuti drahy a v horni ¢asti se rozsviti znacka Pos.

Aktivace posunu drahy

Aktivace posunu drahy se miize provést dvéma zpisoby:

1. Aktivace pomoci tlacitka panelu systému, které aktivuje makro:
3700H .... povoleni/zakazani posunu

2. Aktivace pomoci tladitka ~ ( tlacitko rychloposuvu) na ruénim panylku s toéitkem.

Kdyz je posouvani drahy aktivni, na obrazovce v horni ¢asti blika znacka Pos. Aktivace posouvani je zakazana
v dobé¢, kdyz jsou aktivni rucni rezimy.

V aktivnim stavu posouvani drahy je mozno volit osu na ru¢nim panylku s tocitkem , nebo na panelu systému.

Po volbé se pro vyvolenou osu rozblikd erveny udaj o aktualnim posunu drahy. Pomoci ru¢niho kolecka je
mozno aktudlni posun kdykoli ménit.

Zikaz posunu drahy

Po posunuti drahy je vhodné aktivaci zrusit stejnym tlacitkem, jak byla aktivace zvolena. Ruéni tocitko pfestane
dréhu posouvat a zrusi se posledni volba osy. VSechny aktudlni posuny drahy zistanou nadale platné. Cervené
udaje o posunu drahy pfestanou blikat.
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ZruSeni reZimu posouvani drahy

Provadi se pomoci stejného tlacitka, jako pro volbu posouvani drahy, které aktivuje makro 3600h.

Systém pfi zruSeni rezimu posouvani zobrazi dotaz pro opétovné potvrzeni.

Pfi zruSeni rezimu posouvani drahy systém odjede na ptivodni misto pfed posunem a obnovi standardni vzhled

obrazovek.

Pti najezdu do reference se posunuti drahy zrusi automaticky.

Informace pro PLC

PLC program ma k dispozici n€kolik signald, které se tykaji nezavislych posunti drahy:

Nazev

Typ

Popis

REQ_SHIFT

bit

PLC program muze jen Cist.

Bit je nastaven na hodnotu “1” po celou dobu zvoleného rezimu posouvani.
(Byla provedena volba pomoci tladitka panelu systému, které aktivuje makro
3600H.)

ACT SHIFT

bit

PLC program muze jen Cist.

Bit je nastaven na hodnotu “1” po dobu aktivace posunu drahy v platném
rezimu posouvani.

(Byla provedena aktivace pomoci tlacitka panelu systému, které aktivuje
makro 3700H, nebo pomoci tlacitka ~ na ru¢nim panylku s to¢itkem.)

SHIFT _CONTROL

byte

PLC program muze jen Cist.

Jednotlivé bity jsou nastaveny na hodnotu “1” pfi aktivnim posunu konkrétni
soufadnice. Bity jsou pfifazeny osam postupné od nejnizsi vahy podle potadi
definice os (bit 0=1.0sa, bit 1=2. osa, ...). Hodnota v buice

SHIFT CONTROL je platna pouze, kdyz je bit ACT _SHIFT nastaven na
hodnotu “1”.

SHIFT ENABLE

byte

PLC program muize nastavovat.

Jednotlivé bity jsou svou hodnotu “1” povoluji pohyb pfi aktivnim posunu pro
konkrétni soufadnice. Bity jsou pfifazeny osam postupné od nejnizsi vahy
podle potadi definice os (bit 0=1.0sa, bit 1=2. osa, ...). Proménna

SHIFT ENABLE je piednastavena na hodnotu 3Fh.

SHIFT x

Dword

PLC program muze jen Cist.
Pole 6 double-wordt.
Aktudlni hodnota posunuti pro jednotlivé soufadnice v osmindch mikronu
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